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Abstract

This article describes the basis for a horizontal compact drawing robot, its use in the industry, constituent
parts and how these parts and methods - drawn from electronics, mechanics and informatics - combine to

make up the entirety of this machine.
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Osszefoglalas

Ebben a cikkben egy kompakt rajzoldrobotnak a kilonb6z8 miikodéséhez sziikséges alkatrészeit, valamint
ezek funkcioinak a megfeleld céljait mutatom be, valamint hogy ezek az elemek miként kapcsolodnak egy-
mashoz. Mind a mechanikai,elektronikai és informatikai rendszerek egymésba bedgyazédésardl szo lesz,

valamint ezek a rendszerek sziikségérol is.

Kulcsszavak: vizszintes poldrgrdf, rajzolérobot, Arduino.

1. Bevezetés

Az iparban nagy hangsulyt kell fektetniink a
megbizhatdsag és legf6képp a teljesitmény maxi-
malizalasara, bizonyos feladatok leegyszertisitése
jelenti a kiillonbséget a nyereség és veszteség ko-
z0tt.

Sok folyamat tapasztalt és képzett munkaerd-
vel gyorsan kivitelezhet6 4m a képzett munkaerd
sokszor tul dréga vagy egyszeriien elérhetetlen
amennyiben nincs elég érdeklddés az iparag irant.
Kevésbé felkésziilt vagy kevésbé jartas munkaerd
sokszor nem képes ugyanazzal a sebességgel vagy
precizitdssal dolgozni, esetleg problémdk esetén
nem képesek megoldast kapni a kiilonb6zd hely-
zetekben.

Emiatt sok helyen robotokkal helyettesitjiik az
emberek szerepét, igy matematikailag garantalni
tudjuk a legtébb probléma megoldasat.

Egyik ilyen probléma megjelenhet a hajlitott le-
mezalkatrészek gyartasa soran, mivel sokszor az
alkatrésztervezd mérndk megtervezi a darabot,

és lekuldi a plazmagépnek a kivdgando részeket,
am mikor hajlitani kell, a szakember, aki lehet
kiilénbozik az alkatrész tervezdjétdl, egyenként
végig kell, hogy sétaljon a darabon, és lejegyezze
a hajlitépontokat kézzel. Ez nagyon id6igényes
munka, mi tébb, minél tapasztalatlanabb a szak-
ember, anndl nagyobb a hibalehetdség, igy akar
selejtes termék is keletkezhet..Sokszor az sem
segit, ha az alkatrész gyartoja és a hajlitast vég-
z6 ember egy és ugyanaz, hiszen 6 sem tudhatja
pontosan a hajlitasi pontokat fejb6l minden egyes
alkalommal.

Ez a probléma egy automata rendszert igényel,
amely kikiiszoboli az emberi tényez6t, mint ami-
lyen példaul egy rajzoldérobot.

A géplnk tehat meg kell, hogy feleljen egy par
kritériumnak annak érdekében, hogy ipari és
praktikus értelme legyen a hasznalatanak:
—nagy munkatertlettel rendelkezzen;
—felszerelése a munkatertilet felé és elinditasa ne

kertiiljon tobb id6be, mint 5 percbe;
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—kezelése egyszeri kell, hogy legyen, és magatol
értet6do.

A piacon a kilénb6z6 rajzolégépek hatalmas
tdmasztdszerkezetekkel rendelkeznek, ami a pre-
ciziét noveli, viszont ez a precizié nekiink nem
szikséges ilyen mértékben, valamint a munka-
teriiletiikon konstans és nagyobb lemezek ese-
tén ezen gépek nagysaga miatt a felszerelésiik a
munkateriiletre akar 3-4 embert is megkovetel, és
hatalmas tertletet foglal el.

Az ugynevezett polargraf [1] megfelel a feladat-
nak - valtoztathaté munkatér, egyszeri felhelye-
zés —, am a legnagyobb probléma, hogy a gravita-
cio segitségével valosul meg x tengelyen vald ha-
ladas, és a motorok minddssze egy irdnyba terelik
a munkapontot.

Emiatt erre a feladatra egy uj megolddst kellene
taldlni, mivel a 1étez6 lehet&ségek nem kielégitd-
ek. Itt jon be a képbe egy Uj megoldadsa egy mar
1étezd oOtletnek, illetve a technolégidnak az ujra-
gondoldsa.

Amit mi keresiink, az egy szalag, mely képes
megtartani a sulyat a gravitacio ellenében, képes
er6t kifejteni tengelyirdnyban, és felcsavarodas
esetén képes osszecsukodni és elhajlani. Ennek
segitségével két motorral, két taroldcsukloval és
két szalaggal képesek vagyunk létrehozni egy
olyan kompakt polargrafot, amely képes a viz-
szintes sikon dolgozni is, ezdltal 1ényegesen meg-
konnyitve a felszerelést, illetve praktikussa téve a
behelyezését a gyartasi folyamatba.

2. A berendezés geometriai kialakitasa

2.1. A gép teljes geometriai munkatere és
ennek kiszamitasa

Legel8szor is a két csukld kozotti tdvolsagot sze-
retnénk meghatdrozni, melyet a (1) képlet ad meg.

Ezek utdn a szalagok aktiv hosszat hatarozzuk
meg, és a direkt geometria segitségével a rajzo-
léeszkéznek (a berendezés munkapontjanak)
pozicidja a (3) képlet segitségével keriil meghata-
rozasra. (2.abra)

6,

@)

(3)

(3”)

1. abra. A gép paraméterei feliilnézetbdl

2. abra. A berendezés parameéterei feliilnézetbol

3. abra. A gép teljes munkateriilete feliilnézetbdl

2.2. A gyakorlati munkaterilet

A gépet két oldalrol iranyitjuk, a két motor segit-
ségével barmilyen pontot elérhetiink munkateru-
leten beliil. (3.abra)

A teriilet 3 kiemelt z6ndbdl all: az elsd zéna a
primer munkatér, mely egy négyszog és egy poli-
nomidlis hdromszog dsszege, ezt a teriiletet mind-
két csuklo mozgdasaval el lehet érni, ezaltal lehet
benne dolgozni.
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A szekunder tertlethez csak egy-egy csukld fér
hozz4, igy &mbdar az egyenkénti szalaghossz elég
lenne az elérésére, a teljes tertilet elérhetetlen
mindkét csukld mozgdsintervalumait figyelembe
véve.

A legutolsé tertilet pedig a primer és a szekun-
der tertileten kiviil es§ teriilet, melyet a gép se-
hogy sem tud elérni .

3. Megvalositas
3.1. Szalagrugé

Ezek a szalagok képesek megtartani a formdju-
kat egyik irdnyba, és hajlani a masikba (4. abra).
Ez kiilonleges mechanikai tulajdonsag a robotika-
ban, kompakt kis terhelésti mozgdokarokat lehet
ezzel létrehozni. [2, 3]

Amennyiben az er6 nem haladja meg a kritikus
értéket, a kar képes kifejteni egy er6t a tengellyel
egy irdnyban, bar ez nagy teljesitményti felada-
tokra alkalmatlan, de mi a kdnny{ rajzoléceruza-
kat probléma nélkil mozgathatjuk [4]. (5. abra)

3.2. Csuklo

A gépink csukldjanak feladata felcsavarva ta-
rolni, illetve keresztben, 6sszenyomni a szalagot
a domboru konfiguracidjara. Minderre két szem-
be elhelyezett korongot haszndlunk spiralbemé-
lyedéssel. (6. abra)

A csuklétarcsak fémbdl késziilnek; a magasabb
strapabirdsag és jobb csuszas végett ezeket majd
egy miianyag orso koti 6ssze, melynek magassaga
precizen koveti a szalagszélességet. [5] (7. abra)

Mivel a két korong tavolsaga kisebb mind a fel-
tekert szalag szélessége, letekeredésnél, a kinyuld
szalag domboru forméra er6lteti. Emiatt a lemez
erdnek képes ellendllni, ugy kereszt, mint hossz
irdnyban .

5. abra. Egy szalagrugo felépitése

6. abra. A csukld tdrcsdjdnak geometriai felépitése

7. abra. A teljes csukld dsszeszerelés eldtt, majd utdn

4. abra. Szalagrugdk és mozgds tipusai

8. abra. Egy nema 17 es léptetémotor
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9. abra. A rajzoldszerkezet kialakitdsa

3.3. A hajtas

Szerepe forgatni a csuklot, ezaltal ki-be mozgat-
va a lemezeket, igy elérve egy megfelelen nagy
linearis erdt, amely mozgatja a ceruzat.

Erre a szerepre egy NEMA 17 bipoléaris, 1.8°
fokos lépéssel rendelkezd motort hasznalunk,
(8. abra) a nagy pontossag és konnyl kezelés
végett.

A léptetdmotort egy A4988-as 2A-es motorve-
zérl6vel irdnyitjuk, mivel ez a vezérld konnyen
elérhetd, és konnyen helyettesithet§ probléma
eseten. Az el6nyok kozé tartozik az is, hogy a ve-
zérl6 elégséges sebességgel es pontossaggal tudja
irdnyitani a motort.

3.4 Rajzoldszerkezet

A szalagok végén egy szerkezet helyezkedik el,
ennek tobb része is van, az elsd rész a 2 hengeres
csuklobdl all, mely csatlakozik a szalagokhoz, a
masodik rész tartja a SR 90-es szervémotor vazat,
mely motor tengelyén egy fogaskerék-fogasléc
kapcsoléassal képes fel le mozgatni bilincset, mely-
ben kiillénb6z6 méretl és formaju rajzoléeszko-
z0k rogzithet6k. (9.abra)

3.5 Arduino és iranyitas

A gépiranyitasara egy Arduino Undét hasznalunk
(10. abra), és a kompaktabb kivitelezés elérésére
egy CNC-shieldet haszndlunk mely az arduinéval
egy direkt kapcsolatot 1étesit.

Majd ezekre rdkeriilnek a motorvezérldk és a
hozzajuk kapcsolddo 1éptetdmotorok.

10. dbra. Egy ARDUINO UNO ldbkiosztdsa és grafi-
kus bemutatdsa

4. Kovetkeztetések

Az ipar fejl6dése érdekében az uj technolégidk
lehetdvé kell, hogy tegyék a konnyebb és gyor-
sabb termékgyartast, annak érdekében, hogy
utolérhesse a piaci keresletet. A bemutatott fel-
épitéssel, a rajzologép képes betolteni egy kis fela-
datot ebben a lancban,
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