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1. OGOLNE ZAGADNIENIA AUTOMATYKI | POMIAROW
1.1. Postep i rozwdj techniki

62.001.6/.7 Technika MERA-PIAP
— rozwéj eng

Morse W.: Design around the world. Projekty na $wiecie, Des. Eng. 1989 Vol. 35 nr9s. 14,1 fot.

Przedstawiono 6 nowych opracowan z réznych dziedzin techniki. Dwa 2z nich dotyczq oszczednotci
energii. 1. W RFN zbudowano nowy typ silnika samochodowego z dodatkowym sprzegtem przela-
czajacym w czasie kilku tysigcznych czedci sekundy. Zastosowanie tego silnika pozwala zaoszczedzié -
50% paliwa w ruchu miejskim i okoto 40% na szosie. 2. W Norwegii zaprezentowano system ener-
getyczny ztozony z silnika wiatrowego, generatora Diesta, baterii Ni—Cd i mikroprocesorowego sy-
stemu sterowania. Sposob pracy systemu zalezy od sity wiejacego aktualnie wiatru, dzigki czemu
oszczedza sie do 50% paliwa w poréwnaniu z silnikiem dieslowskim. Nowy system moze by¢ wy-
korzystywany np. na wyspach, do ktérych doprowadzenie energii elektrycznej z [qdu statego jest zbyt
kosztowne. 3. W Danii opracowano zrobotyzowany system AWS—5 wyposazony w kota magnetyczne,
poruszajgcy sig po réinych powierzchniach. Jego zadaniem jest automatyczne $ledzenie i ultra-
d2wiekowa kontrola spoin.

Flejta E. 36544/90 1
62.001.6/.7 Technika — rozwdj MERA-PIAP
621.38.002.5 Urzadzenia elektroniczne eng

New products. Nowe wyroby. Des. Eng. 1989 Vol. 35 nr 9 5. 2933, 36-37, 18 fot.

Przedstawiono 26 nowych wyrobdw i opracowari z réznych dziedzin techniki. S3 to m.in. przetwor-
niki, sterowniki, monitory ekranowe, moduty przetaczajace, roboty, zyroskopy, zasilacze, zawory,
cylindry, systemy softwarowe, artykuty biurowe. 1. Firma Debur Corporation opracowala automa-
tyczny system stepiania krawedzi, przeznaczony przede wszystkim dla detali wykorzystywanych w
sprzecie medycznym, lotniczym, elektronicznym i mikrofalowym. Detale, o skomnlikowanych ksztat-
tach, wykonywane z aluminium, brazu, stali zwyktej i nierdzewnej oraz innych stopéw chromowych i
niklowych na obrabiarkach CNC, sg zanurzane w elektrycznie przewodzacej kapieli zwanej Burlyte.
Podczas kapieli zadziory, zaréwno duze jak i mikroskopijne, rozpuszczaja sig. 2. Firma Panasonic
Factory Automation oferuje 6—osiowego robota spawalniczego AW-0660 o udZwigu 5 kg. 3. Firma
Plast—O—Matic Valves produkuje uniwersalne zawory elektromagnetyczne, wykorzystujace mieszki w
charakterze dynamicznych uszczelnieri. Korpusy zaworéw wykonane s3 2z tworzywa $ztucznego. Prze-
ptywajacymi ptynami mogg by¢ kwasy, soda kaustyczna, rozpuszczalniki, roztwory chlorowe i ptyny
o bardzo duzej czystosci.

Flejta E. 36547/90 2




62.001.6/.7 Technika MERA-PIAP
—rozwoj eng

Technology‘s hits and misses of the 1980s. Techniczne przeboje i niewypaty lat osiemdziesiatych.
High Technology 1989 Vol. 9 nr 9 5. 16—18, 32, 8 fot.

Wybrano i krétko omowiono aktualny stan wykorzystania dwudziestu blyskotliwych wynalazkéw i
opracowant technicznych z lat osiemdziesigtych. Mikroelektronika, komputery, tgcznosé s$wiatto-
wodowa, elektronika uzytkowa i bioinzynieria byty dziedzinami, w ktérych osiagnigto znaczny po-
step w ubieglej dekadzie. Natomiast inne, takie jak robotyka, sztuczna inteligencja, energetyka
nuklearna czy technika kosmiczna trapity rozmaite trudnosci, ograniczajace rozwdj a nawet powo-
dujace zast6j. Kolejno oméwiono kazde z osiagniec, zwracajac uwage nie tylko na firme, w ktdrej ono
powstato, lecz réwniez na jego dalsze losy, praktyczne zastosowania, starr 2apotrzebowania i aktualng
sprzedaz oraz prognozy na najblizsza przyszto$é. Oméwiono w ten sposéb m.in. lek antyrakowy
Alfa—interferon, wykorzystanie zjawiska rezonansu magnetycznego do wizualizacji w medycynie
synchrotronowe Zrédio $wiatta ultrafioletowego do litografii rentgenowskiej, dziato genetyczne,
prom kosmiczny, silnik UDF, powloki diamentowe, piezoelektryczng pompe krzemowa do zasto-
sowart mikromechanicznych, nadprzewodnictwo.

.

Rudnicki Z. 36582/90 3
b
629.73.00176/.7 Technika lotnicza MERA—PIAP
-~ rozwoj B eng

Think and fly. My$l i le¢. High Technology 1989 Vol. 9 nr 9's. 35.

Naukowcy z amerykariskiego lotnictwa wojskowego maja juz pierwsze sukcesy w pracach badawczych,
majacych na celu umozliwienie cztowiekowi pilotowanie samolotu jedynie ,,sita swojej woli”’. W bazie
lotnictwa wojskowego Wright—Patterson w Dayton (Ohio) przeprowadzono udane eksperymenty, w
ktérych wykorzystano fale mézgowe do sterowania przechyleniami w lewo i prawo symulatora lotu.
Badani piloci wyraZnie sterowali symulatorem dzigki elektrodom przytwierdzonym do ich gtéw.
Moze to oznaczac, ze cztowiek jest w stanie nauczy¢ si¢ dynamicznego kierowania takim rzeczy-
wistym obiektem, jakim jest samolot. By¢ moze jednak, ze oznacza to iz naukowcom udato si¢ na
tyle nastroi¢ ich urzadzenia, ze testowane osoby byty w stanie kontrolowaé dziatanie symulatora bez
zauwazalnego op6Znienia. Krétko przedstawiono aparaturg badawczg i zastosowane w tych doéwiad-
czeniach metody powiagzania wychwytywanych impulséw ze sterowanym obiektem oraz sposéb
przygotowywania operatoréw do c.zekajacych ich zadan,

Rudnicki Z. 36587/90 4



L e et

658.284.004.14 Urzadzenia sygnalizacyjne MERA-PIAP
- zastosowanie eng
623 Technika wojskowa

UV sensors for early—warning systems. Czuiniki nadfioletu dla systeméw wczenego ostrzegania. High
Technology 1989 Voli. 9 nr9s. 36.

Wojskowe systemy wczesnego ostrzegania opieraja sie gtéwnie na czujnikach podézerwieni i radarach.
Analizowana jest jednak jeszcze trzecia technologia, wykorzystujaca czujniki promieniowénia nad-
fioletowego UV. Okazuje si¢ bowiem, Ze technika ta ma pewne przewagi nad reagowaniem na pod-
czerwiel. Czujniki UV umozliwiaja generowanie wyraZniejszych obrazéw, nie zniek;ztaiconych przez
odblaski czy ptomienie, s3 Izejsze od tych na podczerwieri i nie wymagaja chtodzenia tak jak one, a
przy tym sa od nich dziesigciokrotnie tarisze. Ponadto bedg one znacznie efektywniejsze w warunkagh
wojny atomowej, rozréiniajac sygnaty od nadlatujacych pociskéw i nie reagujac na Zrédta emisji
cieplnej po eksplozjach nuklearnych. Niestety, czujniki te nie mogg by¢ zastosowane we wszystkich
uktadach wezesnego ostrzegania, gdyz mozna je stosowaé jedynie poza atmosfera ziemska, skutecznie
ttumiacq promieniowanie o dtugosciach fal odbieranych przez czujniki UV.

Rudnicki Z. 36588/90 ' 5
681.7.069.24.004.14 Lasery — zastosowanie MERA—~PIAP
623 Technika wojskowa end

Brighter laser beam ,technique. Technika jasnigjszych laseréw_do zastosowar wojskowych, High
Technology 1989 Vol. 9 nr 9s. 36.

Naukowcy z Laboratorium Uzbrojenia Amerykariskich Sit Powietrznych w bazie Kirtland w Nowym
Meksyku przeprowadzili doswiadczalne przetworzenie podczerwonego promienia laserowego na
bardziej intensywny i niszczacy promier $wiatta ‘widzialnego (w do$wiadczeniach korzystano z lasera
tlenowo—jodowego 500 W). Doswiadczenie polegato na podwojeniu czestotliwosci $wiatta promienia
z takiego lasera przez przepuszczenie go przez krysztal jodanu litu o wysokiej czystosci. Tle-
nowo—jodowe lasery chemiczne o mocy 10.000 W, posiadajq sprawno$¢ 5—-10%. Spodziewane jest
kilkakrotne zwigkszenie sprawnosci tego rodzaju laseréw dzieki zastosowaniu krysztatu w komorze
lasera. Przetworzenie promienia laserowego na $wiatto-widzialne ma pewne zalety, poniewaz uzys-
kiwane w ten spos6b skrécenie fali promieniowania zwigksza intensywno$¢ promienia, dzieki czemu
jasniejsze lasery maja wigkszy potencjat niszczgcy. Ponadto, $wiatto widzialne znacznie lepiej nadaje
sie do Sled'zeni,a‘, zbierania informacji, budowania radaréw lzserowych oraz sprawwniejszych czujnikéw.

Rudnicki Z. 36589/90 6
v
662.65 Smieci jako paliwo MERA-PIAP’
. eng

Skygas gromises clean fuel from wastes. Czyste paliwo z odpadkéw w -procesie” Skygas. High
Technology. 1989 Vol. 9 nr 9s. 37.

- Y



Firmy Xytel—Bechte! Inc. oraz Montana Precision Mining Ltd. opracowaly nowy proces usuwania
$mieci nazwany Skygas. W procesie tym, droga spopielania odpadkéw miejskich, szpitalnych, porafine-
ryjnych itp., otrzymywany jest gaz o $redniej wartodci opatowej. Ze wzgledu na swoje niewieikie
zapotrzebowanie na tlen, jest to metoda mniej szkodliwa dla érodowiska naturalnego od stosowanych
dotychczas. Przeprowadzone pod kontroly Federalnej Agencji ds. Ochrony Srodbwiska EPA préby
spalania $mieci zawierajacych odpadki wyrobéw z polichiorku winylu nie wykazaty istnienia groznych
dioksyn zaréwno w gazach odlotowych jak i popiele. Do$¢ dokiadnie przedstawiono i oméwiono

technologie Skygas,~ Koszt instalacji Skygas o zdolnosci przerobowej 5 ton odpadkdéw na godzine
wynosi gk. 5 min dolaréw.

Rudnicki Z. 36590/90 7
621.311.2 . Elektrownie MERA-—PIAP
629.11.012.5.004.72.004.14 Opony wycofane z uzycia eng

— 2astosowanie

Burning rubber gets the OK. Zgoda na spalanie gumy. High Technology 1989 Vol. 9 nr9s. 37—-38.

Po trzech latach batalii o uzyskanie zezwolenia, firma Oxford Energy Co. z Nowego Jorku otrzymata
ostateczng zgode na zbudowanie elektrowni opalanej zuzytymi oponami. Exeter Energy Project jest
.elektrowniq_p mocy 30 MW, ktéra w ciagu dwéch lat i kosztem 100 min dolaréw powstanie w Sterling
w stanie CoNnecticut. Przewiduje sig, e rocznie spalanych tam bedzie 10 min starych opon. Elektro-
whnia ta przytaczona bedzie do normalnej energetycznej sieci napowietrznej najdtuzsza w USA linig
przesylowq 115 kV o dtugoéei 13 km. Elektrownia ta pozwoli w istotny sposéb ztagodzi¢ lokalny
problem zagospodarowania zuzytych opon, ktérych rocznie wyrzuca sig w tym reg'ionie oko. 20 min
sztuk. Opony beda catkowicie spalane w paleniskach kottéw, bez emitowania do atmosfery szkod!i-
wych dla frodowiska dymoéw i popiotéw, w temperaturze poad 1350°C. Zaleta instalacji w Sterling
jest moiliwo$¢ spalania opon bez koniecznosci ich rozdrabniania, dzieki czemu oszczedza sie ok.
25-40 dolaréw na tonie opon.

Rydnicki Z. 36592/90 i 8
681.8.001.6/.7 Akustyka techniczna MERA—PIAP
— rozwéj eng

Voice recognition becoming feasible. Bozwéj praktyeznych zastosowart systeméw rozpoznawania.

gtosu, High Technology 1989 Vol. 9 nr 9's. 38.

W ostatnich latach nastapit istotny postgp w rozwoju technik rozpoznawania gtosu ludzkiego — VRS.
Obecne systemy bazuja na niewielkiej grupie stéw, charakterystycznych dla pewnej szczegdinej dzie-
dziny i nagranych znanym gfosem. S3 one jeszcze dosé prymitywne, ale spetniaja juz swoje zadanie,
rozpoznajac osobne i wyraZnie wymawiane wyrazy z dobrze styszalnymi pauzami. Dazy sig jednak do
opracowania urzadzeri rozpoznajgcych mowe potoczna. Napotykane sg przy tym dwie grupy pro-
bleméw i trudnosci, zwigzane z zagadnieniami akqstycznyr:i (sp6igloski dz'wieczne—bezrdiwieczne,
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gwary itp.) albo z charakterystycznymi wiasciwosciami jezyka (gramatyka, sktadnia, homonimy).
Dzisiejsze komercyjne systemy VRS dziel si¢ na dwie kategorie i zaleinie od wielkodci stownika
pamigtanych stéw kwalifikowane sg jako mate {10—5000 stéw) badZ duze*(ponad 5 tys. stéw).
Maszyna do pisania Dragon Dictate—30K produkcji Dragon Systems Inc. posiada stownik zawierajacy
30 tys. stéw. Japorska firma Toshiba opracowuje uruchamiany gtosem dystrybutor biletéw do
instalowania w kolejkach dojazdowych. Natomiast firma Sears, Roebuck & Co. 2apowiada sterowang
glosowo samochodowg deske rozdzielcza, ktdrej funkcje obejmuja m.in. blokowanie drzwi, obstuge
okien, uruchamianie wycieraczek, grzejnikéw, klimatyzacji, radia i uktadéw zabezpieczeri. Dostepne
53 juz bezdotykowe aparaty dla telefonii komérkowej, do taczenia sig bez koniecznosci angazowania
rak do tego celu.

Rudnicki 2. 36593/90 9
629.127.018 Urzadzeénia obserwacyjne MERA-PIAP
todzi podwodnych eng
621.397.6.004.14 Urzgdzenia wizyjne
— zastosowanie
DARPA to demo new periscope. DARPA towuje sie d ntacji n o rodzaju

High Technology 1989 Vol. 9 nr 9's, 40,

Amerykariska Agencja ds. Zaawansowanych Projektéw Obronnych DARPA planuje zaprezentowanie
nowej, przetomowej techniki peryskopowej, umozliwiajacej fodziom podwodnym uzyskiwanie obrazu
sytuacji nawodnej przy pozostawaniu w bezpiecznym, gtebokim zanurzeniu. Rozwigzanie takie 2a-
proponowata firma Kollmorgen Corp. ze Stamford w stanie Connecticut. Polega ono na zastosowaniu
unoszgcej sig na powierzchni wody koricéwki wizyjnej potaczonej z todzig kablem $wiattfowodowym,
co umozliwia obserwacje przy zanurzeniu do stu— i wigcej metréw. Prezentacja tego rozwigzania
przewidywana jest mniej wiecej na 1991 rok. W razie powodzenia tej metody, bedzie miata ona
istotny wplyw na catg taktyke todzi podwodnych poniewas peryskop jest, jak dotychczas, naj-
celniejszym i najgroZniejszym urzadzeniem celowniczym fodzi podwodnej, ale jednoczesnie jest on
najistotniejszym czynnikiem demaskujacym, utatwiajacym wykrycie i narazajacym na skuteczny atak
16dZ, ptytko zanurzong i ukrytq na giebokosci ,.peryskopowe;. Technologia ta przewidywana jest
dla przysztych konstrukcji nowych amerykariskich todzi podwodnych oraz, najprawdopodobniej,
zostang w nig wyposazone todzie klasy SSN—688 oraz te objete programem SSN—21.

Rudnicki Z. 36597/90 10

1.2. Bibliografia, ksiazki, katalogi, czasopisma

002.262 Literatura techniczna MERA-PIAP
eng

Technical literature. Literatura techniczna, Des. Eng. 1989 Vol. 35 nr 9's. 33—41.
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Przedstawigno kilkanascie pozycji wydawniczych (ksigzki, broszury, katalogi) dotyczacych réznych
zagadnieri technicznych i réznych grup wyrobéw. S3 to m.in. wymienniki ciepta, zawory, elementy
zabezpieczajace, sprzet. do- pomigréw czestotliwosei i amplitudy fal, membrany metalowe, prze-
tworniki przemieszczen liniowych i katowych, kalibracja multimetréw. Dwie pozycje “poswiecono
ochronie przeciwpozarowej. 1. Bierne zabezpieczenia przeciwpozarowe s§ tematem wydanego .w
Kanadzie informatora przeznaczonego dla inzynieréw. Przedstawiono tu praktyczne zastosowania
blokad przeciwpozarowych i obudéw bezpieczeristwa. Oméwiono przeciwogniowe powtoki ochronne
w kontekscie rdinego stopnia zagrozenia pozarowego. 2. Firma Peabody Engineering Canada zapre-
zentowata SmartScan — mikrokomputerowy system wykrywania plomieni. Podwdjna gtowica
wykrywajqca wspdipracuje z mikrokomputerem sygnalizujac promieniowanie podczerwone i nad-
fioletowe oraz rozrézniajac stopier zagrozenia (gorace powierzchnie, ptomienie, wybuch).

Flejta E. 36548/90 : 1"

1.5 . Organizacja, zarzgdzanie, ekonomika

681.322:658.51/.514 Systemy CAD/CAM MERA-PIAP

eng
1

CAD/CAM update. Aktualnoci z zakresy CAD/CAM, Des. Eng. 1989 Vol. 35 nr 9. 12.

i
Coraz szybszy rozwdj techniki i coraz wigksza konkurencja na rynku powoduja, e firmy pracujace
nad eodobnq tematykg nawigzujq Scisty wspéiprace naukowo—techniczng oraz w zakresie marke-
tingu. Takie ,,s;rategiczne" porozumienie zawarty firmy Oracle Corporation i Tandem Computersinc.

- Zakres ich. wspéinej dziatalnodci obejmie systemy zarzadzania bazami danych, systemy decyzyjne oraz

sieci komunikacyjne. Podobnie postapity firmy Sun Microsystems i Lotus Development Corp. Lotus
opracuje software dia trzech skomputeryzowanych stanowisk konstrukcyjnych SPARC, Sun—3 i
Sun—386i. Rozwojem inzynierskich stanowisk pracy CAD zajmuije sig ostatnio wiele firm. Kanadyijska
firma Matrox Electronics Systems opracowata system przetwarzania obrazéw dia stanowisk typu
Apollo Series 3500 i Sun. Znajduje on zastosowanie w pracach naukowych, medycynie, do analizy
obrazéw satelitamych oraz w przemy$le dla celéw kontrolno—pomiarowych, w systemie senso-
rycznych i w robotyce. :

Flejta E. 36543/90 12

347.772 Znaki towarowe: MERA-PIAP
rejestracja i regulacja prawna eng

Springut M.: Trademark double—bind eased. Zlagodzenie przepiséw o znaku_ towarowym, High

Technology 1989 Vol. 9 nr 9s. 4, 1 rys.

Spér o konieczno$é istnienia i ochrony znaku towarowego gwa juz od stu lat, tj. od chwili uchwalenia
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pierwszych praw w tym zakresie. Przedstawiono geneze i histori¢ rozwoju znaku towarowego na
$wiecie oraz jego role w dzisiejszym handlu i nowoczesnym marketingu. Oméwiono rozwdj prawo-
dawstwa amerykariskiego w tym zakresie, ze szczeg6lnym i poréwnawczym uwzglednieniem zmian
wprowadzanych poprawka do tego prawa uchwalong w 1988 roku, a obowigzujacg od listopada
1989 roku. Najistotniejszqa z tych zmian, z punktu widzenia producentéw, jest mozliwos¢ rezer-
wowania znaku towarowego z trzyletnim wyprzedzeniem przed wprowadzeniem wyrobu na rynek.
Umozliwia to petne rozeznanie sytuacji rynkowej w tym zakresie i chroni przed konsekwencjami
przypadkowego i bezwiednego promowania nowego wyrobu pod znakiem, bedacym juz wiasnoscia
innej firmy. 2wrécono przy tym uwage na zblizenie sie prawodawstwa amerykariskiego w tej dzie-
dzinie do przepiséw obowigzujgcych w wielu innych krajach oraz na wzmocnienie tym sposobem
federalnego statusu znaku towarowego i wsparcia dla uczciwej, wolnej konkurencji ryrikowej.

Rudnicki Z. 36580/90 13
62.009.11 Technika MERA—-PIAP
— wspétpraca eng

DiCicco R.: Absorbing Japanese technology. Wchtanianie techniki japoriskiej. High Technology 1989
Vol.9nr9s.9, 1 rys.

Osiem najpotezniejszych firm chemicznych z USA i Europy Zachodniej opracowato wtasnq strategie
prowadzenia intereséw na trudnym rynku japoriskim, w konkurencji z miejscowym przemystem.
Polega to na 2akladaniu w Japonii firm catkowicie przez siebie kontrolowanych, poczynajac od
laboratoriéw badawczych az po przedsigbiorstwa produkcyjne. Przestankami do zaktadania whasnej
bazy B+R w Japonii sg: umozliwienie zwiekszenia sprzedazy na rynku japotiskim przez wprowadzanie
ulepszers i poprawe jakosci wyrobdw, zgodnie z miejscowymi wymaganiami; umozliwienie klientom
japoriskim wplywania na okreélanie warunkéw technicznych wyrobéw przez dopuszczenie ich do
wspolnych prac rozwojowych; zwigkszenie efektywnosci badania i oceny nowych opracowari firm w
skali globalnej oraz wymiany dos$wiadczen; stworzenie bazy dla specjalistéw z central firm dla studio-
wania na miejscu technologii japoriskich. Firmy te staraja sie przy tym zwigksza¢ zatrudnienie
miejscowych specjalistéw, dzigki czemu firmy maja utatwiony dostep do japoriskich srodowisk tech-
nicznych i naukowych, mogac braé udzial przez swoich pracownikéw w lokalnych konferencjach
naukowych i wspGtpracowaé z profesorami najwazniejszych uczelni japoriskich. Oméwiono przeciw-
dziatanie przedsiebiorstw japoriskich takiej polityce kapitatu zagranicznego na wiasnym rynku.

Rudnicki Z. 36581/90 ) 14

621.395.6.003.13 Aparaty telefoniczne MERA-PIAP
— zysk eng

Layre A. A.: Pay phones pay off. Mmﬂt_elem_um_o.p_mu High Technology 1989 Vol.9

nr 9s. 24-27, 3 fot. 1 tabl.

Federalna Komisja tacznoici natozyta w 1984 roku wiele ograniczeti przetamujgcych mono-
polistyczng pozycje firmy AT & T Bell System na rynku amerykariskim. Spowodowato to rozpad
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firmy na mniejsze oraz stworzyto pole do dziatalnosci dla wielu innych przedsiebiorstw w tej dzie-
dzinie. Zwtaszcza intratne okazaly sie prywatne automaty telefoniczne, ktérych iloé¢ stale rosnie.
Obecnie, na dwa miliony automatéw telefonicznych w Stanach Zjednoczonych, prawie 175 tys. sta-
nowi juz witasnoécé prywatng. Wyjasniono, na czym polega atrakcyjnosé eksploatowania automatéw
telefonicznych. Przedstawiono réine strategie wiascicieli automatéw telefonicznych, obejmujace
instalowanie telefonéw w wybranych miejscach, takich jak lotniska €zy getta nowojorskiej biedoty,
tworzenie wlasnych sieci automatéw albo ograniczenie sig tylko do wypozyczania i serwisu aparatéw,
eksploatacje aparatéw wrzutowych oraz wprowadzanie automatéw optacanych kartami kredytowymi
itp. Specjalng uwage podwigcono omodwieniu mozliwosci technicznych nowoczesnych automatéw
telefonicznych, stwarzajacych wiele mozliwosci i udogodnieri ich whascicielom w zakresie kontroli
obrotéw, zabezpieczeri przed oszustami, autodiagnostyki itd.

Rudnicki Z. 36583/90 15
681.7.069.24.004.14 Lasery MERA-PIAP
— zastosowanie eng

French laser expansion. Francuska ekspansja laserowa, Manufac{. Autom. News 1990 Vol. 4 nr 3 5. 6.

Francuskie Ministerstwo Przemystu uruchomito kosztem 60 milionéw frankéw trzyletni projekt
wdrazania technologii laserowej w przemysle francuskim. Dofinansowuje sie obecnie 7 projektdw,
m.in.: autdpatyzacja maszyny do obrébki powierzchniowej za pomoca lasera, system znakowania
kabli eiektrycznych, laserowy proces lutowania elementéw na plytach, wieloosiowy robot tnacy 2
laserem i swiattowodami, mikrospawanie laserowe elementéw optoelektronicznych. W poréwnaniu z
RFN dziatalnos¢ francuska w dziedzinie laseréw jest niewielka. Produkcja laseréw przemystowych
wynosi 10% produkgji RFN—owskiej, a tylko 3,5% przedsigbiorstw zatrudniajacych ponad 100 oséb
uzywa lasera (w poréwnaniu z 7,3% w RFN}.

Petz M. 36535/90 16
681.7.069.24 62 Technika laserowa MERA—PIAP
339.564 Eksport eng

Exporting laser technology. Eksport techniki laserowej, Manufact. Autom. News 1990 Vol.4 nr 3
s. 6—7, 1 fot. 1 sch.

Brytyjska firma IS produkujaca systemy laserowe chce wejs¢ na rynki europejskie ze wzgledu na
maty zbyt na rynku brytyjskim spowodowanym powolnym wdrazaniem techniki laserowej przez
przemyst brytyjski. Pierwszym krokiem w tym kierunku jest przygotowanie trzech maszyn z wy-
korzystaniem laseréw na eksport do ZSRR. Jedna z maszyn ma trzy osie ruchu, druga portalowa —
osiem. Beda one zastosowane przy produkcji maszyn wtryskarskich. Wyposazone s w laser COy 0
mocy 1,5 kW, pierwsza z nich ma przestrzefi roboczg 6x2x1 m. Elementy obrabiane s3 mocowane na
stole 0 udzwigu 4 tony i wymiarach 6x2 m. System 2 stotéw Pozwala na jednoczesng obrobke i
roztadowywanie maszyny. Wszystkie czynnosdci maszyny wraz z pracg lasera vmoga by¢ programowane
4
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bezposrednio z pulpitu lub przez system CAM off—line. Laser moze cig¢ stal nierdzewna o grubosci do
8 mm i aluminium do 6 mm, maszyna zapewnia doktadno$é + 0,1 mm przy predkosci cigcia do
25 m/min. Portalowa maszyna oémioosiowa jest przeznaczona do przestrzennej obrébki profilowej. Ze
wzgledu na ograniczenia eksportu zaawansowanej techniki do krajéw RWPG, zostanie wyposazona w
system CNC sterujacy tylko 3 osiami.

Petz M. 36536/90 17

2. NAUKI STOSOWANE

2.4. Metrologia

681.32:621.377—181.44.004.14 Mikroprocesory MERA-PIAP
— zastosowanie eng

681.586.001.6/.7 . Czujr?iki — rozwdj

Herwaarden A. W., Wolffenbuttel R. F.: Introduction to sensors compatible with microprocessors.

Wstep do czuinik6w kompatybilnych z mikroprocesorami, Microproces. a. microsystems 1990 Vol. 14
nr 2s. 74—82, 3 fot. 3 5ch. 2 tabl. bibliogr. 22 poz.

Istnieje luka pomigdzy szybkim rozwojem mikroprocesoréw a rozwojem czujnikéw stanowiacych
interfejsy odbierajace sygnaly $wiata zewnetrznego. Autor dzieli czujniki na samoczynnie generujace
(czynne) i modulujace (bierne). Czujniki aktywne zasilane sa energia pochodzaca z sygnatu wejcio-
wego. W czujnikach pasywnych zewnetrzny sygnat wejéciowy powoduje modulacie energii prze-
plywajacej przez czujniki. Przyktadem czujnikéw aktywnych moga by¢ czujniki p6tprzewodnikowe,
gdzie efekt samogeneracji wystepuje w przypadku, gdy sygnatem wejéciowym jest $wiatto lub ciepto.
Przyktadem czujnika pasywnego jest czujnik Halla, gdzie pole magnetyczne moduluje przeptyw pradu
elektrycznego. Oméwiono réwniez sposéb przekazywania informacji do mikroprocesora. Typowe s3
wyjécia: analogowe, czestotliwosciowe i cyfrowe. Te ostatnie sg pozadane jesli istnieje koniecznos¢
szybkiego odczytu. Niestety wigze si¢ to czesto z komplikacja konstrukcji czujnika. Oméwiono
przyktadowe rozwigzania czujnik6w nowego typu jak p6tprzewodnikowe czujniki koloru, pojemno- -
Sciowe czujniki ci$nienia, przerzutnikowe czujniki optyczne (zliczana jest liczba stanéw stabilnych
wprowadzonego w stan generacji przerzutnika). Ostatnim oméwionym zagadnieniem jest konstrukcja
magistral informacyjnych dla czujnikéw, jak np. CAN {Controlled Areas Network) opracowana przez
Inte! i Bosch, Collision Detection Serial Data Communication Bus opracowana przez firme Chrysler.
Wykorzystywane beda one w przemysle samochodowym.

Zakolski J. 26610/90 18
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3. KONSTRUKCJA ELEMENTOW
3.1. Sterowenia i automatyki

3.1.1. Elektrycznej

3.1.1.2. elementy

681.32:621.377.004.14 Procesory MERA—PIAP

— zastosowanie eng

Time to shift to 386— and 486—based computers. Czas przestawi¢ sie na komputery z procesorami
386 lub 486. High Technology 1989 Vol. 9 nr 9s. 35.

Firma Intel Corp. popularyzuje swoje kolejne uktady scalone procesoréw serii i386 oraz 486 (80486).
Analizowany jest wptyw, jaki z punktu widzenia firmy zajmujacej sie dotychczas realizacja systeméw
komputerowych bazujacych na procesorach serii 8086 i 80286, sytuacja ta bedzie miata na dalszy
rozwéj tej dziedziny przemystu komputerowego. Podkredlono perspektywiczna celowos$¢ i konie-
cznod¢ przestawienia sig na opracowania uwzgledniajgce procesory rodziny 386 i ich mozliwosci w
sytuacji, gdy jedynym koncesjonowanym producentem tego rodzaju element6éw zostat IBM, za$
licencje na produkcje elementdw serii 8086 i 80286 udzielane sq coraz szerzej i powszechniej.

Rudnicki Z. 36586/90 19
-
-7
3.12. Pneumatycznej !
621.51/.54 Urzadzenia pneumatyczne MERA—PIAP
62-192.001.5 . Niezawodno$¢ — badania ger

Dichtungen aus ““Viton” sichern Bewegung im Weltraum. Uszczelnienia z  Vitonu" zapewniajg ruch w
kosmosie, Othydr. u. Pneum. 1880 R. 34 nr 4 5. 248, 249, 2 fot. 1 rys.

Pngumatyane sitowniki nastawcze wyposazone w uszczelnienia spoczynkowe i ruchowe wykonane z
elastomeru na bazie vitonu wykorzystywane bedaw planowanej na 1992 rok niemieckiej misji kosmi-
cznej D2, realizowanej za pomoca Jpromu kosmicznego Columbia. Uszczelnienie to zostato wybrane ze
wzgledu na duza odporno$é na obcnazenua termiczne i duza trwatos$é. Duze koszty ekspedycji po-
woduijg, 2e przed wystaniem kosm|cznego laboratorium, ktérego g+6wnym tworca jest firma Dornier,
nalezy sprawdzi¢ wszelkie szczegSty rozwigzan urzadzert pracujgcych w ekstremalnych warunkach.
Stad producent uszczelnied,, Parker—Pradifa prowadzi juz teraz wielostronne badania, aby zapewni¢
niezawodno$é swojego wyrobu. Jest to klasyczny przykitad wptywu rozwoju wybranych technik
{lotnictwo, kosmonautyka) na ogéiny poziom technologii przemystu.

Oleksiuk M. 36574/90 : 20
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621.51/.54.004.11 Urzadzenia pneumatyczne MERA—PIAP
— opis ger

Kupplungs—Brems—Kombination mit Druckluft— oder Vakuumbetatigung. Polaczenie sprzegta i

hamulca dziatajace_na zasadzie ci$nienia powietrza lub podcisnienia, Olhydr. u. Pneumn. 19980 R. 34
nr4s. 252,255, 1 fot. 1 rys. -
Firma Danfoss przedstawita pneumatyczny podzesp6t obrotawy #aczacy w sobie funkcje hamulca i
sprzegta Rota Step. Caly system sktada sie z ww. podzespotu, elektronicznej jednostki sterujgcej oraz
wyposazenia dodatkowego. Producent gwarantuje trwatos$é 108 zadziatart bez potrzeby konserwacji
czy regulacji przy czestodci zataczent do 800/min. Typoszereg obejmuje trzy wielkosci 0 momencie od
1,3 do 230 Nm.\ Urzadzenie moze pracowaé¢ pod ciénieniem 0,5 do 3 bar lub na podciénienie. Czas
reakcji wynosi 0,01 do 0,02s. Do podstawowych zalet oferty nalezy zaliczy¢ elastyczno$é, doktad-
noéé, niezawodnodé i trwatosé. Oczekuje sig, ze Rota Step znajdzie zastosowanie przy dozowaniu,
cieciu, etykietowaniu, pakowaniu, w przetworstwie zywnosci i maszynach tekstylnych.

Oleksiuk M. 36576/90 21

3 .1.3. Hydrauticznej

621.646.4.004.14 Regulacja ciénienia MERA-PIAP
— zastosowanie ger
Lodewyks J.: Automatische Regelung des Druckniveaus im hydrostatischen Getriebe. Automatyczna

requlacia poziomu ciénienia w przektadni hydrostatycznej. Olhydr.. u. Pneum. 199Q R. 34 nr 3s. 189,
190, 192194, 196, 2 rys. 5 sch. 9 wykr. bibliogr. 6 poz.

Postepujaca automatyzacja procesu produkcyjnego i potaczone z nig przedtuZenie czasu pracy
maszyn i urzadzeri z jednoczesnym skracaniem cyklu roboczego stawia nowe wymagania napedom. Od
nowoczesnego napedu oczekuje sig, obok wyiszej-sprawnosci oraz lepszych charakterystyk dyna-
micznych, réwniez automatycznej kontroli podstawowych parametréw pracy. Podstawowym para-
metrem pracy przektadni hydrostatycznej jest gérny poziom cisnienia. W tradycyjnych rozwigzaniach
poziom ten by} nastawiony na stata warto$é. W artykule przedstawiono uktad hydraulicznego nasta-
wiania poziomu cinienia, ktéry moze stanowic¢ alternatywe dla rozwiazari opartych o serwozawory.
Rozwiazanie to nie wymaga statego przecieku, co daje oszczgdno$¢ energii. ’

Oleksiuk M. 36516/90 22
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62-82.004.14 Naped hydrauliczny MERA-PIAP
— zastosowanie ger
669.051 Hutnictwo

O + P — Gespriachsrunde Moderne Hydraulik in der Hiitten— und Walzwerkstechnik. Nowoczesne

napedy i sterowania hydrauliczne w hutnictwig i walcowniach. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 2
s. 86—88, 90, 9294, 97, 98, 13 fot.

W hutnictwie hydraulika stosowana jest od wielu lat. Rozwdj sterowati elektrohydraulicznych w ciagu
ostatnich kilku lat doprowadzit do poszerzenia oferty réwniez dla hutnictwa. Wymagania dotyczace
niezawodnos$ci i tatwosci konserwacji stanowia istotny prég zastosowari kompleksowych uktadéw
sterowali elektrohydraulicznych. O mozliwosciach jego przekroczenia dyskutowali zaproszeni przez
redakcje O + P goscie: hutnicy i hydraulicy, pod przewodnictwem prof. Ebertshduséra i inz. Borka. Ze
wzgledu”na ‘ogromng warto$¢ urzadzeri oraz przyjeta technologig, od uktadéw sterujacych wymada
sig pracy ciaglej ¢ duzym stopniu bezawaryjnosci. Jednoczesnie warunki otoczenia wymagajg czesto
stosowania ptynéw niepalnych. Gtéwne urzadzenia wykonawcze charakteryzuja sie poza tym duzymi
mocami: przeptywy powyzej 1000 dma/min. przy cisnieniu 250 bar. Optymalizacja uktadéw ste-
rowania wymaga badari symulacyjnych, przy czym, poniewaz linearyzacja modelu nastgpowad¢ moze
jedynie w okolicy punktu pracy, potrzebna jest doktadna identyfikacja obiektu sterowania. Innym
podnoszonym problemem jest zapewnienie szczelnosci instalacji przewodowej, co w praktyce stanowi
problem dla rozbudowanych systeméw.
.

-
Oleksiuk M, 36506/90 X 23
+
621.6 Urzadzenia hydrauliczne MERA—PIAP
62-192 Niezawodno$é ger

Vorbeugende Instndhaltung: Kontrolle der Druckfliissigkeiten als Dienstleistung. Zapobiegliwe utrzy-
mywanie:_kontrola cieczy roboczych jako stuzba, Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 2 s. 104, 105,
1rys.

Znaczacym elementem zapewnienia niezawodndéci uktadu hydraulicznego jest utrzymanie czystosci
oleju."Kontrola stanu zanieczyszczet jest sztzegdinie wskazana w uktadach z filtrem umieszczonym na
bocznikl, a nie w gtéwnym przewodzie 2asiljacym badZ zlewowym. Olej, przechowywany w becz-
kachd watpliwej czesto czystosci, juz w momencie napetniania instalacji nie spetnia niejednokrotnie
wymiagari okreslonych przez uzy'tkownika Oczywiscie w trakcie eksploatatji instalacji nastepujga¥miany
medium roboczego, stad koniecznosé-okrdtienia stanu oleju. Przedstawiono rhetode Lubri—control
okreslenia zanieczyszczed, a takze takich sktadnikdw jak woda i ttuszcz.

Oleksiuk M. 36508/90 24
62-82.001.5 Naped hydraulicznv MERA—PIAP
— badania g
’

Kagawa T., Ohligschlager O.: Simulationsmodell fir pneumatische Zylinderantriebe. Symulacyjny
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model pneumatycznego napedu sitownika liniowego. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 2 s. 115—120,
2rys. 5 sch. 11 wykr. bibliogr. 10 poz.

Kaida symulacja wymaga odpowiedniego modelu matematycznego. Podstawows réznica pomiedzy
uktadem hydraulicznym i pneumatycznym to, obok istotnego wplywu - zmiennej Scisliwosci, jest
wplyw Zzjawisk termicznych podczas zmiany objetosci lub.cidnienia. Model matematyczny musi wiec
uwzglednia¢ zmiany» temperatury. W przedstawionej w artykule koncepcji rozwiazania tego zaga-
dnienia zaproponowano opis za pomocy uktadu yéwnan réiniczkowych 2wyczajnych. Aby uzyskaé
rozwigzanie w tej formie wykorzystano liczby podobieristwa — gééwnie liczbe Prandtia taczacy cis-
nienie i temperature. Jak wykazano na wykresach, wyniki symulacji zostaly potwierdzone w ba-
daniach.

Oteksiuk M. 36510/90 . 25
621.663.001.5 Sitniki hydrauliczne MERA—PIAP
— badania ger

Heuer A.: Drehschwingundsverhalten von Grosswinkel—Axialkolbenmaschinen. Drgania_skretne w
jednostkach ttoczkowych osiowych o duzym kacie wychylenia elementu nastawczeqo. Olhydr. u.
Pneum. 1990 R. 34 ni 2 5. 121-125, 2 sch. 1 tabl. 10 wykr. bibliogr. 2 poz.

W praktycznych zastosowaniach czgsto zdarza sie, Ze silniki hydrauliczne obcigzone sq duza masq lub
urzadzeniem o duzym momencie bezwtadnosci. Niezréwnowazone masy wirujace prowadza do po-
wstawania drgari. Dokonano pordéwnania drgart trzech kopstrukcji pomp tloczkowych ré2niacych sie
rozwigzaniem przeniesienia napgdu z wychylnego wirnika. Wszystkie jednostki maja po siedem tio-
czk6éw. Czujniki drgart umieszczono na korpusie badanych jednostek. Jednostki byty badane na tym
samym stanowisku przy réznych predkosciach obrotowych i cignieniach roboczych.

Oleksiuk M. 36511/90 2
621.6.004.14 Hydraulika — zastosowanie MERA-PIAP
631.3 Maszyny rolnicze . ger

Friedrichsen W., Mdller J.: Neue Entwickiungen und Tendenzen der Hydraulik in Landmaschinen und
Ackerschleppern. Nowe rozwigzania: tendencie hydrauliki w maszynach i ciagnikach rolniczych.
Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 3s. 148150, 152, 155, 156, 158—160, 3 fot. 1 rys. 8 sch. bibliogr.
12 poz.

Wydaje sig, Ze kryzys w przemy$ie budowy maszyn dla rolnictwa zostat zahamowany. Na jego prze-
2zwyciezenie nalezy chyba jednak troche poczekad. Wszyscy znaczacy producenci maszyn i ciggnikdow
rolniczych.s3 obecnie w fazie przygotowywania nowej, atrakcyjnej funkcjonalnie oferty. W zakresie
hydrauliki oznacza to w pierwszej kolejnosci zastosowanie elektrohydraulicznych zaworéw propor-
cjonalnych oraz cyfrowych lub analogowych uktadéw regulacji. W ciggnikach rolniczych przewiduje
sie w ciagu najblizszych lat upowszechnienie systemu load—sensing. Hydrauliczny uktad wykonawczy
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i uktad wspomagania kierowania s3 zasilane przez jedng pompe o zmiennej wydajnosci. Uktad hydra-
uliczny zapewnia zasilanie na poziomie 25 bar do ukladu kierowania, badZ 180 bar do uktadu wy-
konawczego, gdy uktad kierowania nie wykorzystuje energii hydraulicznej,tzn. gdy kierunek jazdy nie
ulega zmianie. Inng ciskawostkq ubiegtorocznej Agrotechniki byta udokumentowana préba zastoso-
wania oleju rzepakowego jako ,,czystego” medium roboczego, co w rolnictwie ma szczegéine zna-
czenie wobec faktu, ze kaZda nieszczelno$é zewngtrzna prowadzi do skazenia $rodowiska naturalnego
przy jednoczesnym nizszym nieco poziomie technicznym uzytkownikéw. Do zalet tego medium
nalez3: mniejsza czuto$¢ na zmiany temperatury, dobre wiaéciwosci smarne oraz antykorozyjne, a
takze mozliwo$¢ mieszania oleju rzepakowego z mineralnym. Do wad zaliczyé trzeba niskg trwato$c i
nisk3 odpornosé na wysokie temperatury.

Oleksiuk M. 36512/90 27

681.32:621.377—181.48.004.14 Mikroprocesory MERA-PIAP
- — zastosowanie ger

614.842 Straz pozarna

Link H.: Rechnergesteuerte Drehleiter mit Proportionalventilen. Sterowana mikroprocesorowo drabina

obrotowa z zaworami_proporcjonalnymi. Othydr. u: Pneum. 1990 R.34 nr 3 s. 172—177, 7 fot.
2 wykr. bibliogr. 4 poz.

LS . .

Drabiny tefeskopowe naleza do podstawowych $rodk6w ratownictwa przeciwpozarowego. Rowniez i
w tej dziedzinie mozna opracowaé nowy, energooszczedny uktad sterowania zapewniajacy wieksze
bezpieczeristwo uZycia drabiny. Dotychczasowa filozofia bezpieczeﬁstwa polega na okresleniu zale-
Znosci obcigzenia od punktu podparcia drabiny. Wsparcie tych dziata’i uktadem elektronicznym
zabezpiecza przed bledem obstugi, a takie pozwala automatycznie poziomowa¢ pojazd, a wigc za-
pewni¢ optymalne warunki uzycia drabiny w kazdym ustawieniu wozu strazackiego. W artykule
opisano rozwigzania i funkcje poszczeg6inych podzespotéw elektronicznego uktadu sterowania.

Oleksiuk M. 36514/90 28
629.1.014 Urzadzenia kierujace MERA—PIAP
621.5.004.14 Pneumatyka — zastosowanie ger

Friedrichsen W.] Zhende H.: Druckabfallkennlinien hydrostatischer Lenkeinheiten. Charakterystyki
cisnienia hydr ch jednostek wspomagania kier ia, Othydr. u. Pneum. 1990
R.34 nr 3, 178182, 184, 186, 2 rys. 7 sch. 16 wykr. bibliogr. 6 poz.

Wspomagahie uktadu kierowania stosowane jest w wielu samochodach osobowych o podwyiszonym
standardzie oraz w prawie wszystkich samochodach ciezarowych i pojazdach roboczych. W zaleznosci
od rozwigzari uktad ten ma forme systemu statociénieniowego, statoprzeptywowego lub load—sensing
2 pompq o statej lub zmiennej wydajnosci. Na politechnice w Brunszwiku prowadzone sq komple-
ksowe prace analizujace dziatanie ukfadu wspomagania. Artykut stanowi prébe syntetycznego przed-
stawienia wynikéw tych prac. Za podstawowy parametr" opisujacy mozliwosci uktadu wspomagania
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uznano przebieg réznicy ciénied w komorach organéw wykonawczych dla réznych rozwigzan tych
uktadéw w funkcji podstawowych parametréw takich, jak cisnienie zasilania lub temperatura oleju.
Podstawowym celem tych prac badawczych byto okrelenie strat eneréii w poszczegSinych uktadach
w celu wyboru najbardziej efektywnych energetycznie uktadéw wspomagania.

Oleksiuk M. 36515/90 29
62—-51.001.6/.7 Sterowanie i regulacja MERA-PIAP
— rozwdj ger

Reinert M.: Steuerungen und Regelungen an Pressen — heute und morgen. Sterowania i uktady

requlacii w prasach — dzié i jutro. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 4 s, 224-226, 228, 231, 1 fot.
2rys. 2 sch. 1 wykr.

Prasy s3 maszynami od wiek6éw uzywanymi w procesie wytworczym przez cztowieka. W XIX wieku
pracowaty prasy z napedem hydraulicznym z wodg jako medium roboczym. Automatyzacja procesu
produkcyjnego powoduje coraz powszechniejsze stosowanie pras z hydraulicznym sterowaniem.
Z punktu widzenia uktadu hydraulicznego wiele obrabiarek stawia te same wymagania tym uktadom.
Nalez do nich takie maszyny jak gilotyny, zaginarki, maszyny formujace takie jak maszyny odle-
wnicze, maszyny do obrébki mas plastycznych, kuznie itp. Mimo réznic we wszystkich tych przy-
padkach chodzi o wykonanie ruchu ttoka z duzg sita, czesto o zadanej zaleznosci w funkcji czasu lub
potozenia. W artykule opisano specyficzne warunki pracy uktadu hydraulicznego w poszczegéinych
wyzej wymienionych obrabiarkach.

Oleksiuk. M. 36570/90 30
621.6 Urzadzenia hydrauliczne MERA-PIAP
62-192 ' Niezawqdnos¢ ger

Funk N.: Uberwachungs— und MeRsystem fiir Betriebsflissigkeiten. System nadzoru |pom|aru stanu
cieczy roboczych. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 4 5. 240242, 5 fot.

!

Czystos¢ cieczy roboczej w uktadach hydraulicznych stanowi istotny warunek trwatosci i nie-
zawodnosci elementéw i uktadéw. Wyisza trwato$é mozna osiagnaé dzieki doborowi odpowiednich
filtréw. Czesto awaria uktadu hydraulicznego moze prowadzi¢ do ogromnych strat finansowych, stad
konieczno$¢ znajomosci stanu zanieczyszczert oleju. Taki system pomiarowy powinien stuzyé
zaréwno uktadom stacjonarnym, jak i mobilnym. Powinien on charakteryzowaé¢ si¢ prostota
obstugi, niskimi kosztami uzycia, dostateczng doktadnoscia. Znane obecnie uktady laboratoryjne nie
spetniajg tych wymagad. Przedstawiono kilka przemysfowych rozwigzar agregatéw filtracyjnych siu-
zacych do filtracji oleju w instalacjach mobilnych i stacjonarnych z uktadem pomiaru poziomu
zanieczyszczen.

Oleksiuk M. 36572/90 31
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621.6.004.14 Urzadzenia hydrauliczne MERA-PIAP
— zastosowanie ger

Am tiefsten Bohrloch der Welt: Hochleistungsgetriebe im Einsatz. W najgtebszym otworze wiert-
niczym $wiata: zastosowanie wysokosprawnej przektadni. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 4 s. 250,
252, 1 fot.

Przektadnie hydrostatyczne czesto uzywane s3 w napedach z silnikiem elektrycznym lub wysoko-
preinym, jako przektadnie réznicowe tub skrzynki przektadniowe zaréwno w zastosowaniach sta-
cjonarnych jak i mobilnych. Dzigki zwartej budowie i tatwej regulacji ich zastosowanie poszerza sig.
Szczegdinie korzystnie prezentujg sie w przypadku nagtych zmian obciazer, duzych przyspieszen i
czgstych hamowari. W ramach programu wierceri naziemnych w .najgtebszym otworze $wiata” w
Erbendorf/Windischeschenbach zastosowano takq przektadnig. Agregat napedowy musi charaktery-
zowad sig duzy elastycznoscig ze wzgledu na zastosowanie w badanym dopiero obszarze, gdzie trudno
s_formutowagf jednoznaczne wymagania. Podczas wierceit natrafiono na réznego rodzaju skaly, co
stwarzato zmienne warunki obciazeri. Dob6r predkosci obrotowej pozwalat na znaczny wzrost efekty-
wnosci wiercenia w zaleznosci od stanu podtoza.

Oleksiuk M. 36575/90 32
681.587.34?. Sitowniki hydrauticzne MERA—PIAP
h ger
)
Prehlik V.: Digitalwegaufnehmer fiir Hydrozylinder. inik cyfr dla sitowni h licznych.

Othydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 4 s. 259, 260, 1 fot. 3 rys. 1 sch. 1 wykr.

Sitowniki hydrauliczne czesto s3 organem wykonawczym hydraulicznego uktadu regulacji potozenia.
Prawidtowe dzialanie tego uktadu wymaga zastosowania doktadnego czujnika polozenia. Brak
obecnie znormalizowanego rozwiazania. Najprostsze, klasyczne rozwigzanie to analogowy czujnik
polozenia pracujacy najczeéciej na zasadzie indukeyjnej, umieszczony w sitowniku. Niestety nie jest
to rozwigzanie zbyt doktadne, a sygnat analogowy czesto sprawia dodatkowe trudnodci przy sto-
sowaniu cyfrowych ukladéw sterowania badz regulacji. Innym rozwiazaniem jest czujnik, zwykle
optyczny, umieszczony na zewngtrz sitownika. Jest gn jednak narazony na zewnetrzne zaktécenia
badZ uszkodzenie. Omdéwiono cyfrowy czujnik w postaci rezolwera — przesuwnika fazowego,
charakteryzujacy sig¢ w konkretnym rozwiazaniu rozdzielczoécia 0,005 mm i dopuszczajacym maksy-
malng predkosé cylindra 2 m/s.

Oleksiuk M. 36577/_90 33
621.65.002.2 Pompy MERA -PIAP
— badania ger

Flebig'W., Lang C. M.: Berechnung der Druckpulsation von Aussenzahnradpumpen. Obliczenie pulsacji

ciénienia pomp zebatych o zazebieniu zewnetrznym, Olhyd;. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 4 5. 262, 264,

266, 267, 1 rys. 2 sch. 13 wykr. bibliogr. 4 poz.
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Pompy zgbate o zazgbieniu zewngtrznym, jak wszystkie pompy wyporowe, charakteryzuja sie pewng
nieréwnomiernoscia wydajnosci. Po obcigzeniu tej pompy instalacjg hydrauliczna, nieréwnomierno$é
ta prowadzi do pulsacji, co jest oczywiscie zjawiskiem niepozadanym, powodujacym migdzy innymi
hatas. W artykule przedstawiono metode obliczania tej pulsacji. Punktem wyjscia do obliczer pulsacji
ciénienia (okredlenia amplitudy i czestosci) jest okreslenie pulsacji wydajnosci pompy wyporowej.
Wyniki obliczedt poddano weryfikacji na stanowisku badawczym, gdzie pompg obcigzono zaworem
dtawiacym..Przyjeta metoda obliczeri moze byé wykorzystana do pomiaru pulsacji réwniez innych
pomp wyporowych.

Oleksiuk M. 36578/90 ) 34
621.646.2.002.2 Zawory MERA-PIAP
— budowa ger

Lee Chung—Oh Park T.: Querkréfte an hydraulischen Ventilen mit mehreren Umfangsnuten. Sity
poprzeczne w_zaworach hydraulicznych_z wieloma rowkami na obwodzie. Olhydr. u. Pneum. 1990
R. 34 nr 4s. 269, 270, 273, 274, 4 rys. 2 tabl. 6 wykr. bibliogr. 5 poz.

Znaczenie podtoczeri walcowych suwakéw w rozdzielaczach hydraulicznych dla zapewnienia wsp6}-
osiowodci jest doktadnie opisane i znane. Nieco gorzej przedstawia sie sprawa ze stozkowym suwa-
kiem w cylindrycznym otworze zaworu lub rozdzielacza. Zjawisko to mozna opisaé za pomocy dwu-
wymiarowego réwnania Reynoldsa, co prowadzi do uktadu réwnari rézniczkowych czastkowych.
Uktad ten rozwiazano dla nastepujacych warunkéw: liczba podtoczert 1+ 5, podtoczenia réwno-
miernie rozmieszczone lub rozmieszczone optymalnie ze wzgledu na warto$é sit poprzecznych. Na
podstawie uzyskanych wynikéw mozna sformutowaéd nastepujace wnioski: sity poprzeczne w istotny
sposéb zaleza od rozmieszczenia podtoczeri na tfoczku, przy czym szczegbing role petni tu pierwsze
od strony wysokocisnieniowej podtoczenie; wraz ze wzrostem ficzby podtoczen przecieki rosng coraz
wolniej dazac do asymptoty poziomej; sity poprzeczne zmieniajq sig wraz z predkosciq ruchu suwaka;

optymalny rozktad podtoczen réwniez zmienia sig z predkoscig ruchu.

Oleksiuk M. 36579/90 35

3.1.4. Mieszanej

621.3-523.3.004.14 Elektroniczne urzadzenia MERA-PIAP
sterownicze — zastosowanie ger

Hild B., Tafelmaier R.: Anwendung elektro—hydraulischer Stellsysteme im Walzwerksbau. Zastoso-
wanie elektrohydraulicznych systeméw nastawczych w buddwie urzgdzer walcowniczych. Olhydr. u.

Pneum. 1990 R. 34 nr 2s. 100—103, 3 fot. 2 rys. 2 sch. 1 wykr..
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Postep w dziedzinie hydraulicznych sterowas proporcjonalnych w uktadach z mediami niepalnymi
stworzy} mozliwod¢ ich zastosowart w walcowniach. W artykule oméwiono dwa przyktady zasto-
sowari sterowar elektrohydraulicznych wykorzystujacych wzmacniacze firmy MOOG. Pierwszy z nich
to automatyczna kontrola grubosci w klatce osadczej. Oméwiony uktad zapewnia site 850 kT w
przyspieszeniem ok.2 m/s2. Ukfad ten pracuje pod cisnieniem 280 bar przy przeplywie do
1200 dm3/min. W uktadzie wykorzystano trzystopniowy wzmacniacz elektrohydrauliczny. Drugim
przyktadem jest uktad docisku rolek z dwustopniowym wzmacniaczem hydraulicznym tej samej
firmy. Pozwala on reagowa¢ uktadowi hydraulicznemu w czasie 0,01 s przy przeplywie 800 dm3/min
i zapewnia mozliwo$¢ sitowego sprzeZenia zwrotnego, co jest gwarancjq uzyskania blachy o state]
2adanej grubosci.

Oleksiuk M. 36507/90 . 36
621.646.001.6/.7 Zawory MERA—PIAP
— rozwdj ger

Backe W., Feigel H.—J.: Neue Mdglichkeiten beim elektrohydraulischen Load—Sensing. Nowe

mozliwoci elektrohydraulicznego wyczuwania obcigzenia. Othydr. u. Pngum. 1990 R.34 nr2
s. 106—114, 11 sch. 24 wykr. bibliogr. 6 poz.

Cyfrowe przetwarzanie sygnatu sterujacego otwiera nowe perspektywy réwniez przed sterowaniem
Zaworami 'h'Vdraulicznymi. Moiliwa jest na przykfad linearyzacja charakterystyk zaworéw i roz-
. dzielaczy. Moiliwe jest tez stworzenie uktadu z sitowym (ciénieniowYm) sprzeZeniem zwrotnym —
load sensing system — na drodze elektroniczno—~hydraulicznej. Rozwigzanie to charakteryzuje sie
wysokg dynamika. Potaczenie mozliwosci sprzezenia zwrotnego z ksztattowaniem charakterystyk
(np. linearyzacja) stwarza nowa jako$é: uktad LS nie jest juz tylko forma hydraulicznego uktadu
energooszczgdnego. Staje sie zintegrowanym elementem uktadu sterowania bad# regulaciji.

Oleksiuk M. 36509/90 37
621.3-523.8 Elektroniczne sterowanie MERA-PIAP
i regulacja ger

Walzer W.: Elektronische Steuerung und Regelung von hydrostatischen Mobilgetrieben. Elektroniczne.

sterowanie i requlacja hydrostatycznych przektadni w pojazdach, Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 3
s. 162-164, 166, 168, 170, 171, 2 fot. 7 rys. 4 sch. 2 tabl. 2 wykr.

Klasyczne hydromechaniczne systemy regulacji nie s3 czesto w stanie spetnié wymaganych obecnie
zadari, szczeg6lnie, gdy uzytkownicy oczekuja kompleksowego rozwigzania zagadnienia sterowania
badz regulacji wielu zmiennych. W takich przypadkach niezbedne jest zastosowanie elektronicznych
komponentdw zapewniajacych systemowe rozwigzanie. Okreélono stan elektronicznego sterowania
hydrestatycznych napedéw jazdy i przedstawiono modutowy system elektronicznej regulacji napedu.
Musi on spetnia¢ wiele wymagari takich, jak niezawodno$é, niewrazliwo$¢ na zanieczyszczenia,
drgania i udary, mozliwoéé pracy w bardzo szerokim zakresie temperatur itp. Uk{ad ten moze by¢
¢
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wykorzystany do pracy  z pompg o zmiennej wydajnosci lubsilnikiem o zmiennej chtonnosci. Jako
element sterujacy wykorzystaé mozna zawér proporcjonalny lub wzmacniacz.

Oleksiuk M. 36513/90 38
62—-85.004.14 Naped pneumatyczny MERA—PIAP
— zastosowanie ger

Klotzbach M.: Elektropneumatische Positionierantriebe in der Praxis. Elektropneumatyczne napedy -
pozycionujgce w praktyce. Othydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 3 s. 197, 198, 3 fot. 1 rys.

Zastosowanie serwonaped6w hydraulicznych jest optacalne przy mocach powyzej 3 kW. Ponitej tej
granicy dominuje naped elektryczny. Opisany w artykule naped pneumatyczny z mozliwoscia pro-
gramowania moze znaleZé zastosowanie w zakresie $rednich mocy. Podstawowym elementem tego
serwonapedu jest elektryczny silnik skokowy, ktéry stuzy zaréwno jako element sterujacy, jak i
pomiarowy. Pozwolito to zrezygnowaé z dodatkowych elementéw pomiarowych sprzezenia zwrot-
nego. Jedynym elementem tego sprzezenia jest §ruba kulowa umieszczona w ttoczysku cylindra
preumatycznego. Naped ten przystosowany jest do sterowania cyfrowego. Powtarzalno$é pozycjo-
nowania wynosi =+ 0,02 mm. Opisano dwa przyktady zastosowad. Pierwszy stanowi dozownik prze-
znaczony do przemystu spozywczego, kosmetycznego oraz chemicznego. Stuzy on do napetniania
pojemnikéw réznymi produktami w formie pasty np. jogurtem, serami, lodami, kosmetykami, farbami
itp. Drugim przyktadem jest urzadzenie do montazu wsp6tpracujace z prasami, nozycami, maszynami
nitujacymi itp.

Oleksiuk M. 36517/90 39
621.226 Prasy hydrauliczne MERA-PIAP
' ger

Stenger R.: Pressen mit geregelten Achsen. Prasy z regulowanymi_osiami, Olhydr. u. Pneum. 1990
R. 34 nr 4 5. 233, 234,.237—239, 5 sch.

Proporcjonalne sterowania elektrohydrauliczne znajdujq zastosowanie réwniei w prasach. Przed-
stawiono koncepcije sterowania pras z ruchoma matrycq lub ruchomym stemplem. Jednym 2z istotnych
zagadnierl, ktére stojq przed konstruktorami pras hydraulicznych i innych obrabiarek o tej samej
zasadzie ruchu organu roboczego, jest zapewnienie réwnobieznodci ruchy kilku sitownikéw. Uktady
sterowania elektrohydrauliczne ze wzmocnieniami zapewniajg spetnienie tego wymagania bez doda-
tkowych uktadéw hydraulicznych. Od tych uktadéw wymaga sig réwniez zapewnienia wspSipracy w
cyklu roboczym obejmujacym zamknigcie formy, ruch roboczy, ruch powrotny, otwarcie formy i
usunigcie wypraski. Szybko$¢ ruchéw roboczych, przy ograniczeniu ruchéw jatowych realizowanej
procedury, stanowi o efektywnosci urzadzenia.

Oleksiuk M. 36571/90 40
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3.1.7. Zawory i urzadzenia regulacyjne

621.646.2:538.3.004.14 Zawory elektromagnetyczne MERA—PIAP
- zastosowanie ger

Firmenportrait: Vom Olbrenner zum Automobil. Portret firmy: od palnika olejowego do samochodu,
Othydr. u. Prneum. 1990 R. 34 nr 2 s. 80, 81, 3 fot.

Trudno znalezé punkt wspéiny dia palnika olejowego i samochodu. Dla firmy RAPA tym facznikiem
$3 2awory magnetyczne stanowiace specjalnos¢ tego zaktadu. Osiagniecie obecnej jakosci tego pro-
duktu wymagato pokonania dtugiej drogi. Firma powstata w 1920 roku. W 1967 roku rozpoczeto
produkcje tanich zaworow elektromagnetycznych charakteryzujacych sig jednak duzz niezawo-
dnoscig. Rozszerzeniem oferty byto opracowanie wersji tych zawordéw pracujacych w innych mediach
roboczych: wodzie, powietrzu i gazie. Ideg rozwoju firmy byto zaoferowanie uzytkownikom matych,
tanich elementéw hydraulicznych, ktére znalaztyby zastosowanie w technice napedéw i mechanice
precyzyjnej. Opracowano zawory o $rednicy nominalnej 2,8 mm przeznaczone do pracy przy cisnieniu
200 bar. Wspétpraca z firma Mercedes—Benz AG stworzyta firmie nowe mozliwosci wejscia na rynek
samochodowy — wymagajacy ale bardzo duzy, co dla kazdej firmy jest ciekawg oferta.

Oleksiuk. M. 36505/90 41

4. UKLADY { ZASTOSOWANIA H
4.1. Automatyki i sterowania

621.74 Odlewnictwo MERA—PIAP
681.5.004.14 Technika sterowania eng
automatycznego — zastosowanie

Design news. Automatic multi—process technology for castings and components. Automatic pouring
system pays dividends. Nowe projekty. Automatyzacja procesu obrébki odlewdw i detali. Auto-

matyczny system zalewania sptaca dywidendy. Des. Eng. 1989 Vol. 35 nr 9's. 8.

Wsrdd wielu coraz czedciej obecnie autoratyzowanych proceséw technologicznych znajdujy sie
réwniez procesy odlewania i obrébki odlewdw. 1. Firma Ultraseal America Inc. jest pionierem w
dziedzinie kompleksowe] automatyzacji proceséw obrébki chemicznej i ciepinej odlewSw. Opra-
cowano modutowy system sterowany za pomocq programowalnych sterownikéw PLC, ktdry pozwala
na integracje poszczegdinych operacji i proceséw technologicznych. Dzigki znacznemu zmniejszeniu
itosci operacji pomocniczych — gtéwnie zatadowczo—wy+tadowczych — znacznie ulegt skréceniu czas
i obnizyty si¢ koszty produkgji. 2. Aby nie wypas¢ z konkurenciji firma Neelon Casting Ltd. prze-
prowadzita modernizacje swojej odlewni zeliwa. Zainstalowano tu trzecig linig odlewniczg Disamatic i
bezrdzeniowy piec elektryczny oraz zautomatyzowano proces zalewania metalem. Podczas zalewania
kontrolowany jest poziom metalu w lejku wlewowym z doktadnoscig + 3,0 mm oraz doktadnie
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ustawiane jest wzajemne potozenie pieca wzgledem lejka. Dzieki temu otrzymano lepszg jakos$é
odlewéw:

Flejta E. 36541/90 42
623.452.002.2 Amunicja MERA—PIAP
- produkcja eng

Cell production for munitions. Produkeija gniazdowa amunicji. Manufact. Autom. News 1990 Vol. 4
nr3s.5, 1 fot.

Brytyjska firma Warner Swasey dostarcza dla Pakistanu 2 centra tokarskie do produkcji elementéw
amunicji. Centrum moze produkowaé czesci o cigzarze do 100 kg. Centrum to sktada sie z uniwer-
salnej czteroosiowej tokarki Titan CNC, przenoénikéw wejsciowych i wyjsciowych oraz programo-
wanego portalowego systemu fadowania. Portal ma 10 m dhugosci, dwa oddzielne ramiona za— i
wytadowcze i obejmuje calg tokarke. Mozliwe jest reczne i automatyczne sterowanie portalem,
przenodnikami i tokarka z pulpitu maszyny. Obrabiane s elementy o $rednicy od 120 do 205 mm i
dtugosci od 500 do 900 mm. Do tadowania cigzkich elementéw na podajnik wejsctowy uzywany jest
reczny manipulator odciaZony, ktéry uktada element na pryzmowym toZu, podnoszgcym element
automatycznie na whasciwg wysokoéé do tadowania maszyny. Stad jest on zabierany przez ramie
zatadowcze portalu i pozycjonowany do uchwytu. Po obrdbce ramig¢ wytadowcze odktada element
na przenoénik wyjéciowy.
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65.011.56 Automatyzacja produkcji MERA-PIAP
eng

Novel AGV speeds assemhly. Nowy automatycznie sterowany wdzek przyspiesza montaz. Manufact.
Autom. News 1990 Vol. 4 nr 3s. 8, 1 fot.

Firma Wagner Férdertechnik (RFN) dostarczyta do zaktad6éw General Motors w USA 50 indukcyjnie
prowadzonych automatycznych wozkéw. Wézek automatycznie podejmuje pare osi {przednig i tying)
Z magazynu i przewozi do linii produkcyjnej. Na linii osie umieszczone sa recznie przez robotnika pod
podwoziem samochodu. Wézek ma dwa nozycowe podnosniki, ktére moga dziata¢ indywidualnie dla
doktadnega pozycjonowania osi pod samochodem. Instrukcje ruchu wézka sg przekazywane przez
komputer nqdrzedny do kontrolera ruchu i stamtad przez drut komunikacyjny w podtodze do mikro-
procesora wézka. Jedna z wersji wézka ma mozliwoé¢ obrotu woké} wiasnej osi 0 90° dla osiagniecia
ruchéw bocznych.
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4.2, Pomiarowe

621.3.08.001.6/.7 Przyrzady pomiarowe MERA-PIAP
— rozwdj eng
681.3.04 Systemy numeryczne

Angus H.: Digital technology expands instrumentation capabilities. Technika cyfrowa rozszerza
mozliwosci przyrzadéw. Des. Eng. 1989 Vol. 35 nr 9s. 24, 26, 27, 4 fot.

Technika cyfrowa odgrywa coraz wigksza role w uktadach sterowania i przyrzadach pomiarowych,
natomiast rozwdj mikroprocesoréw i systeméw komunikacyjnych wplywa na wzrost iloci urzadzens
testujacych. Przyrzady te i urzadzenia charakteryzujq sie coraz lepszymi parametrami i bardziej zwartg
budows. W artykule przedstawiono kilkanascie nowoczesnych przyrzad6w i systeméw pomia-
rowo—kontrolnych, opracowanych przez rézne firmy. W wigkszoéci przypadkéw 53 one sterowane
mikroprocesorowo lub przystosowane do wspdtpracy z komputerami za pomocy interfejsu RS—232.
1. Firma Crompton Instruments oferuje inteligentny system pomiarowy, ktéry mierzy, kontroluje i
przesyta dane dotyczace ponad 60 parametréw elektrycznych. 2. Firma Schroeder Industries opra-
cowafa uniwersalny przyrzad do precyzyjnych pomiaréw cidnienia, przeptywu i temperatury w ukta-
dach hydraulicznych. Zasitany bateryjnie przyrzad moze by¢ taczony za pomocg odpowiednich prze-
twornikéw z systernami operacyjnymi. Sygnaty z przetwornikéw s3 przetwarzane przez mikro-
procesor zintegrowany z przyrzadem.
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6. TECHNOLOGIA WYTWARZANIA APARA‘TURY POMIAROWEJ | URZADZEN AUTOMATYKI
6.3. Montaz

621.757 Montaz MERA-PIAP
681.322.002.2 Komputery — produkcja eng

Flexible assembly. Montai elastyczny. Manufact. Autom. News 1990 Vol. 4 nr3s.9, 1 fot.

Firma ICL przeniosta produkejq swoich komputeréw DRS serii 300 do nowej fabryki, w ktdrej
zastosowano elastyczny wydajny system montazu 16 wersji komputeréw. Wydajnosé systemu wynosi
50 tys. modutéw rocznie przy pracy jednozmianowej. System opiera sie na 300—metrowej tasmie
przenofnika FlexLink, biegnacej wzdtuz przed 8 obrotowymi stanowiskami montazu. Na jednym
stanowisku montuje sie 10 modutéw tego samego typu. Wydawanie elementéw i podzespotéw do
stanowiska jest kontrolowane przez sterownik Kanban. Zestawy czeci w jednym pajemniku sq
ustalane w magazynie i w petni zapetnione pojemniki s3 umieszczane na przenosniku i przenoszone do
odpowiedniego stanowiska. Puste pojemniki wracajg do magazynu innym przenosnikiem, a zmonto-
wane moduly sq przesytane do przeprowadzenia testéw i pakowania. System umozliwia stosowanie
techniki , just—in—time"’.
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- 28 —



o

o

6.4. Wybrane zagadnienia materiatowe
678.5.001.6/.7 Tworzywa sztuczne MERA-PIAP
— rozwdj eng

Reiman T.: Plastics and composites reach new heights. Wzrost znaczenia tworzyw sztucznych i kompu-
teréw. Des. Eng. 1989 Vol. 35 nr 9. 16, 17, 20, 21, 4 fot. -

W ciagu ostatnich lat daje sie zauwazy¢ bardzo szybki wzrost zainteresowania tworzywami sztucznymi
i kompozytami. Wzrost konkurencji na $wiecie we wszystkich galgziach przemystu spowodowat
pogor konstruktoréw i producentéw za materiatami tariszymi, 1zejszymi, o lepszych wiasciwosciach.
Na rynku pojawia sig coraz wigcej zupetnie nowych tworzyw. Dzieki zastosowaniu technik kompu-
terowych, a przede wszystkim systeméw CAD, inZynierowie moga je stosunkowo szybko poznaé i
wykorzystaé. Tworzywa sztuczne i Kompozyty stosowane s3 najczeéciej w przemysle lotniczym i
motoryzacyjnym. W wielu przypadkach pozwalajg na znaczne zmniejszenie ilosci czedci oraz na
uproszczenie montazu. Jednym z pierwszych samolotéw wykonanych prawie catkowicie z materiatéw
kompozytowych jest Starship, zdobywca giéwnej nagrody na konferencji poswieconej tworzywom
sztucznym w lutym 1989 roku. W poréwnaniu z wersja metalowy ilos¢ czeéci nowego samolotu
zmalata z 10tys. do 2600. W artykule oméwiono zagadnienia dotyczace tworzyw sztucznych i
kompozytéw jakimi zajmuja sig czotowe firmy pdinocno—amerykariskie.

Flejta E. 36545/90 47
621.746.6.001.6/.7 Technologia stygnigcia MERA—PIAP
odlew6w — rozw6j eng

Abraham T., Pope G. T.: Rapidly solidified materials. Materiaty_gwattownie zestalane, High Tech-
nology 1989 Voi. 9 nr 8 s. 2832, 4 fot. 1 tabl.

Juz od blisko 20 lat znana jest technologia otrzymywania materiatéw RS (rapid solidified, gwattownie
zestalanych), charakteryzujacych sie unikatowymi wiasciwosciami. W typowych procesach meta-
lurgicznych odlewy metalowe ostygaja z przecigtna predkoscia ok. 19C/sek., co umozliwia tworzenie
charakterystycznej struktury krystalicznej kazdego stopu. Raptowne ochiodzenie stopionego ma-
teriatu w tempie 5500—5,5 min®C/sek powoduje tak szybkie jego przejécie ze stanu plynnego do
statego, 2e ,,zamrozone’’ zostajg pewne cechy, charakterystyczne dla tego materiatu jedynie w stanie
ciektym. Materialy RS nazywane tez bywajg metalami amorficznymi' oraz szkfami metalicznymi.
Regulacja parametréw procesu umozliwia wplywanie na strukture czgsteczkowy otrzymywanego
materiatu, co daje w wyniku polepszenie jego wtasciwosci magnetycznych, strukturalnych czy odpor-
nofci na korozje. Mozliwe jest réwniez otrzymywanie nowych stopéw z mieszanin sktadnikéw
separujacych sie w warunkach normalnego krzepnigcia. Technologie te stosuje sig réwniez do otrzy-
mywania drobnych, czystych proszkéw o jednorodnej ziarnistosci. Objasniono technologie otrzymy-
wania materiat6w RS. Materialy RS zastosowano juz W transformatorach dla podstacji energety-
cznych,do produkcji folii lutowniczych oraz silnych i lekkich magneséw Nd—Fe—B, znanych tez pod
nazwa Magnequench, do bezszczotkowych silnikéw pradu statego.
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681.7—1/--9.06.004.11/.14 Elementy optyczne MERA—PIAP
— opis i zastosowanie eng

New crystal means cheaper large lasers. Nowy krysztal to znaczy tarisze wielkie lasery. High Tech-

nology 1989 Vol. 8 nr 9s. 36-37.

Naukowcy z Krajowego Laboratorium Lawrence Livemore LLNL z Kalifornii opracowali nowy
krysztat, kt6ry przyczyni sig najprawdopodobniej do obnizenia kosztu wielkich laserowych systeméw
badawczych o 10%. W poréwnaniu z krysztalami dwuwodnego fosforanu potasu, stosowanymi
“dotychczas w najwigkszych na $wiecie laserach, ten nowy krysztat z fosforanu argininy znacznie
efektywniej przetwarza $wiatto podczerwone IR na $wiatto nadfioletowe UV. Krysztat ten, wedtug
twércéw, nadaje sie specjalnie do przetwarzania $wiatta o falach dluzszych na dwiatto o krétszych
falach, co jest konieczne w najwigkszych $wiatowych laserach badawczych, tzw. fusion lasers.
Wytgczno$é na produkcje takich krysztatéw, wedtug procesu opracowanego w ramach programu
.Laser” przez LLNL, otrzymato przedsigbiorstwo Cleveland (Ohio) Crystals Inc. Planuje ono hodo-
wanie takich krysztatéw, m.in..do generowania harmonicznych czestotliwosci podstawowej w laserach
typu YAG (itrowo—glinowych na bazie krysztatu granatu domieszkiwanego neodymem) oraz do
przeksztatcania laserowego $wiatta podczerwonego na zielone.
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679.87.004.14 Diamenty — zastosowanie MERA-PIAP
681.7.069.24 Lasery eng
Diamon(i"ﬂlns are the new gems. Cienkie warstwy nowym, cennym zastgsowaniem diamentu, High
Technology 1989 Vol. 9 nr 9 s. 39—40. .

Cienkie warstwy diamentowe czeka wielka przysztoé¢ w wielu dziedzinach nowdczesnej techniki.
Miedzy-innymi wysoka odpornos¢ i przewodnos¢ ciepina diamentu predysponuje go jako materiat na
okna w laserowych broniach antyrakietowych czy do budowy tranzystoréw diamentowych, ktére
2dominujg uktady elektroniczne bezzatogowych pojazdéw kosmicznych, ca umozliwi z Kolei zre-
dukowanie systeméw ochtadzajgcych, zajmujacych obecnie do 60% objetosci takich obiektéw. Ele-
menty elektroniczne na bazie diamentowej, dzigki lepszemu odprowadzaniu ciepta, poprawia spra-
wno$é komputeréw i umozliwig produkcje ulepszonych generatoréw mikrofalowych. Potencjalnych
uzytkownikéw i konstruktoréw interesujg szczegbtowe informacje o whasciwodciach rozmaitego
rodzaju materiatéw diamentowych, zwtaszcza cienkowarstwowych, a w tym m.in. szczegétowe infor-
macje na temat parametréw fizyko—technicznych oraz normalizacja warunkéw metrologicznych.
Opracowaniem powyzszych probleméw zajat sie zespét badaczy z Dziatu Inzynierii Materiatowej
Krajowego Instytutu Standaryzacji i Techniki NIST (poprzednio NBS). W obszarze zainteresowart
naukowc6w znajdujq sig réwniez badania nad réznicami rozszerzalnosci cieplnej rozmaitych materia-
6w podkiadowych, takich jak krzem, weglik krzemu czy mullite oraz warstwy diamentowej w
warunkach ich réwnoczesnego stygnigcia w procesie produkcyjnym.
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62-192 Niezawodno4é MERA-PIAP

62—-226 Uszczelnianie w maszynach ger
Galle R., Rawal S.: Elastomere mit ausgezeichneter Spannungsrelaxation. Elastomery z oznaczong

relaksacia naprezeri, Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 4 s. 245247, 2 rys. 2 tabl. 8 wykr. bibliogr.
2 poz.

Uszczelnienie stanowi najczesciej niewielki utamek wartosci maszyny badZ uktadu, w skfad ktérego
wchodzi. Jego awaria prowadzié moze do znacznie wigkszych kosztdw uszkodzenia elementu hydra-
ulicznego lub™ postoju catej maszyny, stad wynika state daZenie producentéw do poprawy nie-
zawodnosci tych uszczelnieri gléwnie poprzez dobér nowych materiatéw. Dla uszczelnieri spoczyn-
kowych waznym parametrem jest czas relaksacji elastomeru bedgcego pod stalym obcigzeniem.
W artykule przedstawiono wyniki badari stanu uszczelniert wykonanych z réznych materiatéw pod-
danych statemu naciskowi i réznym obcigzeniom termicznym.

Oleksiuk M. 36573/90 51

7. KOMPUTERY | ICH ZASTOSOWANIE
1.1, Zastosowanie komputeréw i minikomputeréw

681.322(047.6) Komputery MERA—-PIAP
— nowosci eng

Here come the color laptops. Nowe komputery przeno$ne z kolorowym monitorem, High Technology
1983 Vol. 9 nr 9s. 34-35.

Przewiduje sie, ze w najblizszym czasie firmy Sharp, Toshiba i Zenith zaprezentuja nowe modele
swoich komputeréw przeno$nych typu ,laptop”, bazujacych na procesorze 386 oraz wyposazonych w
kolorowy displej ptynnokrystaliczny. Komputer Sharp 8000, wazacy 8 kg, posiada ekran monitora o
przeRatnej 14" i rozdzielczodci 649x480 elementéw obrazowych (pixel). Zastosowano w nim procesor
20 MHz 386, z pamiecia RAM o pojemnosci 2 Mb do 8 Mb oraz dysk twardy 40 Mb. Zmodyfikowany
1%+calowy monitor komputera Toshiba 5200 rézni si¢ od poprzedniego nieco gorsza rozdzielczoscia
obrazu VGA, ale poza tym posiada taki sam procesor i pamieé (z ew. twardym dyskiem 100 Mb).
Komputer TurboSport 386 firmy Zenith wyposazono w 7° monitor, o jeszcze mniejszej rozdzielczosci
niz poprzednio opisany. Komputer ten pracuje na procesorze 12 MHz 386 i posiada pamiec
typu RAM o pojemnosci 2—3 Mb oraz dysk twardy 40 Mb. Wszystkie te kompute;y nie s3 tapie.
Przewiduje sie, ze beda sprzedawane poczatkowo jako nowo$¢ za 9—11 tys. dol., po czym cena ich
spadnie do 5,5-6,5 tys. dol. a ich gtéwnymi nabywcami beda prelegenci, prezenterzy oraz akwizy-
forzy nowoczesnego biznesu, zastepujacy nimi w ten sposéb rzutniki pisma czy przeZroczy. Umozliwi
im to m.in. konwersacyjne prezentowanie i dyskutowanie mozliwosci oraz perspektyw rozwoju sprze-
dazy, produkgji itp. podczas roboczych spotkar z klientami.
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681.32:621.377—181.48.004.14 Mikroprocesory MERA-~PIAP
— zastosowanie eng

Arendt D., Postét M.: Realtime multiprogramming system for mine control! centre. Wieloprogramowy

system czasu rzeczywistego dla oérodka dyspozycyinego w kopalni. Microproces. a. microsystems
1990 Vol. 14 nr 1s. 39—46, 2 rys. bibliogr. 16 poz.

W artykule przedstawiono szereg zagadnieri zwigzanych z tworzeniem niezawodnych systemow mikro-
procesorowych. Autorzy przekazali swoje doswiadczenia, nabyte podczas realizacji systemu mikro-
procesorowego dla kopalni ,,Belchatéw’. Omdwiono zagadnienia niezawodnosci oprogramowania,
wrazliwosci na bledy obslugi i sprzetu oraz doboru jezykdw programowania, w szczegdinosci
jezykéw umozliwiajgcych prace wsp6ibiezng szeregu zadan jednoczeénie. Przedstawiono strukture
oprogramowania, oméwiono zadania poszczegdinych modutéw, mechanizmy komunikacji pomiedzy
nimi oraz obstuge przerwari. Rozwiazania s3 wzorowane na MODULA-2,

Zakolski J. 36608/90 53

7.3. Oprogramowanie

681.324.001.6/.7 Sieci komputerowe MERA—PIAP
R — rozwdj eng
681.3.07 Pamieci

i
Admiraal J. C., Pronk C.: Distributed store allocation and file management for transputer networks.

System zarzadzania_rozproszong pamiecig i plikami dia siepi_trgnspgt_erg!v@_. Microproces. a. micro-
systems. 1990 Vol. 14 nr 1 s. 10-—-16, 3 rys. bibliogr. 14 poz.

Przedstawiono zasady pracy i parametry uzytkowe rozproszonego Systemu zarzadzania pamiecia w
sieciach transputerowych. MemMan system ma budowe hierarchiczng i poszczeg6ine wezty drzewa
maja ,,rodzicow i potomkoéw’’. Wezet na najwyizszym poziomie hierarchii moze by¢ tylko jeden —
taczy sie bezposrednio z komputerem nadrzednym (host). System napisano w jezyku procesow
réwnolegtych OCCAM-2 shuzacym do programowania sieci transputerowych. Programista uzywajac
MemMan moze utworzy¢ kopie MemMan dla wszystkich weztdéw sieci, ktdre pracujq réwnolegle z
procesami aplikacyjnymi.

Zakolski J. 36607/90 54
681.322.004.14 Komputery MERA-PIAP
— zastosowanie eng

Sato H., Sugiura Y., Fujita M.: Speed tunable finite state machine compiler: ZEPHAD. ZEPHAD —
kompilator automatéw sekwencyjnych z ustawiang szybkosciag, Microproces. a. microsystems 1990
Vol. 14 nr 1 5. 1720, 6 rys. bibliogr. 7 poz.
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Przy projektowaniu uktadéw ASIC (Application Specific Integrated Circuits) czesto czeéé¢ uktadu
mozna wykorzystaé wielokrotnie — zmianom podlega w sposéb uniemozliwiajacy powtdrne wykorzy-
stanie tylko czeé¢ sterujaca (Control Logic Block). Istnieje wigc duze zapotrzebowanie na narzedzia
umozliwiajace szybkie i bezbtedne projektowanie blokéw sterujacych dla uktadéw ASIC. Danymi
wejsciowymi mogq byé opisy sformalizowane {np. w jezyku ,,C"), réwnania boolowskie i tablice
prawdy. System przyjmuje te dane, przetwarza je do postaci schematéw logicznych zfoionych z
bramek AND i OR, optymalizuje kody poszezeg6lnych stanéw automatu, dokonuje minimalizacji i
faktoryzacji sieci kombinacyjnej po czym nastepuje etap doboru szybkosci (ilo$¢ pozioméw logicz-
nych) wzgledem powierzchni 'struktury. Ostatnim etapem jest wygenerowanie listy potgczent (NET
LIST) przystosowanej do standardu Fujitsu CMOS.
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681.322.004.14 Komputery — zastosowanie MERA-—PIAP
623.001.6/.7 Technika wojskowa eng

. — rozwdj

New neural net pushes slﬁeed barier. iazanie sieci j jacej bari -
kosci. High Technology 1989 Vol. 9 nr 9 5. 38-39.

Profesor Oh Han Pao z Case Western Reserve University z Cleveland, Ohio, opracowat nowy sposéb
dziatania | budowy sieci neuronowych. Technika sieci neuronowych znajduje szerokie zastosowania w
technice wojskowej, zwtaszcza przy rozpoznawaniu wzoréw, analizie celéw oraz w systemach obrony
przeciw todziom podwodnym. Ponadto, sieci neuronowe wykorzystywane sg réwniez w rozmaitych
systemach automatycznego uczenia sie. Nowe rozwigzanie sieci, neuronowej, opracowane przez
prof. Pao nazwano siecig potgczeri funkcjonalnych (,.functional link net”). Przewiduje sie, ze dzigki
temu rozwiazaniu obliczenia komputerowe bedg mogly zosta¢ przyspieszone blisko stukrotnie. Do$é
ogéinie objasniono koncepcje i podstawowe zasady dziatania sieci potaczert funkcjonalnych oraz
poréwnano krytycznie te metode z rozwiazaniami stosowanymi dotychczas. Uwypuklono przy tym
zwkaszcza jedna z cech tej hetody, jaka jest rozpraszanie w catej sieci systemu wiedzy, uzyskiwanej w
procesie uczenia sig.

Rudnicki Z. 36594/90 - 56
681.322:658.51/514 Projektowanie wspomagane MERA—PIAP
’ komputerowo . eng

Designing in the 1990s. Projektowanie w latach dziewigédziesiatych, Manufact. Autom. News 1990
Vol. 4 nr 3s. 3, 1 fot.

Firma PAFEC wprowadzita nowy system tréjwymiarowego modelowania, ktéry moze by¢ mody-
fikowany do potrzeb uzytkownika tgcznie z dodawaniem nowych funkcji. Dzieki integracji miedzy
ptaszczyzng a przestrzenia tréjwymiarowg linie kreslone na ptaszczyZnie sg pbZniej czescia modelu
tréjwymiarowego. Jedna 2 cech nowego systemu jest modelowanie parametryczne. Instrukcje para-
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metryczne pozwalaja na uzycie zwigzkéw logicznych do tworzenia prawide} projektowania. System
jest otwarty i moze taczy¢ modelowanie z zastosowaniami takimi jak programowanie NC i elementéw
skoriczonych, co czyni z niego uzyteczne narzedzie.

Petz M. 36533/90 57

9. ROBOTY PRZEMYSLOWE | SZTUCZNA INTELIGENCJA

623.7.001.6..7 Lotnicza technika MERA-PIAP
wojskowa — rozwdj eng
681.3.06 Oprogramowanie

Al to guide hypervelocity vehicle. Wykorzystanie sztucznej inteligencii Al do kierowania hiper-
diwiekowym samolotem, High Technology 1989 Vol. 9 nr9s. 39.

Gdy zawiedzie system nawigacyjny hiperdZwigkowego samolotu kosmicznego, wspdtpracujacy z
satelitarnym systemem pozycjonowania og6lnoziemskiego (Global Positioning System), grozi to
nieobliczalnymi konsekwencjami, z ktérych najprzyjemniejsza jest konieczno$¢ opadnigcia na obce
terytorium. Przy predkosciach z jakimi porusza si¢ samolot hiperdZwiekowy, sytuacja taka nie po-
2o0stawia nawigatorom zadnej rezerwy czasowe] na skorzystanié z pomocniczych systeméw roz-
poznawania znagdu;acych sie na pokladzie, takich jak DTED (Digital Terrain Elevation Data) czy
DFAD (Digital Features Analysis Data). Dla zabezpieczenia sie przed taklm niebezpieczeristwem, w
Centrum Badawczo—Rozwojowym amerykariskich sit powietrznych w erght Patterson Air Force
Base, Dayton, Ohio, planuje sig¢ opracowanie autonomicznego systemu kierowania lotem, z wykorzy-
staniem i w oparciu o rozmaite techniki sztucznej inteligencji Al, przyspieszajacych przetwarzanie
danych uzyskiwanych z czujnikéw. Sercem systemu ma by¢ inteligentny system przetwarzajacy w
czasie rzeczywistym dane zaréwno z uktadu automatycznego rozpoznawania celéw jak i otrzymy-
wanych 2 systeméw DTED i DFAD.

Rudnicki Z. 36595/90 58

338.45:62/691.002.1/2.004.14 Roboty przemystowe MERA-PIAP
— zastosowanie eng

629.114.6.002.2 Samochody — produkcja

GMF takes Volvo sealing order. GMF zamobwienie Volvo na uszczelnianie, Manufact. Autom.

News 1890 Vol. 4 nr 3s. 1-2, 1 fot.

Zrobotyzowany system uszczelniania GMF bedzie zainstalowany w nowej lakierni Volvo w Torslanda
(Szwecja). W sktad tego systemu wchodzi 6 robotéw GMFS200 wyposazonych w systemy wizyjne, a
dbugoéé naktadanego uszczelnienia wynosi 39 m na jedna karoserie. Do tej pory w Volvo pracuje
kilka systemdéw uszczelniania firmy ABB Robotics, dziatajacych réwniez z powodzeniem w innych



zaktadach samochodowych Europy. Przedstawiciel Volvo nie chciat komentowaé tej zmiany
dostawcy. Z2daniem GMF ich systemy Zzrobotyzowane s czotowe w $wiecie dla uszczelniania
malowania. Uruchomiono juz 25 takich systeméw poczynajac od 2—robotowego do ztozonego z
20 robotéw. System dla Volvo sktada si¢ z 2 linii po 3 roboty. System wizyjny okrefla pozycje
samochodu i przesyta informacje o miejscach naktadania uszczelnienia do robotéw. Zastosowanie
systemu wizyjnego jest tarisze niz skomplikowane mechanizmy pozycjonujace doktadnie karoserie.

Petz M. 36532/90 59
338.45:62/69].002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA-PIAP

— zastosowanie eng
621.315.611.002.2 lzolatory — produkcja

Champion standardises robot cells. -Firma Champion_standaryzuje stanowiska zrobotyzowane.
Manufact. Autom. News 1990 Vol. 4 nr 3 s. 12, 1 fot.

Wytwérnia $wiec zaptonowych Champion stosuje do produkcji izolatoréw éwiec uniwersalne stano-
wiska z robotem PUMA 550, W zaktadach w Detroit pracuje 20 takich stanowisk, w Ohio 18 sta-
nowisk. W 1990 roku zostanie uruchomionych 17 stanowisk w zaktadach w Upton w Wielkiej
Brytanii. Wszystkie te 55 stanowisk sq identyczne w projekcie i wykonaniu. Zaktady w Upton pro-
dukujg ok. 800 tys. izolatoréw i ze wzgledu na rosnace zaméwienia inwestuja w bardziej wydajne
stanowiska zrobotyzowane. Izolatory , surowe” 5q produkowane w partiach po 6 sztuk w prasie, ktéra
formuje gotowy ksztatt wewnetrzny, natomiast ksztalt zewnetrzny jest uzyskiwany na szlifierce.
lzolatory przechodza potem przez kontrolny uktad wizyjny i do robota paletyzujacego. Robot jest
wyposazony w chwytak podciénieniowy chwytajacy 10 Jub 13 (zaleznie od wersji) izolatoréw. Rzad
takich izolatoréw jest umieszczany w skrzynce szamotowej majacej 17 lub 20 podwéjnych rzedéw.
Czas cyklu robota wynosi 10 lub 13 sekund. Stanowisko zrobotyzowane pozwolito na 30% zwie-
kszenie wydajnosci, poprawg jakosci i wymuszenie wigkszej dyscypliny technologicznej catego pro-
cesu.

Petz M. 36539/90 60
338.4562/69).002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA—PIAP

— zastosowanie eng
681.322.002.2 Komputery — produkcja

Data safe in robot’s hands. Dane bezpieczne w rekach robota, Manufact. Autom. News 1980 Vol. 4
nr3s. 13,

1BM wykonata zrobotyzowang linig montasu jednostek magazynowania danych w swoich zak tadach
w Mayence (RFN). Linia zawiera 8 zrobotyzowanych stanowisk i montuje dyski, silniki, gtowice
odczytujace | obudowy oraz sprawdza zesp6t w kontrolowanej atmosferze. Na pierwszym stanowisku
silnik jest pozycjonowany i klejony do podstawy. Po 20—minutowym wysychaniu kleju, zesp6t jest
dostarczany przenosnikiem do dfugiego stanowiska, gdzie dwa roboty IBM 7576 naktadajg 9 dyskéw
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na o$ i wyréwnowazajq catoé¢. Nastepnie prasa weiska ten zespdt na miejsce w obudowie i nakretka
jest on zabezpieczany. Po sprawdzeniu czystosci dyskéw zaktadana jest ostona przeciwpyiowa. Dyski
sg nastepnie wyposaZone w serwonapedy i montowane do gtowic odczytujacych przy zachowaniu
stalego odstepu. Zamontowana cato$¢ jest sprawdzana przy pomocy sprezonego powietrza na
hermetycznosé.

Petz M. 36540/90 61
681.32:621.377—-181.48.004.14 Mikroprocesory MERA—-PIAP

— zastosowanie eng
338.45:62/69].002.1/.2 Roboty przemystowe

Kasahara H.: Parallel processing of robot arm dynamic control computation on multimicroprocesors.
Réwnolegte przetwarzanie parametréw dynamicznych w procesie sterowania ramieniem robota przy
wykorzystaniu struktur wielomikroprocesorowych. Microproces. a. microsystems 199Q Vol. 14 nr 1
s. 3-9, 6 rys. 1 tabl. bibliogr. 22 poz.

Aby mdc sterowaé ramieniem robota w czasie rzeczywistym, w przypadku gdy na biezaco wyliczane
s sity i momenty pozwalajace osiagng¢ pozadang trajektorie ruchu, konieczne-jest zastosowanie
urzadzenia o duZej mocy obliczeniowej np. supermikrokomputera. Ze wzgledu na koszty podjgto
préby realizacji tych zadart w oparciu o zestawy wielomikroprpcesorowe. W artykule oméwiono
najnowsze wyniki badar przeprowadzonych na zestawie mikroprocesorowym zbudowanym w oparciu
o elementy g rodziny 86. Rozwiazano problemy zwiazane z dekompozycja réwnari Newtona—Eulera,
w aspekcie “bbliczen _réwnolegtych oraz uzyskano dwukrotne przyspieszenie obliczeri dzieki
zastosowaniu nowego algorytmu zarzadzania procesami obliczeniowymi {DF/IHS — task schedule).
“«

Zakolski J. 36606/90 62

338.45:62/691.002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA-PIAP
— zastosowanie eng

614 Ochrona zdrowia

Engethardt K. G.: An overview of health and human service robotics. Przealad robotéw wykorzysty-
wanych do ochrony zdrowia i obstugi oséb niepetnosprawnych. Robotics 1989 Vol.5 nr3
s. 205226, 3 fot. 2 rys. bibliogr. 50 poz.

Spoteczeristwa coraz czescie) sie starzeja i narastajg problemy zwigzane z opieka nad ludZmi starymi i
chorymi. W wielu placéwkach nauk.owo—badawczych na $wiecie prowadzone s3 prace nad wyko-
rzystaniem robotéw | technik sztucznej inteligencji do rozwigzania tych trudnych zagadnier.
w artykﬁle szeroko omdwiono dziatalnoéé Centrum Robotyki amerykariskiego uniwersytetu Carnegie
Mellon w zakresie zrobotyzowanych systemdéw do ochrony zdrowia i obstugi oséb niepetno-
sprawnych. Duzo uwagi poswigcono sposobom identyfikacji potrzeb przez bezposrednig wspbiprace 2
uzytkownikami robotéw, z uwzglednieniem aspektéw psychologicznych i spotecznych. Opisano
wymagania, jakie muszg speiniaé roboty obstugujace ludzi i oméwiono kilkanascie gidwnych
obszaréw ich, zastosowari. S to m.in. roboty mobiine pormagajgce w poruszaniu sie ludziom niepetno-
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sprawnym lub przewozace chorych; roboty rehabilitacyjne do réznego rodzaju éwiczen fizycznych;
systemy sledzace zachowanie si¢ pacjentéw; roboty rozwozace lekarstwa i positki, wykonujgce prace
w kuchni, pralni; $cielgce 62ka; sprzatajgce i dezynfekujace pomieszczenia w szpitalach i domach
opieki spotecznej. Osobng grupe stanowia systemy ekspertowe pomagajace lekarzom w diagnozowa-
niu oraz roboty wykorzystywane podczas operacji chirurgicznych.

Flejta E. 36558/90 63

338.45:62/691002.1/ 2004.14 Roboty przemystowe MERA-PIAP
— zastosowanie eng

364.444 Rehabilitacja

Napper S. A., Seaman R. L.: Applications of robots in rehabilitation. Zastosowanie robotéw do
rehabilitacji. Robotics 1989 Vol. 5 nr 3 s. 227-239, 1 tabl. bibliogr .99 poz.

W ostatnich latach znacznie wzrosta iloéé robotéw wykorzystywanych przez osoby niepetnosprawne,
chore lub w podesztym wieku. Z dokonanej analizy wynika, ze w wielu przypadkach moga tu by¢
zastosowane aktualnie istniejace roboty przemystowe lub edukacyjne. W artykule dokonano przegladu
codziennych czynnosci, w wykonywaniu ktérych robot moze wyreczyé niepetnosprawnego cztowie-
ka. Sa to m.in. dziatania zwigzane z przygotowaniem i podawaniem positkéw (otwieranie i zamykanie
butelek, nalewanie napojéw, karmienie tyzeczka lub widelcem, krojenie ciasta), zachowaniem higieny
osobistej (szczotkowanie wtoséw, mycie zeb6w, golenie maszynka elektryczna, mycie i kapanie,
wycieranie twarzy, nakfadanie kosmetykéw), obstugg urzadzeri domowych (przesuwanie stoléw;
2dejmowanie z pdiek i podawanie przedmiotdw; wtaczanie i wytaczanie radia, TV, magnetofonu,
$wiatta; uzywanie telefonu), obstuga komputera. Nastgpna grupa to czynnodci, ktérymi mozna
sterowaé 2za pomocy glosu i Systemu rozpoznawania mowy. Przedstawiono kilka konkretnych
zastosowart robotéw m.in. PUMA. Oméwiono rézne aspekty techniczne, ekonomiczne i zagadnienia
bezpieczeristwa, ktére maja wpilyw na konstrukcje robotéw wykorzystywanych przez ludzi
niepetnosprawnych.

Flejta E. 36559/90 64

338.45:62/69).002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA—PIAP
— zastosowanie eng
614 Ochrona zdrowia

Edwards R.: Diffussion of robotic innovations in health care environments using the interactive
evaluation methodology. Zastosowanie robotéw w sektorze ochrony zdrowia i ustugowym, Robotics
1989 Vol. 5 nr 3'5. 241250, 2 rys. bibliogr. 27 poz.

Udane zastosowanie robotéw do ochrony zdrowia i obstugi 0séb niepetnosprawnych zalezy od wielu
czynnikéw. Obok uwarunkowari finansowych bardzo wainy jest czynnik ,judzki”. W artykule
dokonano przegladu prac naukowo—badawczych dotyczacych opracowania metodyki wprowadzania
robotéw do sektora ochrony zdrowia i ustugowego. Najwieksza uwage nalezy zwrécié na fcista
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wspblprace inzynieréw z bezposrednimi uzytkownikami robotéw i personelem medycznym, gdyz oni
moga najlepiej okreéli¢ wymagania stawiane robotom.

Flejta E. 36560/90 65

338.45:62/691.002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA-PIAP
— zastosowanie eng

621.86 Srodki transportu

Evans J. i in.y HeIpMateTM: A robotic materials transport system. H_glpMateTM: zrobotyzowany
system transportu materiatéw. Robotics 1988 Vol. 5 nr 3 5. 261256, 1 fot. 2 tabl. bibliogr. 20 poz.

HeIpMateTM jest zrobotyzowanym automatycznym systemem transportu materiatéw, przeznaczo-
nym dla szpitali i doméw opieki, opracowanym w USA. HelpMate wyposazony zostat w system
wizyjny oraz czujniki zblizeniowe (ultradZwigkowy i podczerwieni), umozliwiajace nawigacje wzd tuz
korytarzy i omijanie napotkanych na drodze przeszkdd. Robot moze porusza sig po terenie szpitala
wzdtuz trasy zakodowanej w pamieci, przenoszac lekarstwa, positki, prébki labolatoryjne, substancje
niebezpieczne i szkodliwe dla zdrowia, odpadki, raporty i sprawozdania administracyjne. Robot ten
bedzie szczegbinie przydatny na drugiej i trzeciej zmianie, gdy w szpitalu najczesciej jest najmniejsza
ilo$¢ personelu. W artykule przedstawiono analize wymagat funkcjonalnych oraz opisano sposéb
nawigacji i strukture softwaru systemu HelpMate.

Flejta E. 36561/90 66
»
338.45:62/69].002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe ° MERA—PIAP
— zastosowanie eng
64 Gospodarstwo domowe

Croweley J. L.: Planning and execution of tasks for a domestic robot. Planowanie i realizacja zadat dla
robota domowego: Robotics 1989 Vol. 5 nr 3 5. 267—272, 1 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr. 18 poz.

Jestesmy Swiadkami kolejnej rewolucji w przemy$le. Coraz czgéciej maszyny liczace i roboty zastepuja
ludzi w pracy umystowej i fizycznej. Dziedzing, w ktérej jednak postep nastgpuje stosunkowo woino
jest gospodarstwo domowe, bedace Srodowiskiem trudnym do identyfikacii, stale zmieniajgcym sie w
spos¢b nieprzewidziany. Zaprojektowanie robota, ktéry wykonywalby rézne prace domowe
(np. sprzgtanie ze stotu, zbieranie przedmiotéw rozsypanych na podiodze, zmywanie talerzy)
napotyka na duze trudnosci. W artykule rozpatrzono zagadnienia zwigzane z tworzeniem struktury
systemu przetwarzania informacji dla robota do prac domowych. Zaproponowano hierarchiczna
strukture sterowania asynchronicznego. Czynnosci manipulacyjne, ruch i percepcja robota s
sterowane za pomocy programu nadrzednego bazujacego na zebranej wiedzy, ktéry planuje i
nadzoruje wykonanie kolejnych zadari.

Flejta E. 36562/30 67
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338.45:62/69].002.1/.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP
' 65.015.12 Organizacja miejsca pracy eng

Bestaoui Y.: On line motion generation with velocity and acceleration constraints. Metoda on—fine
wyznaczania trajektorii ruchu robota z uwzglednieniem wigzdéw dotyczacych predkoéci i przyspiesze-
nia. Robotics 1989 Vol. 5 nr 3. 279288, 15 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr. 10 poz.

Najogéiniej rzecz ujmujac zadaniem robota jest przeniesienie detalu (obra‘bianego przedmiotu, narze-
dzia itp.) wadtuz okresionej w przestrzeni trajektorii, z zachowaniem zadanej orientacji tego detalu.
W artykule poruszono zayadnienia zwigzane z metodami wyznaczania on—line trajektorii robota w
przestrzeni wielowymiarowej, z okresleniem parametréw ruchu dla wszystkich stopni swobody
manipulatora {potozenie, predko$é, przyspieszenie). Wykorzystano tu informacje otrzymywane z
czujnikow, dotyczace aktualnego pofozenia robota, kompensujace wplyw nieprzewidzianych zmian w
procesie technologicznym. Zastosowano kryterium optymalizacji bazujace na mlmmalnym czasie
przejscia. Aby przedstawi¢ skutecznos$é zaproponowanego algorytmu podano wymkl symulacji
komputerowej ruchu robota Stanford.

Flejta E. 36563/90 68

65.011.56 Automatyzacja produkcji MERA~PIAP

338.45:62/69].002.1/.2 Roboty przemystowe eng

Annual report of UK investment in robot automation in manufacturing industry. Doroczny raport o
¢ stanie robotyki w przemysle wytwérczym w Wielkiej Brytanii. Robotics 1989 Vol. 5 nr 3's. 289-292,

9 rys.

Brytyjskie stowarzyszenie BRA (British Robot Association) przedstawito w postaci tabel i wykreséw
' dane statystyczne dotyczace rozwoju robotyki w Wielkiej Brytanii na tle robotyki $wiatowej w
' 1988 roku. Catkowita ilo$é robotéw zainstalowanych w Wielkiej Brytanii do kofica 1988 roku
wynosita 5034. Najwiecej robotéw zastosowano dotychczas do automatyzacji formowania
wtryskowego — 986, spawania tukowego — 679, fadowania i roztadowania maszyn — 599, zgrzewania
punktowego — 591, montazu —493. Najczeiciej robotyzowane przemysty to: motoryzacyjny
— 1540 robotéw, tworzyw sztucznych — 980, elektryczno—elektroniczny — 543, maszynowy — 488.
Najdrozsze w Wielkiej Brytanii s roboty spawalnicze i zgrzewalnicze.

. Flejta E. 36564/90 69
338.45:62/69].002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA—-PIAP
— zastosowanie eng

Bruhm H., Deisenroth J.,Schadler P.: On the design and simulation—based validation of an active

compliance faw for multi—arm rabots. Projektowanie i symulacja czynnej podatnosci dla robotéw o
wielu ramionach. Robotics 1989 Vol. 5 nr 4 5. 307321, 12 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr. 26 poz.

.
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W ciagu ostatnich dziesieciu lat coraz wigeej uwagi poswieca sig zrobotyzowanym systemom
wyposazonym w kilka wspotpracujgcych ramion. Systemy te sg szczegblinie przydatne w $rodowisku o
nieokreslonej strukturze i do wykonywania zadari nie przeznaczonych dotychczas do robotyzacji,
m.in. przy automatyzacji prac budowlanych, do obstugi i naprawy urzadzeri w przestrzeni kosmicznej.
Dzigki zastosowaniu robotéw o kilku ramionach mozliwa jest manipulacja duiymi i ciezkimi
przedmiotami. W takim przypadku na wspOtpracujace ramiona nalozone sz dodatkowe wigzy
pochodzace od wspdinie trzymanego przedmiotu. W artykule przedstawiono problemy zwiazane z
zapewnieniem odpowiedniego roztozenia sit dla tych wiezéw. Zaprezeptowano wykorzystanie
sp‘ecjalnego sprzezenia zwrotnego nadajacego uktadowi czynng podatnos$é. Przedstawiono metode
projektowania podatnego sterownika sktadajacg sie z dwdch etapéw: projektowania struktur i
dynamiki uktadu. Zaprezentowano program symulujagcy MAROSIM dla robota o wielu ramionach.
Oméwione’ w artykule prace $3 prowadzone na politechnice w Darmstadt (RFN) na zlecenie
Europejskiej Agencji Przestrzeni Kgsmicznei.

Flejta E. 36598/90 70

338.45 $62/69].002.1/.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP

681.5 Technika sterowania eng
automatycznego

Dauchez P., Fourier A., Jourdan R.: Hybrid control of a two—arm robot for complex tasks.
Sterowanie hybrydowe robotem o dwéch ramionach, wykonujacym skomplikowane prace. Robotics
1989 Vol. 5 nr 4 5. 323-332, 7 rys. wzory bibliogr. 13 poz.
&,

Coraz czeﬁ‘ﬁ%j‘w przemysle oraz do prac w przestrzeni kosmiczne] i pod woda wykorzystywane s
roboty o kilku ramionach. Stosuje sie je m.in. do przenoszenia przédmiotéw duzych, ciezkich i o
malej sztywnosci, do montasu detali w $rodowisku o nieokreslonej strukturze, do przemieszczania
pojazddéw podwodnych. Wszystkie te przypadki wymagajq rozwigzania wielu probleméw dotyczacych
sze‘rokq_ pojetej koordynaciji pracy ramion. W artykule rozpatrzono zagadnienia sterowania robotem o
dwéch ramionach. Czesto nie wystarcza tu prosty schemat sterowania pozycyjnego i konietzne jest
sterowanie hydrauliczne. D“waj uczeni M. Uchiyama i P. Dauchez 2aproponowali symetryczne
hybrydowe sterowanie potozeniem/sita dla manipulacji sztywnym przedmiotem sztywno trzymanym
przez dwa ramidna. Podsumowano wyniki tej teorii i wskazano na istniejgce ograniczenia. Przeanalizo-
wano kilka przyktadéw, w ktérych nie moina poming¢ ruchu wzglednego elementdw wykonawczych
(manipulacja sztywnami przedmiotami' trzymanymi w sposéb nie—sztywny, deformacje przedmiotu
wynikajace z jego matej sztywnosci, taczenie dwdch przedmiotéw w przestrzeni) i padano schematy
ich ukfadéw sterowania. Aby oceni¢ wyniki teoretyczne zbudowano stanowisko badawcze
wyposazone w dwa 6—osiowe roboty PUMA 560 i sterownik SCOM 1 o strukturze réwnolegtej,
opracowany przez francuska firme AICO, realizujacy sterowanie hybrydowe.
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Hayati S., Tso K., Lee T.: Dual arm cordination and control. Koordynacja wspbipracy i sterowanie

dwoma ramionami. Robotics 1989 Vol.5 nr 4 s. 333-344, 2 fot. 8 rys. wzory, bibliogr. 33 poz.

Przy robotyzacji niektérych prac, np. transportowych i montazowych, konieczne bywa czasem
zastosowanie dwéch robotow lub robota o dwéch ramionach. O powodzeniu catego przedsigwzigcia
decyduje tu prawidtowa wsp6tpraca ramion. W artykule oméwiono zagadnienia dotyczace koordynacji
i sterowania dwoma ramionami robotéw. Zagadnienia te mozna podzieli¢ na dwie grupy. Pierwsza z
nich obejmuje okreslenie i realizacje trajektorii ruchu tych ramion, druga dotyczy sterowania nimi.
Poniewaz podczas wspétpracy oba ramiona moga mie¢ jednoczesnie kontakt z tym samym detalem,
np. podczas sztywnego trzymania, przy projektowaniu uktadu sterujgcego nalezy uwzglednié sity
wzajemnego oddziatywania miedzy robotami i detalami. W niektdrych przypadkach moze istnied¢
koniecznosé okreslenia sit z jakimi roboty powinny oddzialywaé na trzymany wspéinie przedmiot.
Przedstawiono jedng z metod sterowania ramionami wspdtpracujacych robotéw, wyKorzystujacy
zasade pracy w uktadzie typu ,,master/slave”’ {pan—niewolnik). Zaprezentowano i pordwnano wyniki
eksperymentéw polegajacych na sterowaniu robotami przenoszacymi detal dla przypadkéw z kontrolg
i bez kontroli sit oddziatywania.
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Nilakantan A., Hayward V.: The synchronization of multiple manipulators in Kali. System Kali
synchronizujaey ruchy wielu manipulatoréw. Robotics 1989 Vol. 5 nr 4 5. 345--358, 4 rys. bibliogr.
8 poz.

Wzajemna synchronizacja ruchéw ramion kilku wspéipracujacych manipulatoréw i synchronizacja
tych ruchéw w zaleznosci od sytuacji zewngtrznej to jedno z podstawowych zagadnieri jakie nalezy
rozwiaza¢ opracowujac sterowanie systemem , wieloramiennym’’. W artykule przedstawiono nowe
podejscie do tego problemu, wykorzystujace koncepcje ,.systemu ruchu” jako pojecia abstrakcyjnego, B
wygodnego przy programowaniu ruchow sprzegnietych ze soba. Ruchy, traktowane jako procesy,
mogs sie ze sobg komunikowaé i wplywad na siebie za pomocy sygnat6w sterujacych. Podczas
.przechodzenia” ruchéw z jednego stanu do drugiego nalezy uwzgledni¢ dynamike systemu. Na kilku
przyktadach pokezano zastosowanie przyjetego schematu dia dwdch wsp6tpracujacych ramion, do
koordynacji ruchéw robota kroczacego i synchronizacji pracy palcéw antropomorficznego urzadzenia
wykonawczego ‘robota. Zaproponowane rozwigzanie zostalo ujete w postaci systemu softwarowego
Kali, bazujacego na jezyku RCCL (Robot Control C Library).
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Kokkinis T.: Dynamic hybrid control of cooperating robots by nonlinear inversion. Dynamiczne
hybrydowe sterowanie wsp6pracujgcymi robotami, wykorzystujgce inwersie nieliniowa. Robotics
1989 Vol. 5 nr 4 s. 359368, 2 rys. wzory, bibliogr. 12 poz.

Problemy zwigzane z zastosowaniem dwéch lub wigkszej ilodci ramion robotéw do wykonania jednego
zadania manipulacyjnego coraz czesciej 53 przedmiotem badari naukowych. W pordwnaniu 2z
pojedynczym ramieniem taki ,wieloramienny” system charakteryzuje si¢ wieksza elastycznoscig i
wydajnodcia, szczegdinie w srodowisku o nieokreélonej strukturze (np.w przestrzeni kosmicznej).
Cena, jaka za to pflaci sie jest bardziej skomplikowany opis systemu oraz trudniejsze modelowanie i
sterowanie. W artykule oméwiono problemy wystgpujace podczas manipulacji sztywnym detalem za .
pomoca dwoéch ramion. Jesli rozpatrywane jest tylko potozenie’ detalu, wéwczas w odwrotnym
zagadnieniu dynamiki takiego Systemu wystepuje zjawisko redundancji, poniewaz ilos¢ napeddw
przewyisza iloéé stopni swobody detalu. Wprowadzenie wewnetrznej sity oddziatujacej na detal jako
wielkoéci sterowanej likwiduje te redundancje. Dla potrzeb opisu matematycznego system ,.dwura-
mienny”’ zostal potraktowany jako zamknigty faricuch mechaniczny, z elastycznym potaczeniem
miedzy detalem a chwytakami. Wprowadzenie tej podatnosci do modelu matematycznego umozliwia
potraktowanie sity wewnetrznej jako wielkosci wyjsciowej systemu i rozwigzanie odwrotnego
zagadnienia kinematycznego, bazujace na inwersji nieliniowe]. Zaproponowano hybrydowy uktad
sterowania dla tego systemu, wykorzystujacy sterownik PD.

4
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Kopf C. D.:‘ Dynamic two arm hybrid position/force control. Dynamiczne hybrydowe sterowanie, ¢
polozeniem/sita dla dwéch ramion, Robotics 1989 Vol.5 nr4 s.369-376, 3rys. 1tabl. wzory
bibliogr. 13 poz. '
Zadaniem najczesciej wykonywanym przez zrobotyzowany system 2awierajacy dwa ramiona jest K
manipulowanie jednym detalem. Aby taki system w petni wykorzystac, oprocz zapewnienia wiasciwej e

wspblpracy ramion nalezy takze zapewni¢ moiliwo$¢ sterowania jego sita zewnetrzna. Przyktadem
moga tu byé dwa roboty montujace zespoly stacji kosmicznej. Po doprowadzeniu detali do
odpowiedniej pozycji musi byé przytozona sita, umozliwiajaca ich potaczenie. Wymaga to zastoso-
wania szybko i doktadnie dziatajacego hybrydowego uktadu sterowania pofozeniem/sita, uwzglednia-
jacego dynamike systemu. Musza byé jasno zdefiniowane sity zewngtrzne i wewnetrzne wykorzysty-
wane w petli sterowania. W artykule poréwnano kilka sposobéw okreslenia sity wewnetrznej i podano
przyktadowy rozklad obcigienia. Zaproponowano sterownik, w ktdrym uwzgiedniono dynamike
systemu oraz site wewnetrzng i zewnetrzna, co pozwolito na zmniejszenie btedu sterowania.
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Nguyen C. C., Pooran F. J.: Dynamic analysis of a 6 DOF CKCM robot end—effector for dual—arm

telerobot systems. Dynamiczna analiza urzadzenia wykonawczego o strukturze CKCM i 6-ciu stop:
niach swobody dla telerobotéw 2z podwéinym ramieniem. Robotics 1989 Vol.5 nr4 s. 377-394,
1 fot. 10 rys. 2 tabl. wzory, bibliogr. 20 poz.

Realizacja réznych prac w przestrzeni kosmicznej, takich jak np. obstuga i naprawy pojazdéw kos-
micznych jest bardzo niebezpieczna. Dlatego tez NASA skupita uwage na pracach naukowo—badaw-
czych 2 zakresu telerobotyki. System telerobota pracujacy w uktadzie ,,master—slave” (pan—niewol-
nik) sktada sie zazwyczaj z ramienia, stanowiacego cze$¢ nadawczg oraz z dwéch ramion odbiorczych,
wyposazonych w urzadzenia wykonawcze. W artykule przedstawiono modet urzadzenia wykonawcze-
go o strukturze CKCM (closed—kinematic chain mechanism — mechanizm o zamknigtym taricuchu
kinematycznym) i szesciu stopniach swobody, przeznaczony do badari zwigzanych z wykorzystaniem
teterobotéw do montaiu réznych zespoidw w przestrzeni kosmicznej. Urzadzenie to o stosunkowo
matej przestrzeni roboczej i niskiej manewrowosci charakteryzuje sig¢ bardzo dobra doktadnoscig
pozycjonowania dzigki duzej sztywnosci strukturalnej i nie kumulowaniu sig biedow wprowadzonych
przez poszczegbine cztony. W artykule przeprowadzono analize dynamiki urzadzenia wykonawczego.
Zaprezentowano rozwigzanie odwrotnego zagadnienia kinematycznego. Wykorzystanie komputerowej
symulacji umoiliwito uproszczenie réwnar Lagrange’a przez pominigcie sity odérodkowej i Coriolisa.
Zbadano takie wplyw réznych parametréw systemu teleoperatora (np. masa cztonéw i jej roztozenie,
wzajemne usytuowanie cztonéw, wymiary sitownikéw) na dynamike urzadzenia wykonawczego.
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Kim K. I.: Two strategies of position and force control for two industrial robots. handling a single
object. Dwie metody sterowania potozeniem i sitg dla dwéch robot6w przemystowych przenoszacych
jeden przedmiot. Robotics 1989 Vol.5 nré s. 395-403, 1 fot. 5 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr. 12 poz.

Ostatnio wiele uwagi poswigca sie zagadnieniom dotyczacym wspStpracy dwéch robot6w przenosza-
cych jeden przedmiot. W tym przypadku ilo$¢ momentéw dziatajgcych na ten przedmiot jest wigksza
od liczby jego stopni swobody. Duze znaczenie ma tu rozktad si miedzy robotami. Od jego optymali-
zacji zalezy minimalne zuzycie energii i wielko$¢ sit reakcji pomiedzy detalem a chwytakami. W arty-
kule oméwiono zagadnienia zwigzane: ze sterowaniem potozeniem i sita dla zespotu dwoch wspbipra-
cujacych robotéw. Zaproponowano dwie metody sterowania. W pierwszej nich bezpoérednio steruje
si¢ polozeniem obu robotéw, natomiast sterowanie sita odbywa sig pofrednio. W drugiej steruje sig
polozeniem robota prowadzacego i sitq robota prowadzonego. W obw przypadkach dia sterowania
polozenjem wykorzystuje sie sterowanie PD, a dla sterowania sita — proporcjonaine. Przeprowadzona
analiza wykazata stabilnoéé systemu przy obu metodach sterowania. Natomiast dla pierwszej metody
wyeliminowanie powstajacych beddw wymaga zastosowania sterowania PID.
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621.3-55:621.38.004.14 Regulatory elektroniczne MERA—PIAP
— zastosowanie ger
621.11 Pojazdy naziemne

Karasch M.: Neue Schritte in der Entwicklung von mobiltauglicher, digitaler Elektronik. Nowe krokiw
rozwoju elektroniki cyfrowej przystosowanej do uzycia w pojazdach. Othydr. u. Pneum. 1989 R. 33
nr 11 s. 854—859, 2 rys. 14 sch, 4 tabl.

Elektroniczne regulatory hydraulicznych ukladéw w maszynach roboczych i pojazdach sg w ciagu
ostatnich 3—4 lat coraz powszechniej uzywane przez producentéw tych maszyn. Reczne sterowanie
jazda oraz pracg organéw wykonawczych w 80% nalezy juz do przesztoéci. Obecnie okoto 1/3
systeméw napedowych jest sterowanych, kontrolowanych lub regulowanych wylacznie przez
elektroniczne uktady cyfrowe. W artykule przedstawiono przeglad aktualnego stanu techniki w tej
dziedzinie oraz kierunkéw prac rozwojowych. Obszar zastosowari tych uktadéw mozna podzieli¢ na
dwie grupy: napedy maszyn gtéwnie jezdzacych (tadowarki kotowe, wézki podnosnikowe, zgarniarki,
ciagniki, pojazdy lotniskowe) i napedy mobilnych maszyn roboczych (waice drogowe, kombajny
zboiowe, maszyny frezujace i wiercace itp.). W te] ostatniej grupie, oprécz kierowania uktadem jazdy,
regulowane i sterowane s napedy réinych, czesto kilku, organéw wykonawczych. Dokonano tez
przegladu narazeri uktadéw sterowania, co okresla warunki pracy i badart tych uktadéw.
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629.11.012.8 Resory ger

Acker B, Darenberg W., Gall H.: Aktive Federung fiir Personenwagen. Czynne resorowanie w
samochodach osobowych. Olhydr. u. Pneum. 1989 R. 33 nr 115, 874—877, 1 fot. 2 rys. 1 sch.

Na przyk+adzie samochodu osobowego Mercedes przedstawiono koncepcje oraz osiagniecia w zakresie
hydraulicznego poziomowania kabiny samochodowej. Resorowanie samochodu musi spetnia¢ kilka,
czgsciowo wzajenthie wykluczajacych sie wymagan: konifort jazdy (minimalizacja przyspieszeri
pionowych), bezpieczeristwo (zapewnienie docisku k64 do jezdni), ttumienie drgad o wysokich
czgstotliwofciach generowanych przez nieréwnosci jezdni, ktére moga przeniesé sie na karoserie
powodujac wiele ujemnych efektéw (od niebezpieczeristwa awarii poczynajac a na hatasie koricZac),
regulacjia poziomu kabiny, zapewnienie utrzymania odpowiedniej.geometrii podwozia z okréélonymi
luzami oraz wyttumienie drgar} pochodzacych od wirujacych két. Uktad’ poziomowania karoserii
wymaga wyposazenia go w odpowiedni zestaw czujnikéw. Nalezg do nich czujniki przyspieszers
kazdego z két, czujniki sity i przesunigcia elementu sprezystego kazdego kota oraz trzy czujniki
przyspieszer karoserii rozmieszczone z tytu (dwa) i z przodu (jeden) samochodu. Ruch serwocylindra
*W resorze realizowany jest z wykorzystaniem mikroprocesorowej jednostki centralnej.
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621.6.004.14 Hydraulika — zastosowanie MERA—PIAP
629.11.014 Urzadzenia do kierowania oer

Wallentowitz H.: Hydraulik in Lenksystemen fiir 2 und 4 Rader. Hydraulika w systemach kierowania
dla 2i 4 két. Othydr. u. Pneum. 1989 R. 33 nr 115, 878—889, 36 rys. 6 sch. 1 wykr. bibliogr. 33 poz.

Do wspomagania kierowania samochodem osobowym uzywane s3 coraz powszechniej wzmacniacze
hydrauliczne. Przewiduje sig, ze w potowie lat 90—tych tylko najmniejsze samochody bedg obywaty
si¢ bez wspomagania. Uktady wspomagania pozwalajg na kierowanie kotami przednimi i tylnymi
{kierowanie jednoczesnie czterema kolami), co umoZliwia wykonywanie zakretéw o mniejszym
promieniu i utatwia parkowanie. Rozwiazania te przyjmowane sg gtéwnie przez firmy niemieckie
(Porsche i Opel) oraz japoriskie (Honda, Mazda, Mitsubishi, Nissan). Rozwéj tych sterowari jest
moiliwy jedynie dzigki rozwojowi elektroniki. Konstrukcje mechaniczno—hydrauliczne z biegiem
czasu tracg na znaczeniu.
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Wykaz katalogéw zagranicznych za pierwsze pétrocze 1990 roku

. Annual Report 1989. Tokio 1989 ALPS.

2. New products guide. Tokio 1990 ALPS.
3. Liquid crystal displays. Tokio 1990 ALPS.

4. The worldwide network of Alps. Tokio 1980 ALPS.
5. Printers. Tokio 1990 ALPS.
6. Remote control units. Tokio 1990 ALPS.
7. Variable capacitors, Tokio 1990 ALPS.
8. Keyboard switches. Tokic 1990 ALPS.
9. Fixed resistors. Tokio 1980 ALPS.
10. FM/AM tuners. Tokio 1990 ALPS.
11. Potentiometers. Tokio 1990 ALPS.
12. Alpanel switches (membrane switches). Tokio 1990 ALPS.
13. Switches. Tokio 1990 ALPS.
14. Product news. London 1990 ABB.
15. Kupolofen. Kalundborg 1990 BUKH.
16. Hydraulic and thermic calculations for district Heating networks on PC. Virum 1890
COWiconsult.
17. Annual Report 1988/89. Virum 1920 COWlconsuit.
18. PC software for instrumentation and process control. Hitchin 1990 CES.
19. HRGC Mega Series. Milano 1990 CARLO ERBA Instrum.
20. Dieselmotoren... Kalundborg 1990 BUKH.
21. Dust collectors. Kalundborg 1890 BUKH.
22. Low flow measurement and control instruments. Veenendaal 1990 BROOKS.
23. Termostaty przygrzejnikowe. Warszawa 1990 DANFOSS.
24. Linecard. Stuttgart 1990 ECN—DACOM.
25, Uberwachung, Messung, Regelung. Berlin 1990 EARL.
26. Advanced Counters for high—resolution, high—accuracy of frequency and time. Tokio 1890
ADVANTEST.
27. For every need of your machining factory. Hildin 1990 FANUC.
28. Laser—Luftpartikelzihler Modelte. LAS2 und LAS10PC. Piding 1990 GRIMM.
29. Gesellschaft fiir Steuer— und Regeltechnik. Berlin 1890 LAASER a. Co.
30. Ekonomiczna eksploatacja i utrzymanie sitowni parowej i okregowej Xydro—X A/S. Hjallerup
1990 HYDROX.
31. Computer systems from HP. Hannower 1990 HEWLETT—PACKARD.
32. Messverstirker—System alpha 3000. Darmstadt 1990 HBM
33. Messverkstéarker Ubersicht. Darmstadt 1990 HBM.
34. Wigezellen Kraftauhnehmer Ubersicht. Darmstadt 1990 HBM.
35. Internationale Ringmessung fiir Drehmomente mit HBM—Messkette. Darmstadt 1990 HBM.
36. Program for the electrical measurement of mechanical quaitities. Darmstadt 1880 HBM.
37. Dehnungsmesstreifen mit Zubehér. Darmstadt 1980 HBM.
38. Gasanalyse. Frankfurt 1990 HARTMANN u. BRAUN.
39. Narzedzia do obrdbki przemystowej metalu, drewna, tworzyw sztucznych, kamieni i innych
materiatdw, Wiederi 1990 IPEMA.
40. Books, videotapes, software a. more. Bruksela 1990 iSA.
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41, |EEE Computer Society Press. Bruksela 1990 IEEE.

42. Kluge Kopfe wissen, das auch Werkstoffe ihre Schwéren haben. Ebermannstadt 1990 {BG.

43, Test and measuring instruments. Tokio 1990 IWATSU.

44, Electric drive painting robot for painting system KRE—400. Tokio 1990 KOBELCO.

45. Garantie fir prazise zuverldssige Messungen — auch in Zukunft. Aabyhej 1990 KAMSTRUP.

46. Gute Tips. Ostfildern 1990 KISTLER.

47. Flexible measuring systems. Castle Donington 1980 LK.

48, Catalogue. 1990 LOGSTOR RGR.

49, Guordion. Berlin 1990 META ELEKTRONIK.

50. The complete OE—5 gas and dual—fuel burner range for heating and process heat instaliations.
Diibendorf 1990 OERTLI AG.

51. Light sources monochromators detection systems. Stradford 1880 ORIEL.

52, Industrial production. Lozanna 1990 PARTNER.

53. Catalogue. 1990 A/S RIBE.

54, Reichelt Katalog Forder— und Verbindungstechnik. Heidelberg 1990 REICHELT
CHEMIETECHNIK.

55, Thomachrom. Heidelberg 1990 REICHELT CHEMIETECHNIK.

56. Reichelt Katalog Filtration. Heideiberg 1980 REICHELT CHEMIETECHNIK.

57. Kontroligerite. Waldkraiburg/Obb. 1990 SCHMIDT.

58. Shamban sealing systems. Helsingor 1990 SHAMBAN.

59. We make the future easier. Soborg/Copenhagen 1990 STL.

60. Messgerite fir Druck, Differenzdruck, Druchfluss und Fiillstand. Berlin 1990 SIEMENS.

61. Electrical, electronic, mechanical. 1980 TSL.

62. Union Construction Firmenprofil. Fredericia 1990 UNION.

63. Vitomig M3000. Hertford 1990 VITOSONICS.

64. Wenn Sie dber die Qualitit der Messflussigket immer genau informiert sein mochten. Wiederi 1990
YEW. s

1

— 48 —
(4



PRZEMYSLOWY INSTYTUT AUTOMATYKI | POMIAROW
.MERA-PIAP”

Branzowy Oérodek Informacii Naukowo-Technicznej

i Ekonomicznej

02-222 Warszawa, Al Jerozolimskie 202, tel. 23-80-28

O¢rodek vdziela informaciji z zakresu:

® automatyki przemystowej
@® przemystowe| aparatury pomiarowej

@ robotyki

Oérodek wydaje:

® Biuvletyn .MERA-PIAP”
® Przeglgd Dokunientacyiny .MERA-PIAP”

Oérodek gromadzi

wydawnictwa zwarte, czasopisma krajowe i zagraniczne,
katalogi i prospekly, sprawozdania z prac navkowo-
-badawczych, fumaczenia i inne materialy informacyijne

Os$rodek wykonuje ustugi reprodukecyijne:

@ kserokopie z posiadanych zbioréw







