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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un dispozitiv inteligent de sesizare
si control al migcarii In sistemele automatizate de prelu-
crare gi montaj, atagat robofilor industriali la sistemele
de apucare i fixare. Dispozitivul conform inventiei este
un echipament hardware si software ce are dou3 tipuri
diferite de senzori (5, 6) de fortd si de alunecare pe
doud axe, care, prin intermediul unui sistem micro-
controler integrat, asigurd o bucld de reglare a fortei
pentru a o pdstra in valori admisibile, controlénd alune-
carea obiectului manipulat intre bacurile unui dispozitiv
(4) de apucare si fixare, atagat de robotul industrial, si
are in compunere o sursd (1) de alimentare gi distributie
cu fluid sub presiune, un regulator (2) proportional de
presiune, un modul (3) electronic de setare punct de
referintd, un regulator (7) de for{d si un controler (8).
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Inventia se referd la un dispozitiv inteligent de sesizare §i control al miscérii in sistemele
automatizate de prelucrare gi montaj /viz?md fenomenul complex de alunecare dintre doud corpuri in
miscare relativi (obiect manipulat- si componente ale dispozitivului),atasat robofilor industriali la
sistemele de apucare si fixare, necesitatea fiind dati de performanta proceselor tehnologice in
sistemele de fabricare automatizate / robotizate, realizind protectie, precizie §i productivitate la
apucarea si fixarea obiectelor manipulate /.prelucrate -piese sau scule la dispozitivele de fabricare
ale instalafiilor tehnologice si la dispoztivele de apucare si fixare atagate robotilor industriali si
manipulatoarelor

Dup3 cum se cunoagte, in operatille de manipulare efectuate de robotit industriali, se pune
problema rezolvirii identificdrii §i apucani obiectelor de manipulat (piese sau scule), a sintezei
miscérilor in spatiu i a stabilirii succesiunii migc#rilor, intr-un mediu tehnologic dinamic in care
diferitele componente tehnologice isi schimba dimensiunea, pozitia, caractensticile.

Identificarea obiectului de manipulat, mutarea lui in spafiu §i fixarea lui in instalafiile
tehnologice, trebuie astfel efectuati ca baza de agezare a obiectului, reprezentatd prin una din
suprafete, si aiba asigurati in orice moment o pozitie precisi realizatii prin anularea tuturor gradelor
de libertate ale obiectului.

Pentru a nu se introduce erori, trebuie si fie sesizati si controlati migcarea obiectului
manipulat de elementul de apucare astfel incét intre pozitia de apucare §i baza tehnologici si existe
o legiturs unic3 i si se includa in ciclu operatii prin care se elimind eroarea.

Sunt cunoscute sisteme de sesizare si controla fortelor din bacurile dispozitivelor de apucare
si fixare (grippere)dar nu in combinatie cu senzorul de alunecare ceea ce face in procesul tehnologic
sa transfere piesele printr-o prindere rigida .

Problema pe care o rezolva inventia consta in realizarea dispozitivului de sesizare $i control
al migcérii care permite sesizarea contactului, misurarea forfelor g alunecirii la transferul pieselor
cu ajutorul dispozitivelor de apucare §i fixare atasate robofilor industriali printr-un control al
alunecani prin forts sporind precizia de poztionare si siguranta la nivelul exigentelor proceselor
tehnologice.

Dispozitivul de sesizare si control conform inventiei prezintd urmaitoarele avantaje:

- poate fi utilizat sub forma de kit pentru dotarea sistemelor de apucare §i fixare noi §i
existente ale robotilor industriali, a dispozitivelor de fabricare din dotarea maginilor unelte cu
comanda numerica (universale. menghine, etc) si a tuturor instalafiilor care in procesul de fabricare
manevreazi piese, scule , semifabricate, etc.

- solufia constructiva este simpld §i compacti usor de utilizat;

-costurile de realizare §i implementare sunt relativ scizute in raport cu eficienta acestui
dispozitiv.

Inventia va fi prezentati in continuare in mod detaliat , in legituri cu figurile 1...4 care
reprezinta:

-fig.1 reprezintd o schifi cu vedere de ansamblu $1 o secfiune a dispozitivului de sesizare §i
control al migcani atasat robotului industrial s1 are in compunere sursa de alimentare si distribufie
cu fluid sub presiune un regulator proportional de presiune un modulul electronic de setare punct de
referinté, regulatorul de fort3 5i PC controllerut ;.

-fig.2 reprezinti o sectiune a dispozitivului din fig.1;

-fig.3 reprezintd schema electronica a amplificatorului diferentiat

-fig.4 reprezintd schema regulatorului de proces

-fig5 reprezintd schema modul regulator de forja

-fig. 6 reprezintd electronici a regulatorului de forta

OFICIUL & BYAT PENTHU INVENTI §1 MARCL,
Cerero de brevet de inventie

Nr. a?Qo/? 3 004 33

-------------------------

Data depozit as (7 17 2043« -«




el 3= r3--
0 7 -b2- 28

Dispozitivul de sesizare si control al migcarii conform inventiei este ammplasat pentru un
element de prindere al dispozitivului de apucare §i fixare §i are in componend ¢ cutie suport
speciala 1 care este prinsd prin suruburile de fixare 3 de traductorul de forfd 4 pe care s-au lipit
marcile tensometrice $i in care se prinde senzorul optic 2 (ADNS-2620 dz tip AVAGQO)

Prin suruburile S traductorul de for{d 4 se prinde de bacul 6 asamblat prin surubul 7 de
cremaliera pentru actionarea bratului 8 care este angrenat3 de roata dinta:3 10 asamblati de axul 9 si
a c#irel migcare este dati de cremaliera de acfionare 14 antrenatd de tija unui cilindru pneumatic
/hidraulic ce este ghidati de rolele 15 aflate in carcasa dispozitivului 13 .Pe cutia suport speciald 1
se prind cu suruburile 17 prismele 16

Dispozitivul de sesizare i control al miscani conform inventiei permite sesizarea
contactului §i misurarea fortelor prin traductorul 4 a cirui deformatie a elementului elastic se
realizeazd cu ajutorul mircilor tensometrice a caror deformiri genereazd un semnal analogic, si
alunecarea obiectului manipulat prins intre bacurile dispozitivului de apucare si fixare prin senzorul
optic 2, care sesizeazi pe doud directii in planul paralel cu suprafata de contact a cutiei suport
special, generdind un semnal digital care impreuna cu semnalul analogic sunt prelucrate de
regulatorul de fortd 7
Sistemul de masura al forter de apucare se face cu ajutorul vnor mircilor tensometrice care se
conecteazd la clema CN3 a dispozitivului de regalare a fortei . Sistemul este prevdzut cu doua
canale de misuri a fortei identice

Amplificarea semnalului analogic generat de mircile tensometrice se face cu un amplificator
de instrumentatie diferential specializat INA 125U asigurand la iesire o gaméi de tensiune de 0-
2,5Vcc care este aplicatd unui convertor analog digital de 12biti cea ce duce la o rezolutie teoretici
de masuri a fortei de 1/4096=0,02% din FSR(full scale range).

Masurarea deplasirii relative a piesei se face prin-un senzor optic far3 contact fizic cu piesa
asigura o rezolufie de misura a deplasarii de 1000dpi/inch respectiv o rezolutie de misura
0,024mm .

Senzorul este bazat pe tehnologia LaserStream ,care misoard modificirile pozitiei prin
achizitionarea de imagini consecutive (cadre de interferenta ) si determina matematic directia si
amplitudinea migcarii . Acesta confine un sistem de achizitie de imagine (IAS) ,un procesor de
semnal digital(DSP) , precum si un port serial de tip SPI (Serial Peniferal Interface). 1AS realizeaza
imagini microscopice de suprafata prin intermediul fotodiodei si a sistemului de iluminare . Aceste
imagini sunt procesate de citre DSP pentru a determina directia si distanta de migcare .a DSP-ul
,calculeaza valorile A% si &Y relative de deplasare. . Micro-controllerul sistemului DCX3080 citeste
informatiile AX s Ay prin intermediul portului serial SPI.

Rezultanta acestei deplasin reprezinti iegirea procesului reglat cu ajutorul unui regulator
PID de presiune de tip incremental . Traductorul IAS se cupleazi la conectorul CON1 al sistemului
DCX3080 . In acest tip de regulator r[k] va fi o functie de vanatia deplasani dati de IAS de forma
urmatoare :

d, = JAx? + Ay, {mm] (1)

Respectiv 7, = ¢{d, ) IN] 2)
Linde

ikl referinia ({orta)

vkl estrea mirimn reglate (forfa de prindere)

ulk| comanda de reglare {presiune)

etk eroarea de reglare

Relatie ce va fi stabilitd experimental in urma testelor .
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Iesirea Y de comanda a regulatorului PID este conectata la clema CN1 corespuzatoare
blocului de convesie tensiune-curent ce ationeaza regulatorul de presiune

Comanda asigura o rezolutie de 12 biti respectiv 1/4096 din FSR. Modulul regulator de forta
prezinti doud canale identice pentru a putea actiona 2 regulatoare de presiune .De asemenea
regulatorul de forta DCX3080 este dotat cu 2 iesiri numerice pentru actionarea o doua electovalve
cu schimbare se sens a presiunii pentru a realize atit strigerea cit si eliberarea piesei manevrate de
dispozitivul de apucare si fixare.Sistemul DCX3080 este prevazut si cu un port serial RS232 pentru
a putea comunica cu un sistem de conducere numeric ce poate impune referinta regulatorului PID
ducind astfel la prinderea ,manevrarea fara a lunecare relative fata de falcile de prindre si deprindrea
piesei cind operatia de deplasare s-a incheiat. Portul serial este present la conectorul con2 al
sistemului.
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Revendicare

Dispozitivul de sesizare si control al migcérii atagat robotilor industniali la sistemele de
apucare si fixare utilizind doud tipun diferite de senzon (de forti i de alunecare pe doud axe),este
caracterizat prin aceea ca pe elementul elastic al senzorului de forta (4)este prinsa prin
suruburile(3) cutia suport (1) in care se afld senzorul de alunecare (2) sesizind contactul, masurdnd
reactiunea normal3 si alunecarea obiectului manipulat in in timpul operatiunilor de transfer ce au
loc in procesele tehnologice automatizate /robotizate.

Semnalele analogic respectiv digital emise de cei doi senzon sunt procesate de echipamentul
hardware fig.1 compus din sursa de alimentare si distribugie cu fluid sub presiune (1), regulatorul
proportional de presiune (2), modulul electronic de setare punct de referinta (3), regulatorul de forta
(7), PC controllerul (8). permitind robotului industrial s& controleze prin intermediul dispozitivului
de apucare i fixare atasat care in compunere dispozitivul de control al migcrii, orientarea §i
fixarea obiectului manipulat cu precizie si in siguran{d in conformitate cu exigentele procesului
tehnologic deservit.

Sistemul de misura al fortei de apucare se face cu ajutorul unor mircilor tensometrice care se
conecteazd la clema CN3 a dispozitivului de regalare a fortei . Sistemul este previzut cu doua
canale de misuri a fortei identice

Amplificarea semnalului analogic generat de marcile tensometrice se face cu un amplificator de
instrumentatie diferential specializat INA 125U asigurand la iegire 0 gama de tensiune de 0-2,5Vcc
care este aplicatd unui convertor analog digital de 12biti cea ce duce la o rezolufie teoreticd de
masura a fortei de 1/4096=0,02% din FSR(full scale range).

Misurarea deplasarii relative a piesei in bacuri se face printr-un senzorul optic ADNS-2620 de tip
AVAGO fard contact fizic cu piesa §i ce asigurd o rezolufie de misurare a deplasdrii de
1000dpi/inch respectiv o rezolutie de misura 0,024mm

Senzorul este bazat pe tehnologia Laser Stream ,care misoard modificirile pozitiei prin
achizifionarea de imagini consecutive (cadre de interferenta ) si determina matematic directia si
amplitudinea miscérii .Acesta contine un sistem de achizifie de imagine (IAS) ,un procesor de
semnal digital(DSP) , precum si un port senal de tip SPI (Senal Periferal Interface). IAS realizeaza
imagini microscopice de suprafata prin intermediul fotodiodei si a sistemului de iluminare . Aceste
imagini sunt procesate de citre DSP pentru a determina directia si distanta de migcare . DSP-ul
calculeazi valorile Axsi Ayrelative de deplasare. Micro-controllerul sistemului DCX3080 citegte
informatiile Axsi Ay prn intermediul portului serial SPL

Rezultanta acestei deplasiri reprezintd iesirea procesului reglat cu ajutorul unui regulator PID de
presiune de tip incremental .Traductorul 1AS se cupleazi la conectorul CON1 al sistemului
DCX3080 . In acest tip de regulator r{k] va fi o funcfie de vanatia deplasarii data de IAS de forma
urmatoare :

dy = Jax? + Ay, [mm] 1)

Respectiv 7, = ¢{d, ) [N] 2)

Relatie ce va fi stabiliti experimental in urma testelor .

Iesirea Y de comanda a regulatorului PID este conectata la clema CN1 corespuzatoare
blocului de convesie tensiune-curent ce ationeaza regulatorul de presiune

Sistemul DCX3080 este prevazut si cu un port serial RS232 pentru a putea comunica cu un
sistem de conducere numeric ce poate impune referinta regulatorului PID ducind astfel la prinderea
,manevrarea fara a lunecare relative fata de falcile de prindre si deprindrea piesei cind operatia de
deplasare s-a incheiat.
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