SPINBOTICS

TEMY DIPLOMOVYCH PRAC

1. Navrh klbového robota a jeho kinematicka analyza

Navrh 6 — osového kibového robota na baze pohonov DriveBOT na zadané
parametre. Kinematicka analyza navrhnutej Struktury robota, simulacia modelu robota
(poloha, rychlost, zrychlenie, vykony v kiboch). Doporuenia a usmernenia pre
navrhovanie kibovych robotov.

Osnova prace 1.0 Uvod
2.0 Zaklad tedrie kinematickej Struktury RRR robota
3.0 Navrh kibového robota
4.0 Analyza kinematického retazca kibového robota
5.0 Simulacia kinematickej Struktury kibového robota
6.0 Zaver

2. Analyza parametrov elektrického aktuatora pre mechatronické
aplikacie

Analyza vykonovych a prevadzkovych parametrov elektrického rotacného
aktuatora rady DriveBOT pre mechatronické aplikacie. Parametricka analyza uréeného
typu aktuatora DriveBOT, podla poZiadaviek aplikacie v mechatronickom systéme.
UrCenie zostavy testovanych parametrov aktuatora a metodika ich experimentalneho
overenia. Experimentalne skusky aktuatora v rozsahu stanovenych parametrov a
metodiky. Vyhodnotenie experimentu, doporu€enia pre aplikatné nasadzovanie
aktuatora.

Osnova prace 1.0 Uvod
2.0 Zaklad tedrie aktuatorov pre mechatronicku aplikaciu
3.0 Popis a analyza parametrov aktuatora
4.0 Metodika experimentalnych skusok
5.0 Experimentalne skusky a ich vyhodnotenie
6.0 Zaver
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