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Irodalmi attekintés

Az ipar 4.0 alatt az automatizalt, optimalizalt és teljesen integralt folyamatot értjiik. A
szenzoroknak, munkadaraboknak, gépeknek €s az informatikai rendszereknek a horizontalis és

vertikalis kapcsolatat eredményezi a teljes ellatasi-lanc mentén.” (Olah et ali, 2019, p.4).

A tovabbiak megértéséhez elengedhetetlen néhany fogalom tisztazasa, mint a Big Data, a (MI)

mesterséges inteligencia, (10T) Internet of Things, M2M Machine to Machine és a PLC.

A big data, amelynek feladata a szenzorok és szoftverek altal folyamatosan gytijtott hatalmas
mennyiségli adatokat optimalisan rogzitse, mentse, megossza, védje az adathalaszoktol, sziirje

¢s lekérhetoveé tegye.

MI a szamitastechnika egyik aga, amely sordn a gépek algoritmusok vagy parancskodok

segitségével képesek olyan feladatok elvégzésére, amire emberi intelligencia nem képes.

Az 10T kapcsolat, angolul Internet of Things, jelentése: dolgok az interneten. Olyan intelligens

gépek ezek, amelyek k6zos haldzaton keresztiil képesek kommunikalni egymassal.

A gépek kozotti kommunikacio (M2M) azt jelenti, hogy két vagy tobb gép, vagy robot adatokat
kozvetit egymdsnak, emberi segitség nélkill. A kommunikaci6 megoldhatdé vezetékes

kapcsolatokon keresztiil (PLC)

Az ipar 4.0-nak az iparon beliil az egyik legnagyobb elénye, hogy lehet vele novelni a
termelékenységet, mikozben a kiadasokat is tudjuk csokkenteni és kivalthatoak az emberi
munkaerd. Az 01j technoldgia az Ipar4.0-ban a felhéalapu rendszerek, Kiber-fizikai rendszerek,

és az intelligens gyar.

Az ipar 4.0-bol szarmazo lehet6ségek az élelmiszeriparban vald alkalmazasat és terjedését
neheziti, hogy az 4dgazat kelléen egyedi €s heterogén a tobbi ipardggal szemben, ezen feliil a
kiilonb6zo termékek IS mas-mas innovacios megoldasokat igényelnek. Ebbol kifolyolag 1j
szervezeti formak jelentek meg amelyek segitik, hogy az ipar 4.0-bol szarmazo lehetdségeket
integraljak mind a termelésben, mind a feldolgozasban. Ugyanakkor az élelmiszeriparra nagy
hatassal van a globalizacio Is, ami segitheti a technologia implementalasat, és igy az ipar 4.0

pozitiv tulajdonsagai képesek kifejteni hatasukat az iparban.

A robotok kialakulasa a manipulatorokhoz vezethetd vissza. A manipulatorok olyan

berendezések, amelyek folyamatosan ugyanazokat a mozgassorozattokat ismétlik. A robotok



olyan gépek. amelyeket altalaban egy feladatsor megoldasara programoznak. de lehetéség van

arra is, ha egy mas programot toltsiink fel a robotba, ezaltal masik feladatot is el tud végezni.

A robotokat sok szempont alapjan lehet csoportositani. Lehet az alapjan, hogy melyik
generacioba tartozik, vagy kiils6 megjelenés szerint (robot, mobil, robotkar), de

intelligenciaszint vagy felhasznalasi teriilet alapjan is.

A robotokat a széles felhasznalasi lehet6ségei miatt mar szamos teriileten alkalmazzak. Vannak
mar haztartasban megjelend robotok. Hasznaljak gydgyaszati vagy orvosi célokra is. Katonai
feladatok elvégzésére is alkalmasak a robotok. Am legnagyobb részben a robotokat az iparban

hasznaljak, azon beliil is a nehézipar és az autoipar a legkiemelkeddbb.

A robotok felépitésiik szerint két f6 részre oszthatdoak. Az egyik a manipulator, aminek a
feladata az, hogy a hozza tartozo végeffektort helyzetbe, orientacioba hozza. A masik a magat
a robotot irdnyitd szamitdégép, ami tartalmazza a vezérlOberendezést ¢és a vezérlési

algoritmusokat.

FANUC robot programozas:

robotkarok 4 féle koordinatarendszert ismer. Vilag koordinata rendszer (World Frame), Iziileti
koordinata rendszerben (Joint Coordinate System), Szerszim koordinata rendszer (Tool
Frame), A felhasznal6 koordinata rendszer (USERFRAME).

A robotot képesek vagyunk robotkart kézi vezérléssel mozgatni. Azt, hogy a robotot, milyen
elv szerint mozgatjuk és milyen gyorsan mozogjon, a kivalasztott koordinatarendszer és

sebesség hatarozza meg.

Ha a robotkarral bizonyos poziciokat jegyeztettiink meg akkor a munkalapon programsorok
jelenek meg. A programsor olyan kiilonb6z6 elemekbdl all, amelyek a robot két pozicid kozotti
mozgasanak modjat hatarozza meg. Egy programsor egy mozgast vezérld utasitas (J;L;C),
pozici6 szam (P[]), sebesség (mm/sec;%;sth.), és mozgasfajta (FINE;CNTO0-100)
programelemekbdl all. Ezen egyszeri mozgatd Programoknak a programsorait képesek
vagyunk szerkesztésére, formazasara, mint beszuras, torlés, masolas, keresés, kicserélés, ujra

szamolas, komment, visszavonas.



A robot mozgatasan és programsorainak szerkesztésen kiviil vagyunk logikai miveletek

megadasara is képesek vagyunk, ennek alapkdve a regiszterek és kimentek és bementek

(Output, Input). A regiszterek, mint ha taroloként funkcionalnak. Ezeknek harom fajtaja van

mind masra hasznalhat6 a sima regiszter, argument regiszter és pozicio regiszter.

Az I/O nem mas, mint egyszerl eszkoz a jelekkel torténd kommunikaciora mas eszkdzokkel.

Négy fajtaja van digitalis-, robot-, analog-, csoportosjelek.
Utasitasok:
A kiilonboz6 utasitaskkal tudjuk logikaimiiveletek 1étre hozni a programsoron beliil.

Ilyen mivelet If Statement, WAIT utasitas, LABELS & JUMP LABELS utasitas, CALL
utasitas, TIMER utasitds, OVERRIDE utasitas, FOR utasitas és a Makrok

A palettazé robot programozasa

A palettdz6 programot paraméteres megolddsa sordn, egyetlen egy pozicidhoz minden mas
poziciét szdmol a robot, igy, Ha valami valtozas torténik nem kell teljesen Ujra irni a programot
par valtoztatas végezve, mondjuk a UserFrame ujra felvétele vagy sorok oszlopok szamanak
megvaltoztatasa, és Gjra tudjuk hasznalni a programot. A programhoz sziikséges adatok, amik
sziikséges, hogy az alap poziciot eltoljuk, ahhoz két pozicidnak a koordinatainak az egymasbol
valo kivonasaval szerezhetd meg. Ez két pozicid a raklap egymassal szemben 1évd két saroknak
a pozicidja. Ezen adatok segitségével és sziikséges program sorral képesek vagyunk Iétre hozni

a palettazo progrmunkat.



