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ABSTRAKT

Tématem moji bakalarské prace je design kuchyiiského robotu. Hlavnim cilem
bakalaiské prace je design, ktery zaujme. DalSim cilem bude jednoduché a intuitivni
prace s navrzenym robotem. Stane se vkusnym dopliikem kuchyné s ohledem na
technické a ergonomické pozadavky.

KLICOVA SLOVA
Kuchynsky robot, design, ergonomie

ABSTRACT

The topic of the bachelor thesis is the design of the kitchen robot. The main task of
the bachelor thesis is the design which will engage everybody. The next target will
be simple and intuitive work with designed robot. It will elegant accessory in the
kitchen taken into account technician and ergonomic requirements

KEYWORDS
Kitchen robot, design, ergonomics
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Uvod

1 0vOD

Kuchyiiské roboty jsou v souc¢asné dob¢ nepostradatelnou soucéasti domacnosti. Diky
spéchu, kterym na nés pusobi civilizace, potiebujeme Setfit nejen Casem, ale i vlastni
energii. K tomu nam pravé pomahaji i kuchynské roboty, které usnadnuji naro¢nou
praci a Setfi cas v kuchyni.

Kuchyiiské roboty mohou mit mnoho funkci. Nejcastéjsimi funkcemi jsou mixovani,
strouhani a hnéteni. DalSimi funkcemi jsou Skrabani, mleti masa a odstaviovani
ovoce 1 zeleniny. V dnes$ni dobé¢ existuji i kuchyniské roboty se zabudovanou funkci
induk¢éniho vareni.
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Prehled soucasného stavu poznani

2 PREHLED SOUCASNEHO STAVU POZNANI

2.1 Prehled typi kuchyiiskych roboti

2.1.1 Rozdéleni podle umisténi pohonu

Kuchyniské roboty mtizeme v prvni fadé rozd¢lit podle pohonu na roboty se spodnim
nebo hornim pohonem. Kuchytiské roboty s hornim pohonem se vyznacuji ramenem.
roboty se spodnim pohonem maji sice jednodussi konstrukci, ale jejich nevyhodou je
omezeny pocet funkci. Dalsi nevyhoda, diky niz se od vyroby roboti se Spodnim
pohonem v posledni dobé upousti, se projevuje pii hnéteni tésta. Diky stiedovému
umisténi hnétaci metly u robotu se spodnim pohonem ma tésto tendenci stoupat
vzhiiru. Roboty se spodnim pohonem se vyznacuji nadobou, skrz kterou prochazi
htidel, ktera pohani ptislusenstvi, naptiklad metly.[9]

Obr. 1 Kuchynsky robot s hornim pohonem [10] Obr. 2 Kuchynsky robot se spodnim
pohonem [11]

2.1.2 Rozdéleni podle prikonu

Dalsim délenim kuchyniskych robotd je déleni podle piikonu. Roboty se slab$im
piikonem zvladaji zpracovavat jen mensi mnoZstvi surovin. Pfi opakovaném pouZziti
se zacnou piehiivat, neni tedy mozné zpracovavat suroviny ani po mensich davkach
bez delSich prestavek. U roboti se siln€j$Sim piikonem nevznika zadny problém. Jeho
jedinou nevyhodou je cena, kterd je samoziejmé vySS$i nez u robotd se slabSim
piikonem. Obecné muzeme Fici, ze slabsi piikony se pohybuji do 500 W. [9]
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Prehled soucasného stavu poznani

2.2 Vyvojova analyza

2.2.1 Pocatky kuchyiskych roboti - Herbert Johnston, znacka KitchenAid

V roce 1908 zacal inZenyr Herbert Johnston z amerického Ohia vynalézat stroj pro
zjednoduseni prace v kuchyni. V této chvili se jednalo spiSe o mixér nebo hnétac
tésta pro velké firmy. Takto vznikla firma KitchenAid. V roce 1915 zacinaji
pekaiské firmy investovat do téchto robotli a Herbert Johnston si za¢ind uvédomovat
uplatnéni téchto pfistroji i v domacnostech. Zacind vynalézat kuchynsky robot pro
domécnosti. Chtél, aby byl pfistroj z kvalitnich materialt, spolehlivy a aby vypadal
luxusné. Toho se firma KithenAid drzi dodnes. Roku 1919 uvadi na trh kuchynsky
robot Hobart model H-5. Tento robot pouzival planetarni mixovani (pracoval pomoci
excentrické rotace metly a rotace metly kolem své osy). Pozdé&ji k tomuto pfistroji
dodava jako ptidavné ptislusenstvi odstavitova¢ a mlynek na maso. Pravé z divodu
zamé&feni se Herberta Johnstona na kvalitu, byly v jeho tovarné vyrabény primérné
jen Ctyfi kuchyiiské roboty za den. Konkrétné se udava, ze sledoval pekate pfi jejich
tézké praci, coz ho vedlo k vynalezu stroje na zjednodu$eni hnéteni tésta. Vznikl
prvni prumyslovy kuchyfisky robot. [1]

Obr. 3 Hobart model H-5
1. mixer [12]

Roku 1927 Herbert Johnston uvadi na trh novy model kuchynského robota s nazvem
Model G, ktery byl navrzen se stejnymi standardy, v leh¢im provedeni, ale hlavné
s cenou, kterou si jiz mohl dovolit témér kazdy. Firma KitchenAid jich za prvni tii
roky prodala 20 000 kust. [1]

2.2

2.2.1
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Prehled soucasného stavu poznani
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Obr. 4 Model G [13]

Herbert Johnston se roku 1936 spojil s Egmontem Arensem, designérem a editorem
Casopisu Creative Artsa. Vznikly tak tii nad¢asové modely - Modely K. Tyto modely
vyhraly ceny za vynikajici design. Pozdéji, roku 1955, byly k tomuto modelu pfidany
nové barvy, diky nimZ se staly tyto modely nejzadanégjsi. Do té doby bylo k dostani
jen tzv. bilé zbozi. Do téchto barev patfila napiiklad zatriveé zluta, rizova, zelend ale
také chrom a antickd méd’. Roku 1994 se k témto barvam pfidaly jesté dalsi barvy -
bila, kralovska Cervena, lovecka zelena, kobaltova modra, ¢erna, matoveé Seda, zluta
a chromova. [1]

Obr. 5 Model K [14]

Firma KitchenAid dodava na trh i dalsi produkty, napiiklad toustovace, zmrzlinovace
a podobné kuchynské piistroje. Roku 2002 tato firma uvedla na trh novy kuchynsky
robot Artisan 5SKSM150PS.
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Prehled soucasného stavu poznani

V roce 2009 slavila tato firma 90. vyroci a jejich kuchynsky robot patii stale ke
kvalitnim a vykonnym néstrojim. |V dnesni dobé je montovan ruéné z kvalitnich
soucasti. I jeho design je nadCasovy.

Dnes patii znacka KitchenAid spole¢nosti Whirpool. [1]

Obr. 6 Kuchynsky robot Artisan SKSM150PS [15]

2.2.V2 Legendarni kuchyiisky robot Stanislava Lachmana L
V Ceskoslovenské republice byl dlouha léta pouzivan téméi v kazdé domécnosti
kuchynsky robot svétového designéra Stanislava Lachmana z roku 1954. Byl to
konstruktér a designér. Stal se dvornim designérem znacky Eta. Zemfel roku 2011
ve veéku 89 let. [2][3]

Obr. 7 Kuchynsky robot podle navrhu

Stanislava Lachmana [2]
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Prehled soucasného stavu poznani

2.2.3 Ekologicky kuchyiisky robot - R2B2

V roce 2010 vymyslel némecky designér Christoph Thetart ekologicky robot R2B2
pohanény Slapacim pedalem. Tento napad vznikl jako téma disertaéni prace. Pedal
vyvine silu 350 wattl. Tento robot byl umistén do velké dievéné skiiné s prosklenou
sténou. Do skiiné byly zakomponovany i odkladaci police. K robotu lze pfipojit,
kromé rtiznych nastavcd, i ruéni mixér nebo mlynek na kavu. V roce 2010 existoval
pouze jeden exemplaf, ale ocekava se, Ze se ndpadu zmocni nékterd z némeckych
firem. Jeho nevyhodou by byla cena a hlavné velikost. Naopak velky potencidl ma
pravé ,,ekologicky* pohon bez nutnosti pfipojeni na elektricky zdroj. [4]

Obr. 8 Kuchytisky robot R2B2 [4]
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Prehled soucasného stavu poznani

2.3 Technicka analyza 2.3
oo _ 2.3.1
2.3.1 Popis téla kuchyiiského robota ——
Popis robota s hornim pohonem
Kuchyiiské roboty jsou pohanény elektromotorem. Jeho umisténi mize byt bud’ jako
na obr. 10, nebo mize byt v horni ¢asti robota. Dale je pohyb pfenasen pies ozubena
kola do hiidele, ktera pohani dalsi pfislusenstvi, jako napiiklad metly.
Otvor pro doplnkové
prislusenstvi
Hlava motoru Upeviiovaci sroub
jw’ ) iraci paka na
. s ﬁs‘élll:;rllr:r‘lotorové
Packa A / > \ hlavy (neni vidét)
e =7 - égf Topiirko $lehate
Sroub pro —m’ - D ==
nastaveni vysky . Plochy 3leha&
Slehace . : v ‘
O - |
\ N
|
/I
J
= ,/
~ v 4
) /
425L (4.5 qt)
nerezova misa
bez drzadla
Nerezova slehaci i
metla
Hnétaci hak
Obr. 9 Popis kuchyiiského robotu s hornim pohonem [5]
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Prehled soucasného stavu poznani

Obr. 10 Rez kuchyiiskym robotem [16]

Popis robota s dolnim pohonem
Kuchyrisky robot s dolnim pohonem se vyznacuje elektromotorem, ktery je umistén
v dolni ¢asti robota. Z tohoto robotu dale vede hiidel, na kterou je nasazovano

ptislusenstvi robota.

1. lisovaci téleso

2. viko s kominem

3. misa

4. vystup z bloku motoru
5. ptepinac rychlosti

Obr. 11 Popis kuchyiiského robota s dolnim pohonem [17]
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Prehled soucasného stavu poznani

2.3.2 Ovladaci prvky kuchyiiskych roboti 2.3.2
Kuchyiiské roboty maji moznost vybéru rychlosti. Tato rychlost je vétsinou ovladana
pomoci oto¢né¢ho ovladace. Pomoci tohoto ovladace se vétSinou robot i1 vypind

a zapina. Druhy typ ovladani rychlosti je posuvny ovladac.

Obr. 12 Ovladani rychlosti Obr. 13 Ovladani rychlosti pomoci posuvného ovladace [19]
pomoci oto¢ného ovladace [18]

Nékteré kuchynské roboty maji navic zabudovanou pojistku proti prehrati
a naslednému spaleni motoru, nebo proti nechténému spusténi, tzv. détskou pojistku.
Pojistka proti spusténi mize byt napf. stisknuti dvou tlacitek. Dal§im feSenim
pojistky proti spusténi je spravné sestaveni. Tuto pojistku oceni hlavné domacnosti
S détmi.

2.3.3 Prislusenstvi kuchyniského robota 2.3.3
Souc¢éastmi kuchynského robota mohou byt mlynek na maso, mixér, lis na citrusy,
Slehaci metly, balonové metly, flexi metly, hnétaci héky, nastavce pro jemné
strouhani, hrubé strouhani, jemné krajeni, hrubé krajeni, nebo pasirovaci nastavec.
Balonové metly se pouzivaji pro ptipravu pokrmi, do kterych je tfeba vmichat velké
mnozstvi vzduchu. Flexi metly se pouZivaji pfi pfipravé tésta, nebot’ stiraji mnoZstvi
tdsta na sténach nadoby. Slehaci metly slouzi ke §lehani. Hnétaci haky slouzi
K ptipravé kynutych tést.[9]

Obr. 14 Ptislusenstvi kuchynského robota [20]
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Prehled soucasného stavu poznani

2.3.4 Materialy kuchyiniskych robotu

Materidly t€l kuchynskych roboti jsou rizné. Obecné plati, jako u vSech véci, ze
kovové materialy jsou kvalitnéjsi a déle vydrzi. To se d¢je na ikor hmotnosti robota.
Kuchynisky robot mtze vazit od péti do patnécti kilogramt. Proto je t€zké s nim
manipulovat. [6]

Dulezité jsou také materidly pfislusenstvi. Noze, kraje¢e a mlynky se z pravidla
vyrabi z kovu. Vétsinou z nerezu nebo hliniku, potazené nylonovou nepfilnavou
vrstvou. To neplati u metel, které jsou na trhu jak z kovu, tak z plastu. U metel
z plastu se muze stat, ze naptiklad pii hnéteni hustéjsiho tésta metla praskne.
Prislusenstvi lze sice dokoupit, ale vétSinou je velmi drahé. [9]

2.4 Designérska analyza

2.4.1 Design kuchyiiskych robott podle pohonu

Design kuchyiiskych robotil se zasadné odviji od jeho funkce. Zaklad jeho designu je
dan ptedev§im druhem jeho pohonu. Pokud je pohon ze shora, je jeho design dan
ramenem, na kterém je upevnéna metla. U té€chto typl se vyskytuji roboty bud’
s odhalenym kloubem, nebo s kloubem skrytym. V piipadé skrytého kloubu je
vyhodou, Ze robot vypada celistvéji. Mohlo by se zdat, ze uzivateli nemiZze byt jasné,
jak robot pouzivat. K tomu ale nedochazi, nebot’ si robot mize nechat predvést pii
nakupu, nebo ma k dispozici ndvod. Po prvni zkuSenosti si jiZz bude jisty jak robot
uzivat. V ptipadé feseni s odkrytym kloubem by mélo byt uzivateli pouzivani jasné
na prvni pohled. [8]
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Prehled soucasného stavu poznani

Obr. 15 Robot s hornim pohonem se zakrytym Obr. 16 Robot s hornim pohonem s odhalenym
kloubem [21] kloubem [22]

Obr. 17 Kuchyiisky robot se spodnim pohonem [23]

O kuchyniské roboty se spodnim pohonem je v dnesni dob¢ zdjem diky jejich mensi
velikosti. Na trhu jsou totiz ptiru¢ni kuchynské roboty s dolnim pohonem, které
mohou zUstavat na kuchynské lince, ale zdaleka nejsou schopni vykonat tolik prace,
jako ostatni kuchyiiské roboty.
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Prehled soucasného stavu poznani

2.4.2 Uziti materialu z hlediska designu

Design robota je ovlivnén i riznymi ¢astmi, na které se pozdéji nasunuji néstavce
pottebné k praci robota. Tyto Casti nekteti designéti uspésne schovavaji pod rizné
Kryty.

Uz pfi prvnim pohledu mlizeme diky materidlu rozpoznat kvalitu kuchyniského
robotu. Z hlediska designu i kvality je vhodnéj$im materidlem zcela jisté kov nez
plast. Kvalitngjsi kuchyiiské roboty jsou tedy vyrabény z kovu. Tyto roboty jsou,

v Vv

i diky materialu, drazsi, ale také tézsi.

Design misy

Misa vizualné zaujima velkou cast kuchyniského robota. Jeji material mize vyrazné
ovlivnit celkovy design robota. Existuji materialy piimo se Kk sobé nehodici,
napt. kovové télo robota a plastova misa. To uz je ale o citu designéra.

Designové 1épe puisobicim materidlem misy je nerezova ocel nebo sklo. U skla hrozi
rozbiti misy a nasledny problém — vyrabi vyrobce ndhradni misy? Vyrobci pouzivaji
i plastové misy, které jsou levnéjsi. Idealni by byl uchop pro vSechny nadoby
Vv domécnosti, to je ale bohuZel ztechnického hlediska prozatim neproveditelné,
nebot’ kuchynisky robot sebou pfi praci, naptiklad hnéteni, hazi. Dochazelo by
k velkym vykyvim misy a moznému pievrhnuti. Tento problém by bylo mozné
vyfesit mechanismem, ktery by udrzel jakoukoli nadobu. Nabizi se feSeni jako odsati
vzduchu mezi naddobou a robotem, nebo rtizné upinaci mechanismy, které by ale
museli odolat pravé hazeni robota. Tyto mechanismy by robot vyrazné prodrazily.
Dle mého nazoru je to spise véc budoucnosti.

Nekteti vyrobei dodavaji nerezové misy i s uchy, a mohou tak po dokonéeni prace
s robotem slouzit jako hrnec.

Design misy se odviji od jejiho uchyceni na robotu a nasledného pohybu metel.
Uchyceni misy je zajisténo pomoci zavitu, diky kterému misa stale drzi na misté 1 pii
naro¢né praci robota. Pohyb metel je krouZivy, to znamend, Ze idedlni tvar misy je
kruhovy.
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2.4.3 Nejznaméjsi znacky kuchyiiskych roboti 2.4.3
Braun
Braun je némecka znacka vyrabéjici mimo jiné i kuchynské roboty. V soucasné dobé
nabizi jen roboty se spodnim pohonem. [7]
Obr. 18 Ukazka kuchyniského robotu znac¢ky Braun [24]
Kenwood
Specialitou britské znacky Kenwood je kuchyisky robot pfimo s e zabudovanou
funkci indukéniho vafeni - Cooking Chef KMO086. Rozmezi teploty lze volit
vrozmezi od 20°C az do 140°C. Vyrdbi roboty v mnoha barevnych variantich
apridavaji stale dalsi. Kenwood nabizi 1 dal$i pfislusenstvi do kuchyni, rizné
mixery, food procesory nebo ty¢ové mixery. [7]
Obr. 19 Robot se zabudovanou funkci vareni znacky Kenwood [25]
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Bosch, Siemens, Zelmer

Znacky Bosch a Siemens patii do skupin vyrobcti velkych kuchyiiskych spotiebict.
Némeckad firma Bosch vSak pfevzala pred nékolika lety polskou znacku Zelmer a tim
se dostal Bosch i mezi vyrobce malych spotiebicu. [7]

Obr. 20 Kuchyiisky robot znac¢ky Zelmer [26]

KitchenAid
Americka znacka KitchenAid patii do draz$i kategorie vyrobctu kuchynskych roboti.

Vyssi cena je odvozena od nad¢asového designu, pouZitych materialii a zivotnosti.
Znacka KitchenAid vyrabi celoocelové konstrukce kuchyniskych roboti a je proslula
kvalitou. Dale je proslula barevnosti svych vyrobka a pfi riznych ptileZitostech
piidava dalsi barevné kolekce. [7]

Obr. 21 Ukazka jedné z mnoha barevnych kolekei znac¢ky Kitchen Aid [27]
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Philips

Tato nizozemska znacka se zaméfuje na pramérného zakaznika. Jejich vyrobky jsou
cenové dostupné. V soucasné dob& vyrabi pouze kuchyiiské roboty se spodnim
pohonem. Jejich vyrobky nepiesahuji cenu Sest tisic korun. Tento vyrobce je
vyjimecny samostatnym strojem pro piipravu salati — SaladMaker. [7]

0

ll

PHILIPS

Obr. 22 SaladMaker znacky
Philips [28]

Elektrolux
Svédska spolecnost Elektrolux se stala nejrozsifenéjsi znackou na Ceském trhu.

Vénuji se riznym typlim spotiebic¢ii. Spolec¢nost se zaméfuje na domadci spotiebice
a spotfebice k profesiondlnimu pouziti. Elektrolux se zaméfuje na promyslené
inovace, vlastni tym Vyzkum a vyvoj inovace. [7]

Obr. 23 Kuchynsky robot znacky Elektrolux
[29]
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ETA
ETA je tradi¢ni Ceskou znackou. Ptesto ukoncila vyrobu v Hlinsku a v soucasné
dobé si nechava velkou ¢ast vyrobkii vyrabét v OEM v Cing&. Své vyrobky sméfuje
na masivniho zakaznika a diky tomu jsou jejich vyrobky vyrobeny pievazné z plastu.
V soucasnosti se ale pySni kuchynskym robotem ETA Gratus s celokovovou
konstrukei. [7]

Obr. 24 Kuchynsky robot Gratus znacky ETA [30]
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3 ANALYZA PROBLEMU A CiL PRACE

3.1 Hodnoceni kuchynského robota s hornim pohonem

3.1.1 Vyhody kuchyiiského robota s hornim pohonem

navrhovéani designu brat ohled na to, ze tento typ kuchyiiského robota bude
pravdépodobné neustale na kuchynské lince, tudiz design musi vytvaret okrasny
dopln¢k kuchynské linky. Dalsi vyhodou kuchynskych roboti s hornim pohonem je
misa bez otvoru. Nadobu lze dale pouzivat v kuchyni, nebo ji dat i s obsahem
napfiklad do lednice. Nerezové nadoby lze dale pouzivat i na vafeni. Tento typ
robotll pracuje i pfi oteviené mise, coz umoziuje pridavani surovin béhem prace
s robotem. Celkov¢ je prace s robotem s hornim pohonem pohodIné&jsi. [9]

3.1.2 Nevyhody kuchyiiského robota s hornim pohonem
némuz je draz$i. Dalsi nevyhodou je jejich velikost, hmotnost a tim hor§i manipulace
s nimi. [9]

3.2 Hodnoceni kuchynského robota se spodnim pohonem

3.2.1 Vyhody kuchyiiského robota se spodnim pohonem

Kuchynské roboty se spodnim pohonem se vyrdbéji 1 v menSim provedeni. Jeho
vyhodou je tedy lepsi uskladnéni a fakt, ze diky tomu nemuseji zlstavat na
kuchyniské lince. Diky jednodusSimu technickému provedeni jsou tyto kuchynské
roboty levné&jsi nez roboty s hornim pohonem. [9]

3.2.2 Nevyhody kuchyiiského robota se spodnim pohonem

Hlavni nevyhodou kuchyniskych robotd se spodnim pohonem, diky niz se od jejich
vyroby V dnes$ni dobé upousti, je plsobeni odstifedivé sily, kterd vznikd pii praci
robota. Diky této sile dochazi k tomu, Ze suroviny “Splhaji* nahoru, zvlasté pii
zpracovani hustych tést. Nevyhodou nékterych roboti se spodnim pohonem je
nadoba s hfidelem vedouci k motoru. Takovd nddoba je pro dalSi pouZivani
Vv kuchyni nepohodlIna.[9]

3.1

3.1.1

3.1.2

3.2

3.3

3.4
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3.3 Cil prace

Cilem bakalafské prace je navrh designu kuchynského robota. Mym cilem je
navrhnout kuchyiisky robot, ktery zaujme svym designem a prace s nim bude
jednoduché a intuitivni. Tim bude vhodny pro kazdodenni uzivéni a pfitom bude
interiér kuchyné vkusné dopliiovat. Robot by mél mit hladky povrch. Jeho tvar by
Bude mit celokovovou konstrukei, ktera je kvalitn€jsi a neplisobi lacin€. Ze stejného
divodu navrhuji i nerezovou nadobu. Misa bude mit stéedni objem, tj. 4 litry. Bude
mit praktické ucho (usi) pro dalsi praci v kuchyni, napf. vafeni. Dale bych chtéla
mise prfidat nalevku pro snadngj$i pfidavani surovin za provozu. Robot bude mit
univerzalni otvor pro upevnéni pfislusenstvi. Dale bude robot vybaven tepelnou
pojistkou proti piehiati motoru.

Me¢l by mit jednoduché intuitivni ovladdani, planetarni systém michani, volitelné
rychlosti — obvykle Sest.
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4 VARIANTNI STUDIE DESIGNU

Pfi zamySleni nad tématem bakalaiské prace a nédsledné analyze soucasného trhu se
objevily dvé moznosti technického feseni. Jedna se o feSeni kuchynskych robotl
S hornim a spodnim pohonem. Diky analyze trhu a poznani vyhod a nevyhod téchto
dvou feseni jsem dospé€la k zavéru, ze hledat design roboti se spodnim pohonem
neni efektivni, nebot’ tyto roboty jsou jiz na uUstupu. Divodem je Spatné plnéni
pozadavki, které roboty s hornim pohonem zvladaji 1épe. Piikladem je jiz zminéné
hnéteni tésta, pfi némz tésto, u robotl se spodnim pohonem, stoupa vzhuiru.

Dals$im rozhodnutim pfi navrhovani bylo specifikovat potenciondlniho zékaznika.
Rozhodla jsem se pro design podporovany kvalitnimi materidly. Tito zakaznici
nebudou patfit k t€ém, ktefi se budou rozhodovat mezi nejlevnéjSimi kuchynskymi
roboty, ale budou se zamétovat na drazs$i a kvalitnéjsi vyrobky s vys§i uzitnou
hodnotou a delsi zivotnosti.

Obr. 25 Variantni navrhy
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Rozhodla jsem se pro tieti verzi. Nejméné totiz pfipominala Sici stroj, coz je
U dneSnich robotl problémem. DalSim rozhodnutim bylo navrzeni umisténi
ovladacich prvki.

Obr. 26 Umisténi ovladacich prvka

.....

ovladaci prvky umisténé na horni ¢asti robotu.
Dale jsem navrhovala tichopy misy. Uchop byl volen tak, aby prace s misou byla
ergonomicka. Volila jsem tedy design misy s dvéma uchopy.

v

Obr. 27 Variantni navrhy uchopu nadoby
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Obr. 28 Tvar finalni varianty
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5 TVAROVE, KOMPOZICNI, BAREVNE A GRAFICKE RESENI

5.1 Rozbor tvaru

Jednim z hlavnich cili navrhovani designu kuchyiiského robota bylo odlisit jeho tvar
od Sicich strojil, jejichz tvar je ¢asto velmi podobny s tvarem kuchytiskych roboti.
T¢lo robota je provazano mnoha kompozi¢nimi souvislostmi. Kuchynsky robot ma
zakladni desku, na kterou se upind misa. Tato podstava vytvaii dojem malé pracovni
desky. Pro zjemnéni této desky jsem volila jemny thel sklonu jejich stran. Pokud by
se prodlouzil tento néklon, protinal by horni hranu robota (viz obr. 29). Dale je tato
deska napojena na nohu robota. Toto napojeni probiha pod stejnym thlem, jaky tvoii
oblouk u metel robota (viz obr. 30). Design celého robota je postupné zuzovan
smérem nahoru. (viz obr.29). Zuzovani ma velky vyznam z hlediska odlehcenti,
jelikoZ robot musi mit pevnou zakladnu a urcitou stabilitu. Optické t&zisté robota je
pomérn¢ nizko, coz dodava pocit bezpe¢i pii praci. Proti pohybu je zajistén
protiskluzovou podlozkou ze silikonu. Tato podlozka brani pohybu robota po
kuchynské lince pii praci robota, ptfi niz dochazi k velkym otfestiim, naptiklad pii
hnéteni tésta apod.

Obr. 29 Prodlouzeni naklonu hran, zuzovani Obr. 30 Zobrazeni stejného oblouku

5.2 Barevné varianty

Pfi zamyslenim nad barevnymi variantami jsem vychazela z myslenky, Ze cilem je
navrhnout kvalitni kuchynisky robot z kvalitnich materidli. Témito materialy jsou
kovy. Vychazela jsem tedy z kovovych odstini. Na navrh robota jsem zkousela
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aplikovat i jiné materialy. Pfesto jsem dospéla K rozhodnuti, Ze robot bude
Z kovovych materialii. Byly navrzeny dva typy barevnych kombinaci. Prvni varianta je
veselejsi, pro zékazniky, ktefi maji radi barevnost, nebo naptiklad pro rodiny s détmi. Diky
této varianté¢ pisobi kuchyn veselejsi. Dal§im typem barevnych kombinaci je luxusni
kombinace barev. Diky této barevné kombinaci ptisobi navrh luxusnéji a stava se dekoraci
kuchyné.

Obr. 31 Barevné varianty

Obr. 32 Luxusni kombinace barev
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5.3 Grafické reSeni

Grafickymi prvky robota jsou ovlada¢ Start/Stop a ovladac rychlosti robota. Prvek
Start/Stop byl navrzen tak, aby uZzivateli bylo jasné, k ¢emu tento ovladac slouzi.
Ptesto je tato informace poddna nendpadné. Ovladac rychlosti musi mit ¢isla, podle
kterych si uzivatel navoli praci robota.

o

Obr. 33 Grafické teseni tladitka Start/Stop

Obr. 34 Grafické feseni ovladaciho prvku rychlosti
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6 KONSTRUKCNE TECHNOLOGICKE RESENI

A ERGONOMICKE RESENi{ 6
6.1 Rozméry 6.1
Svymi rozméry se navrzeny robot fadi mezi kuchyiiské roboty standardni velikosti.
Opticky se mtize zdat mensi, coz je z diivodu zkoseni zadni ¢ésti.
80 190
5° 13°
P e /r—\ S~
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0
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250
Obr. 35 Zakladni rozméry navrhu
strana

37



Konstrukcné technologické a ergonomické reseni

6.2 Ovladaci prvky

Kuchytisky robot ma nckolik nezbytné nutnych ovladacich prvkid. Pfi navrhovani
jsem brala v tivahu otiesy a ergonomii pii praci v kuchyni. Pti této praci mize mit
¢lovék umasténé nebo jinak uSpinéné ruce, a proto jsem navrhla ovladaci prvky
ovladané tak, aby prace s nimi i pfi takovychto podminkach byla pohodlna a ruce po
ovladacich prvkach neklouzaly a tim nestéZovaly ovladani. Prace s nimi je zcela
intuitivni a bezpec¢na.

6.2.1 Ovladaci prvek Start/Stop

Prace s navrzenym robotem zacina spusténim robota tlacitkem Start/Stop. Toto
tlacitko u vétSiny robotl chybi. To se mi zdéalo byt neefektivni, jelikoz u takovychto
robotl je toto tlac¢itko nahrazeno pouze ovladanim rychlosti. Je to nepraktické hlavné
pii praci, kdy je nutné ptidavat suroviny do nadoby robota. V piipadé tlacitka
Start/Stop staci jen zmadacknout tento ovladaci prvek, a robot se zastavi. Po
opctovném zmacknuti si robot pamatuje rychlost, pii které praci skoncil, a zane opét
pracovat na této rychlosti. Této rychlosti ale dosahuje zpomalen¢ a tim nemutze dojit
ke zranéni nebo znecisténi okoli robota. Tento prvek se ovlada jednoduchym stiskem
ovladace.

{

® STAF@STOP —

Obr. 36 Ergonomie ovladaciho prvku Start/Stop
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6.2.2

6.2.2 Ovladaci prvek rychlosti [ —

Tento ovladaci prvek nemlze byt maly a musi se dobfe uchopovat z divodu
uspinénych rukou od piedeslé ptipravy surovin.

Kombinaci ovladace Start/Stop a ovladace rychlosti doslo k vytvofeni pojistky proti
spusténi. Aby doslo ke spusténi robota, musi mit ovladac rychlosti zvolenou rychlost

a musi byt zmacknuty ovladac Start/Stop.

@ START/STOP

Obr. 37 Ergonomie ovladaciho prvku rychlosti
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6.2.3 Ovladaci prvek zamknuti/odemknuti ramene robota

Zamknuti a odemknuti polohy je provadéné pomoci knoflikového ovladace. Tento
ovlada¢ je umistén u kloubu robota, coz je u dneSnich robotl béZzné. Nevyhodou
tohoto umisténi je ne pfili§ pohodiné ovladani “levaky®, ktefi musi “k¥izit* ruce pii
zdvihani ramene robota. Pfipadny vyrobce by mohl zpracovat tento robot i pro
uzivatele levaky.

Ovlada¢ je ergonomicky pfizpisobeny lidskému palci, je prohnuty do elipsy, tim
vytvari zjednoduseny zvétSeny obtisk palce. Ergonomie tohoto ovladaciho prvku je
podpotend pogumovanym povrchem.

P

Obr. 38 Ovladaci prvek zdvihani ramene Obr. 39 Odklopeni ramene robota

Obr. 40 Ergonomie ovladaciho prvku
zamknuti/odemknuti ramene
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6.3

6.3 Navrzené materialy
Mym cilem bylo navrhnout design z kvalitnich materiald. Z tohoto diivodu jsem jako
kone¢ny material volila ocel. Pfi navrhovani jsem zkousela na navrh aplikovat i jiné
materialy, jako napiiklad plast, ktery je v dnesni dobé pouZivan u levngjSich roboti.
Obr. 41 Pouziti plastového materialu Obr. 42 Pouziti kovového materialu
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7 DISKUZE

Navrh kuchynského robotu spliuje funkcni, konstrukéni a technologické nélezitosti.
Svym tvarem se stava zajimavym doplitkem kazdé kuchyné. Diky tvaru také opticky
zaujima mensi Cast linky nez ostatni kuchyiiské roboty s mohutnéjSimi hornimi
Z ergonomického hlediska ma, dle mého nazoru, pouze jediny nedostatek, kterym je
tzv. diskriminace ,,levaki‘, ktefi mohou mit problém s vyklapénim ramene robota.
Tento problém by bylo mozné vyieSit vyrobou specidlni sérii pro levaky
s ovladacimi prvky z druhé strany robota.

7.1 Psychologicka funkce

Psychologicky aspekt je velmi dulezitou soucasti navrhovani designu. Pii navrhovani
byl bran ohled na prostfedi, ve kterém se kuchynsky robot pouziva. Timto prostiedim
je kuchyné, kde pii praci dochéazi k zneciSténi téchto pomocnych piistroji. Design
byl tedy navrhovan tak, aby byl robot lehce ocistitelny. Tomu je ptizpisoben také
Navrh také pisobi na ¢lovéka svym materidlem, ktery byl volen tak, aby v ¢lovéku
vyvolaval dojmem kvality. Kvalitni roboty se totiz vyznacuji pravé kovovymi materialy.
robot pii praci nepfevrati). Diky konstrukénimu provedeni, pfedev§im rozsifené zakladné
robota, k ptrevraceni opravdu nedochazi. KIlid pii praci obstarava spolehlivé piipevnéni
robota ke kuchyniské lince pomoci silikonové podlozky.

7.2 Ekonomicka funkce

Kuchyiisky robot je navrhovén s védomim, ze je pro zdkazniky, ktefi jsou ochotni
zaplatit za kvalitu vyssi cenou. Kvalita vyrobku je zajisténa kombinaci designu,
technologie, konstrukéniho zpracovani a materialu. Material jde ruku v ruce
s zivotnosti, coz je velice dilezité pii budovani jména znacky na trhu. Z téchto
divodii byl volen kovovy materidl. Cena kuchyiiského robota se bude pohybovat
mezi 12000 az 17000 korun. Odhad ceny vyplyva z ptedchoziho prizkumu trhu. Pti
nutnosti ekonomického ptizpusobeni nakladi lze robot vyrabét z plastu, coz by
vyrazn¢ snizilo naklady na vyrobu. V tomto pfipad¢ by se cena pohybovala mezi
6000 az 10000 korunami. Tim by navrh kuchyniského robotu na trhu klesl o tfidu
niz, na druhou stranu by byl pfistupny vétsi Casti zdkaznikd.

7.3 Socialni funkce

Navrzeny kuchynsky robot je uréen pro zakazniky, ktefi pii rozhodovani o koupi
kuchyniského robota davaji piednost kvalité, tudiZ jsou ochotni akceptovat vyssi
cenu. Kuchyiisky robot je navrhovan 1 pro rodiny s détmi. Pfi navrhovani byla brana
V potaz pojistka proti spusténi robota — pro zapnuti robota musi byt zmacknuty
ovlada¢ Start/Stop a nasledné navolena rychlost. Pii uzivani nemusi mit uzivatel
strach z prehrati tohoto kuchynského robota, nebot” je vybaven tepelnou pojistkou,
ktera v piipad¢ prili§ zvySené teploty motoru pfistroj vypne. Robot je vybaven
signalizaci zapnuti, projevujici se svételnym signalem. Tak ma uzivatel lepsi prehled
o0 praci robota.
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8 ZAVER

Navrzeny design kuchynského robota je zaloZzen na poznatcich ziskanych studiem
vlastnosti nékolika podobnych vyrobkd, at’ jiz ze soucasné nabidky, nebo i ziskanych
Z historickych materialti. Pravé studie funkCnosti vyrabénych robotl vedla
k zakladnimu rozhodnuti o volbé robota s pohonem umisténym ze shora. U tohoto
typu pohonu s elektromotorem umisténym nahofe se podafilo vhodnym designem
zajistit optické umisténi tézisté dole, coz navozuje pocit bezpeéného ustaveni robota
na pracovni desce. Navic je stabilita zajiSténa i1 fyzicky dostate¢nou plochou spodni
desky. Navrzené feSeni umoziuje vyuziti pracovni nadoby soucasné i pii jinych
kuchyniskych pracich. Jednoduchou praci s robotem zajistuji intuitivné rozmisténé
a jednoduché ovladaci prvky. Bezpecnost prace s robotem je zajiSt€éna nékolika
prvky, jako je nutnost dvojitého potvrzeni pii spusténi, nebo tepelnd ochrana
elektromotoru proti piehfati. Tvar robota je jednoduchy a ptitom libivi, bez
zbyte¢nych vy¢nélki a zéhlubni a tim se stava clovéku jest¢ pohodIngjSim
a praktic¢téjSim a to predevSim z hlediska dcistoty. Kovovy material téla robota
s ptirodnim kovovym povrchem zafazuje navrzeny robot do kategorie kuchynskych
spotebici vyssi kvality, coz urCuje 1 okruh pfipadnych zdkaznikl, ktefi budou

~rowe

vyhledavat predevs§im kvalitngjsi zbozi s delsi Zivotnosti a tim i cenou.
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