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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv de evaluare a pre-
ciziei de pozitionare a unui obiect de céatre bratul unui
robot industrial. Dispozitivul, conform inventiei, este
prevazut cu o placa (1) de baza, atagata unui ansamblu
(A) aflat Tn raza de actiune a unui brat (B) al robotului,
la placa (1) de baza fiind solidarizati doi pereti (2 si 3),
de forma patratd, care, Tmpreuna cu un altreilea perete
(4) alcatuiesc un corp de tip coltar, iar pe fiecare dintre
cei trei pereti (2, 3 si 4) este amplasat spre exteriorul
coltarului cate un comparator (C, D si E) cu cadran,
tijele palpatoarelor trecand prin pereti (2, 3 si4) siluand
contact cu suprafetele unui obiect (11) aflat la capatul
bratului (B) robotului, indicatiile de pe cadranele compa-
ratoarelor (C, D si E) cu cadran oferind informatii
asupra pozitiei in spatiu a obiectului (11) aflat la capatul
bratului (B) robotului, iar doud canale in care pot fi
deplasate tijele palpatoarelor asigura conditii pentru
utilizarea unor obiecte (11) de marimi diferite.
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DISPOZITIV DE EVALUARE A PRECIZIE]I DE POZITIONARE A UNUI OBIECT
DE CATRE BRATUL UNUI ROBOT INDUSTRIAL

Prezenta inventie se referd la un dispozitiv de evaluare a preciziei de pozitionare a unui obiect
de citre bratul unui robot industrial.

Este cunoscut un dispozitiv pentru stabilirea pozitiei cunoscut sub denumirea de comparator
cu cadran. Acesta este un aparat mecanic care misoara sau verifica dimensiuni, respectiv abateri ale
pieselor in lungul unei singure axe, permitdnd masurarea unor dimensiuni mici si foarte mici, cu
ajutorului unei tije palpatoare ce culiseaza in bratul de fixare in curse de pana la circa 10 mm, cu o
precizie de ordinul micrometrilor sau fractiunilor de micrometru. Acest dispozitiv prezinta
dezavantajul ca stabilirea pozitiei se poate realiza prin deplasarea tijei palpatoare in lungul unei
singure axe si cd nu asigurd conditii pentru evaiuarea preciziei de pozitionare a unui obiect de catre
bratul unui robot, in cadrul unui sistem spatial de coordonate.

Este cunoscutd incd o masind de masurat in coordinate, care asigura determinari de pozitie in
lungul a trei axe ale unui sistem de coordonate cartezian. In lungul fiecirei axe sunt prevazute
subsisteme de masurare. Forma piesei sau a componentelor ei este determinata punct cu punct in
sistemul de coordonate de referintd. Valorile coordonatelor unui punct de pe piesa sunt determinate
cu ajutorul unui cap de misurd, iar punctele de pe piesa pot fi determinate printr-o procedura cu
contact sau tard contact si sunt procesate de cdtre o unitate de evaluare. Aceasta masind prezinta
dezavantajui ca masurarea se face de obicei in iungul unei singure axe, in functie de tipul capului de
masura utilizat fa o masuratoare si, fiind un echipament complex, are un pret ridicat de achizitionare,
dupa cum preturi ridicate au capetele cu senzor de atingere. Un alt dezavantaj este legat de faptul ca
masina nu poate {1 utilizatd pentru evaluarea preciziei de pozitionare a unui obiect de citre bratul unui
robot.
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Problema pe care o rezolva inventia esie aceea a evaluirii preciziei de pozitionare a unui
obiect de citre bratul unui robot in cadrul unui sistem spatial de coordonate si a gradului de
repetabilitate a valorilor determinate prin mai multe incercari de evaluare a preciziei de pozitionare.

Dispozitivul conform inventiei inldturd dezavantajele de mai sus prin aceea cé, in scopul
evaludrii preciziei de pozitionare a unui obiect de catre bratul unui robot, in cadrul unui sistem spatial
de coordonate, precum si al evaludrii nivelului de repetabilitate a coordonatelor spatiale determinate
prin mai multe incercéri de estimare a preciziei de pezitionare a obiectului de cétre bratul robotului,
este prevazut cu o placa de bazi atasatd unui ansamblu aflat in raza de actiune a bratului robotului, la
placa de bazi fiind sclidarizati doi pereti de forma patratd, care, impreuna cu un al treilea perete,
alcatuiesc un corp de tip coltar, pe fiecare dintre cei trei pereti fiind amplasat spre exteriorui coltarului
cate un comparator cu cadran, tijele palpatoarelor trecand prin cei trei pereti si ludnd contact cu
suprafetele obicctuiui ailat la capatul bratului al robotulut, indicatiile de pe cadranele comparatoarelor
cu cadran oferind informatii asupra pozitiei in spatiu a obiectului aflat la capatul bratului robotului, in
capatul brafului robotuluy, in fiecare dintre cei trei pereti sunt prevazute cite doud canale. intr-unul
dintre canale, amplasat in lungul unei directii diagonale fata de peretele de forma patrata, putand fi
deplasata si imobiiizatd cu ajutorul unei piulite, in raport cu dimensiunile obiectului, de exemplu de
forma sfericd, o tija de sustinere a unei piese in care este prinsa o bucsa de ghidare a tijei de sustinere
a palpatoruiui sub forma ae disc al fiecaruia dintre cele trei comparatoare cu cadran, tija de sustinere
a palpatoruiui sub formaé de disc fiind deplasabila in cel de-al doilea canal, parale! cu primul canal si
aflat la 0 anditnita distantd fatd de acesta.

Dispozitivui conform inventiei prezinta urmétoarele avantaje:

- reglare simpid 1n functie de dimensiunile pieselor utilizate in vederea evaluarii preciziei de
pozitionare $i a repetabilitatii valorilor inregistrate la fiecare pozitionare;

- constructie siinpla si usor de realizat;

- agaptabilitate pentru diferite situatii de evaluare a repetabilitatii ajungerit in aceeasi pozitie
spatiala a capawtui bratului robotului.

>e da n continuare un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu figurile I si 2, care
reprezinta:

- fig. 1, o vedere din fata a dispozitivului, cu iniaturarea obiectului aflat la capatul bratului
robotului;

- tig. 2, o vedere de sus a dispozitivului pentru a evidentia cele doué canale din peretele
superior, canaie in care se deplaseaza tija de sustinere a palpatorului comparatorului cu cadran;

- 1ig. 3, un actaliu pentru evidentierea modului de dispunere si prindere a comparatorului
cu cadrar utilizat pentru evidentierea pozitiei unui obiect prins in capatul bratului unui robot
industriai.

Jispozitivul conform inventiei are ca piesa de bazéd o placa de baza 1, amplasatd pe un
ansambiu A aflat in raza de actiune a unui brat B al unui robot industrial. La placa de bazi 1 sunt
solidarizati, de exemplu prin sudare, doi pereti 2 si 3, care, impreuna cu un perete 4, solidarizat la
peretii 2 si 3. forricaza un asa-numit coltar. In fiecare dintre cei trei pereti 2, 3 si 4, de forma
patratd, se a{ld catc doua canale rectifin: strapunse a 3i b, canalul a fiind dispus in lungui unet
diagonaie 2 percteiun de torma patrata, iar canalul b fiind paralel cu aceastd diagonaid si la o
anumiid distanta de respeciiva diagonala. In canalul a se poate deplasa liber o tija 5 de sustinere a
unui paipator 6 sub forma de disc. In canalul b poate fi deplasatd si imobilizatd intr-o anumita
pozitie cu ajutorul unus surub 7 cu piulita 8, o piesa suport 9 in care va fi prinsad o bucsa 10 de
ghidare & tiyjei § de sustinere a palpatorului 6 sub forma de disc al fiecaruia dintre trei comparatoare
cu cadran, C, D si .
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Fiecare dintre cele 3 palpatoare 6 sub forma de disc ia contact cu suprafata unui obiect 11,
de exemplu de forma sferica, prins in subsistemul de prindere de la capatul bratului B al unui robot
industrial.

Comandandu-se robotul industrial astfel incat obiectul 11, de exemplu, de forma sferica,
imobilizat in subsistemul de prindere aferent bratului B al robotului industrial, sa fie introdus in
interioru! coltarului. astfel incat palpatorul 6 sub formi de disc al fiecaruia dintre cele trei
comparatoare cu cadran C, D si E si ajunga in contact cu obiectul 11, in forma de sferi, se obtin
informatii cu privire la pozitia in spatiu a obiectului 11, in form de sferd, in interiorul coltarului.
Inregistrandu-se valorile indicate de acele celor trei comparatoare cu cadran C, D si E la mai multe
pozitiondri tecretic identice ale obiectului 11 in interiorul coltarului si prelucrand statistic aceste
inforraatii. se obtine o imagine asupra capacitatii de dispunere in aceeasi pozitie a obiectului 11 de
catre bratul B al coborului, deci asupra nivelului de repetabilitate a indicatiilor oferite de catre cele
trei compatatcare cu cadran C, D si E.
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Revendiciri

1. Dispozitiv de evaluare a preciziei de pozitionare a unui obiect de cétre bratul unui robot
industrial, caracterizat prin aceea cd, in scopul evaluarii preciziei de pozitionare a unui obiect (11)
de citre bratul (B) al unui robot, in cadrul unui sistem spatial de coordonate, precum si al evaluarii
nivelului de repetabilitate a coordonatelor spatiale determinate prin mai multe incercari de estimare a
preciziei de pozitionare a obiectului (11) de catre bratul (B) al robotului, este previzut cu o placa de
baza (1), atasatd unui ansamblu (A) aflat in raza de actiune a bratului (B) al robotului, la placa de baza
(1) fiind solidarizati doi pereti (2) si (3), de forma patrata, care, impreuna cu un al treilea perete (4)
alcituiesc un corp de tip coltar, pe fiecare dintre cei trei pereti (2), (3) si (4) fiind amplasat spre
exteriorul coitaruwl cite un comparator cu cadran (C), (D) si (E). tijele palpatoarelor trecand prin
peretii (2), (3} si (4) si ludnd contact cu suprafetele obiectului (11), de exemplu de forma sferica, afiat
la capitul bratului (B3) al robotului, indicatiile de pe cadranele comparatoarelor cu cadran (C), (D) si
(E) oferind informatii asupra pozitiei in spatiu a obiectului (11) aflat la capatul bratului (B) al
robotului:

2. Dispozitiv conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea cd, in scopul asiguririi unor
robotuiui, in fiecare dintre cei trei pereti (2), (3) si (4) sunt prevazute cite doua canale (a) si (b), in
canalul (a), amnpiasat in lungul unei directii diagonale fatd de peretele de forma patrata, putind fi
deplasata si imobilizatd cu ajutorul unei piulite (7), in raport cu dimensiunile obiectului (11), de
exemplu de forma sferica, o tija (8) de sustinere a unei piese (9), in care este prinsd o bucsa (10), de
ghidare a tijer (3), ae susiinere a palpatorului (6) sub formad de disc, al fiecaruia dintre cele trei
comparatoare cu cadran (C), (D) si (E), tija (5), de sustinere a palpatorului (6), sub forma de

disc, fiind deplasabila in canalul (b), paralel cu canalul (a) si aflat la o anumiti distanti fat3
de canatul (a}.
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