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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest system precyzyjnego okreslania pozycji obiektu.

Bardzo rozpowszechnionymi systemami pozycjonowania sg systemy satelitarne oraz radiowe
wykorzystujace systemy oparte o GPS, RFID, UWB, BLUETOOTH, WiFi. Jednakze ich doktadnosci
pozycjonowania nie sa wystarczajace do zapewnienia prawidtowego prowadzenia narzedzia po zadanej
trajektorii, gdzie doktadnos¢ pozycjonowania powinna by¢ na poziomie <= 1 mm. Dostepne na rynku
rozwigzania do pozycjonowania nie zapewniajg wystarczajgcej doktadnosci pozycjonowania w sposéb
ciagly — tak, aby mozliwe byto wykorzystanie tych informacji do prowadzenia narzedzia np. w postaci
palnika do ciecia lub spawania.

Znane rozwigzania wykazuja niewystarczajaca doktadnos¢ pozycjonowania dostepnych syste-
moéw pozycjonowania. Ponadto odznaczajg sie niewystarczajgcag predkoscia dziatania (czestotliwosci
aktualizowania informacji o pozycji).

W literaturze opisanych jest kilka systemdéw pozycjonowania obiektéw. Do najbardziej popular-
nych zalicza sie systemy wykorzystujace fale radiowe badz podczerwone, ktére dobrze sprawdzajg sie
w przestrzeniach otwartych. Jednak w pomieszczeniach zamknietych moga wystepowac btedne od-
czyty pozycji, wskutek wielokrotnych odbic¢ fal elektromagnetycznych. Istniejgce systemy pozycjonowa-
nia korzystajg z réznych sposobow okreslania pozycji, bazujac na informacji o punktach odniesienia
oraz na:

- pomiarach odlegtosci — jest to jedna z najczesciej stosowanych technik okreslania pozycji
obiektu, wykorzystujaca metode trilateracji, w ktérej wymagana jest znajomos¢ minimum
trzech odlegtosci (np. GPS);

- pomiarach katéow — gdzie do okreslenia pozycji obiektu wykorzystuje metode triangulaciji,
w ktérej wymagana jest znajomos$é minimum trzech katow;

- pomiarach jednej odlegtosci i dwdch katéw — stosowana w systemach sledzenia wizyjnego;

- pomiarze mocy sygnatu — punkty bazowe (odniesienia) wysytaja sygnat (najczesciej droga
radiowg lub w podczerwieni), a pozycja obiektu jest okreslana poprzez pomiar mocy ode-
branego sygnatu.

Do pomiaru odlegtos$ci pomiedzy obiektem a punktami odniesienia obecnie stosowane sa gtéwnie

dwie techniki opierajace sie o pomiar czasu przelotu oraz pomiar réznicy czasu odebrania sygnatu.

W opisie EP0659265 zostat ujawniony system pozycjonowania i pomiaru przestrzennego dostar-
czajacy informacji o pozycji obiektu w trzech wymiarach przy wykorzystaniu jednej lub wiecej statych
stacji bazowych oraz jednej lub kilku przenosnych systeméw z czujnikiem pozycji. Przedstawiony sys-
tem wykorzystujac co najmniej 3 stacjonarne stacje bazowe pozwala na okreslenie pozycji jednego lub
kilku przenosnych reflektorow pozycji. Kazda z statych stacji bazowych wytwarza zbiér wigzek lasero-
wych obracajacych sie ze statg predkoscia katowg. Dodatkowo kazda z bazowych stacji posiada od-
biornik swiatta. W momencie, gdy obracajgca wigzka $wiatta znajdzie sie w linii z przeno$nym reflekto-
rem pozycji — zostanie odbita i odebrana przez stacje bazowa. Na podstawie informacji o kacie i czasie
odebrania wigzki odbitej na poszczegdlnych stacjach bazowych wyliczana jest pozycja obiektu.

Z opisu patentowego US20190141470 znany jest system taczacy urzadzenie do pozycjonowania
obiektow w czasie rzeczywistym (ang. real-time location system — RTLS) oraz stanowisko do pozycjo-
nowania geodezyjnego (ang. robotic total station — RTS) w postaci teodolitu oraz elektronicznego czuj-
nikiem odlegtosci. Pomiar pozycji $ledzonego obiektu w przedstawionym rozwiazaniu dokonuje sie po-
przez sledzenie pozycji operatora zblizajgcego sie do docelowego miejsca poprzez uktad RTLS lub RTS
w zaleznosci w jakiej odlegtosci jest operator od docelowego miejsca. Rozwigzanie to ma te niedogod-
nos¢, ze do pozycjonowania obiektu przewiduje uzycie operatora przez co przedstawione rozwigzanie
nie jest w petni autonomiczne.

Istota rozwigzania jest system precyzyjnego okreslania pozycji obiektu przy wykorzystaniu jedne;j
lub wiecej statych stacji bazowych z nadajnikami wiazek swiatta, jednego lub kilku przeno$nych syste-
méw z czujnikiem pozycji oraz odbiornika $wiatta, umieszczonego na obiekcie, zmieniajacym pozycje
w przestrzeni, w ktérym kazdy z nadajnikéw wigzek swiatta posiada co najmniej jeden bezluzowy ukiad
napedowy oraz kontroler charakteryzujacy sie tym, ze odbiornik swiatta posiada siatke czujnikéw op-
tycznych tworzgca zbidr czujnikow swiatta rozmieszczonych cylindrycznie oraz kontroler i bezprzewo-
dowg dwukierunkowa wymiane informacji z nadajnikami za pomoca modutu komunikacji.

System wedtug wynalazku zapewnia ciagta (aktualizowang w sposob ciagty) oraz precyzyjna (na
poziomie ponizej 1 mm) informacje o pozycji obiektu w przestrzeni. Eliminuje konieczno$¢ stosowania
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kosztownych szyn/torowiska w maszynach oraz urzadzeniach prowadzacych narzedzie w postaci np.
palnika do ciecia lub spawania.

Ponadto zapewnia mobilnos¢ systemu pozwalajacego na zwiekszenie doktadnosci robotéw oraz
matych maszyn samobieznych.

System precyzyjnego okreslania pozycji obiektu jest przedstawiony w przyktadzie wykonania na
rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia zespot trzech nieruchomych nadajnikow wigzek $wiatta umiesz-
czonych w naroznikach oraz odbiornik $wiatta umieszczony na obiekcie, a fig. 2 przedstawia w widoku
z boku nadajnik z odbiornikiem i obiektem.

System precyzyjnego okreslania pozycji obiektu 3, tj. narzedzia urzadzenia lub maszyny np.
w postaci palnika lub chwytaka wyposazony jest w zesp6t trzech nieruchomych nadajnikéw wiazek swia-
tta 1, 2, 3 umieszczonych w naroznikach oraz odbiornik swiatta 4, umieszczony na $ledzonym obiekcie
5, ktéry moze zmienia¢ swojg pozycje w przestrzeni. Kazdy z nadajnikow wigzek swiatta 1, 2, 3 wypo-
sazony jest w bezluzowy uktad napedowy 6 pozwalajacy na katowe ustawienie wertykalnie oraz hory-
zontalnie wigzki swiatta wzgledem odbiornika $swiatta 4 oraz w dedykowany kontroler 7 ze specjalnym
oprogramowaniem zapewniajacy kontrole uktadéw napedowych 6 oraz bezprzewodowg dwukierun-
kowa wymiane informacji z odbiornikiem 4 za pomoca modutu komunikacji 8. Odbiornik swiatta 4 wypo-
sazony jest w charakterystyczna siatke 9 czujnikow optycznych tworzgcg zbidr czujnikéw Swiatta 10
rozmieszczonych cylindrycznie oraz w dedykowany kontroler 11 ze specjalnym oprogramowaniem za-
pewniajacy odczyt informaciji o pozycji i wartosci natezenia wigzek $wiatta oraz bezprzewodowg dwu-
kierunkowa wymiane informacji z nadajnikami 1, 2, 3 za pomoca modutu komunikacji 12. Nadajniki 1,
2, 3 emitujg wigzki swiatta w kierunku odbiornika 4 w zadane punkty umieszczone w przestrzeni siatki
odbiornika 4. Przy zmianach potozenia odbiornika 4, sledza te punkty korygujac odpowiednio wigzki
$wietlne zgodnie z informacja przekazana przez odbiornik 4, tak aby utrzymac¢ referencyjne wartosci
Swiatta w referencyjnych punktach 13 siatki 9 czujnikow optycznych. Dla zapewniania prawidtowosci
dziatania systemu wymagane jest wykonanie jednorazowej kalibracji nadajnikéw 1, 2, 3 po kazdej zmia-
nie pozycji ktéregokolwiek z nadajnikéw za pomoca specjalnego wzornika lub zadanych w uktadzie
narzedzia — 3 nie wspdtliniowych punktéw w przestrzeni — w celu wyznaczenia wspédtrzednych potozenia
poszczegdlnych nadajnikdw 1, 2, 3 w ukfadzie odniesienia obiektu 5. Parametry potozenia obiektu 5
w przestrzeni X, y, z obliczane sg przez kontroler odbiornika swiatta 11 na podstawie znajomosci wsp&t-
rzednych potozenia poszczegdlnych nadajnikow 1, 2, 3 wyznaczonych podczas kalibracji oraz warto$ci
kata wigzek swietinych w poszczegdlnych nadajnikach 1, 2, 3.

Zastrzezenie patentowe

1. System precyzyjnego okreslania pozycji obiektu przy wykorzystaniu jednej lub wiecej statych
stacji bazowych z nadajnikami wigzek swiatta, jednego Ilub kilku przeno$nych systemow
z czujnikiem pozycji oraz odbiornika $wiatta, umieszczonego na obiekcie, zmieniajacym pozy-
cje w przestrzeni, przy czym kazdy z nadajnikow wiazek swiatta (1, 2, 3) posiada co najmniej
jeden bezluzowy uktad napedowy (6) z kontrolerem (7) znamienny tym, ze odbiornik swiatta
(4) posiada siatke (9) czujnikdw optycznych tworzaca zbidr czujnikow swiatta (10) rozmiesz-
czonych cylindrycznie oraz kontroler (11) i bezprzewodowa dwukierunkowg wymiane informa-
cji z nadajnikami (1, 2, 3) za pomoca modutu komunikacji (12).
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