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Abstrakt

Prispévek popisuje roboty pro zpracovani optickych diskui, které jsem vyvijel béhem svého
magisterského studia a které pouzivam pro duplikaci optickych diskii. Ddle pak popisuje
dratorezné zarizeni pouzivané na nasem odboru pro pripravu elektrod.
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1. Uvod

Béhem zakladniho studia m¢ zajimala automatizace a vyrobil jsem nékolik robott pro
replikaci optickych diskll. Posledni model jsem mél v planu prodévat a dotahl jsem ho do jiz
dosti zdafilé podoby. S timto duplikatorem jiz ¢tyfi roky kopiruji disky a ma za sebou jiz vice
nez 100 000 vypalenych diskt. Jako jeho ptedchiidce jsem vyrobil robot na potiskovani diskd,
tento robot ov§em nebyl pfilis spolehlivy. Proto v souc¢asné dobé dolad’uji jeho novou verzi.

Béhem svého doktorského studia jsem se zacal vénovat EDM obrabéni a spolu s Doc.
Hoskem jsem vytvofili dratofezné zatizeni pro vyrobu elektrod ve vietenu EDM hloubicky,
kterou pouzivame na nasem odboru. Toto zafizeni jsem pak jesté rozsitil o moznost obrabéni
predmét upnutych k pracovnimu stolu stroje.

2. Roboty pro optické disky
K dneSnimu dni jsem vytvofil ¢tyfi modely robtd pro kopirovani a potiskovani diskii.

2.1 Robot s diFevénym ramem

Jako prvni jsem postavil robot s dfevénym ramem, stroj nabiral disky pomoci
ptisavek, které byly jednou z mala zakoupenych véci. Piisavky byly ovladany pistem z lega a
vysaly vzduch

Obr. 1. Robot s dievenym rdamem



Tak akorat pro pfeneseni disku. Robot pouzival ¢tyfi pohony vymontované z jehlickovych
tiskaren. Pohony byly fizeny krokovymi motory a vzdy méli jeden koncovy snimac¢. Pohon
krokovych motori byl zajistovan unipolarn€. Elektronika byla pfipojena k pocita¢i pomoci
paraleleniho portu, a pomoci hradlovych cipid byla schopna ovladat ¢tyfi motory a Ctyfi
snimace, v kazdém okamziku vzdy pouze jeden motor. Video s timto robotem je na adrese
http://student.fsid.cvut.cz/~sindepe2/cdrobot.mpg .

2.2 Plastovo ocelovy robot s unipoliarnim Fizenim
Druhy robot jsem jiz postavil okolo mikropocitace PIC18F4550. [3] Tento

operace. Jako rdm stroje jsem tedy pouzil pocitatovou skiin typu desktop. Pohony byly
zajistovany jesté unipolarné, ale jiz byly mnou kompletné postaveny, jelikoz jsem si potidil
maly kombisoustruh a ohybaci listu a mohl jsem tak vyrabét plastové i plechové dily. Piesel
jsem na architekturu s jednou osou oto¢nou a druhou linedrni. Rota¢ni osa byla zajiSténa
krokovym motorkem a pfevodovym kolem améla dvé kulickova loziska. Posuvna osa pak
meéla piimo nalisovanou femenici pohané&jici ozubeny femen. Posuv na kluznych loZiscich se
pak pohyboval po kruhovych ty¢ich. Odéerpavani vzduchu bylo zajisténo jednoduchym
pneumatickym obvodem s minivyvévou a magnetickym ventilem.

2.3 Plastovo ocelovy robot s bipolarnim Fizenim

Tteti robot jsem jiz pojal velice pec€livé a mél jsem i1 timysl ho vyrabét, zatim jsem tak ovSem
neuCinil, jelikoZz mam dost jiné prace se samotnym duplikovanim diskii a doktorskym
studiem. Vyrobil jsem ho na pfelomu roku 2010 a 2011 a od té doby ho pouzivam k
rozmnozovani diskll s legalnim obsahem ve firmé svych rodi¢d, na internetovych strankach
www.duplikace-potisk.cz, kde je také umistén soubor s videem.

Obr. 2. Plastovo ocelovy robot

Tento stroj ma stejné feSené nasavani vzduchu jako predchozi model. Linearni osa je
také feSena stejn€. Zmeéna je v konstrukei rotaéni osy. Ta pouziva 400 krokovy motor, ktery je
piimo piipojen k vézi robotu a oddélen pouze axidlnim loziskem. Zména je také v pouziti



bipolarniho fizeni, coz zvysilo vykon motort. Tento stroj uzZ ma za sebou vice nez 100 000
uspésné vypalenych diska.

2.4 Plastovo ocelovy robot s mechanickym uchopovanim

Pneumatické piisavky mirné rozmazavaji ¢erstvou barvu na discich, které pravé vyjely
z tiskarny. Proto jsem se rozhodl pro pouziti uchopovaci ruky pouzivajici k uchopovani
elektromagnet. Nejdfive jsem pro tento ucel postavil dost velky cca 1 metr Siroky XY robot,
ktery se ovSem piili§ neosvédcil. Zkusil jsem u n€j pouzit odpruzené posuvy, ale nebyl to
prilis dobry krok a tento robot tedy nepouzivam. Pro potiskovani jsem si tedy postavil opét
stejny robot s jednou oto¢nou a jednou posuvnou osou. Na ném jsem ud¢lal zakladni zménu v
uchopné hlavici. Ktera uchopuje disky pomoci magnetu, konce uchopi jsou z pryze. Dale
jsem zménil vSechny koncové snimace z mechanickych na optické zavory. Stroj jsem také
doplnil o jednoduchy mechanismus pro pifevod rotacniho pohybu na linedrni. Tento
mechanismus pak slouzi k zasunuti disku do tiskarny.

il

Obr. 3. Plastovo ocelovy robot s mechanickym vichopem

3. EDM dratorez

Béhem doktorského studia se vénuji EDM obrabéni.[2] Tento zpiisob obrabéni pouziva teplo

elektrického oblouku pro odebirani materidlu z vodivych pifedméti. Pro na$ odbor jsem
zhotovil zafizeni, které feZze pomoci odvijejiciho se dratu. Zatizeni nasméruje drat do spravné
pozice pomoci pevnych voditek a jelikoz se drat stale obnovuje, obrabi vzdy na stejném
misté. Pohon dratofezu zajistuje elektromotor, jehoz otacky jsou regulovany napétim
laboratorniho zdroje. Nasledna pievodovka pak dale upravuje otacky, aby byla zajisténa
pfiméfend rychlost otdceni navijeci kladky. Navijeci kladka na sebe vine drat a jelikoz je
Spulka s dratem brzdéna, drat se natahne a v misté fezu se napiimi. Brzda je tieci.

Dratofez ma dvé moznosti pouZiti. Prvni moznost je, Ze je upnut k stolu stroje a obrabi
elektrody ve vietenu. Tento zpisob je vhodny pro vyrobu hloubicich elektrod pro obrabéni a
jeho pomoci se nam na stroji Sodick AP1L podatilo vyrobit pékné elektrody cEtvercového
prifezu o Sifce stény okolo 100 mikrometrii. Nejmensi planzetové elektrody jsem dosahl o
Sitce 20 mikrometrti. Abychom mohli obrdbét i predméty upnuté na stole vyrobil jsem
mechanismus, ktery umoziuje otaceni dratofezu, tak aby bylo mozno vyuzit otac¢ivou osu



EDM stroje a tim padem vyrabét naptiklad spirdlové ajiné detaily. Mechanismus spociva ve
trech kladkach, které i po otoceni stale vedou drat okolo sebe.

Obr. 4. Dratorez

4. Zavér
V prispévku jsem popsal n€kolik vyvojovych stadii robota pro duplikaci diskt a dale
jsem popsal dratofezné zatizeni, s mnou navrhnutymi specidlnimi voditky. V nynéjsi dob¢ se
zabyvam vyrobou zatizeni pro EDM fezani pouzivajiciho pribézny pasek.
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