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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un procedeu robotizat de demon-
tare a condensatoarelor electrolitice din deseurile de
echipamente informatice. Procedeul, conforminventiei,
utilizeazé un sistem robotizat alcatuit dintr-un robot
manipulator (6), un dispozitiv de demontare prin rasu-
cire (5) si un aspirator (7) cu cap de aspiratie (4), si
consta din montarea si centrarea manuala a unei placi
(3) cu componente electronice pe o banda transpor-
toare (3), deplasarea placii intr-o zona de analiza video
stereo, identificarea con densatoarelor electrolitice cu
ajutorul uneicamere video (1), transmiterea informatiilor
rezultate Tn urma prelucrarii imaginilor catre robotul
manipulator, realizarea unui program incluzand
migcarile robotului si ale dispozitivului de demontare
prin rasucire, aspirarea condensatoarelor demontate,
deplasarea plécii Tn afara zonei de actiune a robotului.
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PROCEDEU ROBOTIZAT DE DEMONTARE MECANICA A
CONDENSATOARELOR ELECTROLITICE DIN DESEURI DE
ECHIPAMENTE INFORMATICE

Inventia se refera la un procedeu robotizat de demontare mecanica a condensatoarelor
electrolitice din deseuri de echipamente informatice (placi de bazd calculatoare), prin
identificarea vizuala a acestora, utilizand o camera video, si extragerea lor, folosind un robot
de tip manipulator si un dispozitiv special pentru demontare prin rasucire, precum $i un
aspirator, care va indeparta condensatorul extras din zona de lucru.

Procedeul poate fi folosit pentru extragerea condensatoarelor electrolitice, de diverse
dimensiuni, de pe placile electronice devenite deseuri, in vederea recuperdrii ulterioare a altor
componente electronice sau a unor metale, utilizand alte metode.

Sunt cunoscute metode de separare mecanicd manuald a componentelor electronice de
placile cu circuite imprimate, insd aceste metode necesitd multd muncd si, drept consecinta,
nu sunt potrivite pentru demontarea componentelor de pe un numadr foarte mare de asemenea
placi. De asemenea, se cunosc metodele prin care intreaga placd (cu componente) este
faramitatd mecanic, ori doar componentele electronice sunt fardmitate, fara ca placa si fie
distrusd, la trecerea acestora printre niste tamburi, urmand ca unele metale, resturi de
componente electronice, sa fie separate prin diverse alte metode.

Problema tehnicd pe care o rezolva inventia de fatd constid in propunerea unui
procedeu robotizat de separare si indepdrtare a condensatoarelor electrolitice de placile cu
circuite imprimate.

Procedeul robotizat de demontare a condensatoarelor electrolitice din deseuri de
echipamente informatice, conform inventiei, presupune utilizarea unei camere video pentru
identificarea condensatoarelor, a unui robot de tip manipulator, pe care s-a montat un
dispozitiv cu o sculd speciald de extragere prin rasucire a acestora, precum $i a unui aspirator,
ce va indepdrta condensatoarele extrase din zona de lucru a robotului. Procedeul presupune
parcurgerea urmdtoarelor etape corespunzitoare unui ciclu complet de functionare a
sistemului robotizat de demontare a condensatoarelor electrolitice: montarea si centrarea
manuald a placii cu componente electronice pe banda transportoare; deplasarea placii in raza

de actiune a camerei video; identificarea condensatoarelor electrolitice si a pozitiilor acestora
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pe placd; transmiterea informatiilor rezultate in urma prelucrarii de imagini cétre controllerul
robotului de tip manipulator; deplasarea plicii cu componente electronice in zona de actiune a
robotului; realizarea programului ce include miscérile robotului i ale sculei de demontare
prin rasucire, precum s§i aspirarea condensatoarelor demontate, ca urmare a algoritmului
implementat in controllerul robotului, in corelatie cu algoritmul de control al dispozitivului
special de demontare si aspirare, pdnd la demontarea ultimului condensator identificat de
sistemul video; deplasarea placii cu componente electronice (de cétre banda transportoare) in
afara zonei de actiune a robotului; demontarea manual a placii.

Prin aplicarea inventiei se obtin urmatoarele avantaje:

e automatizarea procesului de extragere a condensatoarelor electrolitice si de inlaturare

a lor de pe placa cu componente electronice;

e evitarea distrugerii tuturor componentelor electronice de pe placa, situatie ce apare in
cazul metodelor de demontare mecanici mentionate anterior;

e evitarea amestecarii substanielor toxice din condensatoarele electrolitice cu alte
materiale, ce se doresc a fi recuperate.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura si cu figurile 1..5,
care reprezinta:

o figura 1, vedere schematicd 3D de ansamblu a sistemului robotizat de demontare
mecanicd a condensatoarelor electrolitice;

e figura 2, schema bloc a intregului proces de demontare robotizatd a condensatoarelor
electrolitice;

e figura 3, schema bloc a etapei de identificare vizuald a condensatoarelor electrolitice;

o figura 4, schema bloc a etapei de demontare mecanica prin rasucire a condensatoarelor
electrolitice si de aspirare a acestora;

e figura 5, schema bloc de comanda a sistemului robotizat.

Procedeul robotizat de demontare a condensatoarelor electrolitice din deseuri de
echipamente informatice, conform inventiei, necesitd utilizarea unui sistem robotizat alcituit
dintr-un robot de tip manipulator (6), pe care s-a montat un dispozitiv special (5) de
demontare prin rasucire a condensatoarelor si capul de aspiratie (4) al unui aspirator (7), placa
cu componente electronice (2) fiind montatd pe o banda transportoare (3), iar identificarea
condensatoarelor electrolitice facandu-se cu ajutorul camerei video (1). Etapele ce vor fi
parcurse pentru demontarea condensatoarelor si indepdrtarea acestora sunt: montarea si

centrarea manuald a placii cu componente electronice pe banda transportoare; deplasarea
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placii in raza de actiune a camerei video; identificarea condensatoarelor electrolitice si a
pozitiilor acestora pe placd; transmiterea informatiilor rezultate in urma prelucrarii de imagini
catre controllerul robotului de tip manipulator; deplasarea plécii cu componente electronice in
zona de actiune a robotului; realizarea programului ce include miscérile robotului si ale sculei
de demontare prin rdsucire, precum si aspirarea condensatoarelor demontate, ca urmare a
algoritmului implementat in controllerul robotului, in corelatie cu algoritmul de control al
dispozitivului special de demontare si aspirare, pand la demontarea ultimului condensator
identificat de sistemul video; transportarea plicii cu componente electronice in afara zonei de
actiune a robotului; demontarea manuald a plicii de pe care au fost extrase condensatoarele

electrolitice.
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Revendicari

1. Procedeul robotizat de demontare mecanicd a condensatoarelor electrolitice din deseuri de
echipamente informatice, conform inventiei, utilizeaza un sistem robotizat alcdtuit dintr-un
robot de tip manipulator (6), pe care s-a montat un dispozitiv special de demontare prin
rasucire (5) si capul de aspiratie (4) al unui aspirator (7), placa cu componente electronice (2)
fiind montatd pe o banda transportoare (3), iar identificarea condensatoarelor electrolitice
facandu-se cu ajutorul camerei video (1).

2. Procedeu robotizat de demontare mecanica a condensatoarelor electrolitice din deseuri de
echipamente informatice conform revendicérii nr. 1, caracterizat prin aceea ci, permite
extragerea mecanica prin risucire a condensatoarelor electrolitice, fara distrugerea acestora

sau a altor componente electronice de pe placile cu circuite imprimate.
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Figura 1

montarea §i centrarea manuali a plicii cu ' | deplasarea plicii in zona | identificarea condensatoarclor clectrolitice
componente clectronice pe banda transportoare ' | de analiza vizuala sterco si a pozigiilor acestora pe placa !

deplasarea placii cu componente electronice E transmiterca informatiilor rezultate in urma prelucrarii
——

in zona de actiune a robotului dc imagini catre controllerul robotului de tip manipulator
realizarca programului ce include miscirile robotului gi
ale sculei de demontare prin riisucire, precum i
aspirarea condensatoarclor demontate, ca urmare a
algoritmului implementat in controllerul robotului, in
corclatie cu algoritmul de control al dispozitivului

| special de demontare §i aspirare, pand la demontarea
| ultimului condensator identificat de sistemul video

| transportarea pliicii cu componente clectronice in afara
| zonei de actiune a robotului; demontarea manuald a
placii de pe ecarc au fost extrase condensatoarcle
clectrolitice.

Figura 2
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Figura 3
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Pozitii 3D ale condensatoarelor
care trebuiesc dezmembrate

‘ Deplasare unealtd intr-o
» pozifie de dezmembrare a
‘ unui condensator

Oprire deplasare robot si activarea
uneltei de dezmembrare pentru un
timp determinat

| Coborarea uneltei pana la activare
unui senzor de proximitate

Retragere unealtd pe axa Z pentru
o distantd minima predefinita si
aspirare componentia dezmembraté

| Deplasare unealtd la urmatoarea
componentd de dezmembrat

Figura 4
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Figura 5
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