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Abstrakt: Hlavnym ciefom prace je navrhnut a vyrobit funkény vackovy mechanizmus. Tento
mechanizmus by mal sluZit pri vyuke predmetu Pripravky na lepSie osvojenie danej
problematiky. Prva cast prace je zameranda na vysvetlenie zakladnych pojmov a opis
jednotlivych druhov kinematickych mechanizmov. V dalSej casti je opisany vackovy
mechanizmus, jeho Casti, delenie vaciek a zdvihadiel. Pri navrhu vackového mechanizmu sa
vyberalo z ré6znych tvarov vaciek, nakoniec bol zvoleny tangencidlny tvar vacky. Pri postupe
bolo moziné zvolit graficky alebo matematicky spdsob navrhu vacky. PouZity bol graficky
sp6sob ndvrhu so vstupnymi hodnotami: zakladna kruZnica s polomerom R = 75 mm,
maximalny zdvih vacky h = 50 mm, vrcholovy oblik r = 25 mm a uhol otvorenia vacky 120°.
Daldim ciefom bolo vytvorit technickii dokumentdaciu a na jej zéklade vyrobit navrhnuty
model vackového mechanizmu Poslednym krokom v praci bol navrh sp6sobu a postupu
vyroby, pricom bola vybrand technolégia 3D tlace, ako materidl modelu bol zvoleny
termoplast Polylaktid - PLA. Vysledkom prace je funkény vackovy mechanizmus, uréeny na

vyuku réznych vyucovacich predmetov na Materidlovotechnologickej fakulte v Trnave.
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Abstrakt:

Cielom prdce spracovanej v ramci projektu ,Skolskej vedeckej konferencie”, je ideovy navrh
automatizdcie lisovacej stanice pre vyrobu spojkovych loZisk ktorej ucelom je zvySenie
produktivity a minimalizacie personalnych nakladov. Prva cast tejto prace je zamerand na
charakteristiku — priblizenie aktualneho stavu vyroby spojkovych loZisk na montazinej linke.
V druhej ¢asti tejto prace je pozornost upriamena na navrh koncovych efektorov jednotlivych
komponentov. Navrhu jednotlivych ramien manipuldtorov a ich pohybov je venovana tretia
Cast. V tejto Casti prace su blizSie definované poziadavky pre rozsah pohybu a rychlost.
Zobrazenie realizdcie navrhu je rieSené prostrednictvom programu Process simulate od
spolo¢nosti Siemens. Prostrednictvom tohto programu je pripravend video prezentacia
automatizacie, uvedend v Casti Styri. Technicko-ekonomickému zhodnoteniu je venovana

piata Cast tejto prace, kde je zobrazeny vecny prinos tohto navrhu.
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Abstrakt: V dnesnej dobe je drviva vacSina vyskumu v oblasti protetiky zamerand na
vylepSovanie momentalne dostupnych technoldgii, aby ¢o najpresnejsie, najdéveryhodnejsie
a najlepsie odsimulovali pohyb koncatin, ktoré stratili pacienti po amputdcii. Tato préca je
zamerand na protézy néh pre ludi, ktory podstupili amputaciu v oblasti nadkolenia, avsak
nemaju dostatok financnych prostriedkov aby si mohli dovolit najpokrocilejsie protézy
v sumach niekolko tisicok eur. Navrhol som protetickd koncatinu, ktora zahfiia kolenny ale aj
¢lenkovy kib. Pri ndvrhu som sa zameriaval na funkénost protézy simulovat pohyb chodidla,
resp. simulovat trajektérie jednotlivych kibov. Zaroveri som zobral do Gvahy najvadiu
nevyhodu aktualnych ,lacnych” protéz, ktorou je nebezpecenstvo zakopnutia pri odslape
chodidla od zeme. Navrhol som preto doplnkovy mechanizmus pre protézu ktory by mal
poméct predist tomuto incidentu bez narusenia komfortu nositela. Nasledne boli vytvorené
zataZové testy v programe ANSYS. Do programu boli nahrané Gdaje materidlov, ktoré hodlam
pouzit pri vyrobe protézy. Proces vyroby by mal pozostavat z 3D tlate a nakupenia
jednotlivych komponentov. Na zaciatku som stanovil sumu 300€, do ktorej by som sa chcel pri
vyrobe zmestit. Pri vypoctoch nakladov na material sa suma dostala na priblizne 80€. AvSak

nie je zapocitand praca, amortizacia 3Dtlaciarne a délezity prvok —timi¢ v kolennom kibe.

Kraéové slova: protéza, kib, 3D tlag,
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Abstrakt: Specifikd jednotlivych vyrobnych systémov nesi so sebou potrebu
taktiezindividudlneho pristupu. Pritomné su vsak vzdy aj isté spolo¢né znaky. Tato praca preto
zastre$uje akusi hibkovd 3$tudiu vybranej montainej linky V7, nachadzajicej sa v
trnavskomzavode firmy ZF Slovakia a.s. Pri jej d6kladnom analyzovani sa odhaluju teda typické
i menej Standarné zalezitosti zname z oblasti priemyselnej produkcie, referujic ich prinos
alebo problematickost spolu s odpordéanymi zmenami. Tomuto predchadza
priblizenieteoretickych zakladov tykajucich sa Stihlej vyroby, neustdleho zlepSovania no v
neposlednom rade energetickej stranky procesov prebiehajlcich vo vyrobe. Poukazuje sa
prioritne na ich zvy&ejne vadsiu energeticki naro¢nost a s tym spojené tazkosti zviast v
sucasnosti, keddochadza i k vyraznému narastu cien energii. Prakticka cast Studie okrem
hibkovej analyzy V7 obsahuje napady konkrétnych potencidlnych zlepseni z komplexného
pohladu. Vela sa vSak venuje zapojeniu pocitacovej simulacie do energetického hladiska linky
za Ucelom zniZenia spotreby. Na to tato Uvodna Studia v danej problematike vyuziva program
Plant Simualtion. Ten poskytuje poslednych par rokov aj nastroje, ktoré spracuvaju niektré
energetické udajevyrobnych zariadeni. Existuje teda predpoklad, Ze by mohol dopomaéct k

optimalizacii spotreby energie i v aktualne rozoberanom pripade.

KIGcové slova: vyrobna linka, zlepSovanie, simuldcia, energetika
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Abstrakt: Cielom prace, bolo vytvorit simulaciu digitdlneho dvojcata robotickej bunky pre
spolo¢nost ABB s.r.o a naslednu implementaciu simuldcie do prostredia virtualnej reality.
Roboticka bunka ma sluzit, ako prezentéacia najnovsich technolégii v oblasti automatizacie
robotizacie a bezpecnosti, ktoré vie firma ponuknut svojim zakaznikom. Medzi spominané
technoldgie patri napriklad funkcia sledovania dopravniku, automaticka vymena nastrojov od
spolo¢nosti SMC, alebo skenovanie suciastok pomocou integrovaného videnia. Hlavnou
Castou robotickej bunky je priemyselny robot ABB IRB 1100, ktory slGzi na manipuldciu so
suciastkami, a pomocou jeho kontrdleru je ovladana celd stanica. Samostatnou stucastou su
viaceré bezpecénostné prvky od firmy SICK, ako bezpeénostnd svetelnd zavora, bezdotykové
snimace dveri alebo laserovy skener. Vizualnym vystupom pre zakaznika bude prave
spominana simuldcia a jej implementdcia vo virtudlnom prostredi. Simulacia bola tvorend s
ohladom na vsetky poZiadavky, implementované technoldgie a pracovnu ¢innost pracoviska.
Pracovna cinnost robotickej bunky spociva v manipulacii, Cisteni, lepeni kddov a naslednej
kontrole ozubenych kolies. Vystupom vo virtudlnej realite bola samotnd simulacia s
doprogramovanymi bezpecnostnymi prvkami, ktoré si moézZe uZivatel fyzicky vyskusat a

otestovat vo virtualnom prostredi.

Kld€ové slova: Robotické pracovisko, simuldcia, virtudlna realita
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Abstrakt: Cielom mojej prace bolo transformovat manudlne obsluhované pracovisko
¢lovekom na automatizované manipulaéné robotické pracovisko. U¢elom pracoviska bolo
obrobit komponent s nazvom Krytka a jednalo sa o pracovisko, v ktorom bolo potrebné
nahradit ¢innost ¢loveka priemyselnymi robotmi ABB IRB460 a ABB IRB2600. Hlavnou tlohou
bolo navrhnit kompletné automatizované robotické manipulacné pracovisko na
zabezpeclenie poZadovanej manipulacnej operacie. Zakaznik dalej pozadoval navrhnut
dostatoény pocet koncovych efektorov pre priemyselnych robotov, navrhnut vsetky casti
pracoviska, navrhnut bezpecnostné prvky pracoviska, vyriesit ovladanie, vyriesit pneumatické
a elektrické zapojenie a zhotovit technicki dokumentéciu. Cely model pracoviska bol
navrhovany v programe SolidWorks, vSetky nakupované komponenty boli vyberané od
overenych dodavatelov s dlhoro¢nymi skisenostami a vsetky vyrabané komponenty boli
navrhované s dodrzanim noriem a technologickych poZiadaviek z listov technickych uddajov
nakupovanych komponentov. Po navrhnuti a splneni vSetkych poZiadaviek bola funkénost
koncovych efektorov a celého pracoviska overena testom zataZenia v programe RobotLoad a

odsimulovand v programe Technomatix Process Simulate.

Kl'G¢ové slova: Robotické manipula¢né pracovisko, koncovy efektor, navrh, simuldcia



