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1., WSTEP

1.1. Przedmiot zalozeh

Przedmiotem zslozen jest fotoelektryczny bezkontakto-~
Wy czujnlk temperatury przeznaczony do wspdipracy z robotami
przemystowymi.

ﬁ.2; Podstawa oprscowania zalozen

Podstawg opracowania zalozen jest XM Umowa Generalna
0 wykonanie prac objetych Centralnym Planem Badawczo-
~Rozwojowym Nr 7,1 "Roboty Przemysiowe", zawarta w dniu
1986.07.31 4 pomiedzy Urzedem Postepi Naukowo-Technicznego
i1 Wdrozen i Ministerstwem Hutnictwa 1 Przemysiu Maszynowego
a8 Przemysiowym Instytutem Automatyki i Pomiarébw jako
generalnym wykonawcg,
W celu realizacyjnym nr 60 pn."Czujniki do budowy robotdw
przemystowychs i ich aplikacji" Jest realizowans niniejsza
praca -~ > .tewat*.xl~ : pn."Fotoelektryczny bezkonbaktowy
czuj%ik temperatury®.

.3, Materiaty i mimmaméy dokumenty wykorzystane przy
opracowywaniu zaktozen.

W trakcie opracowywania zalozeid przestudiowano i prze-
anelizowano nastepujace materialy: L
1. "Przeglad Dokumentacyjny MERA-PIAP" z lat 1981486.
2. "Electrical and BElectronics Abstracts"™ z lat 1981484,
3. "Artificial Intelligence™ z lat 1981484,
4. "Industrial Robot" z lat 1981484,
5. Projekt normy RWPG "Promyszlennyje roboty. Interfiejsy.
Techniczeskije trebowanija®,
6. Karty katalogowe termometréw bezstykowych produkowanych
przez Zaktad Aparatury Mikrofalowe] "Wilmer" - Warszawa.
7.Karty katalogowe 1 projekty zagrenicznych cmujnikoéw '
i miernikéw do bezstykowego pomiaru temperatury.
8., L.Michalski - "Pomiary temperatury"™ - WNT 1986,




2. BEZSTYKOWY CZUJNIK TEMPERATURY
DO ROBOTOW PRZEMYSIOWYCH

2.1. 7Z8sada dzialania

W bezstykowym pomiarze temperatury jest wykorzystywane
promieniowanie temperaturowe, ktdére jest pewnym rodzajem pro-
mieniowania elektromagnetycznego. Kazde cialo emituje pro-
mieniowanie temperaturowe o natezeniu proporcjonalnym do
4-te] potegli swej temperatury bezwzglednej.

Promieniowanie wzrasta wraz z btemperaturg /rys.l/.

Zakres promieniowania temperaturowego wykorzystywansgo

w budowie czujnikéw i1 miernikéw temperstury /pirometrodw/

zawiera sig¢ w granicach od 0,4 do 20um, a wigc lezy w zakresie

promieniowanis widzialnego i podczerwonego.

Drugoéé fali, przy ktorej wystepuje maksymalne natezenie

romieniowania temperaturowego msleje wraz ze wzrostem tempe-
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2.2+ Budowa,

Bezstykowego pomiaru temperatury dokonuje sie przyrzg-
dami zwanymi pirometrami. Sktadaja sie one z dwoéch zasad-
niczych czeéci: uktadu optycznego, w ktdérym jest skupidne
promieniowanie temperaturowe na detektorze i ukiadu elektro-
nicznego, ktbéry przetwarza sygnat elektryczny z detektora na
wskazanie lub sygnai standardowy.

Istniejg dwa podstawowe rozwigzania konstrukcyjne piro-
nmetrow. Wpierwszym przypadku ukiady optyczny i elektroniczny
sa zamkniete w niezaleznych obudowach 1 polgczone przewodem,
ktdérym sg przesylane sygnaiy elektryczne z detektora do
czesScl przetwarzajacej. W tym rozwigzsniu konstrukeyjnym
mozna przyjaé, zZe uktad optyczny jest czujnikiem temperatu-
ry natomiast uklad elektroniczny stanowl miernik lub przetwor-
nik,

W drugim przypadku oba =®kax uklady znajdujs sie w jedne]
obudowie. Jest to najczesciej spotykana konstrukcja.

Ze wzgledu na dzislanie pirometry mozna podzielié na:

- pirometry catkowitego promi¢niowanis - pirometry rediacyjne,

- pirometry wykorzystujgce pewne pasmo wysyilanego promie-
niowania - pirometry fotoelektryczne,

- pirometry pracujace przy Jjedne]j dzugobci fali - pirometry
monochromatyczne,

- pirometry pordwnujgce natezenie promieniowsnia o dwodch
réznych diugosciach fal - pirometry dwubarwowe.

W pirometrach radiacyjnych promieniowanie temperatu-
rowe wysylane przez badane cialo Jjest skupisne pXX®EX za pomocg
soczWwki na detektorze promieniowania, ktérym jest najczescie]
kilka termoslementdw poigczonych szeregowo W termostos.

Zmiana temperatury detektora powoduje powstanie sygnaiu
elektrycznego bedacego funkecjg mierzonej temperatury.

Zasada dziatamis pirometréw fotoelektrycznych polega na Pw=
pomiarze sygnaiu elektrycznego wytworzonego,# fotoelementach,
ktére skupiaja promieniowanie temperaturowe wyasytsne; pPIrzez
ciato badane.

Jako detektory promieniowsnia w pirometrach fotoelektrycznych
stosuje sie nastegpujgce fotoelementy:
- detektory fotoprzewodzace /fotodiody krzemowe i fotorezy-
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story Pbsﬁ,
- detektory fotowoltaiczne, w ktérych miedzy dwiema
warstwami metalowymi pod wpiywem naswietlania powstaje
réznica potencjatdw proporcjonalna do nstezenia padajgcego
promieniowania, '
- detektory fotoemisyjne, w ktérych wykorzystuje sie zjeawisko
emisji elektrondéw z powierzchni metalicznej fotokatody,
na ktoérg pada promieniowanie podczerwone.

W pirometrach manochromatycznych z zaniksajgcym widknem,
przez okular skierowany na badany obiekt obserwuje sieg
wibkno zardwki. Prgd sardwki nastawia sie¢ w taki sposdb,
aby jej obraz na tle mierzonego obiekty zanikngt. WoéHwczas
nastepuje zroéwnanie luminacji obiektu i widkna.

Te pirometry wymsgajg obsiugl ludzkiej i nie generujg sygnalu
elektrycznego do zapisu léb rejestracji.

Majg duzg dokladnosé i sg stosowane jaeko przyrzgdy kontrolne
do sprawdzania innych pirometrédw.

Zasada pomiaru pirometréw dwubarwowych polegse na
wyznaczeniu stosunku wartosci natezenia promisniowenia
temperaturowego dwbdch cial przy dwdch rdésmych diugosciach
fal. Te pirometry sg stosowane gtbwnis tam, gdzie ze wzgledu
na pothtanianie promieniowsnia temperaturowego przez gazy,
pary i dymy stosowanie innych pirometréw nie jest mozliwe.

2.%., Wymasgania techniczne

Na szczeblu Blura Branzowego nr 8 "Priborostrojenie %
i Awtomstika RWPG" uzgodniono nastegpujgce wymagania techniczne
na bezstykowy czujnik tempsratury do robotéw przemystowych:
- zakres mierzonych temperatur 800+1200°C,
~ blad pomiaru nie wigkszy niz 5% zaskresu pomiarowego,
-~ odlegtosé od mierzonego obiektu nie mniejsza niz 1,5mn,
- 8ygnal wyjsciowy cyfrowy, dwdjkowy, 8 lub 16 bitowe
siowa na poziomach TTL lub pozycyjny sygnsl binarny z pozio-~
mami "O" - O,5V i "M1" - 0,5+24V.
Z analizy wlasciwoéci metrologicznych i usytkowych rdznych
rodzajow pirometréw /pkt.2.2/ wynika, ze nasjkorzystniejsze

Z
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ze wzgleddw technicznych i ekonomicznych jest zastosowanie
w robotach przemysitowych pirometrdédw radiacyjnych lub
fotoelektrycznyche

2.4 Zasbosowanie

W bezkontaktowy czujnik temperatury mialy byé
wyposazone roboty pracujgce w kuiniach przy obrdbce cieplne]
detall oraz robot§§/¢ cja byiaby uzslezniona od tempera-
tury obiektu /np. w procesie odlewania, obrdébki plastycznej itp,
W drugle] poiowie 1985 roku,kiedy niniejszy temat byi
zgtaszany do opracowsania w ramach CPBR Nr 7.1 "Roboty
Przemysitowe'" %roddia oficjalne szacowaty, ze w Polsce do
roku 1990 bedzie pracowaio od 6 do 9 tysiecy robotow
przemysitowych., Ocenilajgc zapotrzebowanie na bezkontaktowe
czujniki temperatury przyjeto, 2e od 1 do 3% robotdéw bedzie
W nie wyposazone. Ponedto zXmXBE® zailozono eksport kilku-~
dzilesigciu sttuk czujnikdéw do kirajoéw RWPG. Bakie zstozenie
byto uzssadnione z co najmniej dwoéch wzgleddw. Po pierwsze
parametry czujniks byiy zgodne z ustalonymi przez organy
RWPG /pkt.2.3/ a po drugie Polska jest producentem i ekspor-
terem do KS miernikéw i uktaddw do bezstykowego pomiaru
temperatury.

Czas zweryfikowatr powyzsze dane, Obecnie w kraju
pracuje ok.120 robotdéw przemysiowych, & zambOwienie rzgdowe
podpisane przez ZAP Ostrdéw Wielkopolski przewiduje urucho-
mienie produkcjl robotdéw z docelowusg :indéch'ﬁ 500 szt/rok,
ktora zostsnie osiggnigta dopilero w roku 1992, Takwxge wiec
podane wyze] liczby oraz szacowane zapotrzebowanie na
czujniki w ilosci 120szt/rok sg niesktualns,

Opracowywsny uk*sd pomiaru temperatury mial byd
konstrukcyjnie i funkcjonslnie przystosowany do wspdipracy
z robotami IRb-60, IRb-6 1 nowg wersjg IRp. Skiadaiyby sie
z dwéch czedcl - czujnikowej /uktad optyczny z detekborem
promieniowania/ i przetwornikowej. Czujnik byiby montowany
na ramieniu robota, nstomiast przetwornik w postaci standar-
dowe j piytki umieszczonyg® byiby w szafie

‘ o _.robota.
sterownicze]
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Przy réslizacji niniejszego tematu przewlidywano wspdiprace
PIAP z Zakladem Aparatury Mikrofalowej "Wilmer" z Warszawy,
ktoéry byiby przysziym producentem czujnikédw, ZAM "Wilmer"
jest czotowym producentem w Polsce i w KS pirometroéw przemy~‘
stowych. Istniejgce rozwigzsnie konstrukcyjne 1 doswiadczenie
firmy misiy byé wykoriystang W realizacji pracy.

W celu zepoznania sie¢ z metodami i przyrzadami stosowanymi'
na Swiecie do pomiaru temperatury w systemasch zrobotyzowanych
dokonano przegladu czasopism o tematyce robotowe] dost@pnych_\
w kraju/"Arﬁificial Intelligence"” i “Industrital Robot'/
oraz wydawnictw o charakterze przegladowym / Przeglad Dokumen-—.
tacyjny MERA-PIAP" i " Electribcal and klektronics Abstracts'/
Jedynie w tym ostatnim miesigczniku, ktéry zawiers krdtkie
streszezenia publikscji z catego éwiata, znsleziono dwie
pozycje z dziedziny czujnikéw do robotdw majgce lugny zwigzek
z niniejszym tematem. Pierwsza pt. "Monolithic sillicon
fabrication technology for flexible circuits and sensor arrays"
Jjest msteriatem z IEEE Solid-Sensor Conférence, Nowy Jork 1984,
natomiast druga pozycjs pt. "Thermal touth Sensing! pochedzi
z australijskiego pisma "Journal of Electricsl and Electronic ‘
Engineéring" nr 1 1984r. Obie publikacje sa niedostepne 'w kraju.
Z tak malej liczby pozycji literaturowych mazna wnioskowsé,
ze albo zsgsdnienie bezstykowego pomiaru temperatury w robotyce
jest*zagédnieniem msrginalnym albo pomiar jest realizowany
przez konwencjonalne pirometry. Wydaje sie, ze oba wnioski i
53 siuszne.

Po opracowanis kbnstrukcji czujnika fotoelektrycznego
Jjest niezbedne okreslenie wielkosci mierzonego obiektu oraz
zakresu zmian wspéiczynnika emisyjnos$ci. Kazdy metal ma inny -
wspOiczynnik, Roéwniez inny jest wspdélczynnik dla powierzchni
bityszczace] i 'matqgﬁiési?odane wyzej parsmetry determinujg
dtugosé ogniskowej ukladu optycznego i' wielkoéé powierzchni
czynnej detektora promieniowania, a to z kolei wplywa na wymisry
catego czujnika,

Przy zalozeniu, %e ezujnik temperatury ma byé mocowsny na
remieniu robots ImEX jego wymisry i mesa powinny byé-ze wzgleddw
praktycznych i estetycznych - niewielkie.np. ¢SO om, diugosé

&
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100 mm, masa ok. 0,2; 0,3 kg.
Produkowans né swiecie czujﬁiki pirometryczne o tekich
gabarytach B3 przyrzadsmi specjalizowanymi. Z reguty przezna-—
czone sg do pomiardw malycﬁ elementéw z niewielkiej odlegXosci
/kilksdziesiat mm/. Majg ponadto wgski zakres regulacji
wspdlczynniks emisyjnosci i ﬁadajq sie do poﬁiaréw temperatury
tylko niektdrych materlalow.
. W sytuacji, gdy Jest brak przykitaddw zastosowan bezstykowych
czujnikdéw temperatury do robotow przemyslowych{/q okreslone ..
wymiary 1 materiat mierzonego obiektu, to konstrukcja czujniks
powinna zspewnié Jjego uniwersalne zastosowanie. Jest zrozumiate,
ze ‘uniwersalno$é musi spowodowaé zwigkszenie wymiardw i masy
czujniks., Czujniki pirometryczne ogdlnego zsstosowania maja
érednice od 80 do 150 mm, diugosé od 200 do 400 mm i mase
od 1 do 4 kg. Mocowanie takich czujnikéw na remieniu robots
nle jest uzasadnione 1 konieczne.
Uzgodnlons przez Biuro BranZowe nr 8 RWPG odlegtosé czuanlka
od mierzonego obiektu powinna byé nie mniejszs niz 1,5 m,
Z tego wynika, Ze nslezy w zasadzle stosowaé przyrzad wolno-
stojacy, mocowany na statywie 1 z ukladem optyczhiym wycelowanym
na mierzony element. Wowczas odleglosé pomiarows i"$rednica
widzenia' s3 stele co zwigksza dokiadnosé pomiaru. Konstrukcja
wolnostojgca pozwala ponadto na stosowanie dodetkowych ositon
przeciwpyiowych lub chtodzonych wodg / do zastosowan przy
wysokiej temperaturze otoczenia/. ‘

Idgc dalej tym tokiem rozumowanis dochodzi sie do miejsca,
w ktoérym nalezy postawié pytenie: czy istnieje potrzeba opraco-
wywania specjslnego ukiadu pomiaru temperatury do robota?
Pytanie to jest tym bardziej uzssadnione, ze w kraju juz Jjest
produkowany przez ZAM "Wilmer" bezstykowy miernik temperatury
typ 59 /zaiacznik/, ktéry speinia podane w punkcie 2.3 wymsga-
nis metrologiczne i uZytkcwe, 8 nawet Jjeé przewyzsza w zakresie
doktadnosci pomiaru.temperatury /1%/, i kto6ry moze byé bezpo-
Srednio polgczony z ukladsmi sterowanis robotéw IRb i IRp.
Jest to przyrzgd dwuczionowy /czujnik + miernik/ przeznsczony
do pomiaréw w trudnych warunkach przemystowych. Zostal zsproje—
ktowany dla potrzeb Huty Kstowice. Cena ok. 300 tys.z, Moduz
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miernika moze byé - o ile zaistniataby taka potrzeba -
wykonany w formie pakietu do uktadu sterowania robotdw
IRb lub IRp.

W Osrodku Robotdéw Przemysiowych PLlAP jest obecnie
opracowywana adsptacja robots IRb-6 do prac w kuzni dla
Fabryki Maszyn Wiertniczych i Goérniczych "Glinik"™ w Gorlicsach.
Do pomiaru temperatury odkuwek bedzle mkmsrwary¥ zastosowsny 7
wiasnie miernik typ 59, ktéry z powodzeniem speini wymagania
uzytkowniks. Inng rozwazsng koncepcjg jest opracowanie przez
ZD Instytutu Fizyki Plazmy i Laserowej .Syntezy w- Wywie specjal-
nego zespelonego czujniks kontroli bbecnosci i temperatury
odkuwki w chwytaku robots. klementem pomisrowym czujniks byiby
detektor promigniowania podczerwonego typ TDUO1 produkowany
przez w/w firme.

Brace zostang zskonczone w biezgcym roku, a wigc problem
bezstykowego pomisru temperatury dls potrzeb robotdw moze

by¢ ewentualnie rozwigzany duzo wczesniej niz przewiduje

sie w CPBR nr 7.1 /po 1990r/.

Nalazy zaznacz&é, ze Jjest to pierwszy znany w Polsce przypa-
dek zastosowsnia czujnika temperatury do wspdipracy z robotem,

~

3e WINIKT SEMINARTIUM - A

W dniu 1987.07.30 w PIAP odbyto sie seminarium na temat:
"Fotoelektryczny bezkontsktowy czujnik temperatury do
robotéw przemysitowych". Jako materia} do dyskusji uczestnicy
seminsrium otrzymali opracowsne zalozenia, w ktdérych sformu-
towano wnioski senalogiczne do tych jakie s3 przedstawione
w punktech § i 10. /Obecnie zslozenia sg poprawione i-gpszea
rzone zgodnie z wniosksmi uczestnikédw seminagriunm/.

W wyniku dyskusji sformulowano nastepujgce wnioski:

1. Prace nslezy przerwaé na etapie\ZaXOZGﬁ i nie wykonywaéd
projektu wstepnego czujnika,

2. Wprowadzié¢ do zatozen drobne poprawki redskcyjne i mery-
toryczne m.in. uwzglednié fakt, 2ze uk¥ady sterowsnia

A0



robotéw IRp 1 IRb majg oprécz wejéé dwustanowych rdwniesz
wejscia od czujnikéw sdaptscyjnych.

3. Uzupektnié zatozenia o schemat polgczenia elektrycznego
bezstykowego miernika temperatury typ 59 z robotami
IRb/IRp. '

4, WSPOEIPRACA MIERNIKA TEMPERATURY TYP 59
7. ROBOTAMI TRb/IRp '

-

4.7, Opis miernika typ 59

Mlernlk temperatury typ 59 jest pirometrem fotoelektryoz-
nym., Detektorem promieniowania. jest fotorezystor PbS.

Przyrzad znsjduje zastosomanie w bezstykowych pomiarach immpEX=X

temperafury w warunkach przemysitowych, np. pomiar strumienia
odlewniczego metali, podczas walcowania, hartowanis i kucia.
Miernik jest wyposazony w sygnalizstory przekroczenis /przeka-
zniki/ dowolnie zadanej temperatury, minimslnej i maksymalne
W ceiym zakresie pomiarowym, co pozwala na bezpoérednie
potgczenie go z wejsSciami dwustanowymi ukladdéw sterowania
robotéw IRb i IRp.

. Ponasdto miernik ma dodatkowe wyjscie analogowe O#10 V
umozliwiajgce dokladny odczyt mierzonej temperatury. W robocie
IRp jest wiasnie przewidziane wejscie o710 V do przesylsnis
sygnaiow pomiarowych z czujnikow.

Podstawowe dane techniczne

Zakres mierzanych temperstur 800 + 1800°C

- ~ o - SN
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Pole mierzonej powierzchni

250 410

\

_ @70 390 @110 [mm]

0 15
Wspdiczynnik emisyjnoédci
mierzonych powierzchni

Pdolnosé rozdzielczs
Btad pomiaru

Zobrazowsnie wyniku
N
WyJjscie analogowe
Zgkres teuwperatury pracy
czujnik
miernik
Zasilanie

Wymisary
- czujnik z 'chtodnicg .
bez chtodnicy

Masa
czujnik z chiodnicg
bez chtodnicy
miernik

~

1% wartoscl mierzone]

\
analogowe lub cyfrowe -~

O+10 V
~154+100°C -
-10+ 55°C
220V/50Hz

#2130, dl.#@E_mm
P 95, 41.287 mm

ok. 1,5 kg
oks 5 kg

4,2, Potgczenie miernika typ 5Y z uklademi sterowania

robotéw IRb i IRp.

i

Sygn&aty przekroczenia temperatury minimalne]j 1 msksymal-
nej z miernika temperatury typ 59 beds podawane na wejscis
dwustanowe ukladdéw sterowanis robotdéw IRb i IRp.

A,
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Bezstykowy miernik Szafa steronnicza
temperatury typ 59 robota 1Rb66/60
B23x13
\ bos [ (] |7
sk Tin
2
odczytony Goa
7'max.L ll3
4
————— Czujntk P
23
24
6503 [ Goa — gniazda ‘[ 59
typu BNC 50 69

Obciqzalnosé  stykow
przekazinikow — 14,250V max,

Rys. 2 Przylgczenie wyjsc sygnatowych miernika
temperatury typ 69 do szafy sterowniczes

robota 1Rb 6/60.

- e e e e el



N

-

Bezstykowy miernik

lemperatury typ 59

Blok

odczytowy

a9

-12-

Szafa sterownicza
robofa |Rp6 /60

Apcze qu/ou SzR na
seignre boczne) szafy

° NE ana/oqoue 2%

Al

o WET

T o +24V

o WNE2

| Czujnik

-

oz , Gp3, 604 ~gniazda

typu BNC-50
Obcigzalnosc  stykow .
przekaz‘n/kak/ - 74, 250V max.

Rys.3  Przyfyczenie wyisc  sygnatowych miernika
temperatury typ 59 do szafy sterowniczef
robota

IRp 5/50.
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Ponadto do robote IRp moze “byé dodatkowo przesyiany sygnai
anslogowy O+10 V,
Nie przewiduje sig¢ wykorzystania wejs¢ od czujnikodéw adapta-

cyjnych,

5. NAKZEALDY Ni PRACE BADAWCZO-ROZWOJOWE

[B+R/ ORAZ WDROZENIOWE /W/

Nakiady Jjakie byiy przewidywane na opracowanie i wdrozenie
do produkecji fotoelektrycznego bezkontaktowego czujnika
temperatury ss nastepujace: '

Prace B+R

1. Opracowanie zatozed i projektu wstepnego
2. Opracowanie, wykonsnie i badania modeli
3+ Opracowsnie dokumentacji prototypow

4, Wykonanie i uruchomienie pPototypdw

5. Badania prototypodw

6. Weryfikacjs dokumentacji

9
)

Razem prace B+R 15 mln #

0 S N W

Naklady wdrozeniowe

Ogbiem 8 mln zl, w tym na zskup urzgdzeh specjalnych
1 apatatury 5 mln z.

-

- Naklady wymienione wyzej zostaly ustalone w karcie zgloszenia
. tematu do CPBR ar 7.1 wg kosztéw z 1986r. Ze wzgledu na
coroczny wzrost kosztdéw nskiady na prace B+R+W begdg wieksze.

#

6. OKRESIENTE GORNEJ CENY WYROBU

Cena ukiadu pomiaru temperatury -do stanowisk zrobotyzowsnych,
sktadsjgcego sie 2 dwéch’bzeéci ~ czuJnikpwej /ukiad optyczny
wraz z detektorem promieniowsnia/ i przetwornikowej /moduk

/

AS
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wolnostojacy lub montowany w szafie sterowniczej robota/
powinna byé zblizona do cen stacjonarnych pirometrdw
przemysiowych.

Wg posiadanych informacji cena takiego pirometru produkowanego

przez ZAM "VWilmer" wynosi w 1987r ok. 300.000 zl.

4

Ceny pir-metrow fotoelektrycznych i radiacyjnych net rynkach
swiatowych sg od 80041500 USD., W przeliczeniu daje to sumy

od ok. 200 do 375 tysigcy zh

7+ BFEKTY EXKONOMICZNE

Do oszacowania efektow ekonomicznych jekie powstalyby
u przyszlego producenta /ZAM"Wilmer"/ przyjumuje sie, ze
zapofrzebowanie krajowe na czujniki temperstury do robot
bedzie do 15 szt / rok s ewentualnalﬁielkoéé eksportu do
30 szt/rok.

bw
KS

Przy cenle wyrobu oszacowanej w pkt.4 na 300 tys.zt /wg cen
w 1T987r/ zysk roczny 20% przy produkcji 45 szt. czujnikow

Zpirometrow/ byitdy 2,7 mln z.

Zwrot nakisdéw na opracowanie i wdrozenie do produkc]ji nastagpi

PO Okresie

-

_ B+R+W _ 23 mln 2t

= 27 nln a/Tok = 997 roku

T

Tak diugli okres zwrotu nskladdéw wskszuje na brak efektywnosci

wdrozenia omawlanego wyrobu.

8, HARMONOGRAM REALIZACJI PRACY
!

Ponizej Jest podsny hermonogrsm, wg ktorego temat
"Fotoelgktryczny bezkontaktpwy czujnik temperatury”™ misit
byé realizowany w celu nr 60 "Czujniki do budowy robotdw
przemysiowych i ich aplikacji”™ CPBR-u nr 7.7.

Ab

\
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1 / . : 3
Punkt ) Nr fermin zakon-
kontrolny|Zadanis Nazwa zadania bzenia zadania
2 2.1 Zaioienia i projekt {87.09.30
wstepny
) %471 Opracowanie, wykons-|88,06,30
nie 1 badsnis modelil
4 4.1 Dokumentacjs prototy+89.03. 31
poOw ’
S5 5.1 - |Wykonanie i uruchimig¢ 89,09.30
) nie prototypdw B
5 | 5,2 Bzdania prototypdw 90.03%.31 .
, 6 6.7 Weryfikacja dokumen—| 90.11.31
T | tacji ’ '
B )\
\ 1
9. WNIOSKI N

1. Obecna i przewidywang wielko$é produkcji robotow
przemystowych wskazuje, ze zapotrzebowanie w latach -
90-tych na ukiedy pomisru temperatury dla potrzeb
robotyki bedzie b.maie,

2s Bezkontaktowy czujnik temﬁératuby, ze wzgledu na stosunkowo
duze wymiary 1 mese powinien byé przyrzadem wolnostojgcym.

D Paramgtfy metrologiczne pirometrdéw produkowanych przez
ZAM “"Wilmer" /patrz zalgcznik/ sg lepsze od przyjetyéh'
przez Biuro Bransowe nr 8 RWPG dla zastosowsnis czujniks’
temperatury w systemach zrobotyzowanych. Sygnaly wyjsciowe
tych przyrzaddéw umozliwiajg bezpodrednie polgczenie ich
z uklsdem sterowsnia robota.

4, Podczas analizowania,dqsteﬁhych publikacji nie zngleziono prxx

« przyktadu specjaslnego czujnika temperstury przeznaczonego
do wspdipracy z robotami przemysiowymi.

T AT

N 7/
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5. 8,5 rocZn& okres zweotu nakladdw na prace B+R+W wskazuje
na brak efektywnosécl przedsiewziecia. .

6. Wydatkowanis 23 mln zt /wg cen roku 86/ na opracowanie
i wdrozenie fotoelektrycznego bezkontaktowego czujnika
temperatury do robotdw przemysiowych - o witasciwosdciach
metrologiczaych i‘uZytkowych zblizonych do obecnie produ-
kowanych przyrzaddw - jest teehnicznie nieuzasadnione.

10, WNIOSEK KONCOWY

Ze wzgledu na brak zssadnoéci opracowywania specjalnego
czujnike temperatury do robotdéw przemystowych pracg nalezy
przerwaé na etapie zslozen i odstepié od wykonania projektu
wstepnego czujnike przewidzianego-w zadaniu 2,1 p-ktu

kontrolnego 2. .

~

A8
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“ WILMER

Zaktad Aparatury Mikrofalowe;j

Przedsiebiorstwo Paristwowe PAN

ul. Zielna 39, 00- 108 Warszawa; telex: 814633 WILM p!

PRZEMYSLOWE BEZSTYKOWE MIERNIKI
SREDNICH | WYSOKICH -TEMPERATUR
typ 57 200°C = 600°C

typ 58 400 C+ 1000 C

typ 59 800 C+ 1800 C

ZASTOSOWANIE

Bezstykowe mierniki temperatury typu 57, 68 i 59 sg przyrzgdami przeznaczonymi do pomiaréw temperatury

w warunkach przemystowych, wszedzie tam, gdzie stykowe metody pomiarowe sg z réznych powoddow-nieprzy-
datne. W szczeg6lInosci umozliwiaja one pomiar temperatury strumienia odlewniczego, metali podczas walcowania

i hartowania, wewnetrznych i zewnetrznych écian réznych piecow stosowanych w przemysle itp. Dzigki matym
rozmiarom powierzchni mierzonej przyrzady moga by¢ stosowane do pomiaru temperatury nawet niewielkich
obiektow.

Mierniki wyposazone sa w sygnalizatory przekroczenia dowolnie zadanej temperatury, minimalnej i maksymainej,

w catym zakresie pomiarowym, co pozwala na wtgczanie tych przyrzadoéw do systeméw automatyki przymys- A

towej. //[ 5



DANE TECHNICZNE '

Zakres mierzonych temperatur

typ 57 2oo:c - 600:C
typ 58 — 400°C — 1000°C

typ 59 - 800°C — 1800°C
Pole mierzonej powierzchni .

50 %10 630 @#50 @70  $90 @110 [mm]

(¢] 15 2 25 3 35 4 [m]
Wspdtezynnik emisyjnosci badanych powierzchni typ 57 0,1 *1
. { typ 58, 59 0,05 +1
Zdolnosé rozdzielcza ; 1°C
Doktadnosé pomiaru 1% od wartosci mierzonej
Stata czasu odpowiedzi ok.1s
Zakres spektralny 0,7+3um
Zakres regulacji sygnalizatorow
przekroczenia temperatury minimalnej i maksymatnej petny zakres pomiarowy
Zobrazowanie wyniku _
typ 57—1; typ 58-1 i 59—1 analogowe
typ 57-2, typ 58—-2 i 592 cyfrowe

zakresy wskazan 57—2 200+ 600
58—2 400+ 999
59-2 800 + 1799

Wyijscie
analogowe v o+-10V
Zakres temperatur pracy . o
przetwornik —-15C+ +100 C .
biok odczytowy —10C++ 55C ‘?.o
Zasilanie 220 V £10%, 50 Hz ’
Pobér mocy 15 VA !
Wymiary
przetwornik z chtodnicg $130, dt. 442 mm
bez chiodnicy : ¢95, df. 287 mm
biok odczytowy 180 x 160 x 190 mm
Masa , :
przetwornik z chtodnicg ok.3 kg
bez chtodnicy ok. 1,5 kg
blok odczytowy ok.5 kg
Standardowa dtugosé kabla potaczeniowego 5m
Na specjalne zamowienie , do 100 m
KONSTRUKCJA

Bezstykowe mierniki temperatury typu 57, 58 i B9 zawierajg dwa zespoty: przetwornik i blok odczytowy,
taczonych za pomocg kabla o dtugosci do 100 m. .
Przetwornik, wykonany w ksztatcie walca, posiada celownik optyczny umozliwiajacy precyzyjne ustawienie przy-
rzadu na stanowisku pomiarowym. Dodatkowym wyposazeniem przetwornika jest obudowa z chfodnica wodna.
Umozliwia ona réwniez podtaczenie nadmuchu spreZonego powietrza skierowanego na wlot uktadu optycz-
nego i zabezpieczajgcego ten uktad przed zanieczyszczeniem. Caty przetwornik wraz z cbudows tworzy zwartg
catosé i po zainstalowaniu, na state, na stanowisku pomiarowym, pozostaje szczelnie zamkniety.
Blok odczytowy umieszczony jest rowniez w solidnej obudowie zabezpieczajgcej go przed uszkodzeniami mecha- -
nicznymi. W jej przedniej sciance znajduje sie okienko, w ktorym widoczny jest wskaznik mierzonej temperatury.
Oprocz tego miernik posiada wyjscie analogowe 0 <+ 10 V umozliwiajace doktadny odczyt mierzonej temperatury.
Pod pokrywg obudowy znajduja sie trzy pokretta regulacyjne. Pierwsze przeznaczone jest do ustawiania wspot-
czynnika emisyjnosci badanego materiatu, dwa nastepne do ustawiania Zgdanej temperatury minimalnej i maksy-
malnej, ktérych przekroczenie sygnalizowane jest poprzez zwarcie stykow w odpowiednich gniazdach wyjsciowych.
Producent Eksporter , ! T,
Zaklad Aparatury Mikrofalowe] WILMER Spoétka Handlu Zagranicznego z 0.0. LABIMEX - .
. % Zielna 39. 00—108 Warszawa ul. Krakawskie Przedmiefcie 79, 00—950 Warszawa —— ~ e
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