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Uktad do automatycznego programowego sterowania pofozeniem przedmiotu

przemieszczajacego sie wzgledem laserowej plaszczyzny odniesienia

Przedmiotem wynalazku jest uktad do automatycznego programowego sterowania potozeniem przedmioiu
przemieszczajacego si¢ wzgledem lascrowej plaszczyzny odniesienia wyznaczonej przez obracajaca sie wigzke
promienia laserowego wokot statej osi.

Uktad ten wykorzystywany jest zwilaszcza przy automatycznym sterowaniu maszynami roboczymi
i pojazdami w przypadku koniecznosci zapewnienia automatycznej regulacji potozenia maszyny w {unkcji drogi
lub czasu wzgledem plaszczyzny wyznaczonej przez obracajycy si¢ wigzke promienia laserowego. Uktad taki
zapewnia automatyczng regulacje kierunku juzdy jak rownieZ automatyczng regulacje potoZenia prowadzenia
narz¢dzia zainstalowanego na maszynic, przy czym kierunek jazdy jak i potoZenic narzedzia zmieniajg sig
w funkcji drogi lub czasu wzgledem plaszczyzny wytyczonej w przestrzeni przez obracajycs si¢ wigzke promienia
laserowego.

Znane uklady regulacji potozenia przedmiotu wzglgdem laserowej plaszczyzny odniesienia skladajg si¢
z serwomotoru sprzggniglego z zespotem czujnikow promienia lascrowego i przetwornikiem potozenia, przy
czym do serwomotoru doprowadzony jest zzespolu czujnikéw promienia laserowego wzmocniony sygnat
uchybu, ktdry jest miarg odchylenia zespotu czujnikéw od laserowej plaszczyzny odniesienia. Dla okreflenia
rzeczywistej odlegtosci przedmiotu od ptaszczyzny laserowej wymagane jest, aby zespét czunikéw w kazdej
chwili czasowej sprowadzony byt do potoZenia centralnego wzglgdem laserowej plaszczyzny odniesienia, czyli
wymagane jest ciggte sledzenie przez uktad, promienia laserowego. Potyczenie zespoldw w znanym ukladzie
zapewniajacym ciggle Sledzenie promienia laserowego jest nicekonomiczne ze wzgledow energetycznych. Taki
reZzim pracy prowadzi do szybkiego zuZywania si¢ ruchomych czesci mechanicznych urzgdzenia. : v

Celem wynalazku jest usunigcie podanych niedogodnosci przez opracowanie ukladu, ktéry zapewnia
uzyskanie duzej doktadnosci regulacji bez koniecznosci cigglego $ledzenia promienia laserowego. Cel ten
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osiagnieto przez zastosowanie w uktadzie do automatycznego programowego sterowania potozeniem przedmiotu
przemieszczajacego si¢ wzgledem laserowej ptaszczyzny odniesienia, dwéch serwomotoréw. Do jednego serwo-
motoru doprowadzony jest wzmocniony sygnat z sumatora, na wejécia ktérego podawany jest sygnal z progra-
mowego zadajnika i sygnal z przetwornika potozenia, natomiast do drugiego serwomotoru doprowadzony jest
sygnat uchybu z detektora promienia laserowego.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym przedstawiony
jest schemat uktadu do automatycznej regulacji potoZenia przedmiotu w funkcji drogi lub czasu wzgl¢dem
laserowej plaszczyzny odniesienia. ‘

Detektor promienia laserowego 1 zamocowany jest na listwie, ktéra przesuwana jest przy pomocy
serwomotoru 6 w kierunku pionowym iflub poziomym w zaleznosci od kierunku sterowania w pionie i/lub
poziomie. Serwomotor 6 przymocowany jest do sterowanego przedmiotu 10. Zadajnik programowy 2 wytwarza
sygnal elektryczny odpowiadajacy zadanemu potoZeniu detektora 1 wfunkcji drogi lub czasu wzgledem
serwomotoru 6. Sygnal ten poréwnywany jest w sumatorze 4 z sygnatem z przetwornika potozenia 3. Wartosé
. sygnatu z przetwornika 3 jest proporcjonalna do rzeczywistej odlegtosci detektora promienia laserowego 1 od
sterowanego przedmiotu 10. Otrzymany sygnal wyjSciowy zsumatora 4 jest miarg odchylenia detektora
promienia laserowego 1 od sterowanego przedmiotu 10. Sygnat ten poprzez regulator 5 i wzmacniacz mocy 8
steruje serwomotorem 6, ktdry poprzez przektadni¢ 7 przesuwa listwe, do ktérej przymocowany jest detektor 1,
w kierunku pionowym iflub poziomym. Serwomotor 6 tak dtugo zmienia potozZenie detektora 1, aZ zajmie on
w stosunku do sterowanego przedmiotu 10 Zadane potloienie, wyznaczone przez sygnal wyjsciowy zadajnika
programowego 2. Detektor promienia laserowego 1 wytwarza sygnal elektryczny, impulsowy o polaryzacji
zaleZnej od znaku odchytki potoZenia centrum detektora 1 w stosunku do laserowej ptaszczyzny odniesienia Lp.
Otrzymany sygnat tak dtugo steruje poprzez serwomotor 9 przedmiotem 10 az detektor 1 zajmie potozenie
centralne wzglgdem laserowej ptaszczyzny odniesienia czyli do chwili gdy sygnat wyjsciowy detektora 1 bedzie
réwny zeru. Oznacza to, Ze odlegtos¢ przedmiotu 10 od laserowej ptaszczyzny odniesienia jest réwna zadane;j,

okreslonej przez sygnat zadajnika programowego 2.

Zastrzezenie patentowe

Uklad do automatycznego programowego sterowania poloZeniem przedmiotu przemieszczajacego sig
wzgledem laserowej ptaszczyzny odniesienia, zawierajacy serwomotor sprzg¢gniety z zespolem czujnikéw
promienia laserowego i przetwornikiem potoZenia, znamienny ty m, Ze ma dwa serwomotory (6 i 9), przy
czym do jednego serwomotoru (6) doprowadzony jest wzmocniony sygnat z sumatora (4), na wejscia ktérego
podawany jest sygnal z programowego zadajnika (2) isygnal z przetwornika poloZenia (3), natomiast do
drugiego serwomotoru (9) doprowadzany jest sygnat uchybu z detektora promienia laserowego (1).

L\,, - A
2

LIl "]

- o] 8 1
Pl
7 7 1 / N 7

Prac, Poligraf. UP PRL naktad 120+18
Cena 45 z4




	PL98974B1
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


