16. A robotok fejlődéstörténetéről, típusairól,  robottechnikai alapismeretekből és a robotok alkalmazási területeiről kell készítenie egy kiselőadást. A vázlat alapján elkészített és megtartott előadása legyen tömör és lényegre törő! Felkészülése és felelete során használja az alábbi információkat!
Az információtartalom vázlata

· A robottechnika alapfogalmai (típusok, felosztások, generációk)

                  Ipari manipulátorok                                            Ipari robotok
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Manipulátor: Előre megadott program szerint mozgó, mechanikus szerkezet, amely a munkadarab megfogására alkalmas fogókkal vagy szerszámokal van felszerelve.

Programja menet közben nem változtatható. Alkalmazása nagysorozatú gyártásnál ahol a program átírására ritkán van szükség. Pl : átrakók

Ipari robot: Legalább 3 mozgástengelyen szabadon újraprogramozható, többcélú automatikus manipulátor.
Robotok csoportosítása: 1. generációs (sorrendvezérlésű robotok)

                                       2. generációs (mozgásismétlő robotok)

                                       3. generációs (inteligens robotok)

· A robotikai rendszer általános felépítése, az egységek feladata
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Robotirányítás: pont-, szakasz- és pályavezérlés

-Pontvezérlés: Pontól- pontig (Point to point) PTP Az elérési út függvénye nincs megadva csak a sebesség.

-Szakaszvezérlés: Egyidőben csak egy irányban mozog a kar.

-Pályavezérlés (continous path CP)  tetszőleges pályán elérheti a következő pontot, de ez függvénnyel definiált. Pl: ívhegesztő vagy festőrobot.
Ipari robotok alkalmazása, megfogószerkezetek
  Ipari robotok alkalmazása: 
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Felhasználási cél szerint
     Mozgatást ellátó robotok: szinte minden területen megtalálhatók, gépek kiszolgálása, adagolás, átfordítás, anyagmozgató rendszerek kiszolgálása( konvejor, görgősor) csomagolás palettázás, 1 robot kiszolgálhat több munkaállomást is pl: forgácsológép

     Technológiai műveletet ellátó robotok, pl : festékszórás, hegesztés, öntvénytisztítás, sorjázás, köszörülés, polírozás, festékszóró robotok 6 szabadságfokúak, vezérlésük igen bonyolult is lehet, festőszakember  betanított mozgását végzik

Ívhegesztő robotok legalább 5 szabadságfokúak.
  Szerelő robotok: pl elektronikai készülék gyártása

  Ellenörző robotok. Termékek folyamatos vizsgálata, gyártási folyamat ellenörzése, önellenörzés.

Megfogószerkezetek lehetnek:- párhuzam mechanizmusok

                                                  - ujjas megfogók

                                                  - vákuum megfogók

                                                  -mágneses megfogók

                                                  -expanziós megfogók

                                                  - taktilis megfogók
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-adaptív megfogók

[image: image6.jpg]



Mikroprocesszoros robotirányítás

Programozás:  Online programozás

                        Offline programozás

Online programozás: (mutatva tanítás) a program közvetlenül  a robotnál készül a gyártósor vagy berendezés áll. Közvetlen visszacsatolás a kezelő felé parancs sorrend lassan lépésenként  kipróbálható mozgásvezérlő utasítások egymásutáni megadása.

Tanító üzemben (Teach In) az egyes pozíciókra a robotot a kezelő irányítja rá és tárolja az információkat.

Visszajátszó üzemben: ( play-back) a kezelő végigvezeti pl a szórópisztolyt a munkadarabon és tárolja a mozgásfolyamatot.

Offline programozás: Előre megírt, a robot folyamatosan üzemelhat, nem kell leállnia egy a robottól függetelen számítógépen történik a programírás, ami grafikus módon is kmegoldható de a szöveges programozás egyszerűbb. Tesztelés a valós robottérben történik, lehetséges CAD rendszerrel összekötve abból kiszedni a pozíció információkat.
Programnyelvek: sokféle gyártó és program pl:VAL; HELP; BAPS ; V+; SRCL

Törekvés van egységes nyelvre IRL Indrustial Robot Language

Robotvezérlési üzemmódok:  beállító üzemmód, tesztüzem,  automata üzem
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