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PRIMENA INDUSTRIJSKIH ROBOTA
U
PROIZVODNJI
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Industrijski ROBOT

Def. (1ISO 8373)
je viSenamenska, reprogramabilna,
manipulativna i automatski upravljana
masina koja
moze biti u fiksiranom polozaju ili
mobilna, a koristi se za automatizovane
industrijske aplikacije.

Dekartova
* Polarno cilindri¢cna N
» Sferna

* Horizontalna zglobna-laktasta
SCARA

Vertikalna zglobna-laktasta,
antropomorfna (€ovekolika)
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Industrijski roboti u Laboratoriji

e Dvoruki LOLA robot
» Gosko
 Movemaster EX

« LOLA 50




Heop
i
VS
%Amﬁ
Robotizacija opsluzivanja presa je
povoljna i pozeljna iz viSe razloga:
Dvoruki + ciklusno vreme je vrlo kratko,
 velika buka i monotonost posle, sto
LOLA robot povecava opasnost povredivanja,
RPD 1.25 « poveéanje produktivnosti,
+ ostvarivanje ujednacenog kvaliteta
gotovih delova.
Heop
i
VS
%Amﬁ
Metode
programiranja:
ON - LINE
. Rezimi rada LOLA robota RPD1.25
Dvoruki R
* Ruéni rezim rada
LOLA robot

RPD 1.25

« Automatski rezim rada




Celija za
opsluzivanje
ekscentar
prese

§% Gosko-ROBOT
%%. ﬁfg RG-01
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GOSKO
Masinski fakultet Beograd
KaProM - GOSA

Primer rada dva robota
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LOLA ROBOT
IVO LOLA RIBAR

LOLA ROBOT IVO LOLA RIBAR







Obrada robotom LOLA50 é

Primer paletizacije crepova (Sa sajma tehnike)
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MovemasterEX

MovemasterEX
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MovemastereEX

Primer rada robota MovemasterEX
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Klasifikacija

| INDUSTRISKI ROBOTI |

|
| \ | |
OBAVLJANJE MANIPULACIJA | SPECIJALNI
‘ MANIPULACIJA ‘ ‘ PROCESA ‘ ‘OBA‘JL]AN]EPROCESA ‘ ZADACI ‘

MEREN;E | KONTR!

OPSLUZIVANIE "
—{ b | —{ ZAVARIVANJE | MONTAZA ‘ RUALTR R

Tatkasto, Stampanih plota
Elekirolutno El. motora
Stampata

|>
D_,TVT‘ REZANEM L

Senje
E Charanje hvica
Paliranje
SORTIRANE SECENJE LASEROM,
PLAZMOM

BOJENIE
CISCENJE

ISTRAAVANE
KOSMOSA

PRIMENA ROBOTA

Primeri primene IR
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Primeri primene IR
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Primeri primene IR
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Primeri primene IR

e - :
-7/} NpojekToBake TexHornoruje 3a
i HYMA

CTpyktypa HYMA cuctema je npukasaHa Ha crivuu:

MEPHW CUCTEM - MC
| MepHu

MALLIHA ENemMeHT YTNPAB-
ATIATKA Tl

JEAVHWLA

- MA - MoroHcku | V-
motop [
MOrOHCKUN CUCTEM - TC




Pagun cro

Banoho /
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pusonesp

“lpema TexHoNowKoM 3adaTky ynpasmara obpagom, HYMA cuctemu ce gene Ha:
cucmene nosuyuoroz HY u cucmeme KonmypHoz HY.

[ - sisrew ]

POZICION KONT VLN

Bywmnuuye u XBI 3a
3axeaTe Gywera,
PasBpTaka ...

CTpyroew, rmoganvue,
Dpycunuue, obpagHu
LEHTPM ...

Mogena cMcTeMa YNPaBreaksa — CTPYKTYPHE Cxeme HYMA cHCTEMA Y 3aBMCHOCTH Of MEPHOT ENeMeHTa:

3aTeopeH cuctem HY Pagam cTo 10TBOpeH cuctem HY Pagiu 1o o
[ —

nc
T MpeHaCHAE 0 ]

Bopehe spetexo A
CHrHan nospathe crpere ME Boaehe spetedo

[Mpumep paga HMC 500
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OcHoBHU aenosu HMC 500

Pastalie magine

Vodice stola

Pogen X-ose

Pogen | prenasnik B-ose

Pogon Y-ose

Vodice Y-ose

1

2

3.

4

5. Obrini sto (B-osa)
8.

7.

8. Prenosnik za glavno kretanje (Kizs; Y-ose)
°.

Pogonski motor glavnog kretanja

10. Glavno vretenc

11. Vodics stuba (Z-ose)

12. Pogon Z-ose

13. Stub (klizaé Z-ose)

14. Nosad magacina alata

15. Lanéast magacin alata

18. Pogon magacina alata

17. Mehaniéka ruka za zmenu alata

18. lzmenjivaé paleta

19. Palete

HMCS500/40
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/) Mpumep paga ph42-CNC
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OcHoBHM genosu ph42-CNC

. Postolje

. Rezervoar SHP

. Motor glavnog kretanja (GK)

. Nasadni planetami prenosnik

. Motor ventilatora za motor GK (3)

. Remeni par sa poly - VV remenom

. Kutidte glavnog vretena

. Glavno vreteno

. Stezna glava (ili nosaé elastiénih Eaure)

Hidrocilindar steznog kola

Vodice uzduznog (Z) kizata

Uzduzni klizaé

Motor Z ose (AC servo)

Prencsnik (sinhroni remeni) Z ose

Enkoder na zavojnom retenu Z ose

Vodice popreinog (X) Klizata

Kiizat X ose sa pogonom revolver glave

Revolver glava (13 pozicija) DINESEBD 230

servo (AC) motor X ose

Prencenik (sinhroni remeni par) X-ose

Enkoder X ose

Vodice nosata zadnjeg iljka

Mehanizam za obaranje zadnjeg Sika

Pinola zadnjeg ilka

Cilindar za obaranje pinole

PHA42-CNC strug

Nosa zadnjeg Siljka

Enkoder glavnog obrinog kretanja (od
znataja pri obradi navoja)

L ()
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