Uj alapokra helyezett robotfejlesztési koncepciod a
Motoman-nal

Az eddigi ipari robotfejlesztési koncepciok legfoképpen a robottal mozgatando targyra, technologiai eszkozre
koncentraltak: ezek megfelel szabadsagfoku térbeli mozgatasi lehetéségeit biztositottak kiilonféle karkialakitasokkal,
munkatérrel és sebességgel, a sziikséges pontossaggal. A robotkar kialakitasa csak abbol a szempontbdl jatszott
szerepet, amit a megfelelé munkatér és hozzaférési viszonyok koveteltek meg az adott feladattol. Lényegében ennek
tudhat6 be, hogy az elmult kozel 30 évben a csuklokaros robotok szabadsagfokainak szama 6-rol nem béviilt tovabb,
hiszen ha csak a manipulalandé targyra vagy szerszam pozicionalasara gondolunk, annak térbeli helyzete 6 fiiggetlen
paraméter megadasaval leirhato. Erre épiiltek ra az altalanosan hasznalatos robotkar struktarak, harom szallité
mozgassal és harom beallit6 mozgassal megvalositva a feladatot.

Az 1j fejlesztési koncepcié kézéppontjaban a el6zékkel ellentétben a human folyamatok robotositasa all, vagyis az
emberi teljesitoképességnek megfelel robotfelépités megalkotasa a cél. Ennek a koncepcidnak a része, hogy a
hagyomanyos felépitésii robotoknal szokasoshoz képest kevesebb periférias egységgel lehessen megoldani
bonyolultabb feladatokat, egyszeriisitve ezzel a robotrendszerek felépitését. A munkahelyek kialakitasaban pedig az
emberi helysziikséglet, és a human munkaerénél megszokott szerszamozottsag alkalmazasat tiizték ki célul. A fejlesztés
eredményeképpen sziiletett Gj robotcsalad egy- és kétkaros verzioban all rendelkezésre. A kétkaros robot méretei egy
atlagos ember méreteinek felelnek meg. Ennek megvalositasahoz megfeleléen karcsa robottest kialakitasara volt
sziikség. Ez a feladat leginkabb a hajtasok fejlesztését igényelte ugy, hogy minél kisebb beépitési méretben lehessen
megfelelé teljesitményt elérni az egyes kartagok mozgatasahoz.

Az 1j robotgeneracio technikai megvalositasanak kulcseleme egy sajat fejlesztésii aktuator, ami egy olyan kompakt
mechatronikai szerkezet, mely szervomotort, féket, jeladot és hajtomiivet foglal magaba, raadasul csészeri
kialakitasban. Ez lehetévé teszi, hogy alkalmazastechnikai kabeleket (a robotkarok végére rogzitett szerszam
mikodtetéséhez sziikséges villamos és leveg6vezetékek) a robotalaptol az utolsé kartag legvégéig a robotkaron beliil
lehessen elvezetni. Ezzel nem csak a hozzaférési tulajdonsagokat sikeriilt jelentés mértékben javitani, hanem a robotok
mukodési biztonsaga is nagymértékben novekedett, az tizemeltetés koltségei pedig csokkennek a hagyomanyos
technikai megoldasokhoz képest.

A legtjabb fejlesztések eredményeképpen az aktuatoroknak a térfogatat a korabbi egyharmadara sikeriilt
csokkenteni, ami lehetévé tette a robottest jelentds karcsasitasat. A szabadsagi fokokat pedig a kétkaros robotnal a
korabbi 13-rél 15-re novelték, ami még “emberszabasubba” tette a robotot. A 15 vezérelt tengely képes akar teljesen
szinkronizalt mozgas végzésére is, de a két karral lehetséges egy idében teljesen kiillonb6z6 mozgasfeladatot is végezni.
Ezzel a humanoid robot karjainak mozgaskoordinacios képessége lényegében meghaladja egy atlagos ember ilyen
iranyt képességeit.
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