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Az ipari robotoknak kiemelked6 szerep jut az
Ipar 4.0 ipari forradalomban, amely a digitalizacio, az
automatizacié és az adatok kozotti intelligens kap-
csolatok térnyerésének korszakat jelenti. Ebben a fo-
lyamatban az ipari robotok a digitalizalt gyartasi kor-
nyezet kulcselemeivé valnak.

Az ipari robotoknak az Ipar 4.0 keretében betoltott
szerepe meghatarozoé a gyartasi folyamatok modernizaci-
6jaban és optimalizalasaban. Az adatok és az intelligens
rendszerek kozotti integracié révén lehetévé teszik a
gyartok szamara, hogy versenyképesek maradjanak, mi-
koézben hozzajarulnak a fenntarthat6é és hatékony ipari
jové kialakitasahoz.

Az ipari robot fogalma

Az ISO 8373:2012 nemzetkdzi szabvany szerint az
ipari robot egy helyen rogzitett vagy mozgéd, tobb-
funkciés, djraprogramozhatd, automatikusan vezé-
relt, harom vagy tobb tengelyen programozhaté ma-
nipulator, amely ipari automatizalasi alkalmazasok-
ban valé hasznalatra alkalmas.[1]

Mas megfogalmazas szerint: az ipari robot Gjraprog-
ramozhat6, tébbcéli manipulator (anyagmozgato szerke-
zet: targyak megfogasat, térbeli helyzetének megvaltozta-
tasat vagy megtartasat, majd elengedését biztositja),
amely anyag, alkatrész, szerszam, vagy kulonleges esz-
koz — valtoztathaté program szerinti — mozgatasat végzi
szamos feladatvariacié végrehajtasara.[2]

Az ipari robot jellemzéen a koévetkezdé funkcionalis
elemekbdl all [3]:

Vezérlés: a robotot ellatja a mtikédéshez sziikséges
memoriaval és feldolgozasi képességgel. A robot vezérlé-
rendszere ,agyaként” mukodik.

Erzékeldk: a robotok érzékeldk segitségével gylijtenek
adatokat a kérnyezetiikbél — ezek a robot ,szemei” és ,flilei”.

Hajtas és energiaforrds: A robot elektromos, pneuma-
tikus, hidraulikus vagy barmilyen mas meghajtasu lehet.

Robotkar: az emberi kar utanzasara tervezett robotka-
rok olyan szerkezetek, amelyek tobb, iztiletekkel/6sszekot-
tetésekkel Osszekapcsolt szegmensbdl allnak. Az izliletek a
kivant iranyba torténé mozgasra programozhatok.

A kar végén lévé szerszamok, eszkézok: a robotkar
végére csatlakoztatott, a felhasznalasi célnak megfele-
léen kialakitott berendezések/muikodteték, amelyeket
specialis mtiveletek, példaul hegesztés, anyagmozgatas,
festés, Osszeszerelés stb. elvégzésére hasznalnak. Egyes
ipari robotok tamogatjak szerszamok/eszk6zok cseréjét,
hogy kilénb6z6 muiveleteket hajthassanak végre.

Az ipari robotok lehetévé teszik a gyartasi folyama-
tok hatékonyabb és pontosabb elvégzését. Kivaloan al-
kalmasak az ismétlédd, fizikailag igényes feladatok elvég-
zésére, és képesek nagyobb révidebb idé alatt nagyobb
teljesitményre, névelve ezzel a gyartasi kapacitast. Preci-
zen és gyorsan dolgoznak, minimalizalva a hibalehetésé-
get és a selejtet. Automatizaljak a veszélyes feladatokat,
ezaltal csokkentve a munkahelyi balesetek kockazatat.
Beépitett érzékeldik és kameraik lehetévé teszik a miné-
ségellendrzés automatizalasat, biztositva a hibamentes
termékek gyartasat. Az ember és robot kozotti

egylUttmukodés (a kollaborativ robotok — tin. kobotok —
alkalma-zasa) 1j lehetéségeket nyit meg a gyartasban, a
robot és az ember képességeit egymassal kiegészitve.
Fontos szerepiik van az intelligens gyartasi rendszerek
sal és mas eszko6zokkel a gyartasi kérnyezetben, lehetéve
téve a szorosabb egyUttmukodést és az 6sszehangolt mii-
kodést. A robotok kénnyen programozhatéok és tijra kon-
figuralhatok, igy gyorsan alkalmazkodhatnak az 0j ter-
meékek gyartasahoz vagy a termelési folyamatok moédosi-
tasahoz. Ez a rugalmassag kulcsfontossagu a gyorsan
valtoz6 piaci igényekhez valé alkalmazkodas és a ver-
senyképesség fenntartasa szempontjabol.

Rendeltetéstik szerint az ipari robotok lehetnek [4]

o kiszolgald (anyagkezeld, anyagmozgatd, rakodo),

e technoloégiai gépeket kiszolgalo és

e technolégiai mtiveleteket végzé (hegesztd, festo,
szereld, méré-ellenérzé stb.) robotok.

Az ipari robotokat altalaban alacsony hozzaadott ér-
ték(1, egyszerd, ismétlédé feladatokra hasznaljak, elsé-
sorban a témeggyartasban, ahol a nem szakképzett gyari
munkasokat helyettesithetik.

Az ipari robotot és a kobotot az ,egyszert” (emberi
erével vagy géppel hajtott, de mindenképpen kézzel mi-
kodtetett) mechanikus géptél és a tobbféle 6nmikods,
részben programozhaté szerkezeti egységgel ellatott ,egy-
szer’” automatizalt géptdl az 1. tablazatban felsorolt jel-
legzetességek kuilonboztetik meg.

Automatak és robotok

Az altalaban automata gépnek, réviden automa-
taknak nevezett gépekre az alabbiak jellemzék:

e Egyszertibb funkcionalitas: az automata gépek
altalaban olyan gépek, amelyeket egy adott, ismétlédé
feladat elvégzésére terveztek, korlatozott programozhato-
saggal.

e Mobilitas: az automata gépek rendszerint hely-
hez kotottek, feladatukat allandéan a telepitési helytikén
végzik el.

e Kevesebb rugalmassag: nem alkalmazkodnak
konnyen a feladat vagy a kérnyezet valtozasaihoz. Jelen-
tés valtozasokhoz altalaban atprogramozasra vagy
mechanikus beallitasokra van sztikség.

Ezzel szemben a robotok — és kuilonosképpen az
ipari robotok — altalanos jellemz6i:

e Fejlett funkcionalitas: érzékeldkkel, vezérlékkel
és programozhaté karokkal felszerelt, kifinomult gépek.
A feladatok szélesebb korét képesek elvégezni és alkal-
mazkodnak a programozas vagy a kérnyezet valtozasai-
hoz.

o Mozgékonysag: A robotok egyes esetekben kui-
16nb6z6 helyekre telepithetdk at, hogy mindig a sziikség-
letnek megfelel6 helyen végezzék el feladatokat, sét, eset-
leg 6k maguk keresik fel — beépitett programjuk jutasita-
sainak megfeleléen — a feladat elvégzését igénylé helye-
ket.

e Nagyobb rugalmassag: az ipari robotok atprogra-
mozhatoék ktilonbo6z6 feladatokra vagy egy feladaton beltil
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ktlonbo6zé variaciok kezelésére. Emiatt alkalmaz-
kodni tudnak 6sszetett vagy dinamikus termelési kor-
nyezetekhez.

A textilipari félkész- vagy késztermékeket (fona-
lakat, ktilonféle kelméket és konfekcionalt terméke-
ket) el6allité gépek ma altalaban az ,egyszerti” mecha-
nikus gépek és az automatizalt gépek korébe tartoz-
nak. Néhany példa:

o A kéziszovégép (1/a abra) jellegzetesen ,egy-
szer(l” gép: emberi erével: kézzel és labbal mtkddte-
tik. A kézi sikkotégépet (1/b abra) is kézi erével — bar
esetenként villamos motorral — hajtjak, de a minta-
zashoz, a kotott lap formazasa-
hoz szikséges muveleteket
kézzel végzik el. Minden eset-
ben jellemzé, hogy egy ember
egyidejtileg csak egy gép mu-
kodtetésére, kezelésére képes.

e Az 6nmukods vettlék-
valtéval, fonalér-szerkezetek-
kel, esetleg jacquard-berende-
zéssel felszerelt, motorral haj-
tott sz6vogép (2/a abra), vagy a
motorhajtasti, program-vezé-
relt mintazoberendezéssel, Or-
szerkezetek-kel ellatott, 6nmi-
kodo fogyasztasra-szaporitasra
alkalmas kotégép (2/b abra) mar ,automatanak” tekint-
heté. Egy ember egyidejtileg tobb ilyen gép feltigyeletét,
kiszolgalasat is ellathatja.

o Egyszer(i?” gépnek mindsil a labhajtasa haztar-
tasi varrégép is (3/a abra), de ,félautomatanak” tekint-
heté az a motorral hajtott varrégép, amelyen ktilonb6zé
varrattipusok elére beprogramozhatok (3/b abra) és
amely ezt kove-
téen a kivalasztott
programnak meg-
felel6 varratot ké-
sziti ugyan, de a
varrasi muvelet el-
végéséhez kozvet-
len emberi kozre-
mukodésre, a var-
randé munkaarab
helyzetének a var-
rasirany  szerinti
mozgatasara van
szlikség. L#Auto-
mata” gép ezzel
szemben példaul a
gomblyukvarrogép
(3/c abra), ame-
lyet villamos mo-
tor hajt és amely a
betaplalt program-
nak megfeleléen
képes egyenes ill.
szemes gomblyu-
kat teljesen készre
megvarrni, azon
ktlonbo6zé méreta
és iranya varrat-
szakaszokat  ké-
szitve, a munka-
darab 6nmuk6édd

c) mozgatasaval. A
3. dbra. Kézi, félautomata és munkadarab be-
automata varrégép helyezése ill. elta-
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1. abra. Egyszerti mechanikus gépek
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2. dabra. Automata gépek

volitdsa azonban itt is kézi muvelet. Ugyancsak ebbe a
korbe sorolhaték a gombfelvarréogépek és a konfekcio-
ipari alkatrészkészité automatak, amelyek pl. zsebek,
vallpantok, gallérok stb. gyartasara hasznalatosak.

o Egyszerli” gépnek mindésitheté az a keresztcsé-
vélégép, amely legfeljebb arra alkalmas, hogy a beallitott
csévemeéret elérésekor az elkészllt csévét a hajtédobrol
leemelje (4/a abra). Az ,automata” csévélégép fonalsza-
kadaskor az elszakadt fonalvégeket csomozassal vagy
Osszesodrassal (splice) 6nmukédéen kijavitja, a fonodai
cséve lefogyasakor a csévetarbol j fonodai csévét helyez
be, az elbirt méreti keresztcséve elkésziiltével a fonalat

4. abra. Egyszeru és automata csévélégép

elvagja, a csévét eltavolitja és helyére Gj huvelyt illesztve
Uj cséve készitését kezdi meg (4/b abra).

Az 1. tablazatban ko6zolt definiciok szerint a felsorolt
gépek kozott ,robotnak” minésitheté gépet nem, csak
s,automatizalt gépeket” talalunk, féleg azért, mert ezek
nem ,intelligensek”: mind csak az elére beprogramozott
utasitasokat kovetve mtikédnek, noha a programozasuk
modosithaté és ez esetben a tovabbiakban az Gij program
szerint dolgoznak, de a rendes kortlmények megvalto-
zasa esetén nem képesek az Gij kortilményekhez automa-
tikusan alkalmazkodni.

Ipari robotok a textiliparban

A ,robot” sz6 a cseh robota, azaz kételezd vagy kény-
szermunka sz6bol szarmazik. Elséként Karel Capek
hasznalta egy szindarabjaban, és egy olyan ,ember alaka
gépre” értette, amely az él6 emberek helyett dolgozik.[5]
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I tablazat

@ Egyszerii Qp . . Egyiittmiik6d6 robot
Jellemz6 mechanikus gép Automatizalt gép Ipari robot (kobot)
Magas foku autoné-
Képes 6nalléan mu- Bl e GO e
Emberi beavatkozast opes ¢ X . emberrel valo egyutt-
- A A A ,, kodni és elére defini- P .
igényel a mukodésé- Korlatozott, elére be- ) p mukodésre tervezik.
) s alt paramétereken be- . P -
s hez. Konkrét feladato- | programozott utasita- i . Biztonsagi funkciok-
Onallésag ] ) . . T 1ul déntéseket hozni a
kat végez adaptalhato- | sokat kévet. Onallo . PR, kal van felszerelve,
- . e , kornyezet érzékelése
sag vagy dontéshoza- dontésekre nem képes A p hogy az emberekkel
A alapjan, reagalhat a Pt .
tal nélkul P ) ko6z6s munkateriileten
valtozasokra P . .
is biztonsagosan tlze-
melhessen
Korlatozottan progra- Teljes mértékben A mindenkori mutive-
. Nem mozhaté, de a prog- programozhaté és a letnek megfeleléen vi-
Programozhatosag . Aot AT ot 2
programozhaté ram moédositasa bo- program modositasa szonylag egyszertien
nyolult lehet is egyszeru programozhato
Rogzitett utasitasok o . Kalénboz6 intelligen-
g p R Kulénbozé intelligen- ciaszintekkel rendel-
vagy fizikai elvek alap- | Korlatozott, mukodése v
9 L 1 . ciaszintekkel rendel- kezhet, de az emberrel
jan mukoédik. Nem elére beprogramozott ) - D
. . X . s kezhet, akar mester- val6 interakciora is
Intelligencia rendelkezik semmi- utasitasokon alapul. 5 . : S 8 5 : 5
- . . O ‘ séges intelligenciat is képes. Az emberi tevé-
lyen intelligenciaval Tanuloképességgel . p ) . .
> : hasznalhat és tanul6- | kenységet kiegészitve
vagy tanulasi képes- nem rendelkezik 2 > h .
A képes lehet hatékonyabba teszi a
séggel A
munkavégzést
Komplex rendszer A robotokhoz hasonlé
Komplexebb felépi- b . bonyolultsagu, de az
., P . szenzorokkal, aktua- A .
. Egyszertibb tésl, szenzorokat és emberrel val6 egyutt-
Bonyolultsag . . 5 torokkal, processzo- g
felépités aktuatorokat is tartal- ) muikédésre tervezett
rokkal és szoftverek- . L. P
maz kel biztonsagi funkciokkal
is kiegésziil
. B EREE TS Gyakran valtozé mun-
. Korlatozott rugalmas- matosan egyazon " .
Rugalmassag Egy feladatra tervezve ) o P kamtveletekre is
sag munkamuvelet végzé- rogramozhats
sére programozzak prog
Kulénb6z6é mobilitasi
szintek lehetségesek, Szukség esetén kony-
Mobilitas Helyhez kotott Helyhez kotott a rogzitett poziciétol a | nyen athelyezhetd
teljesen mobil roboto- | mas munkahelyre
kig

Ha a ,robot” szot ebben az eredeti értelmezésében
(bar természetesen az ,emberi alaktol” vald eltéréssel)
értjuk, akkor ipari robotnak a textiliparban azokat a
programozhatéd, érzékelékkel felszerelt szerkezete-
ket tekinthetjiik, amelyek részben vagy teljesen he-
lyettesithetik az emberi munkaerét a gyartasi felada-
tokban, kozvetleniil vagy kozvetve a termeld gépet
ill. a termelési folyamatot szolgaljak ki, beleértve az
anyagmozgatast, a termékek adagolasat és a csoma-
golast is. Az ipari robotok a hagyomanyos gyartégépek
mellett dolgoznak, de nem 6k azok a gépek, amelyek

5. abra. ONTEC fonalraktari robot

kozvetlentil eléallitjak vagy megmunkaljak magukat a
textiliakat.

Maga a terméket el6allité vagy azt megmunkalo —
egyszertl mechanikus vagy automatizalt — gép tehat nem
robot, de robot az az automatikusan mukodoé segédbe-
rendezés, amely képes ezen a gépen valamilyen hibat ki-
javitani, képes a gépet a feldolgozand6/megmunkalandé
anyaggal ellatni ill. az elkészult terméket eltavolitani, el-
szallitani, elraktarozni, becsomagolni stb. — azaz azokat
a munkamuveleteket automatikusan vagy esetleg emberi
munka kiegészitésével ellatni, amik a késztermék eléalli-
tasanak befejezéséhez sztikségesek.

Ebben az értelmezésben ipari robotokat a textil-,
textiruhazati és textiltisztité iparban ez id6 szerint féleg
a kovetkezd tertileteken alkalmaznak:

o Raktari robotok. — Ezeket a robotokat a legkui-
16nb6z6bb anyagok (nyersanyagok, félkész termékek,
készaruk, kellékek stb.) gyaron beltili rakodasara, rakta-
rozasara, mozgatasara hasznaljak (5. abra). A robotok al-
tal kezelt raktarakban az anyagokat a robot véletlensze-
rien helyezi el az allvanyokon (a legjobb helykihaszna-
last figyelembe véve), de a robotot iranyit6 szoftver ismeri
az egyes tételek helyét és minden fontos jellemzdjét. Ami-
kor az adott tételre sztikség van és azt a robotot kezeld
szoftverbe beirjak, azt a robot 6nmtkoéddéen megkeresi és
kiviszi a raktarbdl.[6]

Kisebb raktarakban elénydsen alkalmaznak egyutt-
mukodé robotot. Ez képes az emberek kozott
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6. abra. Rieter ROBOspin fonalszakaddst kijavité robot

biztonsagosan dolgozni. A beallitasoktol fliggéen kiuilon-
béz6 fokt autonémiaval rendelkezhet. Ugy muikédik,
mint egy normal ipari robot, de megall, ha egy ember
vagy barmilyen mas akadaly bizonyos koézelségébe kertil
(kockazatértékelés). Ilyenkor csékkenti a sebességét és a
teljesitményét, de folytatja a munkat, mikozben biztositja
a kezel6 biztonsagat. Korszer, fejlett technikaval felsze-
relt vallalatoknal esetenként énvezetd robotokat alkal-
maznak az Uizemen beldli ill. izemrészek kozotti szalli-
tasra.

¢ Robotok alkalmazasa a fonalgyartasban. - A
Rieter cég ROBOspin robotja gyturtis és mas rendszert
fonogépekhez alkalmazhaté (6. abra). Végigmegy a gép
el6tt és a fonalszakadasokat jelzé rendszertél kapott in-
formaci6 alapjan megkeresi és kijavitja a fonalszakada-
sokat az elszakadt fonalvégek szalainak tijboli 6sszefona-
saval.[7]

A Saurer cég AGV tipusu robotja (7. abra) a raktar-
ban elhelyezett csévéket a tarolasukra szolgalé raklaprol
onmukdodden veszi fel és sajat allvanyara egyenként tizi
fel. Ezutan 6njaré moédon szallitja a kévetkezé muveleti
helyre és ott feltolti a megmunkald gép (pl. cérnazogép)
csévetarto allvanyara.|[8]

o Festodei
robot. — A Thies
cég iCont tipusu

fonalszinezégépé-
hez (8. abra) pél-
daul olyan robot
tartozik, amely fel-
veszi az el6készi-
tett csévéket, oOn-

jaré szallitéesz-
kozre rakja, behe-
lyezi a szinez6-

gépbe, majd a szi-
nezési folyamat vé-
gén kiemeli azokat
és atrakja a

8. dbra. Thies iCont cséveszinezdgép

ICHINOSE X Textile Printing Robot

.

9. dbra. Sikfilmnyomo robot (Ichinose) [16]
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7. abra. Saurer AGV csévefelraké

szaritogépbe. Ez azt is je-
lenti, hogy a szinez6- ill. és
a szaritogép fedelének is
automatiku-san kell ki
nyilnia és zarédnia a meg-
felel6 id6épontban. Az
lzemben dolgoz6 ember-
nek mar nem kell ki- és
berakodassal foglalkoznia,
hanem csak megfigyel6
szerepe van ebben a rend-
szerben. Ugyancsak robot-
nak tekinthet6é az automa-
tizalt festékkonyha. Ha a
rendszerhez tartoz6 vala-
melyik szinez6géptdl jelet kap, amely elrendeli, hogy me-
lyik szinbdl és a sziukséges segédanya gokbol milyen
mennyiséget kell kimérnie, akkor ezeket az anyagokat
automatikusan kiméri, egy tartalyba adagolja, feloldja és
egy taroloba juttatja, ahonnan a gép a megfelelé idépont-
ban beszivja.[9]

e Sikfilmnyomas robotizalasa. — A japan Ichi-
nose X elnevezést robotot a sikfilmnyomas céljara fej-
lesztették ki (9. abra). A robot karjai a ktilonb6z6 szine-
zékek nyomosablonba toltését, a sablon és a szinezék-
pépnek a sablon nyilasain torténé atnyomasara szolgalo
kés mozgatasat teljesen az emberi kezek és karok moz-
gasanak utanzasaval oldjak meg és igy tokéletesen auto-
matizaljak a muveletsort, rendkiviil gyorsan és nagy pre-
cizitassal.[10]

e Kelmeminéség-ellen6rzé robot. — A kész kel-
mék atvizsga-
lata az egyik
legnehezebben
automatizal-
hato textilipari
folyamat. Ka-
merakat és
egyéb érzékels-
ket hasznalnak
a textilidk hi-
bainak ellendr-
zésére. Az au-

robot

tomatikus 10. dabra. Yili automata kelmedtnézé gép
kelme-ellendr- [10]
zéshez kulon-

boz6 technikak alkalmazhatok. Mindegyik modszer ese-
tében a mesterséges intelligencia alkalmazasaval a kel-
meképet egy szoftver vagy modellezés segitségével taplal-
jak be a szamitogépbe, amely ehhez hasonlitja a vizsgalt
anyag szerkezetét, képét. Ha ettdl jelentdés eltérést ta-
pasztal, hibat jelez. A megengedett eltérés mértékét sta-
tisztikai alapon taplaljak be. Ha a hibak mennyisége egy
tételben meghalad egy bizonyos hatarértéket, akkor a té-
telt visszautasitjak. (10. abra.)[10]

e Kelmetekercsek kezelése. - A kinai Suntech
cég példaul tobb kelmeatnézégéphez csatlakoztatott

5 %’%

11. abra. Kelmeatnézé gépekhez kapcsolédo
kelmetekercs-csomagolé robot (Suntech)
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kelmetekercs-csomagolasra szolgalo robotot ajanl (11.
abra). A kilénb6zd atnézégépektdl érkezé kelme-teker-
cseket fajtaik szerint csoportositja és egyenként foliaba
csomagolva, szétvalogatva ktilén-ktlén tarolja.[11]

e Varrérobotok. — A fentebb emlitett automatizalt
varrogépek kiegészitheték olyan, robotnak minésithet6
készulékekkel, amelyek az elére odakészitett és sorba ra-
kott alkatrészeket automatikusan adagoljak a varrogép-
hez, megfeleld helyre és iranyba pozicionalva azokat, sét,
esetleg a megvarrt kész darab robotkarokkal végzett elta-
volitasat, rakodasat vagy a kovetkezé munkahelyre to-
vabbitasat is elvégzik. A robotizalas legkényesebb muive-
lete ezen a téren a hajlékony, gytirédésre hajlamos textil-
anyagok biztonsagos megfogasa, mozgatasa, pontos el-
helyezése. A varrérobotnak ,latnia” kell, hogy mi térténik
a munkadarabbal, és adott esetben igazitania kell rajta.
Megfelelé6 kamerak segitségével a robot 6nalléan tudja
korrigalni a sajat munkajat.

_ A Jonathan
Zormow altal
2015-ben felta-
lalt ,Sewbo” el-
nevezéstl robot
(12. abra) a var-
rand6 alkatrész

megragadasara
és mozgatasara
szolgal. Kisérlet-
képpen  Kipro-
baltak a beren-
dezést egy T-ing
teljesen automa-
tizalt megvarrasahoz. A kisérlet sikere azt mutatta, hogy
technikailag lehetéség van egy teljes ruhadarab teljesen
automatikus megvarrasara is. A robot beprogramozhatoé
egy adott méretre és formara, de ha a ruha mérete vagy
formaja megvaltozik, a robotot Gjra kell programozni.[12]

A LOWRY® , SewBot” az amerikai Softwear Automa-
tion cég talalmanya (13. abra). Kuloénleges tipusu, ruha-
ipari gyartasra tervezett robot, tulajdonképpen egy gép-
sor, amelyen robotkar helyezi el a munkadarabot a min-
den iranyban elfordulni képes szallitéasztalra, és az ve-
zeti végig a
gyartasi folya-
maton, a sza-
bastoél a varra-
son at az ellen-
Orzésig és cim-
kézésig. Mind-
ezeket a mtive-
leteket egyet-
len érintékép-
ernyéroél vezér-

e Ny ~—

oy
12. abra. Sewbo varrérobot [12]

13. abra. SewBot varrérobot h%{' Alkalma-
(KMF) [12] zasa meggyor-
sitja és 50-

70%-kal cs6kkenti a gyartasi koltséget.[12]

A robotizalt hdaromdimenziés (3D-s) varrastechnolégia
hasznalata Uj lehetéségeket nyithat meg a varrasban. Ezt a
technikat, amely képes harom dimenziéban elhelyezkedd
varratot teljesen automatizalt médon elkésziteni, a Philipp
Moll GmbH & Co. talalta fel (14. abra). A harom dimenzio-
ban mozg6 varrorobot-kar lézer-szkennerrel felismeri az al-
katrészeket és programozott mozgasaval Osszevarrja azo-
kat, majd levagja a cérnamaradvanyokat és kiadja a készre
varrt terméket. Az eljarast jelenleg tiléshuzatok és légzsa-
kok varrasara alkalmazzak, de ruhazati termékek (nadra-
gok, kabatok, ingek) varrasara is hasznalhato.[12, 13]

—— ——

e Vasalo-
robot. — A kézi
vasalas helyet-
tesitésére
mind a konfek-
ciotizemekben,
mind a textil-
tisztito lze-
mekben jol al-
kalmazhato az
ezt a tevékeny-
séget atvevo, a
mindenkori
vasalandé ter-
méknek meg-
feleléen prog-
ramozhat6
,Kézivasalo”
robot (15.
abra).

e Csomago-
lérobotok. — A
ruhaiparban és
a textiltisztito
iparban a haj-
togato- és cso-
magolérobotok
kulcsfontos-
sagll szerepet
jatszanak az
automatizalas
terén. Kész-
aruk hajtogatasat, tasakolasat (esetleg zsugorfoliazasat
is) vagy dobozokba rakasat, cimkézését végzik. Robotok-
nak tekintheték, mert tobbféle termékre programozhatok
be, és a méretre/alakra hajtogatastol a tasakolasig ill.
dobozolasig minden muiveletet emberi beavatkozas nél-
kul végeznek el.

e Mosodai robotok. — Az érzékeldkkel és szamito-
gépes vezérléssel rendelkezé robotrendszerek kiuilonféle
folyamatokat képesek kezelni a mosodakban. A textiliak
robotokkal valo
kezelését meg-

14. abra. 3D varrastechnika alkalmazdsa
egy hengeres alaku alkatrész kiilsé és
belsé feliiletén (Pfaff) [13]

15. abra. Kézi vasaldst helyettesité robot
[15]

neheziti az
anyag hajlé-
konysaga, gyu-
rédésre valo

hajlama. A mo-
sodai robotok a
mosando6 anya-

gok szallita- £
sara, szin, , £S5 ;
szennyezettség 16. abra. Mosodai hajtogatérobot

vagy mas jel- (Fanuc-Swets) [18]

lemzoék szerinti

valogatasara, a mosogépbe valo berakasara, valamint a
kimosott textiliak mosé- ill. szaritogépbdl valo kirakoda-
sara, vasalasra valo elékészitésére, adagolasara, hajtoga-
tasara szolgalnak. Alkalmazasuk nem csak munkaerdét
takarit meg, hanem minimalisra csokkenti a kényes
anyagok helytelen kezelését vagy sértilését is. Becslések
szerint a mosodak személyzeti koltségeinek 30%-at a haj-
togatogépek felszerelése teszi ki, ugyanakkor a munka-
er6hiany kuléndsen ezeknél az ismétlédd kézi munkat
igényld feladatoknal jelentkezik. Ezen is segit a robotok
alkalmazasa.[17, 18]
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e Takaritérobotok. — Az ipari takaritérobotok sza-
mos tipusa ismeretes. Egyebek kozott kifejlesztettek
olyan 6njar6, 6nmukddé robotot is, amely nem csak a
padlot tisztitja meg a lehullott szemetektdl és mossa fel,
hanem a gépek oldalfalait is lekeféli a rarakodott pihék
stb. eltavolitasara.

A robotizacio tarsadalmi hatasai a
textil- és ruhaipar szemszogébal

A robotizaci6 és az automatizacio gyors fejlédése je-
lentés tarsadalmi hatasokkal jar, amelyek érintik a mun-
kaerdépiacot, az oktatast és az életminéséget is.

Az egyik legnyilvanvalobb hatas a munkaerdépiac
alakulasa. A robotizaci6é és az automatizacié egyutt jar-
hat a munkahelyek szamanak csékkenésével és a mun-
kakorok jelentés atalakulasaval. Azok a munkavallalok,
akiknek munkajat robotok veszik at, arra kényszertlnek,
hogy 10j készségeket szerezzenek (tovabbképezzék magu-
kat) vagy mas tertileten probaljanak elhelyezkedni.

A textilipar — és féleg a ruhaipar — hagyomanyosan
intenziv munkaerdéigényi agazat, ahol a kézi munka fon-
tos szerepet jatszik. A robotizacié bevezetése lehet6vé te-
szi a gyartasi folyamatok hatékonyabba tételét, a terme-
lékenység novelését, az emberi hibakbdél adodé problé-
mak kiklszobolését. Robotok alkalmazasaval szamos
munkafolyamatot kénnyebben, gyorsabban és pontosab-
ban lehet végrehajtani. Ennek eredményeként csékken a
munkaerdigény, kovetkezésképp a termelési koltségek is.

Ugyanakkor, a tradicionalis munkavallalok sza-
mara ez veszélyeztetheti a megélhetéstiket és a foglalkoz-
tatasukat. Azok a régiok és orszagok, ahol a textil- és ru-
haipar hagyomanyosan jelentdés gazdasagi szerepet jat-
szik, kulénosen érintettek lehetnek a munkahelyi valto-
zasok terén. A munkasoknak atképzésre és 1j készségek
elsajatitasara lehet sztikségiik, ami az oktatas, atképzés
terén tamaszt megoldandoé feladatokat mind a kormany-
zat, mind a vallalkozasok szamara.

Mindemellett a robotizaci6 hatassal lehet a tarsa-
dalmi struktirara és a tarsadalmi normakra is. Példaul
a robotizacié novelheti a technolégiai szakadékot a gaz-
dag és a szegény orszagok kozott, ami tovabb névelheti a
globalis egyenlétlenségeket.

A robotizacié és az automatizacio jelentés tarsa-
dalmi hatasokkal jar, amelyekre a tarsadalmi, gazdasagi
és oktatasi rendszereknek reagalniuk kell, de a kiegyen-
sulyozott és fenntarthato fejlédés érdekében szlikség van
a technolégiai fejlédés és a tarsadalmi szikségletek
egyensulyanak megteremtésére. [19, 20]
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