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OAST 1. - PRIEMYSELNE ROBOTI A MANIPULATORI
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Uvod
Charakteristika manipulatorov a priemyselnych robotov
1.1 Roboty manipulatory, ako kybernetické systémy

Kinematické Struktiry PRaM
2.1 Kinematické retazce PRaM
2.2 Sluradnicové systémy
2,5 Kinematika pohybov
2.5.1 Kinematika dvoch sucCasnych pohybov
2.5.2 Kinematika troch a viac sucasnych pohybov
2.4 Nepresnost’ polohovania
2.5 Kinematickd stavba PRaM

Dynamické pomery PRaM
5.1 Dynamické pomery PRaM bez moznostisucasnychpohybov
5.2 Dynamické pomery PRaM s moZnostou sucasnych pohybov

Podsystém vnimania
4.1 Ekonomické aspekty navrhu podsystému vnimania
4.2 FunkEéné principy najpouzZivanejsSich typovsnimacov
4.2.1 SnimacCe polohy
4_.2.2 SnimacCe vzdialenosti
4.2.5 SnimaCe rychlosti
4.2.4 Snimace zrychlenia
4.2.5 Snimacesily
6

4.2.6 Snimace krutiacehomomentu

Riadiaci a rozhodovaci podsystém
5.1 Riadenie PRaM

5.2 Programovanie cinnosti PRaM
5.5 Riadiace systémy

Akcny podsystém
6.1 zZakladné casti
6.2 Pohony
6.2.1 Mechanicky pohon
6.2.2 Elektricky pohon
6.2.5 Hydraulicky pohon
6.2.4 Pneumaticky pohon
6.5 Prevody
6.4 Pohybové jednotky
6.4.1 Posuvné jednotky
6.4.2 Rotacné jednotky
6.5 Dorazy, tImiCe, Kkryty a rozvody energii
6.5.1 Obmedzenie zdvihu, dorazy
6.5.2 TImicCe
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6.5.3 Kryty a rozvody energii

6.6 Vystupné hlavice

6.6.1 Uchopovacie hlavice
6.6.2 Technologické hlavice

7. Literatdra K 1. cCasti

CASI 11.

- VYROBNE SYSTEM! S PRIEMISELNIMI ROBOTMI A MANIPULATORMI
V PRIEMISLE SPRACOVANIA DREVA

1. Vyrobny systém - zakladné pojmy

1.1
1.2
1.3
1.4

2. Zak
2.1

2.2
2.3

Technologické pracovisko ako kyberneticky systém
Typoloégia technologickych pracovisk r
Postavenie cCloveka v procese vyroby
Strukturalna analyza systému technologického pracoviska
s PRaM
1.4.1 Teoretické predpoklady tvorby Struktdr
1.4.1.1 Podmienka zladenosti vykonnosti
1.4.1.2 Podmienka nepretrzitosti toku
1.4.2 Stanovenie prvkov Struktdry vstupnej avystupnej
Casti STS

ladné typy technologickych pracovisk s PRaM
Pracoviska s manipulacnymi PRaM
2.1.1 Priebezné technologické pracovisko - zakladné typy
2.1.2 Nepriebezny tvar technologického pracoviska
2.1.3 Poziadavky na manipulacné PRaM
2.1.3.1 Typové manipulacné operacie
2.1.3.2 Stanovenie manipulacného cyklu
Pracoviskad s technologickymi PRaM
Rekurentny princip vytvarania vyrobnych systémov

3. Bezpec€nost’ prace a ochrana zdravia

3.1

Zakladné poziadavky bezpecCnosti prace pre technologické
pracoviska s PRaM

Priloha 1
Priloha 2

4. Literatdra Kk Il. casti
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