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(54) Fluidikové reflexné zariadenie na rozpoznivanie priestorovych objektov

Vyndlez sa tyka fluidikového reflexného zaria-
denia na rozpoznavanie priestorovych objektov
v oblasti robotroniky, automatizaénej a meracej
techniky.

Doteraz sa v oblasti priemyselnych robotov
vysSich generacii problém rozpozndvania priesto-
rovych objektov riesil pouZitim televiznej kamery
s riadkovym rozkladom, digitalizaciou obrazu plo$-
nymi integrovanymi fotoelektrickymi snimaémi,
laserovymi snimami alebo taktilnymi snimaémi.
Hlavnou nevyhodou optickych snimacov je ale
potreba pouzitia viacndsobnych systémov pre vy-
hodnocovanie dvoj-rozmernych ako aj priestoro-
vych objektov a z toho vyplyvajica zloZitost.
Dal$ou nevyhodou optickych snimacov je nevhod-
nost pre pouzitie v taZzkych prevadzkovych pod-
mienkach. Jednoduchost taktilovych snimacov ne-
mozno vyuZit pri rozpoznédvani priestorove zloZi-
tych objektov. Nevyhodou taktilovych snimacov
pritom je nutnost mechanického kontaktu snimaca

s identifikovanym objektom spojend s opotrebova- .

nim dotykovych ploch snimadéa a jeho z1é dynamic-
ké vlastnosti.

Uvedené nevyhody odstrafiuje zariadenie podla
vynalezu, ktoré pozostdva z monolytickej matice
mxn fluidikovych reflexnych prvkov pre meranie
‘vzdialenosti, pomocou ktorej sa rozloZi obraz

‘priestorového objektu na maticu (mxn) — infor-
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maénych signdlov, ktoré sa upravia na normovy
tyar v bloku digitalizatora a vo vyroveavace;
pamiti. Potom sa tieto signdly spracovivajt vo
riadiaco-vyhodnocovacom obvode tak, Ze sa bud
vyhladdva Ziadany objekt zo zadanej mnoZiny
objektov alebo sa identifikuje o ktory objekt zo
zadanej mnoZiny objektov sa jednd. Riadiaco-vy-
hodnocovaci obvod pritom ovldda servosystém pre
polohovanie a zdroj napdjania monolytickej mati-
ce pracovnym médiom.

Navrhované zariadenie podla vynédlezu umoZitu-
je meranie bez mechanického dotyku s meranym
objektom. Pritom priamo vyhodnocuje priestoro-
vy tvar z jedného alebo niekolkych pohladov.
Zariadenie spolahlivo pracuje aj v tazkych pre-
vadzkovych podmienkach a pre svoju miniatirnost
sa dd umiestnit priamo v technologickej hlavici
priemyselného robota. UmozZiiuje tieZ jednoduché
zostavenie aj viacnasobnych meracich kanélov.

Zostava zariadenia je znazornend na ststave
obrazkov, kde — obr. 1 je celkova blokova schéma
zariadenia, — obr. 2 je nalrt zostavenia rovinnej
monolitickej matice z fluidikovych reflexnych
prvkov pre meranie vzdialenosti, — obr. 3 je
zobrazend priestorove tvarovana monolytickd ma- -
tica pre rozpracovanie objektov gulovitych
tvarov.

Na obr. 1 je zndzornend monolytickd matica
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| 1 pozostévajica z fluidikovo reflexnych prvkov Sij
na meranie vzdialenosti, ktoré rozloZia odrazeny
signél od povrchu snimaného objektu 7 na (mxn)
— informaénych signédlov. Tieto si privedené do
bloku digitaliz4tora 2, kde dochddza k ich pneuma-

“ticko-elektrickej a analégovo-&islicovej transfor-
- mécii a spracovany signdl sa privddza dalej na
vyrovndvaciu pamét 3. Tento meraci kandl je
nakoniec spojeny s riadiaco-vyhodnocovacim ob-
:vodom 4. Na vystupny kandl 41 riadiaco-vyhodno-
‘covacieho obvodu 4 je mo#né pripojit periférne
zariadenie napr. display resp. pohon chédpadla,
ramena. Riadiaco-vyhodnocovaci obvod 4 je spo-
jeny dalej so servosystémom 5, pomocou ktorého
je zabezpeené priestorové polohovanie monoly-
tickej matice 1 a so zdrojom napojenia 6 monoly-
tickej matice 1 pracovnym médiom.

Na obr. 2 je zndzornend rovinnid monolytick4d

matica 1 pozostdvajlica (mxn) — fluidikovych
reflexnych prvkov Sij na meranie vzdialenosti,

ktoré si pripojené na spolo&ny napéjaci kandl Pn -
aktorych vystupné kandly Pvij s plandrne vyvede- -

né. Fluidikové reflexné prvky Sij na meranie
vzdialenosti st svojou polohou v monolytickej
‘matici 1 adresované. Pre vyhladdvanie objektu

. ur€itého tvaru je negativ hfadaného tvaru ziskany -

?‘zostavenim rovinnej monolytickej matice s fluidi-
: kovych reflexnych prvkov Sij na meranie vzdiale-
nosti s rozdielnou kritickou vzdialenostou zopnutia
Xk.
Na obr. 3 je zndzornen4 priestorove tvarovani
monolytick4 matica 1 pre hfadanie objektu gulové-
ho tvaru, pozostdvajica z fluidikovych reflexnych

prvkov Sij na meranie vzdialenosti s rovnakou

kritickou vzdialenostou zopnutia XK. Podla potre-
by méze byt monolytickd matica degenerovani az
na jeden riadok alebo stlpec.

Na obr. 4 je schéma zapojenia zariadenia s para-
lelnym spdsobom vyhodnocovania snimanej infor-
mdcie, kde odrazny signdl z vystupného kanéla Pvij
kaZdého fluidikového reflexného prvku Sij na

-meranie vzdialenosti je prividzany na vyrovnava-
ciu pamit 3 cez (mxn) — kandlov digitalizdtora 20,
. spojenych pneumaticko-elektrickym prevodnikom

* 21 a analégovo-&islicovym prevodnikom 23 na

- vyrovndvaciu pamit 3. V pripade pouZitia fluidiko-
- vych reflexnych prvkov Sij na meranie vzdialenosti
- s generdtorom pravouhlych pneumatickych impul-
. ZOV nie je potrebny v meracom kanile analégovo-
- &islicovy prevodnik. ’

" Na obr. 5 je schéma zapojenia zariadenia so

. svojim spdsobom vyhednotenia snimanej inform4-

_cie, kde odrazeny signal je z vystupného kanala Pij
 kaZdého fluidikového reflexného prvku Sij na
“meranie vzdialenosti vedeny cez pneumaticko-
: elektricky prevodnik 2lij, prepina& meracich miest
l 22 a spolo¢nych analégovo-&islicovy prevodnik 23
ja vyrovnavaciu pamit 3 na riadiaco-vyhodnocova-
. ¢f obvod 4, ktory riadi prepinad meracich miest
i 22,
- Sérioparalelny spdsob vyhodnocovania sa do-
| siahne kombindciou sériového a paralelného spd-
sobu vyhodnocovania. ;.
Napojenie monolytickej matice 1 je zo zdroja
napojenia 6 a podla pouzitych fluidikovych reflex-
. nych prvkov Sij na meranie vzdialenesti je plynulé
alebo impulzné.

PREDMET VYNALEZU :

" 1. Fluidikové reflexné zariadenie na rozpozns- |

- vanie priestorovych objektov, vyznadujice sa tym, .
Ze pozostdva zo servosystémom (5) v priestore
polohovanej monolytickej matice (1) vytvorenej
z mxn fluidikovych reflexnych prvkov (Sij) na
meranie vzdialenosti, ktorych vystupy s spojené
cez blok digitalizdtora (2) s vyrovndvacou pamitou
(3), ktor4 je pripojena na riadiaco-vyhodnocovaci
obvod (4), ktory je dalej spojeny so zdrojom
napdjania (6) monolytickej matice (1) a s poloho-
vacim servosystémom (5).

2. Fluidikové reflexné zariadenie podla bodu 1,
vyznatujlce sa tym, Ze fludikové reflexné prvky
(Sij) pre meranie vzdialenosti maja diferencované
nastavend kritickd vzdialenost zopnutia, pri¢om

" monolytickd matica (1) je rovinna.

3. Fluidikové reflexné zariadenie podla bodu 1,
vyznacujlce sa tym, Ze fluidikové reflexné prvky
(Sij) pre meranie vzdialenosti maji rovnaku kritic-
ki vzdialenost zopnutia 2 monolytickd matica je
| priestorove tvarovand.

'+ 4. Fluidikové reflexné zariadenie podla bodu 1,
vyznacujice sa tym, Ze monolyticka matica (1) je
degenerovand.

5. Fluidikové reflexné zariadenie podla bodu
1 a 4, vyznacujlce sa tym, Ze zdrej napéjania (6) je
spojity.*

6. Fluidikové reflexné zariadenie podia bodu 1,
vyznatujlice sa tym, Ze zdroj napdjania (6) je
impulzny.
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Obr. 3
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