A robotok jellemzői
Főmozgás: a végberendezés cél helyre állítása.

Mellékmozgás: a végberendezés pozicionálása.

Funkcionális jellemzők:

Anyagkezelés szerint (VDI 2860)

· Tároló

· szalag,
· paletta,
· tár;

· Leválasztó

· egyesítő,
· elosztó,
· váltó;

· Mozgató

· forgató,
· rendező,

· ipari robot;
· Tartó

· markoló,

· felvevő,

· szorító;

· Vizsgáló

· vizsgáló,

· mérő,

· szenzor.

Koordinátarendszerek

Világkoordináta rendszer:
A környezetet leíró koordinátarendszer, amelyben a robot koordunátarendszere 

Definiálható.

Kinematikai kényszerek:



Meghatározzák a robot mozgási lehetőségeit.


A robot szerkezeti felépítése





















Mozgató berendezés





Rögzített funkcióval


forgató,


rendező,


vaskar





Változtatható funkcióval





Programvezérelt automata





Kézi vezérlésű automata


- manipulátor,


- teleoperátor





Merev programú


- rakosgató





Szabadon  prog-ramozható





Önálló programbe-folyásolás nélkül





Önálló programki-vlasztással





Önálló program-adaptációval





























Ipari robotok (VDI 2860, ISO)





Környezeti érzékelők





Végberendezés érzékelői





Végberendezés





Kinematika





Hajtás





Hajtás érzékelők








Robotvezérlő








