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Uktad do pomiaru wspétrzgdnych toréw przestrzennych
przemieszczanych elementéw,
zwlaszcza ogniw robotéw przemystowych

Przedmiotem wynalazku jest uktad do pomiaru wspétrzednych toréw przestrzennych prze-
mieszczanych elemetnéw, zwlaszcza ogniw robotéw przemystowch.

Badania nad konstrukcja i aplikacja uktadéw realizujacych przestrzenne przemieszczanie
element6w, a zwlaszcza manipulatoréw i robotéw przemystowych wymagaja oceny doktadnosci
pozycjonowania oraz oceny ksztaltu toru realizowanego w odniesieniu do toru zaprogra-
mowanego.

W dotychczasowym stanie techniki dla oceny doktadnos$ci pozycjonowania stosuje si¢ uktady
czujnikéw polozenia, poczawszy od czujnikéw mechanicznych poprzez czujniki elektryczne mie-
rzace wielko$¢ przemieszczenia na przyktad czujniki indukcyjne, oraz laserowe uktady pomiarowe.
Wymienione uktady pomiarowe pozwalaja na doktadng ocen¢ odbiegania punktu osiagnigtego od
punktu zaprogramowanego, natomiast nie pozwalaja na ocen¢ potozenia ogniwa robota przemys-
fowego, w czasie realizacji przemieszczania jak réwniez nie dajg mozliwo$ci oceny parametréw toru
tego ruchu.

Rozwigzanie wedlug wynalazku rozszerza zakres pomiarowy wspétrzednych toréw prze-
strzennych przemieszczanych element6w w zakresie okreslenia wspétrzednych toru rzeczywistego
przemieszczanego elementu jak réwniez okreslenie parametréw ruchu przemieszczonego elementu
pomigdzy zaprogramowanymi punktami. Umozliwia réwniez okre$lenie odchytek wsp6irzednych
rzeczywistych dla tych zaprogramowanych punktow.

Istota rozwigzania wedtug wynalazku polega na tym, ze na wierzchotkach réwnobocznego
tréjkata zbudowanego z trzech listew pomiarowych stanowigcego baz¢ pomiarowa zabudowane sg
trzy identyczne uklady pomiarowe, ktérych ciggna pomiarowe sg ztgczone na kornicu i dotaczone do
odpowiedniego ogniwa robota przemystowego, dla ktérego mierzone sg wspéirzedne toru. Blok
pomiarowy zbudowany jest z watka obrotowego, na ktérym osadzone s3; koto pomiarowe z
wycietym w czesci cylindrycznej rowkiem sSrubowym, na ktérym nawinigte jest ciggno pomiarowe,
sprzgglo sprzggajace walek obrotowy z przetwornikiem obrotowo-impulsowym i sprzgglo sprzega-
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jace walek obrotowy ze skompensowanym uktadem naciagu ciggna. Na watku obrotowym nacigty
jest gwint przez ktéry watek obrotowy wspotpracuje z nakretka, przy czym skok rowka srubowego
gwintu na walku obrotowym réwny jest skokowi rowka $rubowego nacigtego na czgsci cylindry-
cznej kota pomiarowego. Ciggno pomiarowe nawinigte na kole pomiarowym przeciagnigte jest
pomigdzy nozykami pomiarowymi.

Uklad wedtug wynalazku przedstawiony jest w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia schemat blokowy uktadu pomiarowego z zaznaczonymi blokami pomiarowymi
powigzanymi ciggnami pomiarowymi z zaznaczonym torem ruchu przemieszczanego elementu,
fig. 2 przedstawia schemat bloku pomiarowego wspoéirzgdnosciomierza.

Dla pomiaréw toréw przestrzennych stosuje si¢ trzy identyczne bloki 1 pomiarowe wspot-
rzgdnoé$ciomierza, ktére zabudowane sg na wierzchotach tréjkata réwnobocznego utworzonego z
trzech listew 2 tworzacego baz¢ pomiarowa. Ciggno 3 pomiarowe z trzech blokéw 1 pomiarowych
wspotrzednosciomierza potaczone sg ze sobg i dolgczone do ogniwa 4 robota przemystowego,
ktore ulega przemieszczaniu przestrzennemu po torze 5, ktérego wspétrzgdne sa mierzone.

Blok 1 pomiarowy wspdirzgdnosciomierza zbudowany jest z watka 6 obrotowego, na ktérym
osadzone s3; koto 7 pomiarowe z wycigtym w cz¢sci cylindrycznej rowkiem 8 srubowym, na ktérym
nawinigte jest ciegno 3 pomiarowe, sprzegto 9 sprzegajace, walek 6 obrotowy z przetwornikiem 10
obrotowo-impulsowym oraz sprz¢gio 11 sprzggajace walek 6 obrotowy ze skompensowanym
uktadem 12 naciagu ciggna. Na watku 6 obrotowym nacigty jest gwint 13 przez ktdéry walek 6
obrotowy wspoélpracuje z nakretka 14.

Skok “h* rowka 8 srubowego na kole 7 pomiarowym jest rowny skokowi “h* rowka Srubo-
wego gwintu 13 na watku 6 obrotowym. Ciggno 3 pomiarowe przeciggniete jest pomigdzy nozy-
kami 15 pomiarowymi, ktére stanowig poczatek uktadu wspéirzgdnych. Przebieg wykonywania
pomiaru wspoétrzgdnych toréw przestrzennych przemieszczanych elementéw a zwlaszcza ogniwa 4
robota przemystowego jest nastgpujacy:

Dla pomiaréw toréw przestrzennych taczy si¢ trzy ciggna 3 pomiarowe blokéw 1 pomiaro-
wych wspotrzednosciomierza i dotacza si¢ do ogniwa 4 robota przemystowego. Ciggna 3 pomia-
rowe przeciagnigte sa przez nozyki 15 pomiarowe, ktore stanowia poczatek uktadu wspotrzegdnych,
w ktorych dokonuje si¢ ocena doktadnosci realizowanego toru. Dla ustalenia tego punktu jako
niezmiennego w calym zakresie pomiarowym przemieszczen, koto 7 pomiarowe w czg$ci cylindry-
cznej na wykonany rowek 8 srubowy o skoku “h“ i taki sam skok “h“ ma gwint 13 nacigty na watku
6. Powoduje to, ze ptaszczyzna odwijania i zwijania ciggna 3 pomiarowego jest zawsze w plaszczy-
znie szczeliny pomigdzy nozykami 15 pomiarowymi. W czasie przemieszczania si¢ ogniwa 4, robota
przemystowego nastgpuje zmiana dtugosci ciggien 3 pomiarowych w stosunku do stanu poczatko-
wego. Zmiana dtugodci ciggien 3 pomiarowych na skutek dziatania skompensowanego uktadu 12
naciagu spr¢zyn powoduje ruch obrotowy kota 7 pomiarowego, oraz watka 6 obrotowego. Ruch
obrotowy watka 6 obrotowego poprzez sprzgglo 9 przenosi si¢ na przetwornik 10 obrotowo-
impulsowy, w ktéorym generuje si¢ okre$long ilo§¢ impulséw elektrycznych proporcjonalng do
przemieszczenia badanego ogniwa 4 robota. Kazdy ruch ogniwa 4 robota przemystowego odpo-
wiada zmianie dlugosci ciggien 3 pomiarowych, ktére poprzez przetworzenie na seri¢ impulsé6w
elektrycznych w przetwornikach 10 obrotowo-impulsowych przesylane sa do elektronicznych
uktadéw logicznych i podlegaja rejestracji na no$niku informacji.

Wspoétrzedna aktualng badanego ogniwa 4 robota przemystowego znajduje si¢ z zalezno$ci
stereometrycznych przy znanych dtugo$ciach ciggien 3 w dowolnej chwili “t“, oraz przy znanych
wartosciach bokéw trojkata bazy pomiarowe;j.

Zastrzezenia patentowe

Uktad do pomiaru wspotrz¢dnych toréw przestrzennych przemieszczanych elementéw, zwlaszcza
ogniw robotéw przemystowych, znamienny tym, ze na wierzchotkach réwnobocznego rojkata
zbudowanego z trzech listew (2) pomiarowych stanowigcego baz¢ pomiarowg, zabudowane sa trzy
identyczne bloki (1) pomiarowe, ktérych ciggna (3) pomiarowe ztaczone sg na koncu i dotgczone do
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odpowiedniego ogniwa (4) robota, dla ktdrego mierzone sg wspdtrzgdne toru, przy czym blok (3)
pomiarowy stanowi watek (6) obrotowy, na ktérym osadzone sa; koto (7) pomiarowe z wycigtym w
cz¢dci cylindrycznej rowkiem (8) srubowym na ktérym nawinigte jest ciggno (3) pomiarowe,
sprzggto (9) sprzggajace walek (6) obrotowy z przetwornikiem (10) obrotowo-impulsowym i
sprzggto (11) sprzggajace walek (6) obrotowy ze skompensowanym blokiem (12) naciggu ciggien,
jednoczes$nie na watku (6) obrotowym nacigty jest gwint (8) przez ktéry walek (6) obrotowy
wspoélpracuje z nakretka (14).

2. Uktad wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze skok rowka (8) sSrubowego na kole (7) pomiaro-
wym jest identyczny jak skok rowka srubowego gwintu (13) na watku (6) obrotowym.

3. Uktad wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienny tym, ze ciggno (3) pomiarowe przeciaggnigte jest
pomigdzy nozykami (15) pomiarowymi.



145 247

1 /2 1
3 4
X
2\ 3
2 3 2

—+1

Fig.1
h 8
2 N 6 7 139

Fig. 2

Pracownia Poligraficzna UP PRL. Naktad 100 egz.
‘Cena 220 z¢



	PL145247B2
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


