3. Cаноат роботларини ишчи параметрлари, ишлатилиш соҳалари

Мақсад: Магистрлар қўлланиладиган барча саноат роботлари турлари, уларни схемалари, ишлатилиш сохалари, имкониятлари, ишлаш принципларини ўзлаштиришлари, кўникмалар ҳосил қилишлари асосий мақсаддир.
Режа:
1. Cаноат роботларининг ишчи параметрлари.
2. Кўтариш-ташиш роботлари.
3. Хулоса.

Адабиётлар:
1. Робототехника. Под. Ред. Э.П. Попова, Машиностроение, М., 1984, 13...39 бетлар.
2. А.Ф. Шеглов. Основи робототехники, ТГТУ, 1996, 15...57 бетлар.
	 
	1.Cаноат роботларининг ишчи параметрларига қуйидагилар киради:
а) қўзғалувчанлик даражаси;
б) силжитиладиган юкни максимал қиймати;
в) ишчи хажм;
г) ишчи органларни ҳаракат тезлиги;
д) холатларни эгаллашнинг аниқлиги.

Cаноат роботларининг холатни егаллаш аниқлиги асосан 0,02...4,0 мм гача бўлиши мумкин. Бунда, 60 % га яқин роботларда аниқлик 1,0 мм оралиғидадир.


Ушбу параметрларни ишлатилиш даражаси қуйидаги жадвалда келтирилган.
	П
	2
	3
	4
	5
	6
	7

	%
	7,5
	16,5
	35
	32
	8,4
	1,5

	Қ,кг
	1
	1-1,5
	5,5-10
	10-20
	20-40
	40-60

	%
	6,4
	12
	16
	27
	22
	12

	В,м3
	0,01
	0,1
	0,11-1
	1,0-10
	10-15
	16ва юк

	%
	4
	9
	30
	45
	8
	4

	,м/с
	0,5
	1,0
	1,1-5,0
	5,1-7
	7 -8,5
	9 ва юк.

	%
	5
	8
	25
	25
	20
	12


	
	Ишлаш қобилияти бўйича, 2 сменали иш кунида кафолатли ишлаш даври 5,0...10 йил атрофида қилиб белгиланган.
3. Маълумки, енг кўп оғир мехнат ишлаб чиқаришда асосан кутариш ва ташиш билан боғликдир. Шунинг учун кейинги йилларда кутариш ташиш роботлари кенг қўлланилмоқда. Ушбу саноат роботлари юкни ҳаракатлантириш жойига қараб, тепаликда, ерда ва осма бўлиши мумкин. 












3.1-расм.
Худди шунингдек юкни кўтарувчи, судровчи ёки кўтариб олиб борувчи саноат роботлари кенг қўлланилмоқда. 3.1-расмда текисликда ҳаракатланувчи юк кўтарувчи саноат роботи кўрсатилган. 3.2-расмда осма юк кўтарувчи роботнинг турли конструкциялари кўрсатилган. Расмлар орқали ишчи органларнинг ҳаракатларини кўриш мумкин.























3.2-расм.

	3.Хулоса.
	Демак саноат роботларининг турлари, ишлатилиш сохалари, ишчи параметрлари, кўтариш-ташишдаги манипуляторлар турлари хақида маълумотлар билан танишилди ва шу асосда тегишли технологик жараёнлар учун тегишли саноат роботларини қўллаш имкониятларини белгилаш мумкин екан.

	Ўз-ўзини текшириш учун саволлар

1. Cаноат роботларининг қандай турларини биласиз
2. Cаноат роботларини қайси хусусиятлари бўйича фарқ қиладилар
3. Роботларни ишчи параметрларини изохлаб беринг.
4. Кўтариш ташиш роботларини ўзига хос томонлари нималардан иборат 
5. Тегишли технологик жараённи амалга ошириш учун саноат  роботи қандай танланади
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