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Industrijski ROBOT

Def. (1ISO 8373)

je visenamenska, reprogramabilna,
anipulaciona i automatski upravljana
masina sa vise stepeni slobode, koja
moze biti u fiksiranom polozaju ili
mobilna, a koristi se za automatizovane
industrijske primene.
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Funkcionalna struktura IR

Mehanicka sistem, mehanic¢ka struktura l -
mehanizam robota ili manipulator Senzori
ruka/osnovna ili minimalna zglobovi $ake
konfiguracija zavr$ni mehanizam ﬁ
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Roboti

Sa serijskom kinematikom

Sa paralélnom kinematikom




Osnovne tipske

konfiguracije

Dekartova
Polarno cilindri¢na
Sferna

SCARA

J2

J

Horizontalna zglobna-laktasta

Vertikalna zglobna-laktasta,
antropomorfna (€ovekolika)

Dekartova (TTT)

— Cartesian Robot
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Dekartova
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Dekartova

Cartesian & Gantry
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Polarno-cilindri¢na (RTT)

Cylinderical Robot -
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Polarno-cilindricna
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Dvoruki
LOLA robot
RPD 1.25

Robotizovana
celjaza
OES uzivanje
ekscentar
prese - ZMA




Sferna konfiguracija (RRT)

Horizontalna zglobna - SCARA

(RRT ili TRR)
— SCARA Robot r
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Selective Compliance Assembly Robot Arm




SCARA

_— palletized parts
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Selective Compliance Assembly Robot Arm
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Vertikalna zglobna (RRR)
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»,GOSKO”

Masinski fakultet Beograd
KaProM - GOSA RG-01

ROBOT LOLA 50
»IVO LOLA RIBAR”
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MovemasterEX
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MovemasterEX
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Tipovi kretanja IR

Tacka po tacka
(PTP -,,Point to Point”)

Kruzna kretanja
Kontinualna kretanja
(CP - ,,Continuous Path”)

* Laboratorijski

(na stolu)  * ViseCi - ,njihajuci”
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5 e

« Sinski

* VisecCi - Sinski

Klasifikacija IR

(sa stanovista funkcije i primene)

MANIPULACIJA

MANIPULACIJA

| OBAVLJANJE PROCESA
OBAVLJANJE
SPECIJALNI
ZADACI
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MANIPULACIJA

Premestanje objekata sa jedne na
drugu lokaciju
Paletizacija / Depaletizacija
Opsluzivanje regalnih skladista
Opsluzivanje masina (manipulacija
pripremcima i gotovim delovima u
zoni obrade)

Pakovanje

OBAVLJANJE
PROCESA

Zavarivanje
¢ tackasto, elektrolucno ...
Obrada REZANJEM
¢ brusSenje,obaranje ivica, poliranje,
busSenje, odsecanje nalivaka ...
Secenje
¢ laserom, plazmom, vodenim mlazom

14



MANIPULACIJA Upotreba IR u funkciji
| OBAVLJANJE PROCESA manipulacije delom i

obavljanja procesa u
MONTAZI:
automobila,
motora,
Cipova,

Merenje i kontrola kvaliteta

Kontrola u nuklearkama
SPECIJALNI Si o , -
ZADACI IstraZ|-var-ue k-osmosa S
Uklanjanje mina .l
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End - efektori (EE)

EE ili zavrSni mehanizam treba da bude
univerzalan, lako izmenljiv i spojiv pomocu
»interface” ploc¢e sa segmentom IR.
EE mogu biti:

Hvataci

Alati

Merni pipci

End-efektor - Hvatac
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Primeri primene IR

Industrial robots
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Primeri primene IR

Primeri primene IR
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Primeri primene IR

Primeri primene IR

19



