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Informacja o prawach autorskich

O ile nie zaznaczono inaczej, materiaty pochodza z ksigzki
J. Honczarenko. Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie.

Niniejszy plik stanowi pomoc do wyktadu Wybrane Zagadnienia
Robotyki

Elementy i sensory robotéw przemysfowych



Elementy sterownika CNC
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Magistrala
CPU
Pamie¢ (RAM,EPROM,zewnetrzna)
Modut kontroli
Interfejs komunikacji z innymi komputerami/sterownikami
Procesor PLC
Iterfejs panelu programatora
Wejscia i wyjscia
» dwustanowe

» analogowe
» cyfrowe

Sterowniki serwonapedéw
Interpolator

Sterowniki napeddéw krokowych
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Uktady napedowe

» pneumatyczne
» hydrauliczne

> elektryczne

pradu statego (silniki komutatorowe lub bezkomutatorowe)
pradu przemiennego (synchroniczne lub asynchroniczne)
krokowe

liniowe

v

vV vVvYyyw

Elementy robotéws przepaystowych » ¢



Silnik liniowy

Czgé¢ pierwotna

a)

Uzwojenie
troffazowe

Czes¢ witma
Czest piewotna

tréjfazowe
Czesé pierwotna

Uzwojenie
trojfazowe
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Modut silnika liniowego

Magnes

Pokrywa

Prowadnik
Liniowy
przymiar
diugosciowy

Rdzen silnika
LM-prowadnica typ HR
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Kryteria i wfasciwosci przektadni

» Doktadnos$¢ pozycjonowania
> luz katowy
> sztywnos¢
> réwnomierno$¢ biegu
» Predkosc¢
> sprawno$é
» moment bezwtadnosci
» Stabilnosé
» odporno$é na przecigzenia
> zywotnosé
» Inne: koszt utrzymania, zwarto$¢ budowy, dowolnos$¢
potozenia etc.
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Rodzaje przektadni

» Zamieniajace ruch obrotowy na postepowy ($rubowa,
zebatkowa, pasowa zebata, fafcuchowa)
» Przekazujace ruch obrotowy
» mechanizmy dZzwigniowe
» zebate (walcowa, slimakowa, planetarna, falowa, cykloidalna,

precesyjna)
> ciegnowe

> cierne (linowa, pasowa klinowa)
> ksztattowe (fancuchowa, pasowa zebata)
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Przektadnie (kis¢ Irb-6)
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Przektadnia srubowa toczna




Przektadnia planetarna
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Przekfadnia falowa
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Rodzaje sensoréw
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Potozenia i przemieszczenia (potencjometryczne, enkodery,
rezolwery, induktosyny)

Predkosci (pradnica tachometryczna, obrotowo-impulsowe)

Obecnosci i zblizenia (podczerwieni, indukcyjne,
pojemnos$ciowe, czujniki i skanery laserowe)

Dotyku (stykowe, sity, sztuczna skéra)

Wizyjne (optyczne, kamery 2D, uktady 3D)
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Selsyn dwufazowy
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Ui = Ugsinwt
U, = Uy coswt
Uw = K(Uj cosp — Uz sinp) = KUp sin(wt — )
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Suwak i liniat w induktosynie liniowym
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Uzwojenia stojana i wirnika induktosyndw obrotowych
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Przetwornik obrotowo-impulsowy
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Liniowy przetwornik impulsowy




Liniat kodowy z fotoelementami w uktadzie V
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Tarcze w kodzie Greya i binarnym

(na podstawie [Everett95])

Sensory robo§ow »



Czujnik kolizji

pneumatyczny i mechaniczny (materiaty RAD)
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Budowa pneumatycznej sztucznej skory

Elastyczna warstwa

przenoszaca sitt  Mikrokoputy Powiqtrze
[ zasilajace

Elektroda

1 U, Izolacja
_l \ Multiplekser cyfrowy
= _ | uuplekser Cyowy
1
Komputer
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Dalmierz laserowy

a) Rdzen rubinowy Fotorezystor Licznik
z lampa blyskowg, impulsow

Zwierciadto
polprzezroczyste

b) Przetwornik  Dyskryminator
fotooptyczny fazy

potprzewodnikowy :/gf
R
Ky

(materiaty Baumer electric)
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Skanery laserowe 2D

Riegl (150m/25mm/10kHz/80°) i
SICK (80m/15mm /20-100Hz,/180°)
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Kamera stereowizyjna

(Materiaty Point Gray Research)
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