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Abstrakt: Cieflom prace bolo vypracovat ideovy navrh CNC frézovacieho stroja. Celkovy
ndvrh je rozdeleny na dve Casti. Prva Cast sa zaobera navrhom konstrukcie obrabacieho stola
s podpornou konstrukciou a vedeniami pre zakladnu portalu. V druhej Casti sa riesi navrh
portadlu s vedeniami pre pohyb vretena. Konstrukcia stola je zostavena z ocelovych profilov a
pri montazi prevaZzuje zvaranie. Koncept portalu pozostava z hlinikovych profilov, ktoré su
spojené pomocou skrutiek. Navrh obrabacieho stroja je vypracovany pre firmu SKARTEK
Trnava. Tuto objednavku dostal SKARTEK od zakaznika a v spolupraci s nasou fakultou sme

vypracovali prijatelnu alternativu rieSenia podla zadanych parametrov.
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Abstrakt: Cielom tejto prace bolo navrhnat manipulator, ktory bude zabezpecovat expediciu
paliet so vyrobkami zmontovanymi v montaznej bunke z depaletizatného pracoviska. Jedna
sa o palety zhotovené zo zliatiny hlinika, pricom na kazdej z nich si umiestnené Styri
vyrobky. Tieto palety bude manipulator odoberat z vyhradeného priestoru v ramci
depaletizacného pracoviska a nasledne ich premiestriovat do priestoru, z ktorého budu
expedované. V tomto priestore budu palety s vyrobkami uloZzené po 5 kusov na sebe.
Vyrobky su na palete umiestnené v plytkom vybrati kruhového p6édorysu. Vzhfadom na ich
nizku hmotnost tak vznika riziko, Ze by pri vystaveni velkym zrychleniam mohli z palety
vypadnut. Vzhladom na toto riziko musi manipuldtor pracovat v nizSom rozsahu rychlosti.
Pre danu manipulacnl operaciu sa ako navhodnejSie rieSenie javi pouzZitie kartezianskeho
manipuldtora, pohananého pneumatickymi aktuatormi a podtlakovym uchopovacim
zariadenim. PouZitim pneumatického pohonu v kombinacii s poZiadavkou na ukladanie paliet
na seba vznikd potencidlny problém s riadenim takéhoto manipuldtora, kedZe pre
pneumatické aktuatory nieje vhodné zastavenie, ¢i zmena smeru v inych, nez koncovych
polohach. S ohladom na nizku rychlost posuvov manipulatora, ktord je dana charakterom
manipulovaného objektu, je tento problém moZné riesit vhodnym navrhom riadenia a
vhodnym umiestnenim snimacieho zariadenia koncovej polohy zvislého pohonu. Samotna
konstrukcia manipulatora je zhotovena z profilov od firmy Bosch.

v

Klac€ové slova: manipulator, automatizacia, pneumatika, riadenie



METODIKA OFF-LINE PROGRAMOVANIA PRIEMYSELNYCH ROBOTOV
VYTVARANA POMOCOU CAX SOFTVEROV

Vypracoval: Bc. David Michal

Nazov vysokej skoly: Materidlovotechnologicka fakulta so sidlom v Trnave
Slovenska technickd univerzita v Bratislave

Veduci prace: Ing. Radovan Holubek, PhD.

Pracovisko: Ustav vyrobnych technoldgii

Rok vypracovania: 2015/2016

Abstrakt: Cielom prace je vytvorenie metodiky pre off-line programovanie priemyselnych
robotov v programe Process Simulate, ktorej predchadzalo vytvorenie CAD modelov
a navrhu robotizovaného pracoviska. Softvér SolidWorks bol pouzity ako modelar pre
navrhnutie jednotlivych komponentov a vytvorenie zakladného ndvrhu pracoviska z hladiska
dispozicného rieSenia. Vysledkom prace je metodika pre vytvorenie kinematiky
priemyselného robota, metodika tvorby procesu bodového zvérania, metodika tvorby off-
line programu/ simuldcie a vytvorenie simuldcie robotizovaného pracoviska v programe
Process Simulate. Vyznam samotnej prace okrem naplnenia hlavného ciela, vytvorenia
metodiky Off-line programovania priemyselnych robotov a vedlajSich cielov, ktoré
predstavuju vytvorenie CAD modelov, kinematiky robota Fanuc R-2000 a vytvorenie
jednotlivych operacii na pracovisku, spociva v najdeni rieSenia pre problematiku s formatmi
CAD modelov. Ciasto¢né rieSenie ponukaju konvertory, programy, ktoré dokdazu

transformovat data do pozadovaného formatu.
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Abstrakt:

Cielom prace bolo experimentdlne stanovenie parametrov laserového texturovania,
pomocou ktorych by bola dosiahnutd optiméalna drsnost elementov textlry atiez ich
optimalne geometrické parametre. Pre stanovenie optimalnej drsnosti bola aplikovana
technoldgia laserového mikroobrabania, pri ktorej bol sledovany vplyv 3 parametrov na 3
sledovanych parametrov: opakovacia frekvencia (f,) = 75 kHz, rychlost skenovania (vs) = 1300
mm/s a rozstup drah (A) = 5 um. V nasledujucom experimente bol sledovany vplyv vykonu
lasera na geometrické parametre prvkov textury. Vyhodnotenim pomeru hibka/priemer
vyrobenych priehlbin, ktory sa podla odbornej literatiry pre tribologické ucely mal
pohybovat v rozsahu 0,1 aZz 0,18, sa podarilo zistit, Ze tento pomer bol dosiahnuty pouzZitim
vykonu 20,5 % (16,4 W), kedy dosahoval hodnotu 0,12. Stanovenim uvedenych parametrov
sa podarilo naplnit ciel prace. Tieto parametre budu pouZité na modifikdciu povrchu
nastrojovych oceli uréenych na tribologické testovanie vplyvu vytvorenej textury na
koeficient trenia aplikdciou Ring testu. Tymto spésobom bude skimana moznost aplikacie
textUrovania na povrchoch tvarniacich nastrojov, pomocou ¢oho by sa podarilo znizit
negativne Ucinky trenia v procesoch tvarnenia.
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Abstrakt: Praca sa zaoberda optimalizaciou vybranych technologickych parametrov
zapustkového kovania vyuzitim simulaéného softvéru DEFORM 3D. Medzi zdkladné
technologické parametre procesu kovania patri velkost a tvar polotovaru, ohrev polotovaru,
teplota zapustiek, mazanie zapustiek avolba kovacieho stroja. Ciefom prace bol navrh
moznych rozmerov polotovarov na zaklade zadaného tvaru vykovku ajeho vsadzkovej
hmotnosti. Samostatna Cast je venovana analyze tvaru vykovku, materidlu vykovku a vypoctu
kovacej sily. Materidlom vykovku je zliatinova ocel 15 142 a na zaklade vypoctu kovace;j sily
(StoroZev) bol doporugenny pre vyrobu vykovku kovaci mechanicky lis LZK 1000. Dalej sa
praca zaobera vyhodnotenim vysledkov simulacii kovacieho procesu navrhovanych
polotovarov a volbou optimalneho rozmeru polotovaru pre vyrobu vykovku podla zvolenych
hodnotiacich kritérii. Na zaklade dosiahnutych vysledkov postprocesingu simulacéného
softvéru DEFORM 3D bol v zavere prace navrhnuty ako optimalny dvojoperacny (ubijanie,

dokovanie)sp6sob vyroby vykovku ,priruba“.

Kltucové slova: zapustkové kovanie s vyronkom, rotacny vykovok, optimalizacia rozmerov
polotovaru, pocitacova simulacia, vysledky postprocesingu



