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1 . Warunlk i technic=ne

Warunki eksploatacyine

Rodzina pétprzewodnikowych kamer linijkowych CCD opracowy-—
wanych w ramach. tego zlecenia rézni sie od podobnych kamer
dostepnych w NRD tym, Ze ich konstrukcja musi byé¢ dostoso-
wana do wspédipracy 2z robotem przemysitowym. Oznacza to, ze
kamery te powinny by¢ pytoszczelne 1 odporne na przeciaze-—
nia, wstrzasy 1 drgania wynikajace Z usytuowania kamery na
ramieniu robota. Pocigga to za sobg okreslone konsekwencje
w =zakresie konstrukcjii mechanicznej, stosowanej elektroniki
i przyjetych parametréw transmisji.

Warunki dotyczace konstrukcijii mechanicznej

Kamery przeznaczone do montazu na ramieniu robota powinny
posiada¢ nastepujace cechy:

— mate wymiary zewnetrzne,

— mala mase,

-~ obudowe pyitoszczelng i dostatecznie chronigcag
ukiad elektroniczny przed skutkami ewentual-
nych uderzen,

— mozliwod¢ wygodnego dostepu do piytek elektro-
nicznych w trakcie uruchamiania i serwisu,

— poszczegdlne ptytki elektroniczne zamocowane
w sposdéb uniemozliwiajacy wysunigecie sig ze
zlacza,

~ mocowanie pilytek zapobiegajgce wystegpowaniu
obciazeri mechanicznych na zlaczach,

— mozliwodé¢ korekcji odlegtosci pitytki z linijka
obrazowa wzgledem obiektywu,

— mozliwod¢ sprzegniecia z kamera réznego typu
przystawek specjalistycznych n.p. przystawki
oéwietlajgcej ekspozycie w podczerwieni lub
przystawki z nadmuchem powietrza do ochrony
obiektywu przed zapyleniem,

— punkt mocowania do ramienia robota mozliwie
najblizej 3rodka ciezkosci kamery celem reduk-—
cji momentéw bezwiladnosci wystepujacych przy
szybkich ruchach ramienia robota,

— mozliwos¢ mocowania kamery na standardowym
statywie fotograficznym.




Warunki dotvczace stosowanej elektroniki

Kamera dla robota przemysiowego musi zapewnia¢ niezawodna
prace w tych samych warunkach, w jakich pracuje robot t.j.:

— jej elementem obrazowym nie moze byé malo od-
. porna na wstrzasy lampa analizujaca n.p. vidi-
kon, a jedynie scalony pdiprzewodnikowy czuj-—

nik obrazowy CCD,

— elementy elektroniczne uzyte do konstrukcji
kamery powinny sie¢ charakteryzowa¢ przemysito-—
wym, albo jeszcze lepiej wojskowym zakresem
temperatur pracy,

— ze wzgledu na wymog pytoszczelnosdci, a co za
tym idzie brak chiodzenia uktadu elektronicz-
nego swobodnie przepiywajacym powietrzem, na-
lezy stosowa¢ w ukladzie elementy o mozliwie
najmniejszym poborze pradu, czyli rdéwniez naj-—
mniejszej mocy traconej na ciepito,

a ponadto:

— musi istnie¢ mozliwos¢ itatwej wymiany poszcze—
gélnych ptlytek,

— usytuowanie potencjometrdw musi zapewniaé¢ tatwy
dostep celem regulacji w trakcie uruchamiania
i serwisu,

— zastosowane uklady elektroniczne powinny sie
charakteryzowaé¢ zakresem czestotliwodci wys—
tarczajacym dla czestotliwosdci taktu podstawo-—
wego co najimniej 2 MHz, a w przypadkach uzasad-
nionych aplikacja kamery nawet do 10 MHz.

Warunki dotvczace parametrdéw transmisji

Giéwnym wymogiem stawianym transmisji sygnaidw sterujacych
do kamery 1 sygnaiu wizyjnego z kamery jest odpornosé na
Zakidcenia, Kktdorych zZrdditem moga byé inne urzadzenia prze-
mysiowe zZnajdujace sie w poblizu stanowiska robota. W celu
zapewnienia takiej odpornosci nalezy:

— zastosowaé¢ do transmisii kabel w ekranie lub
w ostatecznodci kabel zawierajacy pary skrecane,
- dazy¢ do zwiekszania predkodci transmisjii tylko
w takim stopniu, w jakim jest to uzasadnione
mozliwodciami ukitadu przetwarzajacego informa—
cje wizyina.




Wymagana rozdzielczosdé¢ obrazu

- Rozdzielczosé obrazu Jjest limitowana rodzajem dostepnych
pdiprzewodnikowych scalonych 1linijek obrazowych CCD. Sg to
obecnie produkowane w NRD elementy:

— L110C - o rozdzielczosci 256 punktdéw w linii
— L133C — o rozdzielczosci 1024 punkty w linii

Analiza mozliwych =zastosowan tego rodzaju kamer we wspdl-
pracy =z vrobotem przemystowym wykazuje, ze dla wigkszosci
przypadkéw wystarczy rozdzielczosé 256 punktdw w linii,
jaka daje pierwszy, znacznie tanszy z dwéch w.w: elementdw.
W oparciu o ten czujnik obrazowy powstaje podstawowa kamera
linijkowa nazwana roboczo KL-256.

W przypadkach o zwiekszonych wymaganiach pod wzgledem roz-
dzielczodci obrazu moze by¢ stosowana kamera o nazwie robo-—

czej KL—-1024, wykorzystuigca czujnik obrazowy L133C.

W przypadku wystapienia niezbednej koniecznosci zastosowa-—
nia Xkamery linijkowej o innej rozdzielczosdci moze by¢ roz-
wazona ewentualnod¢ odpowiedniego zakupu z II obszaru ptat-
niczego i oddzielnego opracowania.



Parametry techniczne

Napiecia zasilania +13V (DC)
+ 5V (DC)

-15V (DC)

Dopuszczalne zmiany napiecia dla +15, -15V : +0,5V;-0,5V
dla +5V : +0,25;-0, 25V

Stopienn ochrony IP54
Wymiary gabarytowe (bez obiektywu) 160 x 60 x 50mm
Temperatura otoczenia 0 — 40%°C
Wilgotnodé¢ wzgledna max 90% przy 20°C
Maksymalne oddalenie kamery od uktadu przetwarznia 20 m
Rozdzielczoddé 256 pkt dla KL-256
1024 pkt dla KL-1024

Czuiosé spektralna 6,4 ... 1,1 um
Zalecany =zakres spektrum 0,4 ... 0,9 um
Czas naswietlania 100 us ... 100 ms
Maksymalna czestotliwod¢ zegara 5 MHz

Sygnat wyjsciowy analogowy 0OV ... 1V



Opis pr=yietych ro=wisgz=an

Rozwiazania w zakresie mechaniki konstrukcji

Kierujgc sig opisanymi wczedniej warunkami technicznymi
przyjeto, iz opracowywane kamery powinny mie¢ ksztatt wys-
mukily w linii osi obiektywu przy jednoczesnym zachowaniu
mozliwie Jjak najmniejszych gabarytdw. Z tego tez wzgledu
oczywistym staio sie przyjecie wymiarow przekroju poprzecz-—
nego kamery zblizonych 1lub tylko nieznacznie wigkszych od
Srednicy obiektywu. To zatozenie sprawilo troche trudnosci
-2z takim usytuowaniem wzgledem siebie poszczegdlnych piytek
elektronicznych, aby =zoptymalizowaé wymiary =Zzewnetrzne ka-
mery.

Pierwsza préba konstrukcyjna polegata na zrobieniu mikro-—
pakietéw elektronicznych komunikujgcych sie ze soba poprzez
zlacza wielostykowe umieszczone w jednej piytce biernej typu
plater. Woéwczas ptytka ze scalonym czujnikiem obrazowym CCD
zajmowala polozenie prostopadle do osi obiektywu 1 oczywisd-
cie roéwniez prostopadie wzgledem plateru. Pozostate piytki
byly wtykane do zitgaczy na platerze prostopadle do piytki
z czujnikiem CCD, t.j. réwnolegle do osi obiektywu i catej
kamery.

Takie rozwiazanie miaio jednak kilka bardzo istotnych wad.
Najmniejsze dostepne =zlgcza wielostykowe zajmowaly nieste-—
ty zbyt wiele miejsca w stosunku do pozostatych elementdw
elektronicznych. Duze trudnodci sprawiaio rdéwniez umocowa-
nie piytek w kamerze tak., aby wykluczyé mozliwosé¢ wystepo-
wania na =ztgczach sit i momentdw, ktére mogiyby po pewnym
czasie pracy kamery na ramieniu robota doprowadzi¢ do usz-
kodzenia kontaktéw. Nie bez 2znaczenia byty tez trudnosci
z Justowaniem czujnika obrazowego CCD dokiadnie w osi ob-—-
iektywu. 2Z tych wzgleddw opisana konstrukcja nie mogia dos-—
tatecznie spetni¢ warunkdw technicznych.

W tej sytuacji zdecydowano sie ostatecznie na nastgpujace
rozwigzanie konstrukcyjne:

Il1od¢ pitytek elektronicznych w kamerze zredukowano do dwédch
mikropakietdéw oraz jednei pitytki z czujnikiem obrazowym CCD
i dwoma =zitgczami typu ELTRA 861013. Piytka ta speitnia jed-
noczesnie role plateru. Dwa mikropakiety sa wtykane do niej
w ten sposédb, ze elementy elektroniczne wypelniaja przes—
trzen wewnetrzna miedzy ptytkami. Przy -zatoZzonych wymiarach
poprzecznych kamery, a co za tym idzie dopuszczalnej szero-—
kodci mikropakietdw, diugos¢é catej kamery byla zatem uza-
lezniona od ilosci miejsca na mikropakietach potrzebnego
do =zrealizowania wszystkich niezbednych funkcji kamery.
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Przyjete rozwiazanie konstrukcyjne wykazuje z koleli szereg
zalet. Usytuowanie mikropakietéw umozliwia tatwe usztywnie-
nie catej konstrukcji za pomocg dwéch blaszek wspornikowych.
Powstaje w ten sposdb rodzaj chasis uniezalezniajgce caily
uktad elektroniczny od obudowy ochronnej. Ma to istotne zna-—
czenie praktyczne przy uruchamianiu i ewentualnych naprawach
kamery. Ponadto sama konstrukcja zapewnia umieszczenie czuj-—
nika CCD na osi optycznej obiektywu, a justowanie w ptasz-
czyznie obrazowej mozna tatwo wykona¢ za pomocy podkiadek
dystansowych.

Mimo, iz =zastosowane =zlacza =zajmuja troche miejsca, nie
zrezygnowano 2z nich na korzys¢ sztywnego poitaczenia luto-
wanego na kotkach. Zachowanie ziaczy daje bowiem mozliwosc
tatwej wymiany kazdej =z trzech ptytek elektronicznych.

Osobnym problemem byto zaprojektowanie obudowy kamery. Po-
niewaz w przyjetym rozwigzaniu pilytki elektroniczne sa
mocowane do wspornikéw i tworza w ten sposéb jedna calosc
ze dciankg przednig kamery i obiektywem, mozna byio na obu-
dowe =zastosowa¢ latwy do uszczelnienia przekrdj zamknigty.
Niestety nie wudaio sie w tym celu dobraé¢ gotowego profilu

aluminiowego =z katalogu wyrobaw gotowych. W tej sytuacji

podijeto prébe zespawania odpowiedniego profilu z dwoch ceow—
nikéw aluminiowych. Rezultat tej operacji speiniit oczekiwa-
nia. Jedyny mankament takiej obudowy to wzglednie duzy jej
ciezar, ktéry mozna .jednak zmniejszyé przez frezowanie dcia-
nek ceownikéw. Wykonanie tej operacii przad spawaniem nie
podraza zasadniczo ceny obudowy.

Obudowa tego rodzaju ma ponadto te zalete, Ze dzigki dosta-
tecznie grubym $ciankom pozwala wykona¢ mocowanie kamery
praktycznie w Jjej dowolnym punkcie t.zn. zgodnie z przyje-
tymi warunkami technicznymi w jej srodku cigzkosci. Zigcze
do kabla transmisyjnego jest zamocowane do Scianki tylnej.
Poczernienie wszystkich elementdéw obudowy daje dobry efekt
estetyczny catej kamery CCD.
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Rozwigzania w zakresie elektroniki

Projektujac ukiady elektroniczne kamer CCD kierowano sie
nastepujacymi wzgledami:

— za kryterium doboru analogowych ukiaddw scalo-
nych przyjeto szybkod¢ ich dziatania,

- przy doborze ukiladéw cyfrowych stosowano kry-
terium poboru pradu,

— wszystkie uktady scalone starano sie w miare
mozliwodci dobieraé¢ spodrdéd serii o paramet-—
rach wojskowych.

Stosowane czujniki obrazowe zmuszaly do stosowania pkzynaj-
mniej kilku potencjometréw do strojenia parametréw toru wyj-—
gciowego. W tym celu zastosowano miniaturowe precyzyjne po-
tencjometry produkcii wegierskiej. Ich usytuowanie na ptyt-
kach drukowanych umozliwia ?Yratwy dostep w trakcie uruchamia-
nia kamery.

Zaprojektowane uktady elektroniczne nie wymagaja dalszego
komentarza ogdélnego. Przyjete rozwigzania szczegdiowe zosta-
ity przedstawione na odpowiednich rysunkach w rozdziatach
3. oraz 6.
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3. Kamesexa liniikowa KIL.—256

Przystepujac do projektowania kamery linijkowej wykorzystu-—
jacejd czujnik obrazowy L110C istnialy juz pewne dogwiadcze-—
nia praktyczne odnosnie uktadu sterujgcego dla tego czujni-
ka. Dzigki temu mozna byio wykona¢ projekt ukitadu elektro-
nicznego tej kamery w formie speiniajacej z nadmiarem wymogi
stawiane dokumentacji modelu. Ponadplanowo wykonano klisze
fotograficzne wszystkich obwoddw drukowanych na piytkach
mikropakietdw.

Rysunki stanowigce dokumentacje kamery linijkowej KL—256
mozna podzielié zasadniczo na dwie grupy:

— Konstrukcja mechaniczna — rys. 1 ... 10
—~ Konstrukcja elektroniczna — rys 11 ... 24

Wszystkie wymiary, nazwy 1 wartodci znamionowe uZytych ele-
mentéw zostaly umieszczone na w.w. rysunkach i nie wymagaja
dodatkowego opisu sitownego.
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s KL—256 — Giowica antypyiowa

Roboty stosowane w przemysle musza przewaznie pracowac
w uciazliwych warunkach srodowiskowych. Tym samym warunkom
musi =zatem sprosta¢ kamera umieszczona na ramieniu robota.
Niestety nie zawsze jest to mozliwe.

Jedng 2z przeszkod, ktora w =zasadzie uniemozliwia ciggia
prace kamery Jjest zapylenie przestrzeni roboczej. W takiej
sytuacji pyl i kurz unoszacy sie w powietrzu osiada na po-
wierzchni obiektywu i wczesniej czy pdézniej dochodzi do cail-
kowitego =zamazania obrazu. Jedli sama kamera jest pylo-
szczelna, to przedstawiona w tym rozdziale gtowica antypy-
lowa moze zapobiec zapyleniu obiektywu.

Giowica ma ksztalt pierscienia okalajgcego obiektyw. Do gio-
wicy doprowadzane Jjest powietrze pod cisnieniem 6 atmosfer
z sieci =zaktadowej. Przedstawiona na rysunkach 25 ... 29
konstrukcja glowicy =zapewnia wylot powietrza w kierunku do
obserwowanego przedmiotu. Male skrecenie poszczegdlnych osi
dyszek wylotowych wzgledem osi obiektywu powoduje prawo-—-
skretne zawirowanie calego strumienia wydmuchiwanego powie-—
trza 1 tworzy tym samym powietrzny klosz wokdil kierunku ob-
serwacji.
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5. KIL— 256 — GIowica
OS8Swiet leniowa

Stosujac kamere do zadan pomiarowych niezwykle istotne sta-—
je sile prawidiowe, a c¢0 najwazniejsze zawsze identyczne
oswietlenie ekspozycjii. Juz niewielkie zmiany kierunku pa-
dania promieni dwietlnych 1lub natezenia odwietlenia mogag
spowodowa¢ duze trudnodci w interpretacji otrzymanej infor-
macji wizyjnej.

W przypadkach aplikacji, gdzie takie trudnosci maja miejsce,
mozna zastosowaé specjalng giowice odwietleniowa zapropono-
wang w tym rozdziale.

Zrédiem dwiatta s3 umieszczone w giowicy dookota obiektywu
diody emitujace promieniowanie w pasmie podczerwieni. Zasto-—
sowanie takich didéd wydaje sie w kazdym razie korzystniejsze
niz stosowanie dwiatta zarowego. Niestety bardzo trudno jest
okresli¢ bez prob praktycznych efektywnosé¢ takiego odwiet-—
lenia na odleglos¢ wieksza niz kilkanascie centymetréw. Dla-—
tego tez nie mozna wykluczyé, iz po testach w rzeczywistych
warunkach pracy moze zajs$¢ konlecznodé powaznych korekt kon-—
strukcyinych.

Wstepny projekt gtowicy odwietleniowej przedstawiaja rysun-
ki 30 ... 32.

39




&S . Kamelra l1iniilkxowa KI.—1024

W przeciwienstwie do kamery KL-236 konstruowanie uktadu
elektronicznego kamery KL-1024 opieralo sie wylacznie na,
wiedzy teoretycznej. Nalezy roéwniez dodaé¢, ze materialy
aplikacyjne =z 1985 roku wydane przez producenta czujnikow
obrazowych L133C nie =zawieraly kilku istotnych szczegdidw
(jak choéby istnienia skiaduwej statej sygnailu wyjisciowego
o wartodci ok. +8V) 1 praktycznie zmuszaly do postepowania
metoda ‘'préb 1 bteddw". Mozna sie zatem jeszcze spodziewad
potrzeby zmian w projekcie uktadu elektronicznego tej kame-
ry. W tej sytuacji zdecydowano sie przeprowadzié¢ pierwsze
préby steruwania linijka L133C montujgc ukiad na piytce uni-
wersalnej 1 do chwili praktycznego sprawdzenia ukitadu nie
robi¢ projektu piytek drukowanych.

Dokumentacje modelu kamery linijkowej KL-1024 =zawieraja

rysunki 33, 34 - w zakresie konstrukcji mechanicznej oraz
rysunki 35 ... 39 - w zakresie konstrukcji uktadu elektro-
nicznego.

ho




M3
Tl Thotw
! |
! ¥
“.J‘:" p' m' &T
/]
! r //./,/ Z :F i

!
s S
23 LI
i

Lozt W [ Jooaf 4 |
A=A | |

—————— 7
¢

4

1 Ostre krawgdzie stepic

36 04

15-45°

—

6001

r—o ,
— ! ;:'!‘ .a"v ’_‘__. "__L _— Naswa , ::i ‘ Lvag
! I T,
Pluta przedni
| | Plyla przednia el
Lhnak i T . -
smant T many Podpis [Da‘zj . v Ela'Chd Zusigiusi L ark
T . i | PAYw Py Nr
o | PN-75 H-82741 Zastauionn Nrory  zest
K - wat _ f przoc tys Nr
) t Przemvslowy Iastytut Nr rysun'u it 2qfar
~ awdul i Automatyki { Pomisréw ’
ster Prav Warszawa ;2{
~ ] #nlr)ard OAF

— ——




, Wyng:ary ’ OAchyik

SCHEMAT FUNKCTONALNY KAMERY LINIJKOWE] Kl-1024

- - - = - ‘

-
] - —_— - - - =
; S }
—- 4] OBIOR~ } — A — / 1
| K UKLAD Kks2TALTO | | ; l | |
I LINII WANIA SYGNA - = ~/ - ——I : |
— — LA TRANSMI-L— =) £OW STERUJACYCH |- L | | ;
R | | | l> - : l
1 ' |
) s |
SN Ly Liwigra |
l UA/ZAD ZA!S/LAN/A ' | OBRAZOWA l' ] -] & ——]°- ot
| L 133C 1
—IN -0
| +5Y | r—,-/ ! [ H |
14V | | | J l
| HH5V | [>
- A 15y P10 FH13Y | l L |
— - ¢ 5 V 6V ]. —_— - — I
- = MASA =y l | j |
™ ‘-/5 V +0,7V —_ - —
! MASA | ! l
-5V l | __________________________J
| -15V |
l |
L e e o — ‘
MIKROPAKIET STEROWNIKA Pj;g;i z —_— MIKROPAKIET
*“I UKEADU ZASILANIA | ograzowa ™~ T TORU wYJSCIOWESD T
fﬁii‘:.’;' Hoté | o azwa by . g
l. A _L Naiwa Poituatka
L : |kamera linykowa KI-1024 -
I [T Jchemal funkcionalny .
:&nﬁy :2:: Tres€ zmiany Pedpis |Datal Matenal Zaswe e hi K o
Projeit 2 _ ys e e -
- - — b 7. tap 6nn Ny z'.-st—
LT ".iwll - e — prz«_. s Mr
Kreé.a'ld l Przemystowy Insiyiut N risun'u N rzescl
| Sprawdzil | Avtomalyki { Pemiszré
Kier Prac ) 1 V»yarsza:'a " /\/ g
\ R Kier, Zakladu Zaklad DRE




Wymeary | Odvhyiki

KAMERA LIN[JKOWA KL~ 1024
MIKROFPAKIET STEROWNIKA | UKEADU ZASILANIA CZ.1

IMA ¢ 4 { E

TRANS Y YInis 2] 2 - T2 U3 i T - {1

IN24 12

INT Qs 5107)s_ [ 575485

fnay 4

[
i x‘:xxbc::;,; 1110-‘" l __ Nazwa :;. g ' wagt
- { Na_.wa Ped:vatka
\K-1024-Mikropakiet sterownika|
7 . . [T '
\Luklaady zasilania cz 1
il B ‘ v Ponp « 1Dataj “uaeat Zacl ark .
o ~ - |
Lr joriov ad -
h Zo tyone NTory- zest
ho t .owal | I - - - —. prevz 8 Nr
K-esut - Przemyslowy Iasiytut Nr r sunku Nr vzgded ,
Sprawdait | - - Automalyki | Pomigrow
« or Pra 3 Wars awa _ }7'{{
Kier. Zakladu Zaktad ORE




KAMERA LIN[JKOWA KL - 1024

IW)'nz ary ] ey

-

MIKROPAKIET STEROWNIKA | UKEADU ZASILANIA  €7.2
t15Y o - - I . + -1 1 #15y
I k2 g] 75k L—DH——E]MW
| - yur =2
7% | 10k . 1 a T
51k [ .
- 80139 39k -——Jt61véF
BZP e - 132
= Iw; 1 -{_1t02. 728y
12
| - _ — - A
BV O - e I 124
- ' 5600 o
~15 — - - - — - *+0.
Pt T
j ~15V
B) 138 1]
BzP
683 -5V
c5V6 T&LF
MASA O— - - = L mssq
l—,\.,'b‘::.‘; 1; * ‘ o Nazwa ,.’:,_ “ ,g:—
l Ma.. 3 Podiaila

|KL=1024-Mikropakel slerownikal

Ke @ .wal
Kreghit

Sprawdzil

kier Prar
Kigr Zaklady

. . Lhe rar
1~ 1 uklady zasilana cz.2
D «ta! Material Zasierun broark
- rys Mr
Zastgpiono Do oy Zest
pree’ t 8 Mrp
Nr 1y unku Ivr v2qndel

Przemyslowy Iastytul
Aufomatyki | Pomiaréw
Warszawa

Zaktad OAE

bt




o e !

KAMERA LIN[JKOWA  KL-1024
PLYTKA LIN|JK] OBRAZOWE] 1133 ¢

thyags [ F—— T T 5 L~ -~ ——{ o A
—— 10nF 18 ] ;/;z 2
241y, 3 4 .
T - 0
' 7l 133C |2t R
0 8 [F S R 1 i
o - —_ {§-< boT
1- F T - ¥’9—st PR - {1 vwros
- are |
AR - -—
, |
- o —
masA [ F— - — l - - - -- ~ L Jmsa
= ~ -y
-15v [F - - ~{_1-15v
B Nazwa T
‘ 7 ;;wn o - Perd ..H:‘ B
[ \KE1024-Plytha linjks
1 obrazowes [ 1336 -
Pttt e Te o zmiany Podp:s |Data| Materiat Zavtepai A,
.Pro;ok!m:i - ‘:—- ;}.;t.::‘ono N ryv. zest |
Ko. 1 -owal {_ —_— przez rvs Ar
K-es.at - Priemyslowy Instyiul Nror sunvq M czssed
_’Sp::\;ijil | Automa‘tl'y;:;“!:;x‘n!srbw ;{6
° Koes, Zakladu Zlaklai 0/9§ ) 1




KAMERA LINITKOWA KL -1024

MIKROPAKIET TORU WY TSCIOWEGO

sy [

vpEo AL Tt

L

-

474

vipkoB [} 1

5k6

L] -

IWyrqiarv Qa. hyik
-&-
VIDED A
470 = =
56
-
-$
- ]
ViED B
470
56
_\rucn e % t N ’N v .
jab zep [0 - _"'_'1 _— wh | A 1
} ‘ Nazwa £ v wika
|\KL-1024~Mi kropakiet fory AU
Ty o B Clg. ar
| wyysciowego ~sch. ideowy
ix:‘:-:y 13.‘:: ' Tres¢ zmapy Podp:s |Data} Materiatl Zasi\epure ir oark
_— - iys Nr
Projes.owal -
—_— B Zarqe.ono Nt rys zest
Kur t aowal ] ————— przez rys Nr
Kresl 1 - Przemyslowy Insfytut Nr risuntn Nr vzsei
Sprawdz:t Automaiyki | Pomisrow
Kier Prac _ - N Warszawa 4/ ! g
Kier. Zakladu , Z?k}ad ....OHE. ; .




	Page 1

