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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem pentru sortarea obiec-
telor feroase si neferoase. Sistemul conform inventiei
este constituit in principal dintr-un robot (R) de tip Lynx
5, care este comandat si programat prin intermediul
unui calculator (PC), doud benzi transportoare (BT1 si
BT2), dintre care prima banda transportoare (BT1) are
rol de alimentare a fluxului de productie cu obiecte care
sunt preluate unul cate unul de catre un brat al robotului
(R), si sunt transportate la un senzor de proximitate
inductiv (SPI), pentru verificare in vederea stabilirii com-
ponentei metalice sau nemetalice, iar a doua bandad
transportoare (BT2) transporta obiectul verificat catre
unul dintre cele doua cosuri (COF si CON) de colectare,
pentru obiecte feroase si, respectiv, neferoase, care
sunt amplasate la cele doua capete ale benzii trans-
portoare (BT2), dupa cum s-a determinat faptul ca
obiectul este feros sau neferos.
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Model didactic

Inventia se referd la un sistem de fabricatie flexibil pentru sortarea obiectelor
feroase si neferoase.

fn acest scop este cunoscutd o solutie, fabricatia de serie traditionald, cu ajutorul
masinilor-unelte universale (conventionale), se caracterizeaza printr-un inalt grad de
flexibilitate, dar gradul de automatizare a lor este aproape nul.

Acest sistem are urmatoarele dezavantaje:

- grad de automatizare nul;

- timp mare de productie;

- numdr mare al personalului de deservire a sistemului,

Modelul didactic, conform inventiei, inlaturd dezavantajele de mai sus, prin aceea
ca este constituit in principal dintr-un robot de tip Lynx 5, si un sistem de senzori, in
special un senzor de proximitate inductiv si o bariera optica.

Avantajele acestui sistem sunt:

- grad de automatizare ridicat;

- timp mic de productie;

- numdr mic al personalului de deservire a sistemului;

Se da in continuare un exemplu de realizare a unui astfel de sistem, in legatura cu
figurile 1, 2 si 3, care reprezinta:

- Fig. 1. — schema bloc a sistemului;

- Fig. 2. — schema electrica a circuitului de intarziere si alimentare a senzorului

de proximitate inductiv;
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- Fig. 3. — schema electrica a barierei optice;

Sistemul este unul flexibil datoritad faptului cd anumite elemente constituiente pot ti
modificate usor in functie de necesitatile mediului in care va fi implementat ulterior.
Elementul cel mai tlexibil este bratul robotizat Lynx 5 capabil sa execute diferite miscari in
coordonate OXYZ prin programarea acestuia intr-un limbaj de programare.

Dupa alimentarea sistemului, prima bandad transportatoare BT1 aduce in dreptul
barierei optice BO primul element (de componenta metalica sau nemetalicd). Aici raza de
lumind nemaicazdnd pe fototranzitor datoritd opacitatii elementului face ca releul sa
intrerupa alimentarea motorului pana la eliberarea obstacolului de catre bratul robotizat
cand, urmatorul element ajunge din nou pe raza de lumina. Acest ciclu continuu se reia
pana cand pe banda transportatoare nu mai sunt prezente elemente de manipulat.

Aceastd banda are rolul de alimentare a fluxului de productie si manipulare a
elementelor de catre bratul robotizat R. Odata incarcat cu primul element, bratul robotizat il
transportd catre senzorul de proximitate inductiv SPI si aseazd elementul pe zona activa a
senzorului, unde este supus verificarii in vederea stabilirii componentei metalice sau
nemetalice. In momentul in care bratul aseazi un obiect metalic pe senzor, are loc trecerea
unui interval de timp necesar incdrcarii condensatorului de pe blocul de alimentare al
senzorului iar dupd incarcarea acestuia se aclanseaza un releu care inchide un contact de pe
placa de transmisie in RF. Semnalul este astfel trimis receptorului care alimenteaza un
ansamblu de relee cascadate in scopul schimbdrii polaritatii tensiunii de alimentare a
motorului celei de-a doua benzi transportatoare BT2. Astfel motorul isi schimba sensul de
rotatie, atat timp cat o piesd metalica este prezenta in zona senzorului metalic, plus un
interval de 5 secunde necesare descarcarii condensatorului, dupd care motorul isi reia
sensul de rotatie precedent. Cat timp pe senzor este asezat, de catre bratul robotizat, un
obiect nemetalic, senzorul nu detecteaza nimic, iar sensul de rotatie raiméane neschimbat. [
cele doud capete ale benzii transportatoare sunt dispuse doua cosuri de colectare asttel: in
partea dreaptd un cos pentru materiale feroase si in stdnga benzii un cos pentru materiale
neferoase.

Dupa scurgerea timpului necesar incarcarii condensatorului (acelasi interval si

pentru un element nemetalic), bratul robotizat preia din nou piesa si o transporta catre cea
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de-a doua banda transportatoare, unde o aseaza in scopul sortarii transportului cétre cosul
pentru obiecte metalice sau nemetalice. Odatd executatd aceasta actiune, ciclul se reia pand

cand pe prima banda transportatoare nu mai sunt prezente piese.
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Revendicare

Model didactic, caracterizat prin aceea ca, este constituit in principal dintr-un robot
de tip Lynx 5 (R), ce este comandat si programat prin intermediul unui calculator (PC), un
senzor de proximitate inductiv (SPI), care actioneaza atunci cand este un obiect feros pe
banda transportoare, doud benzi transportoare (BT1) si (BT2), ce transporta obiectele de la
robot pana la bariera opticd (BO) ce sorteazi obiectele feroase de cele neferoase,

depozitindu-le in cosurile de obiecte feroase si neferoase (COF), respectiv (CON).
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Senzorul de proximitate inductiv
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