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Analiza deskryptorowa

UPOWSZECHNIANIE OSIAGNIEC NAUKOWYCH
+ SEMINARIA NAUKOWE PIAP

Abstrakt

W sprawozdaniu omdéwiono sesje seminaryjne, ktére odbyly sie w II pétroczu
1997, w ramach seminarium , jesien 97” (6sesji).

Ponadto podano dane odnoszace si¢ do iloSci wygloszonych referatéw i liczby
uczestnikow.

Tytuly poprzednich sprawozdan

Rozdzielnik
Egz. 1. OIN
Egz 2. OME

Egz. 3.
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Seminaria naukowe PIAP w drugim pétroczu 1997 prowadzone byly jako szes¢
sesji semestru , Jesien 97”. Poszczegdlne sesje poswigcone byly nastepujacym
problemom:

Sesja 1- zasady dziatania i zakresy zastosowan Systemow Eksperckich (SE)
na przykladzie trzech systeméw o odmiennej budowie 1 roznym
przeznaczeniu: EXYS Professional, ESTA 1 G-2,

Sesja 2 - nowe zasady przyznawania srodkéw na projekty celowe 1 celowe
zamawiane oraz wyjasnienia dotyczace formutowania wnioskow,

Sesja 3 - wybrane zagadnienia kultury jezyka i poprawnosci jezykowej w
pisaniu tekstow technicznych,

Sesja 4 - automatyka energoelektronicznych ukladéow napedowych -
zastosowania, w tym prezentacja OBRUSN - Torun oraz trzy referaty: nowe
rozwigzania przemiennikéw czestotliwosci serit FREQVAR, serwonapedy dla
silnikow bezszczotkowych oraz tyrystorowe uktady fagodnego bezruchu serii
SOFTVAR,

Sesja 5 - robotyka, trzy referaty dotyczace: nowosci w zakresie rodziny
robotow ABB, stanowiska do zgrzewania blach - referat uzupemiono
prezentacjag  stanowiska oraz pochianiaczy energi do  napedow
pneumatycznych urzadzen robotyki,

Sesja 6 - regulacja FUZZY-LOGIC, dwa referaty dotyczace nowej generacji
modeli rozmytych oraz wykorzystania regulatora FUZZY-LOGIC
zintegrowanego ze sterownikiem PLC.

W drugim potroczu 1997 roku w ramach seminariéw naukowych PIAP wygloszono

. 11 referatéw, w tym 2 przez pracownikow PIAP oraz odbyta si¢ jedna prezertacja

urzadzenia wykonanego przez PIAP.

W seminariach uczestniczyto 212 oséb, w tym 57 spoza PIAP.

Plan seminaridow ,Jesien 977, programy poszczegdlnych sesji. streszczenia
referatow oraz listy uczestnikdw stanowia zatacznik do niniejszego sprawozdania.
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1. 7 pazdziernika 97 r_(wtorek) godz. 11%°
"Systemy eksperckie i ich zastosowania " - prof. dr hab. inz. W. Traczyk,
Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej PW

*

2. 21 pazdziernika 97 r_(wtorek) godz. 11%
,Nowe zasady przyznawania srodkéw na projekty celowe i celowe

zamawiane oraz wyjasnienia dotyczace formutowania wnioskéw” -
mgrinz. P. Zbichorski, KBN.

3. 28 pazdziernika 97 r_(wtorek) godz. 11%
« ,Kultura jezyka i poprawnos¢ jezykowa - wybrane zagadnienia
zwigzane z pisaniem tekstéw technicznych”-mgr A Mazik-Krysiriska, Biuro PKN.

4. 18 listopada 97 r (wforek) godz. 11%

*+ ,Automatyka energoelektronicznych  uklfadéw  napedowych-
zastosowania” - sesja przygofowana pod kierunkiem mgr inz. L. Bozenko, OBR
Urzgdzeri Sterowania Napeddw - Toruri.

5. 2 grudnia 97 r_(wtorek) godz. 11%

« Sesja dotyczaca problematyki robotowej, organizowana wspdélnie
przez Komitet Robotyki Polskiego Stowarzyszenia Pomiaréw,
Automatyki i Robotyki POLSPAR i PIAP. Szczegétowy program zostanie

podany w terminie pdZniejszym.

6. 16 grudnia 97 r (wtorek) godz. 11%
« ,Modele regutowe fuzzy logic (Takagi Sugeno) i ich zastosowanie w
regulacji” - doc. drinz. J Putaczewski, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej PW.

« ,Wykorzystanie regulatora fuzzy logic zintegrowanego ze
sterownikiem PLC w ukiadach napedowych”- dr inz. A. Ruda, Instytut
Sterowania i Elektroniki Przemysfowej PW.

7. 6 stycznia 98 r_(wtorek) godz. 11%
« ,2Wykorzystanie mozliwos§ci wspoéiczesnych, ogélnodostepnych

bankéw danych” - mgrinz. K. Siwek, Information Processing Centre.

8. 20 stycznia 98 r_(wtorek) godz. 11%

« ,Problematyka sterowania pozycyjnego napedu pneumatycznego” -
sesja przygotowana pod kierunkiem dr inz. M. Olszewskiego, Inst. Automatyki i Robotyki PW.
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»Systemy eksperckie i ich zastosowania®
prof. dr hab. Wiestaw Traczyk, Politechnika Warszawska.

Istotnym czynnikiem wymuszajacym postgp techniczny jest tendencja
cziowieka do wystugiwania sie maszynami. Gdy zastosowania komputeréw do
obliczen, przechowywania i przetwarzania réznorodnych danych, sterowania
procesami itp. staly si¢ powszechne - podjeto proby wykorzystania komputeréw do
rozwigzywania zfozonych probleméw, wspomagania trudnych decyzji itp., czyli
zadan, ktére dotychczas wymagaty bezposSredniego zaangazowania wiedzy i
inteligencji czlowieka. Wsréd wielu proponowanych ,inteligentnych® systeméw
najwigcej zastosowan znalazly tzw. systemy ekspercki SE, czyli systemy
komputerowe zastgpujace dziatania (doradcze, decyzyjne itp.) ludzi - ekspertéw w
okreslonej dziedzinie.

Na populamos¢ systeméw eksperckich wplynety nastgpujace ich cechy:

szeroki zakres rozwigzywanych probleméw i mozliwych zastosowan

istnienie uniwersalnych narzedzi utatwiajacych budowanie réznorodnych SE
fatwe modyfikowanie tworzonych aplikacji

operowanie informacja iloSciows i jakosciowa, numeryczng i lingwistyczng
mozliwo$¢ uwzgledniania informacji niedoktadnych, niepewnych i niepeinych
uproszczona wspoipraca z zewnetrznymi procedurami, bazami danych i sieciami

W ramach seminarium oméwione zostang zasady dziatania i zakresy zastosowan
SE na przyktadzie trzech systeméw o odmiennej budowie i réznym przeznaczeniu:
EXYS Professional, ESTA i G-2.
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07 pazdziermnik 1997 r.

Lista obecnosSci

SEMINARIUM

,Systemy eksperckie i ich zastosowania”
prof. dr hab. inz. Wiestaw Traczyk, P.W.

...................................................

L |iichrs; Srerh prpoRy |
4. | dlonwn  S0lpcho g1/ -0l M
3. 't/a,cu’z Awetenin PLAP- OAF /%é[n@ﬂ
4. | Gweqon Jouads eBLo , hic Ve—2
5. | od Srubacr t NaP 2/ 7
6 | Lok ST oh Pipp 25/ % R
2 (W e Ehwarsne | PIAP-OBNV
8 |Edmunel Kt PIRP —oBN | K
R 12, (,-e,gc,oto(wd&c gIAt - 0O 6N L\A
10 |Tamaa (Lqleasnnk P 1A4P- PPY
A1 | psiasil CosyRocsh| £ 47 - DPE) %/\
12 | Prole Fadidousln Divp -25.¢ s
A3 | Jacole &iowwm PIAD- ZRE _iHplbanly -
14 1% v st 9Dy o QRC ,M
15. JMMIJ/JA/ Szafog\)ak o ~M,g,kzn,’k%p -
16 ﬁ)#w Wit eyttt Piaf Lae-SaT| Bl /)~
17 i Mioln oisrtn 88 _PAN | ppholics
A8. “/Jeo[w P Véo,woﬂ PLAP- OMKE (Me%w;
M| Mien W e b pIAe - FM 1 flons 5y




PRZEMYSLOWY INSTYTUT 07 pazdziernik 1997 r.
AUTOMATYKI | POMIAROW : :
PIAP

Lista obecnosci

SEMINARIUM

.oystemy eksperckie i ich zastosowania”
prof. dr hab. inz. Wiestaw Traczyk, P.W.
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»sNowe zasady przyznawania srodkéw na projekty celowe
i celowe zamawiane oraz wyjasnienia dotyczace

formutowania wnioskéw”
mgr inz. P. Zbichorski, KBN.

W wystgpieniu omdwione zostang, wynikajace z uchwaty KBN z dnia 15 maja
1997 r., nowe zasady przyznawania Srodkéw z budzetu panstwa na projekty celowe
i projekty celowe zamawiane oraz najczeSciej wystepujace nieprawidiowosci i
stabosci w formutowaniu wnioskow.

Whioski powinny byé sporzadzane wedtug ustalonych wzordw, =z
uwzglednieniem wymogodw i objasnien zawartych w zatgcznikach do uchwat KBN
dotyczacych poszczegdinych rodzajéw projektéw. Mimo dostepnosci wspomnianych
uchwat w formie broszur, stosunkowo czesto wplywajg do urzedu KBN Zzle
opracowane wnioski.

W referacie zostang przedstawione charakterystyczne biedy i braki
wystepujace we wnioskach kierowanych w ciggu ostatnich kilku lat m. in. do Sekgji:
.Miemictwa Interdyscyplinamego” oraz ,Automatyki i Robotyki", a wiec do Sekcji
obejmujgcych merytoryczny zakres dziatalnosci PIAP.

'i“' Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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Lista obecnosci

SEMINARIUM

Nowe zasady przyznawania $rodkéw na projekty celowe i
celowe zamawiane oraz wyjasnienia dotyczace

formutowania wnioskow”
mgr inz. Przemystaw Zbichorski, KBN.
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Lista obecnosci

SEMINARIUM

.Nowe zasady przyznawania $rodkéw na projekty celowe i
celowe zamawiane oraz wyjasnienia dotyczace

formutowania wnioskow”
mgr inz. Przemystaw Zbichorski, KBN.
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SEMINARIUM

,Nowe zasady przyznawania $rodkdéw na projekty celowe i
celowe zamawiane oraz wyjasnienia dotyczace

formutowania wnioskow”
mgr inz. Przemystaw Zbichorski, KBN.
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»Kultura jezyka i poprawnos$é jezykowa-wybrane zagadnienia

zwigzane z pisaniem tekstéw technicznych”
mgr A. Mazik-Krysifiska, Biuro PKN.

-

. Wprowadzenie:

* bigd jezykowy, a norma jezykowa
* przyczyny btedow jezykowych
* rodzaje najczesciej popetianych bledoéw

2. Bfedy logiczne w tekstach technicznych.

+ skroty myslowe
* zwigzki wynikania; nastepstwa logiczne
* bledy podziatu

3. Strona biema; tzw. stowa positkowe.

4. Szyk przestawny.

5. Dysonansowe konteksty i konstrukcje analityczne.

6. Personifikacje.

7. Jezykowe redundancje.

8. Imiestéw a podmiot zdania gtéwnego, czyli jak nie tworzy¢ konstrukcji typu: idac
ulica padat deszcz.

9. Nowosci w ortografii; pisownia partykuty nie z imiestowami.

10.Niektére kiopoty z gramatykg /np. dostarcza¢ co czy dostarcza¢ czegof

11.Wybrane wyrazenia i zwroty, ktérych uzywanie bywa niepoprawne.

12.Stownictwo - ogdine zasady doboru nazw technicznych.

A2,
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28 pazdziernik 1997 r.

,,Kultura jezyka i poprawno$¢ jezykowa - wybrane zagadnienia

zwigzane z pisaniem tekstéw technicznych”
mgr A. Mazik-Krysiiska z Biura PKN
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PROGRAM SEMINARIUM

w dniu 18 listopada 1997 r godz. 1122

»Automatyka energoelektronicznych uktadéw
napedowych - zastosowania”

sesja przygotowana pod kierunkiem mgr inz. Lecha Bozenko, OBRUSN - Torun

. Wystagpienie Dyrektora OBRUSN
.Nowe rozwigzania przemiennikéw czestotliwosdci serii FREQVAR -

charakterystyka, zamierzenia rozwojowe - mgr inZ. Bogdan Jarzebowski.
. Serwonapedy dla silnikow bezszczotkowych - dr hab. inz. Krzysztof

Karwowski.
. Tyrystorowe uktady tagodnego bezruchu serii SOFTVAR - inz. Edward

Kulig, inz. Jan Szczepkowski.

A5
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»,Nowe rozwigzania przemiennikéw czestotliwosci serii FREQVAR -

charakterystyka, zamierzenia rozwojowe”
mgr inz. Bogdan Jarzebowski, OBRUSN - Torun

Silnik indukcyjny ze wzgledu na swoje zalety uzytkowe jest najczeSciej stosowanym
elementem wykonawczym w napedach, a to determinuje bardzo waizng role przemiennikow
czestotliwosci (zwanych réwniez przetwomicami fub falownikami) jako komponentu uzywanego do
ptynnej regulacji predkosci obrotowej.

Osrodek Badawczo-Rozwojowy Urzadzen Sterowania Napeddéw w Toruniu jest znanym w
kraju producentem przemiennikow czestotliwosci. Lista klientow obejmuje prawie wszystkie dziedziny
przemyslu i rzemiosta. Nasza oferta zawiera kilka typoszeregow wyrobdw zréznicowanych pod
wzgledem stopnia rozbudowy, liczby realizowanych funkcji oraz zakresu mocy zasilanego silnika (juz
od 0.37kW). Rodziny przemiennikéw takie jak FREQVAR-100, FREQVAR-200, FREQVAR-1000,
FREQVAR-2000, FREQVAR-3000 od kilku lat z powodzeniem konkurujg z wyrobami renomowanych
firm zachodnich.

Doswiadczenia nabyte przy poprzednich generacjach przetwomic czestotliwoSa zostaly
wykorzystane przy konstruowaniu nowej rodziny przemiennikdw FREQVAR-300. Do produkcji
wybrano gruntownie przebadane komponenty najwyzszej jakoSci. Prawidiowo$¢ rozwigzan
konstrukcyjnych sprawdzono przed wdrozeniem w naturainych i symulowanych warunkach.
Zastosowanie technologii SMD pozwolilo na znaczng obnizke ceny produktu oraz uzyskanie bardzo
malych wymiaréw gabarytowych przemiennika. Kazda przetwomica testowana jest podczas montazu,
a zmontowana poddawana jest wielogodzinnym prébom pracy w ekstremalnych warunkach
obcigzenia. W nowej serii przetwomikéw zastosowano wynosny cyfrowy panel programowania
parametrow. Dodatkowym atutem tego rozwigzania jest mozliwos¢ kopiowania nastaw za pomocq
przeno$nego panelu z jednego przemiennika na inne. Znaczng obnizke kosztéw budowy zestawodw
napgdowych na bazie przemiennikbw nowej generacji uzyskuje sie przez zastosowanie jednego
panelu cyfrowego dla kilku jednostek. Obszeme oprogramowanie przemiennika moze pracowaé w
kilku wersjach jezykowych w tym takze w wersji polskiej. Obejmuje ono wiele funkcji sterowniczych
typowych dla nowoczesnych napedéw przemiennikowych, funkcje diagnostyczne oraz alarmowe.
Silnik pod kontrolg przemiennika jest w peini zabezpieczony przed skutkami zwarc, przecigzen, nie
wymaga zastosowania zadnych dodatkowych zabezpieczen. Zastosowanie wysokiej klasy 16-
bitowego mikrokontrolera firmy INTEL pozwolilo na implementacje zibzonych aigorytmow
generowania wektora napigciowego oraz uzyskanie zakresu czestotliwosci kluczowania tranzystoréw
mocy do 15 kHz. Eliminuje to catkowicie wystepowanie efektdw akustycznych w procesie generaciji
napiecia. Stopiert korficowy zbudowany jest w oparciu o tzw. inteligentne moduty mocy IPM-IGBT
zabezpieczone wewnetrznie przed skutkami zwaré, przekroczeniem dopuszczalnej temperatury itd.
co gwarantuje bardzo wysoki stopieri niezawodnosci catego wyrobu.

Nowoczesna technologia zastosowania przy produkcji rodziny FREQVAR-300 stata sie
impulsem do opracowania i wdrozenia kolejnych nowych serii przemiennikow FREQVAF:-3000P,
FREQVAR-5000 pokrywajacych zakres mocy do 110 kW.

W referacie oméwiono w ogolnym zarysie charakterystyke wszystkich przemiennikow
produkowanych w OBRUSN ze szczegdélnym akcentem na najnowszych wiyrobach oraz dalszych
zamierzeniach rozwojowych.

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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soerwonapedy dla silnikéw bezszczotkowych”
dr hab. inz. Krzysztof Karwowski, OBRUSN - Torun

Rozwdj procesdw wytworczych wymusza zmiany jakosciowe w napedach elektrycznych.
Wozrastajg wymagania co do dokladnosci i zakresu regulacji predkosci i polozenia, a takze dynamiki
napedu .Wysokie parametry jako$ciowe mozna uzyska¢ w ukiadach napedowych ze sprzezeniami
zwrotnymi, tj. serwonapedach wyposazonych w specjaine serwosilniki posiadajace wbudowane
przetwomiki pomiarowe wielkoSci mechanicznych. Aplikacje z serwonapedami charakteryzujg sig
typowym zakresem zmian predkosci 1 : 10000, dokladnoscia pozycjonowania rzedu 1 pm, duzg
dynamika - szybka reakcjg na skokowe zadanie predkosci maksymalnej (w czasie ponizej 100 ms)
oraz co najmniej dwukrotng przecigzalnoscia. Uniwersalne zastosowania znajduja programowalne
uklady napedowe, tzw. PMC (Programmable Motion Controller). Uklady te posiadajg, oprocz
interfejsow zwigzanych z obslugq uktadu napedowego, dodatkowe cyfrowe jak i analogowe wejscia i
wyjécia o funkcjach analogicznych jak w sterownikach PLC. UmoZliwiajg one regulacje predkosci i
polozenia oraz sterowanie wyjsciami PLC - w funkcji sygnatow wejsciowych i uzaleznier czasowych -
zgodnie z zadanym programem.

Odrodek Badawczo-Rozwojowy Urzadzen Sterowania Napedéw w Toruniu opracowat i
uruchomit w roku 1996 produkcje regulatorébw serwonapedow serii SDA dla  silnikow
bezszczotkowych. Produkowane przez OBRUSN serworegulatory serii SDA wykonywane sq w
dwdch wielkosciach réznigcych sie od siebie moca przeksztattnika energoelektronicznego. Regulator
SDA umoZliwia regulacij¢ momentu i predko$ci w trybie 4-kwadrantowym, tj. z nawrotem i
hamowaniem. Konfiguracja regulatora umozliwia pracg z serwosilnikami DC lub AC. Silniki DC
powinny byC wyposaZzone w bezszczotkowa lub szczotkowa tachopradnice i czujniki Hall'a, za$ silnik
AC w rezolwer. Produkowane sq mikrokomputerowe regulatory potozenia (MRP-16, UCNC4), ktére
pozwalaja na dokladne pozycjonowanie. Serwonaped SDA wyposazony w opcjonainy regulator
polozenia pozwala na realizacje ukiadu PMC. Odpowiadajac na zapotrzebowanie przemysiu
OBRUSN doskonali tego typu napedy, z jednoczesnym rozszerzeniem oferty o niezbedne
wyposazenie, jak np. sterowniki polozenia, silniki bezszczotkowe, panele zdalnego sterowania itp.

W referacie, na przyktadzie serwonapedéw serii SDA z silnikami bezszczotkowymi,
oméwiono zasady konstrukeji uktadéw napedowych. W szczegdinosci zwrdcono uwage na: maszyny
elektryczne z magnesami trwatymi, energoelektroniczne uklady przetwarzania energii, elektroniczne
uklady sterowania analogowego i cyfrowego, zasady regulacji automatycznej oraz przetwomiki
pomiarowe potozenia i predkosci. Zasygnalizowano informatyczne podejicie w aplikacjach napedow
programowalnych. Zwr6cono uwage na praktyczne aspekty konstrukcji serwonapedow.
Przedstawiono wyniki eksperymentalnych badari serwonapedow bezszczotkowych DC i AC, ktore
zilustrowano oscylogramami.

Uktady napedowe z silnikami bezszczotkowymi znajdujg coraz szersze zastosowania m. in. w
obrabiarkach sterowanych numerycznie, manipulatorach, trakcji elektrycznej, a takze w pralkach czy

wentylatorach.

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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»1yrystorowe uktady tagodnego rozruchu serii SOFTVAR”
inz. Edward Kulig, inz. Jan Szczepkowski, OBRUSN - Torun

Rozwoj energoelektroniki oraz techniki mikroprocesorowej w ostatnich latach przyczynit sie
do znacznego wzrostu niezawodnosci i funkcjonalnosci dziatania napedéw elektrycznych. Tradycyjne
niegdy$ metody rozruchu silnikéw mdukcyjnych takie jak przefqczniki gwiazda-trojkat lub rezystory
wigczane w obwdd wimika silnika pierscieniowego, ze wzgledu na skomplikowang obsluge oraz malg
elastyczno$¢ tych urzadzen silg rzeczy musialy zostaé zastgpione nowoczesniejszymi ukiadami.
Obecnie na szerokg stosowane s3 do tego celu tyrystorowe uklady tagodnego rozruchu wystepujace
pod réznymi nazwami w zaleznosci od producenta: softvar, softstart, sikostart itp. Cechg wspding,
odrozniajacy te ukiady od swych poprzednikéw jest ich bezosobowos$é oraz moziwosé nastaw
wigkszosai istotnych dla uzytkownika parametréw takich jak czas i prad rozruchu. Stosowanie tych
ukladow jest szczegdinie zalecane w przypadku czestego wiaczania silnikéw, gdy wystepujq duze
momenty bezwtadno$ci wirujacych mas, lub w przypadku duzych udaréw pradu podczas rozruchu
bezposredniego.

Osrodek Badawczo-Rozwojowy Urzadzen Sterowania Napedéw w Toruniu opracowat i
uruchomit w roku 1994 produkcje uktadéw tagodnego rozruchu do silnikéw o mocach 1,5 = 55kW.
Zasada ich pracy polega na stopniowym podnoszeniu napiecia na uzwojeniach silnika podczas
rozruchu, oraz na jego tagodnym zdejmowaniu po wigczeniu ukfadu. Urzadzenie umozliwia regulacje
takich parametrow jak czas narastania i opadania napiecia oraz moment rozruchowy i moment
zatrzymania silnika. Wyposazone jest rowniez w stycznik obejSciowy zawierajgcy tyrystory po
zakonczeniu procesu rozruchu,

W styczniu 1998 r. Osrodek wdrozy do produkcji nowa serig ukladéw rozruchowych typu SVA
obejmujacq moce od 22 + 110 kW. Ukiady te w stosunku do wczesniejszych wersji posiadajg wiele
dodatkowych funkcji, m. in. moiliwo$é dokonywania rozruchéw pradowych przy pradzie
ograniczonym do warto$ci zadanej przez uzytkownika. Ukiad speinia wéwczas role zrédia pradowego
o regulowanej wydajnosci. Po zadanym czasie ograniczenie pradowe przestaje dziataé, a ukfad
przechodz w tryb pracy jak dla rozruchu napigciowego.

Wszystkie wyjscia i wejscia sterujace sq izolowane galwanicznie do ukladéw mocy dzieki
czemu mozna je bez przeszkéd faczyé z innymi urzadzeniami. Uklad wyposazony jest w
zabezpieczenia: nadnapieciowe, podnapieciowe, od zamiany faz na wejsSciu, od suchobiegu,
zabezpieczenie przecigzeniowe | * T, oraz termiczne. ’

Powyzsze cechy powoduija, iz urzadzenia te mogg znalezé szerokie zastosowanie w wielu
aplikacjach ze szczegélnym uwzglednieniem systemow pompowych.

W referacie omoéwione zostang wady i zalety tyrystorowych ukladéw rozmchowych
zaleznosci pradowo-czasowe dla roznych metod rozruchu, dokonane zostanie takze poréwnanie
uktadow produkowanych w Osrodku z innymi uktadami produkgji krajowej i zagraniczne;j.
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ORGANIZATORZY

PIAP
Przemyslowy Instytut
Automatyki i Pomiarow

POLSPAR
Polskie Stowarzyszenie
Pomiaréw, Automatyki

i Robotyki

Komitet Robotyki

PROGRAM SEMINARIUM

o tematyce robotowej polaczony z zebraniem
Komitetu Robotyki Polskiego Stowarzyszenia
Pomiaréw, Automatyki i Robotyki

2 grudnia 1997 r
Sala konferencyjna PIAP

1. 10” " Prezentacja stanowiska do zgrzewania blach przerywacza
ciagu piecow gazowych. PIAP, hala 3a.

2. 11” ~Otwarcie seminarium - dyrektor PIAP
doc. dr inz. Stanistaw Kaczanowski.

3. 11%” - Nowosci w zakresie rodziny robotow ABB (uwagi
uzytkownika) - mgr inz. Marek Petz, PIAP.

4. 11°° - Stanowisko do zgrzewania blach przerywacza ciagu
piecoOw gazowych - zastosowanie robota przemystowego
IRb 6000 produkcji firmy ABB - mgr inz. Gr=egorz
Szkaradek, PIAP.

5. 12% - Pochlaniacze energii do napedéw pneumatycznych
urzadzen robotyki - dr inz. Wienczystaw Jacek
Koscielny, Politechnika Warszawska.

6. 12°° - Przerwa.

7. 12*°- Zebranie Komitetu Robotyki POLSPAR.
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w dniu-2-grudnia 1997 r godz. 1190

,,;Nowosci w zakresie rodziny robotéw ABB (uwagi uzytkownika)”
mgr inz. Marek Petz, PIAP.

Firma ABB (dawna ASEA) jest jednym z najwigkszych Swiatowych producentow
robotow przemystowych. Pierwszy z nich zostat zastosowany w przemysle okoto 20
lat temu. Od tego czasu roboty ABB sg stale unowoczesniane, a ich rodzina jest
coraz szersza.

Na poczatku lat 90-tych wprowadzono roboty ze sterowaniem S2. Robot byt
poruszany przy pomocy joysticka, a instrukcje pojawialy sie na dwurzedowym
wyswietlaczu. System S2 dos§¢ szybko zostat zastapiony przez system S3, ulepszony
i bogatszy w mozliwosci. Mozliwe stato sie tu zastosowanie opcyjnego monitora, na
ktorym pojawiat sie caly cigg instrukcji, co znacznie utatwiato programowanie robota.
Roboty z tym systemem sterowania zostaly zastosowane przez PIAP w Thomson-
Polkolor do do$S¢ skomplikowanych ruchowo operacji nakiadania grafitu na
kineskopy.

Obecnie system S3 nie jest juz produkowany przez ABB, zostat zastapiony przez
system S4, znacznie lepszy pod wzgledem mozliwosci i inny pod wzgledem
programowania. Jego panel programowania ma dos$¢ duzy ekran, 16 linii x 40
znakéw, poruszanie sie¢ po nim przypomina nieco postugiwanie sie systemem
Windows.

Zmienita si¢ rdwniez gama konstrukcji mechanicznych robotow ABB. 20 lat temu
byly to praktycznie dwa typy robotéw: IRb-6 i IRb-60. Obecnie jest to 6-7 typow
robotoéw od IRb 1400 o udzwigu 5 kg do robota IRb 6400 o udzwigu nawet 200 kg.
Oferta robotowa ABB obejmuje réowniez rozne pakiety oprogramowania, majgce
utatwiac prace i rozszerza¢ mozliwosci zastosowania robotow.

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

)



= == Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiardéw

'i 2 | Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

~ PROGRAM SEMINARIUM

w dniu 2:grii

,,»Stanowisko do zgrzewania blach przerywacza ciggu
w piecach gazowych - zastosowanie robota przemystowego

IRb 6000 produkcji firmy ABB”
mgr inz. Grzegorz Szkaradek, PIAP.

Zrobotyzowane stanowisko zgrzewania przeznaczone jest do zgrzewania blach
stalowych aluminiowanych, ktore sg uzywane do produkcji przerywaczy ciagu
piecow gazowych produkowanych przez zaktady TERMET S.A. w Swiebodzicach.

Robot IRb 6000 wybrano ze wzgledu na wymaganie duzego zasiggu ramion i opcje

programowe do zgrzewania.
Przy konstrukcji stanowiska wykorzystano oprécz robota przemystowego

nowoczesne sterowniki programowalne:
¢ sterownik procesu zgrzewania z wbudowang petlg regulacji statoprgdowej firmy

BOSCH
e miniaturowy modutowy sterownik PLC firmy BOSCH.

Przeprowadzono diugotrwate badania zgrzewania, a w tym stalosci parametrow

pradowych i metod kompensacji zuzycia elektrod.
Zastosowanie sterownikéw programowalnych pozwolifo na uzyskanie procesu
catkowicie powtarzalnego co zapewnia wysoka jakos¢ produktu.
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,,Pochtaniacze energii

do napedéw pneumatycznych urzadzen robotyki”
dr inz. Wienczystaw Jacek Koscielny, Politechnika Warszawska.

Zestawiono zasady dziatania wykorzystywanych w praktyce pochtaniaczy energii.

Wydzielono:

» pochtaniacze proste, w ktorych wykorzystuje sie naturalne zdolnosci pochtaniania
i rozpraszania energii przez rézne ukiady dynamiczne; przebieg procesow
hamowania za pomocg takiego pochianiacza zalezy od jego wtasciwosci,

o pochlaniacze zlozone - projektowane tak, aby realizowaly zatozony przebieg
procesu hamowania.

Przedyskutowano wplyw wiasciwosci dynamicznych wyhamowywanego obiektu na

przebieg procesdw hamowania. Przedstawiono problemy zwigzane z oceng

przebiegu proceséw hamowania, realizowanych przez pochtaniacze oraz z

ustaleniem wymagan stawianych pochtaniaczom.

Sformutowano wymagania dotyczace wiasciwosci pochianiaczy, ktorych zadaniem

jest hamowanie zespotéw wprawianych w ruch przez sitowniki pneumatyczne.

Zaprezentowano metodyke projektowania  wielootworowych  pochtaniaczy

hydraulicznych do realizacji tego zadania. Przedstawiono wyniki badan

eksperymentalnych procesow hamowania zrealizowanych przez pochifaniacze
zaprojektowane zgodnie z przedstawiong metodyka. Zasygnalizowano problemy
materiatowo-konstrukcyjne.
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,,Nowa generacja modeli rozmytych -

modele TAKAGI-SUGENO”
doc. dr inz. J. Putaczewski, Politechnika Warszawska.

Pierwsza generacja modeli rozmytych sg modele bezposrednie (zwane tez
modelami Mamdaniego), w ktorych wielko$¢ wyjsciowa rozpatrywanego ukfadu jest
bezposrednio zalezna od sygnatéw wejsciowych. Na przyktad, dla rozmytego
algorytmu regulacji typu P, reguly okreélajace dziatanie regulatora majg postaé: jesl
uchyb nalezy do podzbioru A; to sterowanie nalezy do podzbioru B, itd. Jedng z
zalet bezposrednich modeli rozmytych jest to, ze w prosty i zrozumialy sposéb
opisujg zarejestrowane reczne sterowania generowane przez operatorow procesow.
Wadg modeli bezposrednich jest znaczna liczba regut niezbednych dla opisu
bardziej ztozonych uktadow.
Drugg generacja modeli rozmytych sg modele posrednie (Takagi-Sugeno).
Wielkosciami wyj§ciowymi tych modeli sg wartosci parametréw réwnan, z ktérych
dopiero oblicza sie wielkosci wyjéciowe. Wielkg zaleta modeli poSrednich jest to, ze
w zadziwiajaco prosty i dokiadny sposéb opisujg nieliniowe zaleznoSci migdzy
zmiennymi - zaréwno typu statycznego jak i dynamicznego.
Zostana przedstawione przykiadowe rozmyte modele posrednie obiektow regulacii i
regulatorobw oraz wyniki badan uktadéw z rozmytymi regulatorami typu Takagi-
Sugeno.

/rcqu(afoﬂ’&

,,Wykorzystanie egbota FUZZY-LOGIC zintegrowanego

ze sterownikiem PLC w uktadach napedowych”
drinz. A. Ruda, Politechnika Warszawska.

Typowym urzgdzeniem stosowanym szeroko w automatyce jest sterownik
swobodnie programowalny PLC. Sterownik zawierajacy regulator FLC pozwala na
potaczenie klasycznego programowania sterownika PLC oraz oprogramowania
regulatora FLC. W ten sposéb zadania sterowania i zadania regulacji potgczone sg
w jednym urzadzeniu. Ponadto w stosunku do rozwigzania opartego na
zastosowaniu ukfadu mikroprocesorowego programowanie nie wymaga tak gtebokiej
znajomo$éci  programowania jak przy programowaniu  mikrokontrolerow.
Przedstawiono wiasnosci takiego sterownika. Omoéwiono wykorzystanie regulatora
FLC w uktadzie napedowym jazdy wozka suwnicy dla wyeliminowania wahan
ciezaru w punkcie docelowym. Przedstawiono sposob definiowania regulatora,
zmiennych lingwistycznych oraz bazy regut. Na przyktadzie uktadu laboratoryjnego
przedstawiono  wykorzystanie  software’owych  narzedzi  pomocnych — w
optymalizowaniu procesu regulacji.
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