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THE LOADING CONDITION ANALYSE OF THE MANIPULATOR
FRAME FOR OFFTAKE TYRES

ANALYZA ZATAZENIA RAMU MANIPULATORA NA ODOBERANIE
AUTOPLASTOV

Vavro, J.; Ko&ial, P.; °Hajska, H.; °Skulec, J. ; °°Ki&, F.
Abstract

The article dealswith 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. Uvod

Hlavnym vyrobnym programom Matador Machinery, a. s. sU zariadenia pre
gumérensky priemysel, ktore tvoria v sucasnosti 75 % produkcie. K vyrobnému programu pre
gumérensky priemysel patri i manipulator na odoberanie surovych plastov. Manipulator na
odoberanie surovych plastov a jeho animacia je na obr.1. Zo simulacie prace manipulatora sa
ur¢ ilo prevadzkové zatazenie manipulatora. Z kinematickgl adynamickej analyzy sa zitili
priebehy sil v jednotlivych kinematickych véazbach v zavislosti na ¢ase. Niektoré priebehy st
zobrazenév grafoch 1 az 3.

Ra&m manipuldtora ktorého staticka analyza bola urobend s ohladom na prevédzkové
zat'azenie je na obr.2.

Manipulator bol nakredeny pomocou systému Pro/Engineer, ktorého geometria bola
pretransformovana pomocou suboru Igs do programu pre vytvorenie kone¢no - prvkového
modelu.
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Obr. 1 Manipulator na odoberanie surovych plastov — simulécia préce manipulatora
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2. Vydedky dynamicke analyzy
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Graf ¢.1: priebeh reakcii na hornom lavom lozisku
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Graf ¢.2: priebeh reakcii na hornom pravom
lozisku medzi horiz. vozikom a rimom
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Graf ¢.3: priebeh reakcii na dolnom lozisku medzi
horiz. vozikom a ramom
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Obr. 2 R&m manipulatora

3. Vypocet napitia riamu manipuldtora pri statickom zat'azeni

Matematicky model obr.3 réamu manipuldtora bol vytvoreny pomocou Stvoruzlovych
atrojuzlovych tenkych Skrupinovych prvkov. Rovnice rovnovéhy sarieSav tvare [1]:

[K[{d { & ()
Staticka analyza konStrukcie transferingu zahriuje rieSenie rovnovaznych rovnic (1). Sustava
sa rie$i Gausovou elimina¢nou metdédou. Ga usova eliminécia predpokladé pozitivne definitny
symetricky systém rovnic. Algoritmus vykonava minimalny pocet operacii, t.j. nevykonavaju
saoperédcie LT D L snulovymi prvkami.

Po vypocte posunuti uzlovych bodov sa vypocitaji napéatia v prvk och. Vztah medzi vektorom
deformacie {€} aposunutim vyjadruje rovnica

{4 =[8l{#4 . )

kde matica [B] je matica transformécie deformacie - posunutia. Vektor napétia {o} je
vyjadreny ako su¢in matice transformacie napétia-deformacie [D] svektorom deformécie{é} ;

{d =[Dl{g . 3)

Dosadenim (2) do (3) ziskame vztah medzi vektorom napéti {0} avektorom posunuti
uzlovych bodov {4 :

{d =[O]H{# . (4)

Rozlozenie napatosti ramu manipulatora je v [MPa] na Obr.3.
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Obr.3 RozloZenie napéitosti v [MPa]

Posunutia uzlovych bodov rdmu manipuldorajena Obr. 4 v [mm].
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Obr. 4 Posunutia uzlovych bodov rdmu manipulétora
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Na Obr.5 je deformovany a nedeformovany ram manipulatora pri prevadzkovom zatazeni.

Obr. 5 Deformovany a nedeformovany ram manipulétora

4. Zaver

Napiatové rozlozenie na rame manipulatora od daného zat'azenia nie je vysoké a preto je
priaznivé pre pracu s dostato¢ne vysokou mierou bezpecnosti.
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