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KonnabopaTuBHbIN POBOT MM KOBOT — 3TO
aBTOMATMYECKOE YCTPOWCTBO, OCYLLECTBAAIOLLEE
COBMECTHYO paboTy € Ye/IOBEKOM A1A NPOU3BOACTBA U

CO3/aHMA PA3TNYHbIX MPOAYKTOB.




|AD ("nHTEennekTyasbHOE YCTPOMCTBO-
accucteHT", Intelligent Assist Device)
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PeannsoBaTb Takme NpouLEecChbl KaKk, HAaNPUMep, OCyLecTBAEHNE
C/IOXHbIX NPoLeaAyp KOHCTPYUpOBaHMe aBTomobunen, ctano
BO3MOKHO bnarogapsa kobotam. [laHHbIN BuA, poboTa nerko
NPOrpaMMMpPYEeTCs, CNocobeH K 0by4YyeHuto, a TaK e MOKHO MEHATb
X Nporpammy, HacTpamsasa Noa APyryto 3aaavy.



Copepa npumeHeHnsa KoboToB pa3Hoobpa3Ha:
OPUC, TPAHCNOPTHAA MHOYCTPUA, MULLEBAS
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KoanuecTBO Tpe6yeMI)IX OCCH IMPOIMOPIHHNOHAIBHO i g 5 |
CJIO)KHOCTHU 3aJa4YM. HaHpI/IMep, KpacAalmum E Y-axis rotation 5
pO6OTaM B aBTOMO6HHBHOﬁ IIPOMBINIJICHHOCTHU _‘ X-axis rotation IE

gacTo Tpedyercs 0osee 6 oceii. Hekotopeie

pOOOTHI JaXKE CIIPOCKTUPOBAHKI C 14 ocsaMHU, UTO

JOCTHUTAETCS 3a CUET MCIIOJIb30BAHUS JIBYX /- [

OCEBBIX PhIYAroB Ha OJTHOM poOoTe. BhI Takke ;

IOJDKHBI UMETh B BUJTY, UTO, YeM OOJBIIIE OCEH, Global pose:

TE€M MEHBIIIE TOUHOCTb. 7 Ij
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* TOYHOCTb — 3TO BO3MOXHOCTb pOb0Ta, BbINONHATb OAHY U TY e
paboTy, AOCTUras NAEHTUYHOTO MNONOXKEHMA KaXKaAblA pa3

e Macca- ana pasmeLleHns NPoMbILLIeHHOro poboTa Ha penbce Nu
YCTaHOB/IEHHOM OCHOBaHMK, HEOBX0AMMO 3HATb ero maccy, Ans
COOpPY*KeHne HeobxoaAnmo onopbl

e 3aLWMLLEHHOCTb U 6€30NacHOCTb-POOOTbI A0NXKHbI NPUAEPIKUBATLCA
onpeaeneHHbIX cTaHaapToB 6@30MacHOCTH.




[TonHUMN AencTBMA KODOTOB

[TlogobHO YenoBe4yecKkom pyke
MaHUNYNATOP NepemeLlaeT

KOHUEBOU 3dPEKTOP C OAHOTO

MecCTa Ha Apyroe.

MaHunynaATopbl MOTyT __
KOHTPO/IMPOBATb CU/Y 3aXBaTa 33 6% ock
CYET BCTPOEHHbIX AAaTYMKOB
nasneHua. Npu nomoLm Apyrux
KOHEYHbIX 3pDEKTOPOB MOTyT Sinics
MCNO/1Ib30BATbCA PacnbiNNTENN

NOPOLLKA, Pa3/INYHbIe APENN U R U
TaK aanee. —_——
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[1aHHbIV BMA, pobOTa OANH CaMbiX BOCTPEOOBAHHbIX U B
byayulem byaet ncnosib3oBaTbCA MaCLLITabHO BO MHOTMMUX
cpepax AeATenbHOCTU. Takon poboT ynpocTUT NPOomn3BOACTBO,
33 CYET Yero yBe/IMYUTCA KONNYeCcTBO Npon3BoAMMOro ToBapa.
LleHa pob60Ta AOCTAaTOYHO HEBbLICOKAA, YTO NO3BOAAET
MCNO/Ib30BaTb €ro B cpeaHem n masom busHece

CINMACUBO 3A BHUMAHRHWE



	«Применение коллаборативных роботов с искусственным интеллектом»
	Коллаборативный робот или кобот — это автоматическое устройство, осуществляющее совместную работу с человеком для производства и создания различных продуктов.
	IAD ("интеллектуальное устройство-ассистент", Intelligent Assist Device)
	Сфера применения коботов разнообразна: офис, транспортная индустрия, пищевая промышленность, производство электроники и многое другое.
	Критерии при выборе коллаборативного робота:
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