Navrh prumyslového robotu se Sesti stupni volnosti

Ondfiej Stefek

Ustav vyrobnich stroji, systémi a robotiky

Pfedstaveni prace

. Prace ma za cil navrhnout, postavit a oZivit prumyslovy robot

. Préce je navrZena ve spolupraci s 11 firmami a fyzicky postavena na dilnach Ustavu vyrobnich
stroju, systému a robotiky
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VYSOKE UCENI FAKULTA

TECHNICKE STROJNIHO
VBRNE INZENYRSTVI

Vypracovane cile prace a proces navrhu robotu
Navrh A Navrh B

o Byly navrhnuty celkem 4 varianty v
prubéhu 2,5 roku

\/ypracované cile prace:

« Analyza dostupnych reseni a navrh variant

 Rozbor robotu z hlediska kinematiky a
dynamiky

. Konstrukce robotu a technologie vyroby dilcu Navrh Navrh D
« Elektrotechnika robotu — zapojeni robotu '
o Oziveni robotu - programovani

. Posouzenirizik dle EN ISO 12100

« Cenova kalkulace a porovnani s komercne
dostupnymi roboty
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Kinematika, dynamicka MBS analyza a ovéreni odlitku MKP

Kinematika Dvnamika a ovéreni odlitku

|  Na zaklade sil z MBS analyzy byly odlitky
overeny pomoci MKP v programu Ansys

B: Odlitek 2

Equivalent Stress

Type: Equivalent fvon-Mises) Sh
Unit: MPa

Tirne: 417

08.02.2024 17:35

. 86,874 Max
ey,
—{ 67,569
—{ 37,916

0 48,264
38,611
L 28958

8,) —sin(8,)- cus{—g} sin () - sin [—g) 0-cos (6,) | I'|9,3ﬂ5

L]

=]

LA
—

9,653

6,) cns{&ljwas(-f} —cos (6,) -sin{-%} U*sin{—E] 0,00038737 Min

2 2
n

(
i
0 sin (- 5} cos (- E) 0,3055
0 0 0 1

0 0 0 1

Hy-y =

Co, —S5p.Cq 5954 ﬂlfgx]

Ho-¢ =Ho-1*Hy—3 Hy—3 H3 4 Hy 5" Hsg

= ’ Obhajoba diplomové prace
UVSSR Stavba robotu se Sesti stupni volnosti

Vyroba dilcu a odlitku

. Bylo vyrobeno celkem 42 dilcu (véetné odlitku)

. Odlitky byly udélany Ustavem strojirenske technologie,
obrabeni a lakovani firmou TOS Celakovice

. Ke vS8em dilum je vytvofena vykresova dokumentace
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Elektrotechnika a programovani robotu

Siemens

. Robot je programovan pres program TIA portal v18,
. kinematika je feSena pres technologicky objekt TO_kinematics

Prevodovy | Maximalni | Brzdny | Maximalni Maximalni
: moment moment | moment osy | brzdny
[Nm] [Nm] po prevodu moment osy
[Nm] [Nm]

1 1FT7044 97,5 23 8 2243 780
2 1FK7044 161 23 8 3703 1288
3 1FK7034 125,8 6,5 1,9 818 239
4 1FK7034 125,8 6,5 1,9 818 239
5 1FK7032 126 45 1,9 967 239
6 1FK7032 107,66 4.5 1,9 484 239
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Cenova kalkulace a vyhody oproti konkurenénim robotum

Cenova kalkulace Vyhody oproti konkurenci

« Porovnani s robotem KUKA KR10, s cenou « Prumyslové dostupné reseni, snadno nahraditelné
priblizne 607 tisic KC

. Jednoducha vymena soucasti na osach
. Navrzeny robot je cca 2,4x drazsi kvuli

S g | ey e - Vyhoda pfimého nahonu os
zakazkove, jednokusove vyrobe

. Absence dalSiho rozhrani v programovani robotu

" rma | Gisa

- Absence programatora robotu

Siemens 665 660

ABB/Nabtesco 246 733 - Pouze nutnost PLC programatora
TOS Celakovice 405 099

Euchner 34 518

Rittal 10400

Raveo, SKF, Fabory 38 030

VUT Brno 80 000

Celkem 1480 400
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