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Uktad programowanego sterowania
automatycznym manipulatorem przemystowym

Przedmiotem wynalazku jest uklad programowanego sterowania automatycznym manipulatorem |
przemystowym, przeznaczonym do zastosowania w przypadkach manipulowania chiekiami o ograniczonej
wytrzymatosci na $ciskanie.

" Znany jest z publikacji 2nd International Symposium on Industrial Robots, Chicago 1972, Ueda M., Tactile
sensors fer an industrial robot to detect a slip, ukiad sterowaniu sita chwytng automatycznego manipulatora
przemystowego. Istotnym elementem uktadu jest czujnik poslizgu przekazujacy informacj¢ do uktadu
sterowania o koniecznosci zwigkszenia sity chwytnej. Znane rozwigzania konstrukcyjne czujnikéw poslizgu
wymagaja ciaglego, bezposredniego kontaktu czujnika z powierzchniag chwytanego obiektu, co w praktycznych
zastosowaniach, przy duzej réznorodnosci ksztattéw chwytanych obiektéw stanowi niedogodnosé utrudniajacy
u2ycie uktadu sterowania sita chwytng. . ,

Istota wynalazku polega na potaczenin wyjs¢ czujnika obec.osci przedmiotu oraz czujnika uchwycenia
przedmiotu z ctwoma wejsciami uk tadu dwustabilnego, przy czym wyjscie uktadu dwustabilnego jest potaczone z
pierwszym wejsciem licznika kolejnych préb podnoszenia przedmiotu. Ponadto jedna grupa trzech réwnolegtych
wejs¢ licznika kolejnych préb podnoszenia przedmiotu jest nolaczona z wyjsciami wybieraka -wartosci
minimalnej sity chwytnej a druga grupa trzech réwnolegtych wejsé¢ licznika jest polaczona z wybierakiem
wartosci maksymalnej sity chwytnej. Trzecie wejécie uktadu dwustabilnego jest potaczone z wyjsciem uktadu
pamiegci cyfrowej oraz z wejsciem drugim uktadu licznika kolejnych préb podnoszenia przedmiotu, przy czym
trzecie wejscie licznika kolejnych préb podnoszenia przedmiotu jest polaczone z drugim wejsciem uktadu
pamigci cyfrowej oraz ponadto z wejsciem czwartym uktadu dwustabilnego potaczonym dodatkowo ze Zrédtem
sygnaléw synchronizujacych operacje. Zrédto sygnatéw synchronizujacych jest potaczone ponadto z jednym
wejsciem generatora sterowanego zakoriczenia pomiaru a drugie jego wejscie jest polaczone z pierwszym
przetwornikiem elektropneumatycznvm oraz z pierwszym wyijsciem gtéwnym uktadu dwustabilnego przy czym
wyjscie pierwszego przetwornika elektropneumatycznego jest potaczone z uktadem napedowym ramienia a
drugie wyjécie gtéwne uktadu dwustabilnego jest potaczone z wejsciem generatora sterowanego oraz poprzez
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uktad bramki iloczynowej z drugim przetwornikiem elektropneumatycznym, ktérego wyjscia sa potaczone
poprzez uklad bramki z wejsciami przetwornika cyfrowo-analogowego a wyjscie tego przetwornika
cyfrowo-analogowego jest potaczone z uktadem napgdowym uchwytu manipulatora.

Przedmiot wynalazku przedstawiony jest w przykiadzie wykonania na rysunku przedstawiajacym schemat
blokowy :ktadu programowanegu sterowania automatycznym manipulatorem przemystowym.

Uklad wedlug wynalazi psiada zespdt sterujacy -1, w ktérym sygnat S1 inicjujacy proces chwytania
powoduje rozwarcie szczek 4 uchwytu 5 oraz opuszczenie ranienia manipulatora 6, a nastgpnie zwarcie szczek
uchwytu z minimalng wartoécig sity chwytnej, nastawiang za pomoca wybiera<a 13. Sygnal S2 uchwycenia
przedmiotu 7, z czujnika 3 umieszczonego w szczgkach uchwytu, powoduje ruch do géry ramienia 6. do ktérego
przymocowany jest sztywno uchwyt 5. Jezeli nastawiana w wybieraku 13 wartos¢ sity chwytnej jest zbyt mata
aby podniesé chwytany przedmiot 7, to z czujnika 2 do ukladu przekazany zostaje sygnat obecnosci S3.
Powoduje to w ukladzie dwustabilnym 11 automatyczne zwigkszcnie wartosci sity chwyinej i inicjowanie
kolejnej préby uchwycenia przedmiotu 7 — cykl jest powtarzany do chwili podniesien.a przedmiotu, wéwczas w
bloku 15 generowany jest sygnal S4 zakoriczenia operacji, zerujacy jednoczesnie blok pamieci cyfrowej 6. Ilosé
kolejnych préb podniesienia nastawiana jest w liczniku 12. Maksymalna wartosé sity chwytnej 1noze byé
ograniczana przez jej nastawienie wybierakiem 14. Praca uktadu sterowania 1 jes. synchronizowana sygnatem S5.

W uktadzie wedtug wynalazku zastosowano przetworniki elektropneumatyczne 17 ‘craz pneumatyczny
przetwornik analogowo-cyfrowy 18, z ktérego do mechanizinw napgdowego uchwy cu 5 podawane jest cisnienie
sprezonego powietrza o odpowiedniej wartosci. Dodatkowy przetwornik “elektropneumatyczny zainstalowany
jest przy zespole napedowym ruchu ramienia. Uklad wedtug wynalazku umozliwia ograniczenie wartosci sity
chwytnej do poziomu niezbednego dla podniesicnia obiektu i stiwarza ‘ym samym zabezpieczenie przed
nszkodzeniem pizy wywieraniu zbyt duzych sit przez dotychczas stosowane uchwyty automatycznych
manipulatoréw przemystowych. ' ' :

ZastrzeZzenie patentowe

Uktad programowanego sterowania auiomatycznym manipulatorem przemystowym, 7awierajacy czujnik
mechaniczny polaczony z uktadem sterowania sita chwytng, znamienny t: m, Ze wyjicie czujnika
obecnosci przedmiotu (2) oraz wyjsécie czujnika uchwycenia przedmiotu sa potaczone z dwoma wejsc.ami uktadu
dwustabilnego (11), przy czym wyjscie uktadu dwustabilnego (11) jest poiaczone 7 wejsciem pierwszym licznika
(12) kolejnych préb podnoszenia przedmiotu, ktérego wejscia (a, b, c) sa polaczone z wybierakiem wartosci
minimalnej (13) sily chwytnej a ktdrego wejscia (a°, b, ¢’) sa potaczo.ie z wybierakiem wartosci maksymalnej
(14) sity chwytnej, ponadto trzecie wejscie uktadu dwustabilnego (11) jest potaczone z wyjsciem uktadu
pamigci cyfrowej (16) oraz z wejéciem drugim uktedu licznika (12) kolejnych préb podnoszenia przedmiotu,
przy czym trzecie wejscie licznika (12) jest potaczone z drugim wyjsciem ukl~du pamieci cyfrowej (16) oraz
ponadto z wejsciem czwartym uktadu dwustabilnego (11) potaczonym dodatkowo ze zrédtem sygnatéw
synchronizujacych operacjg (S5), przy czym Zrédto sygnatu (S5) jest potaczone z jednym wejsciem generatora
sterowanego (5), zakoriczenia pomiaru a drugie jego wejscie jest potaczone . przetwornikiem
elektropneumatycznym (17) oraz z pierwszym ‘vyjsciem gtéwnym uktadu dwustabilnego (11) przy czym wyjscie
przetwornika elektropneumatycznego (17) jest polaczone z uktadem nap¢dowym ramienia \6) a drugie wyjscie
gtowne uktadu dwustabilnego (11) jest polaczone z wejsciem generatora sterowanego (15) oraz poprzez uktad -
bramki iloczynowej (19) z drugim przetwornikiem elektropneumatyczny:.. (20), ktérego wyjscia sa potaczone z
wejsciami przetwornika cyfrowo-analogowego (18) a wyjscie przetv-crnika cyfrowo-analogowego (18) jest
potaczone z uktadem napgdowym uchwytu (5) manipulatora.
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