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THE LOADING CONDITION ANALYSE OF THE MANIPULATOR 
FRAME FOR OFFTAKE TYRES 

������� �����	�
� ��MU MANIPULÁTORA NA ODOBERANIE 
�
���������  

Vavro, J.; Koštial, P.;  °Hajská, H.; °Škulec, J. ; °°Kišš, F. 

Abstract 

The article deals with the loading condition analyse of the manipulator frame for offtake tyres by 
the working load. The model of the manipulator was created in software Autocad. The kinematics 
and dynamics analyse was made in software Working model 3D. The loading condition analyse 
was made with the help of COSMOSM software.  

1. Úvod 

Hlavným výrobným programom Matador Machinery, a. s. sú zariadenia pre 
gumárensky priemysel, ktoré tvoria v ���������� 
� � 
��������� �  výrobnému programu pre 
gumárensky priemysel  patrí i ����
������ �� ���������� �������� 
������� ����
������ ��

���������� �������� 
������ �  ��� ��������  � �� ����!� "� ��������� 
���� ����
������� ��

��� ��� 
�����#���$ #���%���� ����
�������� "  kinematickej a dynamickej analýzy sa zistili 
priebehy síl v jednotlivých kinematických väzbách v #��������� �� ����� &������$ 
������' ��

zobrazené v (��)��� ! �% *� 
 Rám manipulátora ktorého statická analýza bola urobená s ��+adom na prevádzkové 

#���%����  � �� ����,�  
Manipulátor bol nakreslený pomocou systému Pro/Engineer, ktorého geometria bola 

�������)�������� 
������ ������ -(� �� 
��(���� 
�� �'�������� ����� �� - prvkového 
modelu.  
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.��� ! ����
������ �� ���������� �������� 
������ – simulácia práce manipulátora 
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2. Výsledky dynamickej analýzy 
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Obr. 2  Rám manipulátora 

 
�� �����	
 ���

�� ���� ��������
��� ��� �
�
����� �����	�� 

Matematický model obr.3 rámu manipulátora bol vytvorený pomocou štvoruzlových 
a trojuzlových tenkých škrupinových prvkov. Rovnice rovnováhy sa riešia v tvare [1]: 

/������� �����#� ����������� �����)����(� #���0� � �������� �������%�'�� ����1� 2!3� /������

�� ����� 4������� ����������� ���5���� 4� usova eliminácia predpokladá pozitívne definitný 
�'�������� �'��$� ����1�� 6�(������� �'������ ��������' 
���� �
�����17 �� � ���'������ �

sa operácie � � �
�  s nulovými prvkami.  

8� ��
���� 
������1 �#������ ����� �� �'
��1�� � ��
9��� � 
��� ���� :#��� ���#� ��������

deformácie {ε}  a posunutím vyjadruje rovnica 

kde matica �  je matica transformácie deformácie - posunutia. Vektor napätia { }σ je 

�' ������ ��� ����� ������ �����)������� ��
9���-deformácie �  s vektorom deformácie { }ε ;   

<������1� 2,3 �� 2*3 #1����� �#��� ���#� �������� ��
9�1 { }σ a vektorom posunutí 

uzlových bodov { }�  : 

=�#��%���� ��
9����� ���� ����
�������  � � [MPa]  na Obr.3.  

[ ]{ } { }� � �= 2 3!

{ } [ ]{ }ε = � � 7 2 3,

{ } [ ]{ }σ ε= � 7 2 3*

{ } [ ][ ] { }σ = � � � 7 2 3>
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.���* =�#��%���� ��
9����� � [MPa]  

Posunutia uzlových bodov rámu manipulátora je na  Obr. 4  v [mm]. 

 

 

Obr. 4 Posunutia uzlových bodov  rámu manipulátora 
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&� .����  � ��)�������� � ����)�������� ��� ����
������� 
�� 
�����#����� #���%��1� 

 

Obr. 5 Deformovaný a nedeformovaný rám manipulátora 

 

4. Záver 

&�
9���$ ��#��%���� �� ���� ����
������� �� ���$�� #���%���� ���  � �'���$ � 
����  �

priaznivé pre prácu s ���������� �'����� ������ ��#
�������� 
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������$�� �������� ?/@A=6/B C
7 D����� !CC
� 
E
F /�(�7 ��; 8�������$ ��
���' ����������1 ��+� ����� ��#�����7 #����1� 
������$��
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