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Poznato je kod kuglana, kugle vise na uzetu, pri ¢emu ¢e Cunjevi biti podignuti uzetima, pomocu slozenog uredaja
razmjesteni-u tuljke za centriranje 1 sa spustanjem uzeta razmjesteni na povrsinu slaganja ¢unjeva.

Takoder su poznati i uredaji bez uZeta, kod kojih ¢e, nakon izvrSenog bacanja kugle, pomocu brisaca, svi cunjevi i kugla
biti: pocisceni sa povrSine postave ¢unjeva u jamu za cunjeve, nakon Cega ¢e biti svi ¢unjevi sa kuglom podignuti
podizacem prema gore. Tamo c¢e se razvrstati, nakon Cega Ce biti odvezeni transportnim uredajem do jednog od polozaja
¢unjeva sa odgovarajucim predspremiStem. Ispod predspremista nalazi se glavno spremiSte i pomocu njega, Sunjevi ¢e
biti spusteni i postavljeni na povrsinu slaganja ¢unjeva, U tom se sludaju nalaze dva kompleta ¢unjeva u opticaju, kako
bi se, iz vremenskih razloga, mogli obaviti transport i sortiranje ¢unjeva za vrijeme sljedeéeg bacanja kugle: Kugla seu
ovom slu¢aju vodi jednim odvojenim kanalom do povratnog kanala za kuglu.

Ovi poznati uredaji za postavljanje Sunjeva pokazuju jednu ogromnu mehaniku koja, osim toga, treba veliki prostor za
transportni uredaj. K tome dolazi lako do ukljestenja cunjeva i smetnji koje s¢ mogu odstraniti pomocu odgovarajuceg
stru¢nog osoblja. Naknadno opremanje postojecih postrojenja (kuglane) takvim uredajem zahtijeva veliki trosak,
pogotovo na gradevinskim preinakama.

Kao temeljni zadatak izuma je, tako oblikovati postupak 1 uredaj za namjeStanje Cunjeva na postolje Cunjeva, da je
1zvedba namjestanja Cunjeva bez skupe mehanike i da je kompaktnog oblika konstrukeije i to bez uzeta, tako da se
postojece kuglane mogu rekonstruirati bez narocitih gradevinskih troskova 1 da ih j¢ moguce prilagoditi raznim oblicima
cunjeva i sustavima igara.

Taj ¢e zadatak biti rijeSen u smislu izuma i u glavnom u znaku zahtjeva 1 i 3. Kroz to §to ¢e biti obuhvaceno polje
cunjeva kao 1 povrsina na kojoj stoje cunjevi, a okolno podrucje, na kojem se mogu nalaziti, kako jo$ stoje€i. tako i
oboreni cunjevi, 1 to opticki obuhvaceno i opticki podatci o cunjevima snimljeni i u uredaju za obradu slika usporedeni
sa unaprijed umetnutim optickim podacima, nakon ¢ega ¢e odgovarajuci rezultat usporedbe biti upucen u uredaj za
postavljanje cunjeva, koji ¢e cunjeve uzeti sa polja za Cunjeve 1 opet uputiti na povrsinu na kojoj stoje Cunjevi, ili
otpremiti u skladiSte cunjeva, i tako se moze mehanicki troSak postavljanja cunjeva, smanjiti na minimum, jer uredaj za
postavljanje éunjeva dobiva sve potrebne podatke o uzimanju i postavljanju ¢unjeva preko uredaja za obradu slika.

Izum ¢e biti poblize objasnjen primjerice na nacrtima. Oni pokazuju:

Fig. 1 u shematskom nacrtu sprijeda, polje na kojem stoje Cunjevi i nad njim smjesten uredaj za namjestanje
cunjeva

Fig. 2 bokocrt uredaja iz Fig. |

Tig. 3 tlocrt uredaja prema 'ig. 112

Fig. 4 bokoert koji odgovara Fig. 2 1 drugom radnom polozaju uredaja

Fig. 5 nacrt hvataca sa vodilicama

Fig. 6 nacrt hvataca u polozaju hvatanja glave cunja

Fig. 7 bokocrt hvatada iz Fig. 6

Fig. 8 nacrt poloZaja cunjeva sa spustenom branom za ulaz kugle

Fig. 9 nacrt poloZaja ¢unjeva s podignutom branom za ulaz kugle

Fig. 10 shema tijcka postupka

U Figi 2:13 prikazano je uobiCajeno polje Sunjeva koje pokraj polja na kojem stoje ¢unjevi sa Fig. 3 na kojem su
primjerice opet prikazani Cunjevi 2 i jama za Cunjeve 3 za prihvat oborenih ¢unjeva i podrudje 4 koje lezi ispred polja na
kojem stoje Cunjevi i na kojem mogu ostati leZati oboreni Cunjevi nakon jedne bacene kugle. Ovo ¢e polje cunjeva 1 biti
snimljeno barem sa jednim uredajem za snimanje 5, odnosno, nadgledano kako je to prikazano na Fig. 1 1 2 crtkanim
linijjama, koje prikazuju smjer zraka koje izlaze iz kamere 5. Moze se dodati kameri 5, ili umjesto kamere 5, jo§ dvije
kamere 5' (Fig. 2) primjerice u smjeru duzinske osi polja ¢unjeva, od kojih svaka snima oko polovine polja ¢unjeva 1.
Moguéi su jos i drugi polozaji kamera.

Kao uredaj za snimanje moze se predvidjeti CCD-kamera kao 1 video kamera. Na mjesto nepokretno smjestene kamere,
moze se predvidjeti kao uredaj za snimanje primjerice i CCD-linijska kamera, koja se pokrece iznad polja Sunjeva.

Uredaj za obradu slika moze biti i tako oblikovan, da je na svakoj. glavi cunja smjesten reflektirajuéi sloj, ili nesto
sli¢no, tako da bi se, primjerice, mogao napipati pomocu zraka lasera, 1 na taj se nacin moze to¢no odrediti polozaj glave
cunja za hvatac.

I sljede¢i nacin je uredaj za snimanje slika izraden tako, da ¢e pomocu ultra zvucnog senzora oznaciti sdje se na polju
cunjeva nalazi jedan cCunj.

Prema jednom sljede¢em oblikovanju, moze svaki ¢unj imati predviden i ugraden odaSilja¢, koji se moze pronaci
pomocu uredaja za primanje, koji je smjesten iznad polja ¢unjeva. Ovdje se moze, primjerice, za odredivanje pozicije
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glave cunja, u njegovu glavu ugraditi odasilja¢, dok se za odredivanje smjera njegove osovine, predvidi jedan odasiljac
na donjem dijelu tijela cunja.

Kod tih oblika izvedbe . slijedi pronalazenje pomocu pomicnog uredaja za snimanje, sa predno$cu snimanja u obliku
linija u oba smjera osi, koji su predodredeni uzduznim i popre¢nim tra¢nicama, pri ¢emu dobiveni podaci slika su
nacrtani i:dovedeni do obrade slika, kao §to je to slucaj kod kamere 5.

Kroz uredaj za snimanje 5 bit ¢e obuhvaceni ¢unjevi 2 na polju ¢unjeva 1, iako ti leze 1li stoje. Snimljene slike bit ¢e
dalje obradene u uredaju za obradu slika 6 (Fig. 10), koji moze biti prikljuéen na uredaj za snimanje, odnosno kameri 5.
U uredaju za obradu slika 6 bit ¢e od kamere 5 snimljene slike Cunjeva usporedene u uredaju za usporedbu 7 sa
memoriranim slikama Cunjeva, usto, kroz uredaj 8 utvrdivanje pozicije svakog pojedinog snimljenog cunja slijedit ¢c uz
prednost takvog postupka, da ¢e srediste glave cunja, u slucaju lezeceg cunja, biti odreden polozaj osovine cunja. Time
¢e se upravljati pomocu uredaja za upravljanje 9 i op€enito sa 10 oznacenog uredaja za postavljanje ¢unjeva, kroz pale
¢unjeve pojedinacno zahvatiti 1 postaviti na polje gdje stoje ¢unjevi ili odloziti u skladiste ¢unjeva.

Figure (nacrti) pokazuju pretpostavljeni primjer izvedbe jednog uredaja za postavljanje ¢unjeva 10, koji obuhvaca dvije
uzduzne tracnice sa obje strane polja Cunjeva 1. i jedna na njima vodena pokretna popreéna tracnica 12 i na njoj
pomi¢no vodena vodilica hvataca 13, na kojoj je voden 1 u okomitom smjeru pokretan i oko svoje osi okretan hvatac 14.

U Fig. 3 je sa 15 oznalen el. motor koji pokrece, primjerice; remen sa zubima uzduz mirujuce uzduzne tracnice 11 za
pokrctanje popreéne tracnice 12 iznad polja sa ¢unjevima 1. Sa 16 oznalen je cl. motor na vodilici hvataca, koji pokrece
bubanj za uze 17, na koji se namata uze 18 ¢iji su krajevi pri¢vrséeni na gornjem i donjem kraju okomite tracnice 19 za
podizanje. Na vodilicama 13 okomito je smjestena ploca 20 i pri¢vrscena sa 21 naznacenim kotac¢ima vodilicama,
izmedu kojih je okomito pokretna tracnica za dizanje 19. Elektromotorom 16 moze se podizati i spustati preko bubnja za
uze 17 hvatac 14 s tracnicom za dizanje 19 u vodilicama na plo¢i 20.

Na jednoj strani prema van, preko polja Cunjeva | produljenim popre¢nim tracnicama 12 na samom kraju, smjeSten je
pogonski motor 15} koji pokrece, pomocu remena sa zubima, vodilice dizanja 13 uzduz popreéne tracnice 12. Vodilice
za dizanje mogu se na taj nacin dovesti u blizinu postranog zida polja éunjeva 1, kako pokazuje Fig. 1.

Na vodilicama hvataca 13, odnosno, na plo¢i 20 (Fig. 5) tako je smjesten okretni bubanj za uze 17, da do krajnje donje
tocke spustene vodilice za dizanje 19 gornji ovjes uzeta legne na mjesto bubnja za uze gdje dolazi prvi navoj uzeta, tako
da, tek u Fig. 5 prikazanom, podignutom poloZzaju tracnice dizanja 19, uze 18 dolazi u kosi polozaj prema bubnju za uze
17. dok u donjem krajnjem polozaju uze 18 lezi uglavnom okomito na osovinu bubnja za uze.

Tratnica za dizanje 19, moze primjerice biti izvedena u cjevastoj formi, gdje je u Supljini traénice za dizanje 19, vidi
Fig. 6, naznaCena osovina 23, koja se moze vrtjeti i koja je na donjem kraju spojena hvatacem 14 a na gornjem kraju s
el. motorom sa planetarnim reduktorom 22, koji daje potrebno zakretanje. Pomocu toga moze se okretati hvata¢ 14 oko
svoje osi pomocu elektromotora 22 neovisno o podizanju - spustanju tracénice dizanja 19.

Fig. 6 1 7 pokazuju pojedinosti hvataca 14. Na tracnice za dizanjc 19 je primjcrice spojen pomo¢u prstena opruge 24
jedan okvir-ili loncu slic¢an dio 25, koji se dade zaokrenuti oko svoje osi i koji se, évrsto spojen s osovinom 23, pomocu
pokretnog u¢vrcenja 26, koja se pak pomocu motora 22 moze okretati unutar tra¢nice za dizanje. U tom lonéastom
dijelu 25 ugradena su dva dvokraka elementa za hvatanje 27 koja se, na dvije osovine 28 mogu njihati: Izmedu dva
unutra lezec¢a kraka 29, smjestena je opruga 30 koja ¢e biti stisnuta kod otvorenog hvataca 14, 1 upravljacki greben 31
okretan oko svoje osi, a koji se moze zakrenuti jednim pogonom, npr. motorom koji ima magnetsku ko¢nicu 32 (Fig. 7),
a koji je smjeSten na vanjsku stranu dijela 25. U Fig. 6 prikazani upravljacki greben 31 u polozaju hvatanja (cunja) moze
se pomocu motora sa magnetskom koénicom 32 kao u Fig. 5 prikazani polozaj posti¢i zakretanjem istog 1 opruga 30
dr7at ¢e elemente hvataca 27 otvorenim.

Elementi hvataca 27 tako su oblikovani da ¢e djelomi¢ne poviSine glavu cunja obuhvatiti, da tunj 2 neée biti samo
obuhvacen u okomitom poloZaju, ve¢ ¢e i u leze¢em poloZaju okomiti na svoju povrsinu biti u zahvatnom polozaju
ucévrsen. Zato su elementi hvatanja 27 predvideni odgovaraju¢om konkavnom:povr$inom 33 nalijeganja, koja odgovara
povrsini glave cunja i koje su prikazane Srafirano na Fig...7, -Elementi hvata¢a pokazuju na svojem donjem dijelu, na
svakom po dva, prema unutra savinuta nastavka 34, koji zahvacaju glavu cunja na prijelazu na vrat i tada ¢unj u vise¢em
polozaju centriraju okomito na njegovu uzduznu osovinu i u tom centriranom polozaju ¢vrsto drze. Ako hvata¢ mora
uhvatiti jedan ¢unj u leZe¢em polozaju, bit ¢e prvo pomocu uredaja za upravljanje 9 (Fig, 10) pokrenut el. motor 15 za
postupak poprecne tracnice 12 i el. motor 15' za postupak vodilica hvataca 13, tako da se hvatac 14 postavi nad srediste
glave cunja, a to ¢e se odrediti pomocu komore 5 1 uredaju za pozicioniranje. U isto ¢e se vrijeme utvrditi polozaj
lezeéeg cunja pomocu uredaja za pozicioniranje 8 u vezi s uredajem za usporedbu slika 7, pri ¢emu ¢e motor 22 na
tra¢nici dizanja 19 biti upravljan da se hvata¢ 14 zakrene u polozaj u kojem ¢e oba elementa za hvatanje 27 zahvatiti na
suprotnim stranama glave lezeceg cunja. Nakon tog namjestanja hvataca 14, relativno spram glavi cunja, bit ¢e upucen
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elektro motor 16 spustiti hvatac 14.

U hvatacu 14 ugraden je senzor priblizavanja 35, koji registrira priblizavanje hvataca glavi ¢unja i kod predvidenog
razmaka senzora 35 ka glavi cunja upravlja motorom sa magnetskom kocnicom 32 i grebenom 31. Ovdje nece biti
greben 31 postupno zaokrenut kao na Fig 6, ve¢ samo u jedan medupoloZaj, pa ¢e oba elementa hvataca 27 dodimuti
samo vrat cunja 1 ograni¢eno obuhvatiti glavu cunja, tako da ¢e¢ na temelju zaobljenja na clementima hvatada 27
slobodno obuhvatiti glavu cunja i podignuti ga, ali ¢unj sam nece biti fiksiran. Za podizanje cunja mo¢i ¢e se on
okomito izmedu nepotpuno zatvorenih elemenata hvataca 27 uslijed sile teze 1li u nekom sluc¢aju pod lakim pritiskom na
elemente hvataca 28 protiv sile opruge 30, tako da ¢e njegova os lezati priblizno u duzinskoj osi hvataca 14. U tako
podignutom polozaju u hvatacu 14 viseceg cunja, daljnjim okretanjem grebena 31, hvataé¢ ¢e biti potpuno zatvoren, pri
¢emu ¢e se elementi hvataca 27 priljubiti na glavu cunja i na taj nacin centrirati ¢unj prema hvatacu 14. Za vrijeme
postupka hvatanja motor sa magnetskom koénicom 32 je stalno pod naponom. Kroz to, bit ¢e postignuto stalno drzanje i
kraj stabilizacije pomocu oblika grebena. Ako treba, elektriCnim upravljanjem se, u smislu sile, moze djelovati na
okretni magnet.

Ovako uhvacéeni ¢unj moze se odgovarajucim upravljanjem pojedinih elektromotora pozicionirati na polje Cunjeva, ili,
npr. za vrijeme kuglanja, odvesti u skladiSte cunjeva 36, kako je to prikazano na Fig. 2. 31 4.

Kod prikazanog primjera izvedbe, smjesteno je skladiste ¢unjeva 36 na unutarnju stranu ve¢ poznate brane za ulaz kugli
37. koja je vodena po duljini vodilica 39 sa obje strane polja ¢unjeva | i moZe se dignuti i spustiti pomocu pogonskog
motora 38 (Fig. 4). Na unutarnjoj strani branc za ulaz kugli 37 oblikovani su dZzcpovi za ¢unjeve 40, koji su sa razlogom,
s jednim razmakom jedna od druge razmaknute kako pokazuju Fig 8. 1 9. U te dzepove za unjeve 40, mogu se pomocu
hvataca 14 nepotrebni unjevi 2 odloziti prije nego ¢e se do kraja kuglanja ¢unjevi opet pomocu hvataca 14 pozicionirati
na povrsinu za cunjeve.

Za umetanje 1 zahvacanje cunja u jednom dZepu za cunjeve, bit ¢e spustena brana za ulaz kugli 37, kako to pokazuje Fig
8. Brana za ulaz kugh pokretana je preko uzeta 41 sa motorom 38, 4 kao bubnjevi za uze djeluje vratilo 42 na koje je uze
41 priévriceno i to tako, da je uze 41 spojeno sa branom 37, 1 kada je brana 37 spustena uze stoji koso, kako pokazuje
Fig. 8, dok je u podignutom polozaju Fig 9, mjesto pri¢vricenja uzeta 41 na brani lezi na zadnjem navoju uzeta na
vratilu tako da u uzdignutom polozaju zahvaéa uze 41 okomito na branu.

Tracnice 111 12 opisanog uredaja za namjestanje Cunjeva 10 moraju biti tako poloZene da bi se mogao hvatati hvata¢ 14
koji nosi jedan ¢unj nesmetano iznad ¢unjeva koji stoje na polju gdje stoje Cunjevi. Time se postize mala visina uredaja
za namjestanje Cunjeva 10. Ta se visina moze tako smanjiti, kad bi uredaj za obradu slike 6 u vezi sa dobivenim slikama
o poloZaju jos stojeéi Cunjeva 2, dao nalog za upravljanje hvatacu 14, koji bi samo sa malo podignutim ¢unjem - vidi Fig
1-- mogao pro¢i medu njima. Tu ¢e, od kamera 5 dobiveni podaci o slici stojeéih Cunjeva 2. biti obradeni. Pri tome se
moze raditi uglavnom na jednoj ravnini neposredno iznad polja Cunjeva 1, kraj Cega lezi spremiste ¢unjeva 36 na istoj
ravnini, nakon toga §to je brana za ulaz kugli uvijek zatvorena kada se aktivira uredaj za postavljanje Cunjeva 10.

Mogu¢i su daljnji razvoji opisanog nalina gradnje. Tako se moZe postaviti kamera na hvata¢ 14 kako bi se npr.
potpomoglo obuhvacanjc glave cunja ili bi s¢ postavljanjc oborenih ¢unjeva moglo $to brze opet postaviti.

Dalje je moguée, primjerice, iznad duljine popreéne tra¢nice predvidjeti jednu linijsku kameru, pa kod prijevoza polja
cunjeva | 1 pomocu popreéne tracnice 12 dobiti jednu opticku naznaku polja Cunjeva 1. Isto tako je moguce namjestiti
kameru 5 iznad polja ¢unjeva 1, koja bi se njihala ili bila pokretna.

Na myjesto uredaja za postavljanje cunjeva 10 ncko drugacije postrojenje predvidjeti koje bi pomocu uredaja snimanja,
slika 5, uhvatilo ¢unj 2 i sa jednim uredajem za obradu slike upravljanom mehanikom, odvozilo i onda opet postavljalo
taj €unj na mjesto gdje stoje Cunjevi. Primjerice, moze uredaj za snimanje slika 5 samo Cunjeve koji leze u jami za
cunjeve opticki napipati i pomocu uredaja sa hvatatem usmjeriti da ncke ¢unjeve prenese u spremiste za Cunjeve 1:da
kroz spustanje iznad mjesta za Cunjeve opet postavi Cunjeve. Ovdje bi se moglo raditi sa jednom grupom ¢unjeva.
Ukupno, opticka kontrola polja sa ¢unjevima nudi razli¢ite moguénosti oblikovanja mehanike postavljanja.

U smislu izuma oblik konstrukcije sa optickom kontrolom polja sa ¢unjevima omogucuje promjenom programa ili
zamjenom programa primjenu na sve moguce konfiguracije rasporeda ¢unjeva, neovisno od toga, radi li se o kuglani ili
bowlin-kuglani ili bilo kojoj drugoj vrsti igre sa ¢unjevima, opisani uredaj moze naéi primjenu skoro kod svih oblika
konstrukcije prije svega i bez daljnjega kod postoje¢ih kuglana umjesto ugradenih automata sa uzetima, bez da su
potrebne velike pregradnje i preinake.

Opti¢ka kontrola polja sa ¢unjevima 1 nudi k tome moguénost provesti i ocijeniti pozicije ¢unjeva, primjerice kroz
primjenu slika i vrednovanje prolaza kugle, 1 vrednovanje prolaza.
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Na mjesto opisanog uredaja za namjestanje cunjeva 10, moze biti predviden jednoruki zglobi roboter, koji uhvati jedan
¢unj 1 prenese ga na predvidenu poziciju. Isto tako moze biti predvideno i nekoliko takvih ruku robota sa hvatacem.
Moguce je predvidjeti i vise robota sa odredenim zadacima, Isto tako se mogu kombinirati odredeni automatski postupci
sa mehanickim postupcima, kao npr., ¢i§éenje stajaliSta Cunjeva sa ralicom, dok ¢e snimanje slika cunjeva slijediti u
jami ¢unjeva.

Kod 43 (Fig. 10) je uredaja za obradu slike 6, odnosno, uredaja za upravljanje 9 predviden kod uredaja umetanje ili
1zdavanje predvideno u obliku tipke, kako bi pomocu ruénog umetanja predumetnuta jedna odredena konfiguracija
cunjeva, a koja bi bila izvedena pomocu uredaja za postavljanje Cunjeva. Sa racunarom osi, servopojacalom i pogonom
osovine sa inkrementalnim davacem navedeni su jo§ potrebni elementi, koji su potrebni za izvodenje pojedinih pokreta
na uredaju za namjestanje cunjeva.

Prednost opisanog uredaja i dalje, da cunjevi koji su ostali stajati nakon kraja igre kuglanja nisu ociSceni i moraju opet
biti postavljeni, kako je to slucaj u poznatom uredaju. Uredaj za obradu slike obuhvati cunjeve koji su ostali stajati i
pozicionira samo jo§ dodane unjeve na polozaju stajanja Cunjeva. Ako prilikom postavljanja jednog cunja on opet
padne, moze se pomoc¢u kontrolne snimke, osobito pomoc¢u hvataca 14, samostalno navedena kamera taj éunj opet
postaviti, | ako za vrijeme igre jedan Cunj ostane stajati ili ako je kuglom samo pomaknut ili drugim ¢unjem, pozicija ¢e
se ustanoviti na jednostavan nacin pomocu obrade slike i bit ¢e obavijedten uredaj za namjestanje cunja 10. Moze se
predvidjeti 1 viSe hvataca ¢unjeva, gdje se primjerice mogu predvidjeti narociti hvatadi za izvodenje ispravaka.

Kao pogonski motori mogu sc predvidjeti kod urcdaja za namjcstanjc ¢unjeva AC -scrvomotori integriranim
inkremental davadima ili motori ¢ija rotacija ide postupno. Uredaj za namjestanje cunjeva moze raditi sa vise CNC -
upravljanim osovinama kao 1 upravljanje trakom.

PATENINI ZAHTJEVI

1. Postupak za postavljanje ¢unjeva na kuglani ili bowling stazi, naznaen time, $to jc najmanje jedan dio polja za
¢unjeve (1) opticki opisan uz pomoc¢ najmanje jednog uredaja za snimanje (5); slikovnim podacima koji obuhvacaju
zadanim podacima slike, nakon ¢ega uredaj za obradu slika upucuje uredaj za namjestanje Cunjeva (10), koji ¢e uzeti
cunjeve i postaviti ih na polje ¢unjeva (1) ili u spremiste ¢unjeva (36).

2. postupak prema zahtjevu I, naznacen time, 5to uredaj za upravljanje (9) ima postavljeni ili zamjenjivi program, koji
upravlja uredajem za postavljanje ¢unjeva (10) ovisno o unaprijed zadanom tijeku igre.

3. Postupak za postavljanje ¢unjeva na kuglani ili bowling stazi, naznafen time, $to obuhvaéa najmanje jedan uredaj za
snimanje slika (5) smijeSten iznad polja ¢unjeva 1.1 uredaj za obradu slika (6) sa spremnikom za podatke od slika i jednim
upravljackim programom za tijek igre, kod ¢ega uredaj za obradu slika za upravljanje stavlja na raspolaganje podatke za
upravljanje uredaju za postavljanje ¢unjeva (10), koji hvata ¢unj i smjesta ga na predvideno mjesto na polju za ¢unjeve
(1) ili u spremiste ¢unjeva (36).

4. Uredaj prema zahtjevu 3, naznaden time, 3to je iznad polja Cunjeva (1) smjeStena jedna ili vise kamera (5).

5. Urcdaj prema zahtjcvu 3. naznaden time, $to jc iznad polja ¢unjeva (1) smjcStena najmanjc jedna pomi¢na kamcra
koje se giba klizno i/ili se njise.

6. Uredaj prema zahtjevima 3 i 5, naznaCen time, Sto se uredaj za namjestanje Cunjeva (10) pomice na uzduznim
traénicama i iznad polja Cunjeva (1) pokretne pomiéne tracnice (12) na kojima su pomicne vodilice hvataca (13) koje
nose hvatac koji je pomican prema gore 1 dolje.

7. Uredaj prema zahtjevu 6, naznacen time, 5to s¢ hvata¢ (14) moZe okretati u svojoj osi dizanja.

8. Uredaj prema zahtjevu 3, naznacen time, $to urcdaj za namjeStanje cunjeva 810) ima najmanje jedan jednoruki
zglobni robot, koji hvata unj, prenosi ga i opet postavlja.

9. uredaj prema zahtjevima 3 do 8, naznaden time, §to je skladiste cunjeva (36) 1zvedeno na brani za ulaz kugli (37)
koja se dize i spusta.

10, Uredaj prema zahtjevima 5 i 6, naznaden time, $to na hvatatu (14) ili nekom pokretnom dijelu (12) uredaja za
namjestanje ¢unjeva (10) smjestena kamera.

11. Uredaj prema zahtjevu 3, naznaden time, $to je uredaj za snimanje slika naginjen kao pokretna laserska zraka iznad
polja ¢unjeva (1) koja opipava na svakoj pojedinaénoj glavi cunja na koju je nancsen reflektirajuéi sloj ili reflektor.

12. Uredaj prema zahtjevu 3, naznacen time, $to je uredaj za snimanje slika predviden kao ultrazvucni senzor, koji
snima, uz pomo¢ ultrazvuka, stanje unjeva na polju Gunjeva (1) i uobicajenim podacima Salje uredaju za obradu slika.
13. Uredaj prema zahtjevu 1, naznaden time, $to je uredaj za snimanje slika nacinjen na takav nacin da je u svakom
cunju predviden ugradeni odasiljac¢ koji se moze napipati uz pomo¢ pokretmog primatelja koji se krece iznad polja
cunjeva (1).
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SAZETAK

Predviden je postupak i uredaj za namjestanje Cunjeva na kuglani ili bowlin stazi, pri Cemu ¢e jedan dio kuglane biti
opti¢ki opipan pomocu najmanje jednog uredaja za snimanje slika, snimljeni podaci slika bit ¢e dalje obradeni u uredaju
za obradu slika i usporedeni sa predvidenim podacima slika, na temelju €ega ¢e biti napravljeni uredaji za upravljanje
jednog uredaja za namjestanje cunjeva pomocu kojeg ¢e ¢unjevi biti uzeti 1 smjesteni na polje za Cunjeve ili u spremiste
Sunjeva.



HR P990356A




HR P990356A




HR P990356A




HR P990356A

>
i
o
™
\
o9 S
ot
_f h
|

10




HR P990356A

—

Y

1 2

A4 ~—s

11



HR P990356A

19
23
/it i
\
a1
3/1 ey
B
23
. r L
23
35/
2%
2

12

75 €



HR P990356A

1
KY)
i - [
8 ‘ J
,::::::3
. —
29—+ F .

13



HR P990356A

Ny
N
2
1
Ry
v q
. i
v
q <
. SRR
9
| ‘ L
s -
v b N
q <
g a
v
9
- ?
oF 5 s
; <
j S iy
-
| ! :
|SE———

|

14




HR P990356A

0o B, {
N ]
L ]L — -
~ —
- L4 Y
Q' v %
9 . b
<
w
] ¥ (& &) M
) . '
9 L !
v ;
" 9 hs
a?
. ' v \
- ;
o ' ? q” >
-
\l e -
»
’ ‘ -t
\__ b
\' penes | )
.
v
v s '
9 .
< <.
-
. . I
v . .\D ,
» 35 B
< v
v 9
H a8 3
l | ‘
.
“»
.
. v
< .
v <, B | N
q “l
= v
. =~
v il
-
Ty g 3
q c . : .
v R
> » B
3 .
. - r \-.’- e
< 5
9? - :
< T« .
84 ad : v Q:b
" :
» Yoy
9
——/
.2
mMm
’
: N -
} B
L
N
) S
r v
» * e
-
- . b < .
v
)
+ b . : >
e ? 4 e
v o~
b < 2 'Q oD
] .
< '3
' "
gf‘ 2 I } |
)
1 — 9

15




HR P990356A

Bildverarbeitung 6

sma e wbe -
1 **
Kamera l
E __-*——\}_, i3
{ Bild einlesen }
| .
% Mustervergletcl}____r_, '.‘{_
|
‘ Posiﬂonsbesﬁmmungj’:‘ 8
e J
| Steuerung Achsrechner 1-n

[Ein- /Ausgabe 5] [Servoverstarker 1-n D |

|

(3 Achsantrieb 1-n Inkrementalgeber

16




	Page 1 - ABSTRACT/BIBLIOGRAPHY
	Page 2 - DESCRIPTION
	Page 3 - DESCRIPTION
	Page 4 - DESCRIPTION
	Page 5 - DESCRIPTION
	Page 6 - DESCRIPTION
	Page 7 - DESCRIPTION
	Page 8 - DESCRIPTION
	Page 9 - DESCRIPTION
	Page 10 - DESCRIPTION
	Page 11 - DESCRIPTION
	Page 12 - DESCRIPTION
	Page 13 - DESCRIPTION
	Page 14 - DESCRIPTION
	Page 15 - DESCRIPTION
	Page 16 - DESCRIPTION

