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1. OGOLNE ZAGADNIENIA AUTOMATYK! | POMIAROW
1.5. Dr’gaﬁizacia, zarzadzanie, ekonomika

[y
3

65.001.56 Automatyzatia produkgji MERA—PIAP
629.7 Technika lotnicza eng

Cells reducé times for Lucas. Gniazda rédukaja czisy "u-Lucasa. Man@fact. Autom. News'1990 Vol. 4
nré4s. 3—4. '

Czas wyprodukowania czesci dla generatoréw lotniczych zostai skrécony z 1 roku do 6 miesiecy
dzieki zorganizowaniu produkeji w gniazda produkcyjne. Gidwna czescia wydziatu jest gniazdo
produkcji przektadni i watkéw, skiadajace sig z 33 centrow produkcyjnych obstugiwanych przez
29 '0s6b, produkujace ponad 230 detali w'ciagu miesigca. Reorganizacja data nie tylko skrocenie czasu
produkcjiale takze co wainiejsze w przemysle lotniczym, mozliwos¢ dokiadnego przewidywania
daty ukorczenia produkcji. Instalacja nowych tokarek CNC dakta rowniez wyisza jakos¢ produkcii,
zarowno dzieki Wisze] precyzji maszyn, jak i dzieki wykohywaniu kilku operacji techndlogicznych
.z jednégh._zatozénia”, cd eliminuje bledy ustawierfia detalu. Wwielu wypadkach wy?sza jakos¢
powierzchni po toczeniu pozwolifa na wyeliminowanie szlifowania '(dok tadnosé toczenia jest iepsza
od 17 mikrondw).

. e
Petz M. 36613/90 1
658.51.001.6/.7 Produkcja MERA—PIAP

— rozwoj eng

Adam-J. A.: Competing-in a ylobal economy. Wspéizawodnictwo w swiatowej ekonomii. -|EEE
‘Spectrum 1990 Vol. 27 pr 4s. 20—24, 1 fot. 1rys. 4 tab. bibliogr. 4 poz.

4 {
Produkcja jest podstawa ekonomii przemystowej zapewniajacej bezpieczerstwo narodowe i poziom
zycia obywateli. Z tego punktu widzenia konkurencja staje si¢ pojeciem bardziej migdzynarodowym
niz , miedzykoncernowym”. Widac to wyraznie przy poréwnaniu rozwoju handiu i produkgeji prze-
mystowej Japonii, Stanéw Zjednoczonych i Niemiec. Poréwnanie to komplikuje fakt, ze czesto
koncerny rozwijaja wspolprace miedzynarodowa i inwestujg poza granicami paristwowymi konkurujg-
cych ze soba krajéw. Ponadto wspieranie przez rzady tych padstw prac naukowo—badawczych oraz
systemy finansowy i edukacyjny sa skrajnie rézne w omawianych paristwach. W Japonii wiele insty-
tucji rzadowych bierze udzial w strategii i w nauce i technologii. Najwazniejsza z nich to Rada Nauki i
Technologii {Councii for Science and Technology), promujaca narodowa polityke w tej dziedzinie.
Udziat w niej ma premier, kilku ministréw oraz eksperci. Agencja Nauki i Technologii (The Science
and Technology Agency (STA) dysponujaca 1/4 funduszy rzadu na prace naukowo—badawcze
(research and development — R & D), $ledzi rozwdj nauki i technologii na $wiecie oraz nadzoruje
dziatalnoéé spotek transferujacych technologie. Ministerstwo Edukacy — dysponujace 1/2 funduszu
R & D« — nadzoruje 95 uniwersytetéw i afiliowanych przy nich nimi o$rodkéw naukowych. Naj-
-wieksza role w polityce przemystowej odgrywa Ministerstwo Miedzynarodowego Handlu i Przemystu
{Ministry of.International Trade and Industry — MITI), dysponujace 13% funduszu R & D, Jego rola




to m.in. strategia rozwoju przemystu oraz- padzor nad eksportem. W Niemczech srodki R & D s
skupione gtéwnie (70%) w Ministerstwie Badart i Technologii (BMFT). Rola BMFT jest podobna do
petnionych przez japoriskie MIT! i AST. W USA okoto 700 laboratoriéw naukowych wykorzystuje
30% funduszy R & D, natomiast Iwia cze$¢ jest w dyspazycji Departamentu Obrony {Departament of
Defence — DOD). Z tego powodu DOD petni rolg wiodacq w rozwoju nauki i technologii w USA.
W USA fundusz R & D jest wigkszy niz Japonii, Niemiec, Frangji i Zjednoczonego Krélestwa razem
wzigte. Wartykule przedstawiono wskainiki technologiczne oraz zmiany w strukturze przemystu
2achodzgce na przestrzeni ostatnich lat w omawiapych krajach. Dane te cbrazujg tendencje rozwojowe
w przemysle na przestrzeni ostatnich fat.

Wrzesiedi M. 36636/90 2
338.45:62/69|.002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA-PIAP
— zastosowanie eng

Podolisky D. M.: Robot shipments to grow in coming years, according to 1980 tndustrial Outlook”.
Dostawy robotéw maja wzrosngé w nadchodzacych latach, wedtug .Perspektyw przemystowych
1990”. Robotics World 1990 Vol. 8 nr 1, s. 4—6.

Dostawy robotéw dia przemystu wzrosng 0 10% a w 1991 roku o 6%, co stwierdza 1800 Industrial
Outlook™ — zestaw przewidywar dla 193 wytworczych i 150 ustugowych dziatéw gospodarki, sporza-
dzony przez ekspertéw Ministerstwa Handlu USA. Nowy rynek jest otwierany dzieki howym mozli-
wodciom aplikacyjnym robotéw takim, jak precyzyjny montaz, ciecie wodg i obrébka laserowa. Duzy
rynek dia amerykariskich producentéw robotéw otwiera sie réwniez w Europie: Volvo i Volksweagen
ztoiyly zamdwienia na dostawe systeméw, zrobotyzowanych na ponad 10 miliondw dolaréw.
W samych Stanach Wielka Tréjka producentéw samochodéw moze byé zmuszona do przezbrojenia
swoich zaktadéw ze wzgledu na rozwazane nowe ograniczenia w zuzyciu patiwa, Gtéwnymi odbiorcg-
mi robotdw jest przemyst samochodowy i producenci dazacy do qbnizki kosztéw. Giéwnymi zastoso-
waniami pozostaje spawanie (zgrzewanie), malowanie i manipulacja detalami. Okoto 22% kupionych
w~1989 roku rchotéw zastosowano do zgrzewania, okoto 25% do montazu.

Petz M. 36644/90 3

2. NAUKI STOSOWANE
2.1. Tporia regulacii i sterowania

681.5 Systemy sterowania MERA-PIAP
eng

Nandam P. K., Paresh C. S.: A comparative study of a Luenberger observer and adaptive observer—ba-
sed variable structure 'speed control system using a self—controlled synchronous motor. Analiza
poréwnawcza obserwatora Luenbergera 2 obserwatorem adaptacyjnym w systemie regulacji predkoséci




— o zmiennej strukturze — zastosowanym do sterowania silnika synchronicznego z komutatorem

elektronicznym. Ind. Electron. 1990, Vol. 37 nr 2, s. 127—132, 10 rys. wzory, bibliogr. 14 poz.

Przedstawiono analize ukfadu regulacji bazujacego na obserwatorze stanu wykorzystywanego do
sterowania silnika synchronicznego. W celu uzyskania charakterystyk uktadu niezaleznych od jego -
parametréw, zastosowano system sterowania o zmiennej strukturze (SSZS), umozliwiajacy osiagnigcie
zadanego potozenia watu silnika ruchem §lizgowym. Dia implementacji SSZS niezbedne sa predkosé i
przyspieszenie, przy czym przyspieszenie jest wyznaczane poprzez estymacje z wykorzystaniem
obserwatora. Eksperymenty‘ potwierdzity, e przy zmiennych parametrach uktadu regulacji
obserwator Luenbergera nie estymuje dokladnie zmiennych stanu, obserwator adaptacyjny natomiuast
spetnia ten wymdg. Oméwiono SSZS, model umoiliwiajacy opis ukladu w przestrzeni stanu oraz
projekty obserwatoréw, z uwypukleniem analizy obserwatora adaptacyjnego.

Wrzesieri M. 36628/90 4

2.4. Metrologia

796.001.6/.7 Sport — rozwdj MERA—PIAP
681.322.004.14 Komputery — zastosowanie eng

Perry T. S.: Biomechanically engineered athietes. Inzynieria biomechaniczna w sporcie. IEEE
Spectrum, 1990 Vol. 27 nr 4 5. 43—44, 1 fot. 1 rys.

Podczas zawoddéw sportowych rejestrowane sa ruchy zawodnikéw za pomoca szybkich kamer video
dotaczonych do stacji komputerowej. Na podstawie zdjetych pomiardw budowane s3 modele matema-
tyczne, w oparciu o ktdre jest prowadzona analiza majgca na celu udoskonzlenie osigganych wynikow
sportowych. Dostepne przenosne szybkie kamery video umozliwiajg stosowanie inzynierii biomecha-
niczne] w sporcie. Komputery umozliwiajg przestrzenng wizualizacje ruchéw sportowcéw oraz
symulacj¢ po wprowadzeniu korekty wybranych parametréw. Rejestracja moie by¢ takie prowa-
dzona pod woda, co znajduje zastosowanje w konkurencjach sportéw wodnych. Opisana metoda pracy
z zawodnikiem jest préba zachgcenia do poprawy wynikéw z pominieciem $rodkéw dopingujacych.
Artykut przedstawia niektore systemy komputerowe stosowane w inzynierii biomechanicznej oraz
omawia stan badan naukowych czolowych instytucji zajmujgcych sie omawiang tematyka.

Wrzesieri M. 36641/90 5




3. KOMSTRUKCJA ELEMENTOW
3.1. Sterowania i automatyki

3.1.1. Elektryczngj

3.1.1.1. urzadzenia

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

El- Bolok H. M.: A microprocessor—based firing circuit for thyristors working under a three—phase
variable—frequency Supply. Mikroprocesorowy uktad zaptonowy dia tyrystoréw pracujacych przy
tréjfazowym napieciu zasilajacym o zmiennej czestotliwodei. Ind. Electron. 1990 Vol. 37 nr2,
s. 152185, 5 rys. wzory, bibliogr. 2 poz.

Przedstawiono uktad zaptonowy zbudowany z wykorzystaniem mikroprocesora Intel 8088 przezna-
czony dia tyrystoréw pofaczonych odwrotnie—réwnolegle w kazdej z trzech faz zrédta zasilania o
zmiennej czestotliwosci. W uktadzie tym kat zaptonu tyrystorow jest sterowany tak, aby utrzymaé
jego stala warto$é niezaleznie od czestotliwosci tréjfazowego napiecia zasilajacego. Dyskutowane
rozwigzanie bazuje na pomiarze czestotliwodci chwilowej tylko jednej fazy napigcia i wyznaczaniu —
na jego podstawie — wartosci kata zaptonu wszystkich tyrystoréw zastosowanych w omawianym
uktadzie. Metoda ta zapewnia znaczne zredukowanie sprzetu, takZe praktycznie eliminuje znieksztal-
cenia harmoniczne powstajace po stronie obcigienia. Zakres dopuszczalnych czestotliwosci napigcia
2asilajgcego miesci si¢ w granicach od 1 Hz do 277 Hz, przy czym przy czestotliwosciach bliskich
50 Hz wartoé¢ bledu utrzymania kata zaptonu na staltym poziomie jest pomijalnie mata.

Wrzesiert M. 36629/90 : 6
'
621.375.004. ./.14 . Wzmacniacze MERA-PIAP
’ — opis i zastosowanie eng

Kazimierczuk M. K., Bui X. T.: Class—E amplifier with an inductive impedance inverter. Wzmacniacz
klasy E z przeksztatceniem impedancji indukeyjnej. Ind. Electron. 1980 Vol. 37 nr 2, s. 160-166,
7 rys. wzory, bibliogr. 39 poz.

Definiowane jest optymalne oraz suboptymalne dziatanie wzmacniaczy pracujgcych w Kklasie E. Jest
ono zalezne od charakteru zmian napiecia na tranzystorze kluczujacym w czasie przetaczania i wynika
z wartosci rezystancji obcigzenia wzmacniacza, Zwykle nie jest dopuszczalna praca wzmacniacza
klasy E przy rezystancjach przekraczajacych wartosé optymalna, czego efektem moze by¢ uszkadza-
nie elementéw przelaczajacych. W celu usuniecia tej niedogodnosci, do wzmacniacza dotacza sie
przeksztattnik impedancji indukcyjnej umozliwiajacy rozszerzenie zakresu wartosci rezystancji obcia-
Zenia. Na podstawie opisu i analizy uktadu wzmacniacza Wyposazonego w omawiany przeksztattnik,
przedstawiono praktyczne metody projektowania oraz przyktad rozwiazania dla konkretnego zastoso-
wania. Dyskusja wynikéw eksperymentalnych poparta jest oscylogramami przebiegéw pradu i napigcia
w omawianym uktadzie wzmacniacza.

Wrzesieri M. 36632/90 7
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681.325 3004.11 Konwertery MERA-PIAP.
— opis eng

Kazimierczuk M. K., Jozwik J. J.: Analysis and design of class——E2 dc/dc converter. Analiza i projekto-
wanie konwertera dc/dc kiasy £2. Ind. Electron. 1990 Vol. 37 nr 2, s. 173—-183, 18rys., tab. 2,
bibliogr. 36 poz.

Dyskutowany konwerter klasy 2 sktada sie ze wzmacniacza klasy E oraz prostownika klasy E. Moze f
' on byé stosowany przy budowie zasilaczy mocy o wysokiej sprawnoéci. Podano warunki pracy :
wzmacniacza, przy ktérych jego dziatanie jest optymalne. Przeanalizowano prace prostownika

zaréwno przy zastosowaniu diod prostowniczych jak i tranzystoréw przekaczajacych. Sterowanie tych

tranzystoréw jest skorelowane z sygnatem sterujacym tranzystory kluczujace wzmacniacza. Analiza
dyskutowanego konwertera umozliwia wyprowadzenie réwnait umozliwiajacych jego projektowanie.

Omowiono rodzine konwertoréw mocy dc/dc kiasy E2. Przeprowadzono ich analize dziatania oraz

oméwiono wyniki badan eksperymentalnych.

Wrzesieri M. 36631/90 8
621.313.3-133.3.001.6/.7 Silniki krokowe MERA—PIAP
— rozwoj eng

Bartos F. J.: Stepper and servos, the elite of motors. Silniki _skokowe i serwosilniki — elita sitnikdw.
Control Eng. 1990 Vol. 36 nr 15 5. 61—63, 4 fot. 2 sch.

W zwiezty spos6b autor omawia tendencje rozwojowe silnikéw elektrycznych. Opisuje zalety silnikéw
o niskoindukcyjnym uzwojeniu wirnika {ograniczenie iskrzenia, wydtuzenie czasu Zycia szczotek do
wartoséci poréwnywalnej z czasem zycia lozysk), podaje przyktady silnikéw 2z watkiem i bez (z
mozliwoscia bezposredniego dolaczenia obciazenia i bez tej mozliwosci), nowych uszczetnier gwaran-
tujacych prace w zapyleniu i wilgotnej atmosferze zgodnie z normami IP 56. Krytycznie ustosunkowy-
wuje sie do pierwiastkow ziem rzadkich jako materiatéw magnetycznych (uwazanych czesto za
panaceum), wspomina o zrealizowanym obecnie przez Oriental Motor Corp. projekcie silnika skoko-
wego pieciofazowego. W swoich wywodach powoluije sig na literature przedmiotu.

Strulak M. 36643/90 9

k 3.1.2. Pneumatycznej
621.5.001.6/.7 Pneumatyka MERA-PIAP h
— rozw6j ger

Denker K.: Systemphilosophie in der Pneumatik. Filozofia systemu w pneumatyce. Olhydr. u. Pneum.
| 1990 R. 34 nr 55. 336—338, 340, 342, 344, 347, 8 fot. 1 rys. 2 sch. 1 wykr. bibliogr. 13 poz.
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Napedy i sterowania pneumatyczne znajduja si¢ obecnie na drodze od podzespotdéw dia uktadow
do kompleksowych ukiadéw automatyki. Na rynku RFN gtéwna role w dalszym ciggu petnia pod-
zespoty (zawory i sitowniki). Uktady i sterowania pneumatyczne stanowig niewielki procent obrotu.
Paleta oferowanych podzespotéw pneumoelektronicznych pozwala ocenié, ze kompleksowe sterowa-
nia pneumoelektroniczne beda miaty w najblizszych latach rosnacy udzial na rynku. Producenci maja
obecnie ogromne mozliwosci oferowania uzytkownikom systemoéw dopasowanych swymi parametrami
do wymagari trwalosciowych i jakosciowych oraz mozliwosci komunikacji z hierarchicznymi struktu-
rami sterowania obiektami i procesami technologicznymi. Stwarza to szanse przeniesienia zastosowari
na nowe pola aktywnosci. Pneumatyka stoi obecnie przed podobnym skokiem jakosciowym jak
hydraulika przed kilku laty, jest jednak w o tyle wygodniejszej sytuacji, ze przy rosnacym nacisku ze
strony wymagan ochrony érodowiska, moze zaoferowaé ,,czysta” technologie.

Oleksiuk M. 36624/90 10

3.1.3. Hydraulicznej

621.6.004.54 Urzadzenia hydrauliczne MERA-PIAP
— konserwacja ger

Eckhardt F.: Programmierte Uberwachung und Pflege von Druckflissigkeiten. Programowany dozér i
konserwacja cieczy roboczych. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 5. 312, 314—316, 318, 319, 8 fot.

5 tabl. bibliogr. 3 poz.

Nowoczesne uktady hydrauliczne s3 co‘najmniej tak samo czute na zanieczyszczenie oleju jak uktady
tradycyjtie. Coto 80% awarii ukltadéw wynika z zanieczyszczenia, przegrzania lub zastosowania
zlego oleju. Dia zapewnienia niezawodnej pracy instalacji hydraulicznej niezbedna jest ciagtakontrola
stanu medium roboczego, zgodnie z przyjetym planem nadzoru nad pracujacym urzadzeniem. Co
najmniej raz na tydzier podlega kontroli temperatura oleju, wielkos¢ przecieku zewnetrznego,
wartosti cidnieri roboczych i sterujacych, halas i drgania instalacji oraz wskaznik zanieczyszczenia
filtréw. Minimum raz 'na miesiac sprawdza si¢ mocowarfie przyrzad6w, polaczenia oraz filtr oddecho-
wy zbiornika oleju. Raz na kwartat nalezy sprawdzié stan oleju, tadowanie akumulatora, stan tozysk
oraz moc uktadu. Oprdcz zanieczyszczer stalych, na stan cieczy wplywaja takie zjawiska, jak jej
utlenienie, zawartos¢ wody, zbyt duza zawarto$¢ nierozpuszczonego powietrza, zmiana stopnia
kwasowodci oleju itp. Dob6r metod oceny stanu instalacji zalezy od jej wietkosci, funkcji a takze
kosztéw ewentualnej awarii. Podstawowym wyznacznikiem doboru dzialah konserwacyjnych sa
koszty tych czynnoici oraz konsekwencije niespodziewanej awarii uktadu hydrauticznego.

Oteksiuk M. 36621/90 1
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621.226 Hydroakumulatory MERA-PIAP
ger

Rotthéuser ,S., Finke T.: Hydrospeicher als lineares Ubertragungselement. Hydroakumulator jako
element o liniowej transmitancji. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 5 s. 348—350, 353, 354, 356,
1 rys. 2 tabl. 1 sch. 6 wykr. bibliogr. 4 poz.

:Artyku} stanowi dyskusyjne uzupeinienie publikacji z listopada 1989 roku zamieszczonej w o+p,
dotyczacej hydroakumulatoréw. W tamte] publikacji skoncentrowano si¢ na znaczeniu zjawisk
cieplnych, jako podstawowych dla opisu pracy hydroakumulatora. Niestety, stata czasowa hydroaku-
mulatora jest funkcja temperatury, stad prawidtowy model matematyczny musi uwzgledniaé dwie
zmienne niezalezne: temperature i czas, co oczywiscie prowadzi w ogblnym przypadku do uktadu
réwnari rézniczkowych czastkowych. Przy analizie dynamiki hydroakumulatora moina zatozyé, ze
pracuje on z niewielkimi odchyleniami od stanu poczatkowego, stad mozliwa jest linearyzacja yktady,
co prowadzi do rozwigzania popartego wynikami eksperymentu na akumulatorach o pojemnodci
1 dm3 przy réznych cisnieniach pracy. Zalozono przy tym przemiang izentropowa o stosunkowo
duzym wyktadniku = 1,5.

Oleksiuk M. 36625/9C 12
621.646.2.001.5 Zawory MERA—PIAP
~ badania ger

Wolff J.: Simulation des dynamischen Verhaltens hydraulischer Ventile. Symulacja dynamicznych
wiasciwosci zaworéw hydraulicznych. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 5 5. 367—362, 2 sch. 1 tabl.
9 wykr. bibliogr. 13 poz,

Obiektem badari symulacyjnych jest model matematyczny. Musi on speinia¢ dwa podstawowe
wymagania: by¢ na tyle ztozony, aby opisaé mozliwie doktadnie zjawisko lub obiekt i byé na tyle
prosty, aby mozna go bylo rozwiaza¢ z dostateczng doktadnoscia oraz szybkoscig. Zawory hydra-
uliczne opisuje sie nieliniowymi réwnaniami rézniczkowymi zwyczajnymi. Praktyczne rozwigzanie
zagadnieri tej klasy wymaga zastosowania sprawnych metod numerycznych. W artykule zajeto sie
zastosowaniem dwu grup metod numerycznych rozwigzania tego zagadnienia zapewniajgcych stabilne,
zbiezne wyniki: metody Rungego—Kutty i metody GEAR. Do obliczeri uzyto komputera klasy PC.
Obliczenia wykonano dla dwdéch réznych typéw obiektéw: zaworu redukcyjnego i dwudrogowego
regulatora przeptywu. Dia kazdego typu przyjmowano kilka wartoéci podstawowych parametréw. Dia
wybranych  wartosci parametrow przeprowadzono obliczenia réznymi  wersjami  metod
Rungego—Kutty i GEAR i poréwnano czasy obliczeri, Zdecydowanie szybsza okazata sie ta druga
metoda.

Oleksiuk M. 36626/90 13
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3.2.2. Wielkosci mechanicznych

681.5 Technika sterowania MERA—PIAP
automatycznego eng

Stoffel J. M.: Encoder uses image sensor for breakthrough accuracy. Uzywajac czujnika wizyjnego
koder przetamuije bariere doktadnodci. Control Eng. 1990 Vol. 36 nr 15 s 58—59, 2 sch.

W dobie sterowania procesami realizowanymi w technice mikroprocesarowej panuje poglad, iz czesto
doktadnosé czijnikéw pomiarowych nie zapewnia pozadanej jakosci pracy calego systemu sterowa-
nis, uzaleznionej w przypadku np. struktury sterowania ze sprzezeniem zwrotnym od polozenia, od
doktadnosci jego pomiaru. Problem ten we wspomnianym przypadku moze rozwigzaé stosowanie
nowego liniowego kodera absolutnego skonstruowanego przez firmy Parker’s Hannifin’s Compumotor
oraz Bertea Aerospace. Mierzy on wielko$é przesuniecia liniowego do 2 m z doktadnoscia 5 um/m
{btad wezgledny 0.0005) w zakresie temperatur 0°—15°C. Dzieki zastosowaniu DSP {Digital Signal
Processor}, czujnika wizyjnego (pojedyncza linijka to uktad TC104—1 firmy T! wykonany w tech-
nologii CCD} oraz stalowej skali, a takZe zastosowaniu odpowiednich algorytméw obrobki danych
czujnika uzyskano rozdzielczo$é wieksza niz 1 um, moziiwosd kompensacji zmian temperatury w
zakresie 0°—60°C, odpornos$c na zakdcenia np. zasilania i wstrzasy mechaniczne. Przewidywana cena
— nizsza od 3000 dolaréw.,

Strulak M. 36642/90 14

4. UKLADY | ZASTOSOWANIA
4.1. Automatyki i sterowania

681.32:621.37:--181.48.004.14 Mikroprocesory — zastosowanie MERA~—PIAP
621.3-5 Regulacja i sterowanie eng

El—Bolok H. M., Abd—~El—Hamid S. S.: A microprocesor—based self—adjusting system for integral
cycle power control of RL loads. Mikroprocesorowy uktad regulacji dla cyklicznego, catkowego
sterowania mocg przy obciazeniu rezystancyjno—indukcyjnym. Ind. Electron. 1990 Vol. 37 nr 2,
s. 156159, 6 fot. 7 rys. wzory, bibliogr. 6 poz.

Przedstawiono metode eliminacji sktadowej statej pradu powstajacego przy cyklicznym dotaczaniu
napigcia przemiennego przy pomocy tyrystoréw lub triakéw do obciazenia rezystancyjno—indukeyj-
nego. Prad ten zalezy od kata zaptonu tyrystoréw. Moze on spowodowaé niekorzysine nasycanie
obwoddéw magnetycznych, Towarzyszyé temu moze duzy skok pradu w obcigzeniu. W celu wyelimi-
nowania tego zjawiska zastosowano uktad regulacji, ktérego istota dziatania sprowadza sie do wypra-
cowania kata zaptonu réwnego wartosci przesunigcia fazowego okreslonego rodzajem obcigzenia. Kat
zaptonu jest ustalany w uktadzie regulacji na podstawie pomiaru wartosci rzeczywistej przesuniecia
fazowego w obcigzeniu. Uktad regulacji bazuje na mikroprocesorze Intel 8088. Proces regulacji jest
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nadzorowany przez program zarzadzajgcy umieszczony w pamigci mikroprocesorowego uktadu
regulacji.

Wrzesiert M. 36630/90 v 15

5. BADANIA
5.1, Elementéw aut‘omatyki i sterowania oraz pomiarowych

621.38.049.001.4 Obwody scalone MERA-PIAP
— testowanie eng

Lathrop R. H. i in.: " Functional abstraction’ anticipates timing glitches. ,, Abstrakcja funkcjonalna”
zapewnia testowanie przebiegéw dynamicznych, |IEEE Spectrum 1990 Vol. 27 nr 4 s. 41-42, 1rys.
bibliogr. 2 poz.

Czasy propagacji sygnatéw w obwodach scalonych sg ich krytycznymi parametrami decydujacymi o
poprawnosci dziatania tych uktadéw. Z tego powodu badanie czaséw opdZniert nalezy do podstawo-
wego zakresu testéw obwodéw scalonych {IC). W praktyce jest stosowana pigciopozycyjna symulacja
(five—corner simulation) polegajaca na pomiarze czaséw propagacji przy skrajnych dopuszczalnych
napigciach zasilania, dolnej i gérnej wartosci temperatury pracy oraz w warunkach znamionowych.
Inng metody jest tréjpozycyjna symulacja, polegajaca na testowaniu |C przy skrajnych i znamionowej
wartoéci czasu propagacji sygnatdw. Proponowang w artykule metoda jest , funkcjonal abstraction”,
ktéra umozliwia przeprowadzenie oceny dziatania IC na podstawie analizy jego modelu funkcjonalne-
go, okre$lonego w oparciu o strukture IC oraz otoczenie i elementy obwodu, w ktérym pracuje. Model
ten jest konstruowany przy wykorzystaniu komputera i jezyka programowania wysokiego poziomu.
Autorzy artykutu zbudowali system Funstrux typu CAD, w ktdrym wystepuja réwnania algebraiczne
ujmujace przeplyw sygnatéw w testowanym IC. Bazowano przy tym na symulacji tréjpozycyijne;.
Omawiany test umozliwia tatwa zmiang warunkéw pracy w poréwnaniu do wczesniej stosowanych
metod recznego wprowadzania danych okrgélajacych warunki testu.

Wrzesierh M. 36640/90 16
621.6.03 Oleje MERA—PIAP
66.067.001.6/.7 Filtracja — rozwdj ger

Hoffmann D.: Filtrationstechnik: Theorie gegen Praxis? Technika filtracji: teoria przeciw praktyce?
Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 5s. 321—323, 1 fot. 2 tabl. 2 wykr.

#

Powszechnie uzywane migdzynarodowe normy 1SQ okreslajg podstawowe parametry oceny czystosci
oleju: wspdtczynnik § oraz gestos¢ zanieczyszczen. Test przeprowadzony zgodnie z ISO 4572 pomija
jednak istotne kryteria oceny piynu zwigzane z jego wiasciwosciami utrzymania podstawowych
parametréw. Najlepszym chyba wkiadem filtracyjnym na swiecie jest wktad Betamicron—2 uzywany
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w filtrach do nominalnej doktadnosci oczyszczania 5 lub .10 um. W artykile opisano wyniki badarn
takich ukladéw w filtrach 10 um podczas préby trwajacej 1000 godzin. Badanie przeprowadzéno
podczas pracy w instalacjach hydraulicznych koparek duzej mocy (775 kW), gdzie przeptyw w gatezi
zlewowej osigga¢ moze wartoéé do 5000 dm3/min. 2Z przeprowadzonych badari wyciggngé mozna
migdzy innymi nastgpujgce wnioski: w instalacjach mobilnych jest obecnie mozliwe utrzymanie
takiego poziomu zanieczyszczer, jaki do niedawna byt mozliwy do uzyskania jedynie w instalacjach
stacjonarnych; moZliwe jest przeprowadzenie badad filtréw na obiektach w ruchu w najcigzszych
warunkach, a uzyskane wyniki s poréwnywalne z wynikami badar laboratoryjnych; bezsporny jest

wzrost trwatosci pompy i innych elementow stanowiska w wyniku zapewnienid odpowiedniej efek-

tywnosci filtracji.
Oleksiuk M. 36622/90 17
621.6.03.004.5 Oleje MERA—PIAP

— kontrola czystosci ger

Blok P., Fitch J. C., Hodgson K. A.: Bestimmung des Olreinheitsgrades an Ort und Stelle. Okreslenie
stopnia_czystosci oleju na miejscu. Othydr. u. Pneum. 1990 R. 34 ar 5 s. 324, 326, 329, 330, 332,
334, 1 fot. 3 rys. 4 tabl. 4 wykr. wzory.

Zanieczyszczony olej przeplywajacy: przez filtr pomiarowy w zaleznosci od stopnia zanieczyszczenia
powoduje ciagte zatykanie poréw w uktadzie pomiarowym i stophiowy zanik przeplywu. Zanik ten
jest rhiarg stopnia zanie(zyszczen’ia' oleju. W zaleznodci od wielkosci poréw uktadu pomiarowego
mierzony jest stopier zanieczyszczenia poszczegdinymi frakcjami zanieczyszczer (zawsze wiekszymi
od tych poréw). Przy odpowiedniej konstPikcji obudowy istnieje mdzliwosé wzrokowej oceny stopnia
zanieczyszczenia instalacji. Doktadno$é pomiaru zalezy tu przede wszystkim od otrzymania materiatu
filtracyjnego  ckreslonej zfifinej “strukturze ‘oraz mozliwoSci przeskatowania takiego przyrzadu, aby
uzyskiwaé-poréwnywalne wyniki. W artykule przedstawiorio wyniki badari przyrzadu pracujacedo w
oparciu o wyzej opisang zasade dziatania.

Oleksiuk M. 36623/90 18

5.4. Urzadzenia badawcze

681.324.004.14 Sieci komputerowe MERA-PIAP
- zastosowanie eng
616.001.6/.7 . Medycyna kliniczna
— rozwoj

Dallas W. J.: A digital prescription for X—ray overload. Cyfrowa recepta na przedawkowanie promie-
niowania rentgenowskiego. |EEE Spectrum. 1990 Vol. 27 nr 4 5. 33—-36, 3 fot. 1 rys. bibliogr. 2 poz.
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Niezwykle krytycznym elementem dziatania powypadkowego jest czas pomiedzy wykonaniem zdjeé
rentgenowskich poszkodowanego, wymaganych od postawienia diagnozy, a operacja. Zastosowanie
technik komputerowych moze ten czas skrécié. W szpitalach produkuje si¢ ogromne ilosci zdjed
rentgenowskich i przechowuje sie je w celu prowadzenia analiz, historii choroby oraz dla poréwnywa-
nia z przypadkami innych pacjentéw. Klisze sg fatwo uszkadzalne, a ponadto przy ich duzej ilosci sg
trudne do wykorzystania przy badaniach analitycznych. Z powyzszych powodéw, w szpitalach
upowszechnia si¢ system archiwizacji obrazéw i komunikacji {picture—archiving and communication
system — PACS). System taki skiada sie z komputera sterujacego,sieci, monitora, drgkarki, nosdnika
pamiegci oraz z interfejséw wspdtpracujacych z urzadzeniami obrazowymi {np. tomografu kompute-
rowego, radiografu komputerowego, ultrasonografu, spektroskopu NMR) o zdigitalizowanym sygnale
wyijsciowym. Autor artykulu ’formuluje wymagania dla zestawu umozliwiajacego wyswietlanie
archiwizowanych obrazéw przeswietleri. System powinien zawiera¢ pamieé operacyj'nq dla przeglada-
nia natychmiastowego, dyskietki do przegladania okresowego oraz twardy dysk do trwatej archiwi-
zacji. Podany jest przeglad dostepnych urzadzeri i ich cen. Dyskutowane sg rdwniez sieci kompute-
rowe, a wérod nich: LAN (local area network) i WAN (wide area network), ktére moga by¢ realizo-
wane na bazie swiattowodéw lub telewizji kablowej. Omowiono normy, ktdre muszg by¢ stosowane
przy implementacjii PACS. Pochodza one z American College of Radiology wspdéipracujacego z
National Electrical Manufacturers Association {ACR/NEMA). Sg one zgodne z normami International
Standards Organization’s Open System Interconnection (ISO/0OSI) standard protocol.

Wrzesieri M. 36638/90 19

6. TECHNOLOGIA WYTWARZANIA APARATURY POMIAROWEJ ! URZADZE!\II AUTOMATYKI
6.1. Mechaniczna

681.322:658.51/514 Produkcja wspomagana MERA--PIAP
komputerowo eng
338.45:62/691.002.1/.2.004. 14 Roboty przemystowe

— zastosowanie
Robot cutting systém. Zrobotyzowany system tnacy. Manufact. Autom. News 1990 Vol. 4 nr 4 s. 6.

Technika ciecia wodg i CAD pozwolity na stworzene stanowiska do ciecia czeéci samolotowych w
zaktadach Lockheeda. System ten umozliwia wprowadzanie instrukcji ciecia bezposrednio z kompute-
ra projektanta. Materiat do cigcia jest umieszczany recznie na platformie a czujniki umieszczone na
elemencie automatycznig ustawiajg dysze w pozycji wyjsciowej do cigcia. Dysza jest umieszczona na
szescioosiowym robocie. Struga wody z dodanym proszkiem granatowym ma predkos§é ponaddzwie-
kowa, przechodzac przez dysze o érednicy 0,25 mm. W przypadku cigcia cienkiej blachy lub kompo-
zytéw, elementy moga byp cigte warstwowo z predkosécig do 750 mm/min.

Petz M. 36618/90 20
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6.3. Montai

65.011.56.001.6/.7 Automatyzacja — rozwéj MERA—-PIAP
62-77.002.2 Urzgdzenia do montazu eng
— produkcja

Dynapert take on the Japanese. Dynapert przyjmuje wyzwanie Japoriczykéw. Manufact. Autom. News
1990 vol. 4 nr 45, 1 1 fot.

Brytyjska firma Dynapert, produkujaca urzadzenia do montaiu ptaskiego, skonstruowata nowa
maszyng montazowa MPS2000 o duzej szybkosci dziatania. Jest ona ukierunkowana na produkcje
wyrobdw szerokiego uzytkowania, skoncentrowang na Dalekim Wschodzie. Firma produkowata
dotychczas urzadzenia do elastycznego montazu przy matej i éredniej wydajnosci, raczej dla produ-
centéw europejskich. W ciagu ostatnich 4 lat sprzedata ponad 2000 maszyn do 40 krajéw. Nowa
maszyna swojg szybkodé, doktadnosé i niezawodno$é zawdzigeza pofaczeniu plaskiej glowicy z
14 teleskopowymi narzedziami i precyzyjnego systemu wizyjnego. System ten sprawdza stan kazdego
elementu i mierzy jego pozycig liniowa i katowa. System jest w stanie umiescic¢ ponad 14 tys. elémen-
téw na godzing, mogac wykorzystywa¢ przenodniki o szerokosci 8, 12'i 16 mm, przy doktadnosci
pozycjonowania + 0,15 mm. System sterowania umozliwia fatwe programowanie i optymalizacje
produkgii, zawiera réwniez system protokotowania produkcji.

e
o

Petz M. 36611/90 2

6.4. Wybrane zagadnienia materiatowe H

621.38.049.002.2 Uktady scalone MERA—PIAP
— produkcja -eng

Cates R.: Gallium arsenide finds a new niche. Arsenek galu znajduje nowe zastosowanie, |EEE
Spectrum 1990 Vol. 27 nr 4 s, 25-28, 1 rys. 2 tabl. bibliogr. 2 poz.

W korcu lat osiemdziesigtych producenci uktadéw scalonych bazujacych na arsenku galu (GaAsiC)
rozpoczgli produkecje obwodéw scalonych konkurujacych z rozpowszechnionymi uktadami wykorzy-
stujacymi krzem. Te nowe obwady nie wymagajg szczegdlnych cech od napiecia'zasilajqcego, takich
jak dopuszczalny zakres zmian czy stabilnosé. O ile przed pigciu laty GaAsiC zawieraty do kilkuset
tranzystoréw, to obecnie sg juz produkowane uktady zawierajace ok. 50 tys. tranzystoréw. Najnowsza
propozycjia producentéw GaAslc s3 zastosowania ASIC (application specific integrated circuits).
Przodujg w tym GigaBit Logic inc., TriQuint Semiconductor Inc. czy Vitesse Semiconductor Inc.
Istotng przewagq obwoddw bazujacych na GaAs jest brak koniecznosci chiodzenia — niezbednego dia
obwodéw Si wysokiej czestotliwosci, jak réwniez ok. 2—4 razy wigksza szybkodé dziatania w
poréwnaniu z obwodami Si. Czolowe swiatowe firmy elektroniczne, a zwtaszcza japoiiskie i amery-
kariskie, poswiecaja aktualnie duzg czeéé érodkéw R & D na rozwdj konstrukcji GaAslc VLSI. Nowa
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technika produkcji tych uktadéw: DCFL (direct coupled FET logic} pozwolita zmniejszyé koszty
wytwarzania, dzigki czemu wzrosta konkurencyjno$é w stosunku do obwodéw Si. Wada GaAslc jest
brak 'mozliwosci zastosowania w warunkach militarnych, wymagajacych temperatur pracy —55°C —
+125°C, natomiast interesujacy cechy jest stata wartosé pobieranei’mocy bramki niezaleznie od jej
stanu sygnatu wyjéciowego. W artykule oméwiono obecne zastosowania GaAsIC, poréwnano techno-
logie DCFL z ECL oraz podkresiono szczegdiny zakres zastosowart GaAsiC: synchroniczny przesyt
danych z czestotliwosicia 80 MHz do 3 GHz. Omd6wiono takize zastosowania w telekomunikacji.
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7. KOMPUTERY | ICH ZASTOSOWANIE
1.1, Zastosowanie komputerdw i minikomputerow

681.322:658.51/514.004.14 System CAD/CAM MERA-PIAP
— zastosowanie eng

Added benefits. Dodatkowe korzysci. Manufact, Autom. News 1990 Vol. 4 nr 4 5, 3, 1 fot.

System CAD/CAM o nazwie Fabricam zastosowany do produkcji wyttoczek daje krétszy czas prze-
stoju maszyn i wigkszg elastycznosc. Jest stosowany do prasy poprzednio obstugiwanej przez wtasny
komputer, wymagajacy dtuiszego czasu na wprowadzanie danych z rysunkéw. Nowy program daje w
petni zwymiarowane rysunki sprawdzane przed produkcja i moze automatycznie wytwarzaé progra-
my NC do sterowania prasa. Juz w pierwszych miesigcach zastosowania osiagnieto skrécenie czasu
przestoju o jedng trzecia. Zastosowanie Fabricam umozliwito wprowadzenie systemu njust—in—time"’
i dostarczanie kiientom zamowienn po kilku tygodniach bez zakidcania rytmu produkcji. Wedtug
uzytkownika system Fabricam daje tym wigksze korzysci, im bardziej skomplikowane elementy sq
produkowane,
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681.322:658.51/514 Projektowanie wspomagane MERA-PIAP
komputerowo eng

Murphy E. E.: Design tools. Narzedzia projektowania. IEEE Spectrum 1980 Vol. 27 nr 2 s. 34-36,
1 fot.

Przebojem minionego roku byo zastosowanie syntezy logicznej (SL) do zaprojektowania przez Intel
Corp., Santa Clara procesoréw i380 oraz 80486. Szybkosé i elastycznodé softwaru SL umozliwia
szybka weryfikacje réznych wariantéw architektury projektowanych uktadéw scalonych i poréwna-
nie wynikdw ich dziatania. Stosowane obecnie narzedzia projektowania umozliwiajq synteze nie tylko
— jak uprzednio — obwodéw zawierajacych ukfady koml‘)inacyjne, ale takze synteze obwodéw zawie-
rajgcych eiementy pamigciowe i przerzutniki. Ten sposéb traktowania zbliza projektantéw do prowa-
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dzenig syntezy na poziomie dziatania (C (ukiady scalone). Zostanie to osiggnigte poprzez zastosowa-
nie do opisu dziatania projektowanego IC jezyka wysokiego poziomu. Obecnie jest popularyzowana
synteza dla zapewnienia testowalnosci projektowanych IC. Dotychczasowa technika pozwalata
dokonac syntezy dla zapewnienia testowainosci (po zaprojektowaniu IC), jednakze jest ona wypierana
przez proces uwzgledniajacy testowalno$¢ na etapie projektowania {C. Producenci uktadow ASIC
{Crosscheck Technology Inc., San Jose., Calif.) wprowadzaja do obwodéw scalgnych dodatkowe
przerzutniki flip—flop, k}c’)re rejestrujg stan elementow pamieci ASIC. Obwodyi te zajmuja dodatkowo
10% IC. O ile uktady cyfrowe s ujmowane opisem ich dziatania w spos6b — z istoty tych uktadéw —
jednoznaczny, to w przypadku uktadéw analogowych narzedzia projektowania umozliwiaja osiagnie-
cie jedynie modelu stanowigcego baze przy projektowaniu. Nadal duza role odgrywa doswiadczenie
projektantow. W przypadku produkcji obwodéw analogowych niektéore firmy podchodza do testowa-
nia na poziomie systemowym (Valid Logic System inc., San Jose Calif., Analogy Inc., Beaverton, Ore.)
inne za$ skupiajg sie nad automatyzacj3 projektowania indywidualnych rozwiazar ukiadéw (Cadence
Design Systems Inc.,- San Jose, Calif.). Symulacja umoiljwiajaca potwierdzenie poprawnosci dziata-
nia IC zajmuje duzo czasu. W celu przyspieszenia tego procesu japoriska firma NEC Corp. opracowata
komputer—akeelerator zawierajacy 64 mikroprocesory, dzigki czemu jest mozliwa symulacja w czasie
rzeczywistym. Komputer ten umozliwia symulowanie 11 min bramek. NEC rozpoczat réwniez prace
nad programem SL o nazwie Fusion, przeznaczonym do projektowania komputeréw LSI, a takie
Ex Log do produkcji petnego zakresu CMOS VLSI. Réwnolegle z pracami nad narzedziami projekto-
wania s prowadzone dziatania zmierzajace do opracowania standardow w tej dziedzinie. Okoto dwa
lata temu ponad 30 firm uformowato CAD Framework [nitiative CF!, kt6re podjeto si¢ znormalizo-
wania softwarowego potaczenia narzedzi projektowania z systemami operacyjnymi. Obecnie okoto
50 vzytkownikéw narzedzi projektowania podporzadkowato swe narzedzia projektowania ustaleniom
CFI (te same dane i procedura interfejsu). Niektdre z systeméw CAD zostaly przyjete jako normy, np.

Version 2.0 EDIF (El ectronic, Design Interchange Format) stat sie normg ANS! od 1988 roku.

Podobnie Version 5.0 IGES {Initial Graphics—Exchange Specification) jest przygotowywana do
przyjecia jako norma. W ostatnim roku zostata zaakceptowana jako norma iSO — PDES {Product
Data Exchange Specification) przeznaczona dia rozwinietych K CAD. Stanowi to zarys nowej
normy ISO nazwanej STEP (Exchange of Product Model Data). Norma ta obejmuje m.in. zastosowa-
nia elek troniki i projektowanie uk fadéw mechanicznych.

i
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681.324:621.316.9 Zabezpieczenia systemow MERA—-PIAP
komputerowych eng

Martzloff F.: Protecting computer systems against power transients. Zabezpieczanie systemow
komputerowych przed stanami przejéciowymi. [EEE Spectrum _1_999_ Vol. 27 nr 4 s. 37-40, 2 rys.
bibliogr. 7 poz.

Stany przejsciowe stanowiace zagrozenie dla komputeréw moga by¢ rozumiane jako zak}écenia
napiecia zasilajacego, jak i zak}éeer‘\ia napigcia na linii danych. Przyczyng tego moga by¢ np. wy tado-
wania qlektryczne w czasie burzy. Moga one powodowaéd powstanie duzych napie¢ pomiedzy
punktami stanowiacymiA,,masy" réznych komputeréw systemu, a w konsekwencji powodowaé prze-
piecia lub niezamierzone przeptywy pradow. Obok tych oczywistych przyczyn standw przejsciowych,
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w systemach komputerowych pojawiajq sie przepigcia na skutek dotaczenia lub odtaczenia obcigzenia
lokalnego. Stanowi to zrédto zaklécern o szerokim widmie czgstotliwosci i znacznej mocy —
zwlaszcza w zakresie nizszych czestotliwosci. Inng przyczyng zaburzen jest spadek napigcia zasilania.
Podczas gdy przepigcie i nadmiar energii z tym zwiazany sq tatwe do skompensowania, odprowadze-
nie energii towarzyszacej spadkowi napigcia nie jest zbyt tatwe. W sytuacjach, w ktérych mozliwe jest
przewidzenie pojawienia sie zagrozenia, dodatkowo pojawia si¢ dylemat czy chronié sprzet odtaczajac
9o od zasilania, czy ryzykowaé awarie sprzetu i chronié dane. Obecnie sg§ prowadzone prace nad
wdrozeniem norm dotyczacych kompatybilnosci elektromagnetycznej, czego skutkiem bedzie
dostosowanie komputeréw do pracy w otoczeniu, w ktdrym wystepuja omoéwione zagrozenia.
Aktualnie jedynym pewnym zabezpieczeniem systemu komputerdw pracujacych w duzych odlegtos-
ciach od siebie jest zastosowanie $wiattowoddéw eliminujacych potaczenia galwaniczne przy zachowa-
niu szybkosci transmisji danych. ’

Wrzesien M. 36639/90 2
681.324.004.14 Systemy komputerowe MERA—PIAP
— zastosowanie eng

AGV system improves efficiency, reduces costs at Kodak, Canada. System automatycznie sterowz nych
wdzkow poprawia wydajnosé, obniza koszty w firmie Kodak w Kanadzie. Robotics World 1990 Vol. 8

nr 1s, 18-19, 3 fot.

W fabryce Kodaka w Toronto s3 produkowane kolorowe filmy oraz réine wyroby branzy filmowe;j.
Zaktady te stuzg réwniez jako kanadyjskie centrum dystrybucji wyrobéw Kodaka. Przed zainstalowa
niem systemu, wysytanie i przyjmowanie wyrobéw odbywato sie w kazdym z 11 budynkéw, nato-
miast system automatycznych wozkéw umoiliwia zgrupowanie tych operacji. Obejmuje on cztery
wozki sterowane zarzadzajagcym komputerem PDP—11/53. Kazdy wézek w trakcie ruchu odczytuje
swoje poloZenie z magneséw zatopionych w pewnych miejscach w podtodze i przekazuje te infor-
macje do komputera, kt6ry decyduje o dalszych ruchach wozka, np. zatrzymujac jeden z nich, jeéli
zblizaja sie do miejsca kolizji. Wozki operuja na parterze i pierwszym pietrze, potaczonych winda
stuZacy tylko do transportu wozk6w. Winda jest sterowana réwniez komputerem, minimalizujacym
czasy oczekiwania wdzkéw i redukujacym konieczne kursy windy. Kazdy wozek przewozi przecigtnie
100 tadunkéw dziennie, przy tadownosci do 1400 kg i predkosci do 75 m/min.
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1.2. Zastosowanie mikrokomputeréw i komputeréw osobistych
681.322-181.44.001.6/.7 Mikrokomputery MERA-PIAP
— rozwdj eng

Voelcker J.: PCs and workstations. Komputery osobiste i stacje komputerowe. |EEE Spectrum 1990
Vol. 27 nr 2s. 24-29, 2 fot.

Na bazie coraz bardziej powszechnych procesoréw typu RISC (reduced -instruction-set computer)
budowane sa stacje komputerowe o cenach poréwnywalnych z cenami komputeréw PC. Cpisane sa
firmy stosujace procesory RISC oraz produkowane przez nie komputery na bazie tej techniki.
Wprowadzenie do produkciji procesoréw Intel 80486 spowodowalo zwrot w kierunku rozwoju mini-
komputeréw. Na bazie tego mikroprocesora, IBM zbudowat komputer PS/2 Madel 70 486 w cenie ok.
12400 dolaréw. Podobnie firma Compaq (USA) zbudowata komputer Deskpro 486/25, ktdreao
dziatanie jest 3 razy s2ybsze od komputera Deskpro 386/25. Komputery te — w cenie ok. 15 tys. dol.
— zostaty wprowadzone na rynek wiosng ‘90. Ta sama firma wprowadza minikomputer zbudowany na
bazie Rozszerzonego Przemystowego Standardu Architektury maqistrali (EISA), wyposaZonego w dwa
procesory 80486 lub 80386. To daje moc obliczeniowa rzedu 8—40 MIPS (Milion Instructions Per
Second). 1BM wprowadzit magistrale Micro Channel umozliwiajaca prace komputerow w 32—
lub 64—bitowym modzie danych. Wystawienie adreséw zajmie w tym systemie 200 rs, za$ dane beda
wystawiane po opoZnieniu ok. 50 ns fub mniejszym. Wiele komputeréw zbudowano ha bazie mikro

procesora Intel 16~MHz 386SX {mata obudowa procesora Intel 80386), a zw!aszcza w komputerach
przenosnych typu ,.laptop”. Na uwage zastuguje fakt wprowadzenia na rynek pierwszeqgo komputera
laptop z monitorem kolorowym (NEC Home Elektronics Inc.). Komputery laptop” wprowadza
rowniez firma Compag, Tandy, Toshiba i Poget Computer Corp. Komputery takie waza ok. 5 kG, czas
pracy przy zasilaniu bateryjnym wynosi ok. 4—6 godz. jako nosniki informacji stosuje sie dyski 3.5"
oraz 2"'.'J?ekordem $wiatowym jest obecnie ,,palmtop” o wadze 0.5 kg, wymiarach:2,5 x 22 x 11 cm
z wyswietlaczem 80 kolumn x 24 linie {Poget Computer Corp.). Ng bazie mikroprocesoréw Motoroli
(68030, 68882, 68000), firma Apple Computer Inc. zbudowata komputer przenoény stosowany w
popularnych samochodach sportowych. Przebojem roku dla komputeréw beda , muitimedia’. Roz-
wigzanie to umozliwia komputerom przenoénym odbidr programéw radiowych i telewizyj-
nych {kolor), obrébke danych, zintegrowana telekomunikacje i poczte elektroniczna. Na uwage
zastuguje takze server o — jak dotychczas — najwigkszej mocy obliczeniowej: RC6280 RISComputer.
Osiaga on 55 MIPS. Zawiera nowoopracowane procesory: R6000 oraz zmiennoprzecinkowy procesor
matematyczny R6010 zbudowane w technice ECL {emiter—coupled logic). Pojawia sie réwniez mo

nitor 19" o liczbie piksli 1280 x 1024.
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1.3. Jezyki algorytmiczne

519.683 Metody programowania MERA-PIAP
eng

Gottschalk P. G. Turney J. L., Mudge T. N.: Efficient recognition of partially visible objects using a
logarithmic complexity matching technique. Wydajne rozpoznawanie czesciowo widocznych obiektéw
przy uizyciu logarytmicznej techniki dopasowania zespolonego. Robotics Research 1989 Vol.8 nr 6
s. 110-131, 18 rys. 6 wzoréw bibliogr. 39 poz.

Waznym zadaniem systeméw wizji komputerowej jest rozpoznawanie czesciowo widocznych dwu-
wymiarowych obiektéw. Algorytmy polegaja w duzej mierze na dopasowaniu cech obrazu do cech
okredlonych modelem. Algorytmy te jednak sa mniej wydajne niz moglyby by¢, ze wzgledu na czeéé
dopasowujacyg algorytmu. Przedstawiono algorytm znacznie lepiej dopasowujacy cechy obrazu i
majacy lepszg wydajnosé, w ktérym sa okreslane zwtaszcza otoczenia punktéw krytycznych. Sednem
metody jest uzycie wielowymiarowego drzewa danych, umozliwione przez rozwiniecie wektoréw cech
obrazu i redukcje potrzebnej ilosci danych. Obecnie prowadzone sg prace nad rozszerzeniem oma-
wianej metody na rozpoznawanie tréjwymiarowe.
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1.4. Urzadzenia peryferyjne
681.327.001.6/.7 , Urzadzenia pomocnicze MERA—PIAP

- rozwéj eng

Voelcker J.: Peripherals. Urzadzenia peryferyjne. IEEE Spectrum 1990 Vol.27 nr 2 s. 28-30, 1 fot.

W miare wzrostu mocy obliczeniowej komputeréw, wzrasta zdolnos¢ do przechowywania informacji
przez urzgdzenia peryferyjne takie jak: dyski elastyczne, magnetyczne dyski twarde, odczytywalne
(write—once read—many WORM) i zapisywaine, dyski optyczne oraz tasmy magnetyczne. Duzy
postep w tej dziedzinie zachodzi na skutek rozwoju technologii materiatéw stanowigcych nosniki
pamigci. Ostatnio dyski elastyczne 5.25" s wypierane przez dyski 3.5 (mikrofloppy‘). Pojemno$é
dyskéw nowego typu osigga 16—40 Mbaijtéw. W artykule podano szczegbty techniczne mikrodyskéw
oraz przedstawiono producentdw tych urzadzen. Na rynku pojawity sie réwniez mikrodyski o §red-
nicy 2. W dziedzinie dyskéw twardych zanotowano réwniez znaczny postep objawiajacy sie wpro-
wadzeniem na rynek dyskéw 5.25" o pojemnosci 1.7 waajtéw i czasie dostepu 10.5 ms. Dyski 3.5
osiagaja pojemnos¢ 380 Mbajtéw przy czasie dostepu 14 ms. Znane sg réwniez dyski 2" o pojemnosci
40 Mbajtéw. Wzrost pojemnosci dyskéw osiaga sie poprzez zwigkszenie gestosci zapisu, czas dostepu
maleje dzigki zwigkszaniu predkosci obrotowej napedéw oraz zmniejszanie (do 2 um)} odlegtosci
pomiedzy glowica, a nosnikiem magnetycznym. Dyski optyczne sa ciagle wolniejsze od dyskéw
twardych, jednakie przewyzszija je pojemnosciz. Znane s3 rozwigzania umozliwiajace zestawienie
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dysku o pojemnosci 1.2 Tbajtdw. Rozwdj dajé sie takze zanotowa¢ w dziedzinie drukarek laserowych,
umozliwiajagcych drukowanie w kolorze z predkoscia do 10 stron na minute. Przy omawianiu
zaawansowanych urzadzerd peryferyjnych wymieniani sa ich producenci, w niektérych przypadkach
przedstawiane s3 ceny tych urzadzen.
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8. ROBOTY PRZEMYSLOWE | SZTUCZNA INTELIGENCJA

338.45:62/691.002.1/.2 Roboty przemystowe MERA—-PIAP
681.5 Systemy sterowania eng

Cheng R. M. H., Montor T., Poon S.C.L.: Adaptive synchronization control of a robotic manipulator
operating in an intelligent workcell. Adaptacyjne sterowanie synchroniczne manipulatora robota w
inteligentnym stanowisku roboczym. Ind. Electron. 1990 Vol. 37 nr2 5. 119126, 8 rys. wzory
bibliogr. 20 poz.

Zespoét Sterowania Synchronicznego Stanowiska Roboczego sktada sie z systemu transportowego
przenoszacego obrabiane przedmioty, kamery binarnej rozrézniajacej ksztatty geometryczne i inne
cechy charakterystyczne tych przedmiotéw oraz manipulatora robota, ktérego narzedzie robocze jest
sterowane tak, aby osiagngto wspdtbieznos¢ z przenoszonym elementem przeznaczonym do obrébki.
Ta wsp6tbieznoéé umoiliwia obrébke elementu ,.on~—line”, badZ rozpoczecie procesu obrdbczego
zgodnie z zaprogramowanym schematem dla kazdego ze zidentyfikowanych elementéw przeznaczo-
nych le'o obrébki. Na podstawie projektu sterownika manipulatora pracujacego w czasie rzeczywistym
oméwiono adaptacyjne sterowanie synchroniczne narzedzia robqta. Rozwazono przy tym sterowanie
CP (continuous path), ktére w przeciwiedstwie do poréwnyw:r:lo sterowania PTP (point—to—point)
- jest odpowiednie dla sterowania synchronicznego. Analizg potozenia i orientacji narzedzia robota
przeprowadzono w oparciu o przyjety dyskretny model stanu, nadajacy sie do cyfrowej implementacii
procesu synchronizacji ruchéw: narzedzia robota i obrabianego przedmiotu. Oméwiond wyniki badarh
eksperymentalnych przeprowadzonych w zestawie z robotem PUMA 560 i systemem transportowym
SADLER. W zestawie tym jest mozliwa symulacja offine przy wykorzystaniu komputera PC pro-
gramowanego w jezyku C.
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338.45:62/69).002.1/.2 Roboty przemystowe MERA—PIAP
681.3.06 Oprogramowanie eng

Robot programming. Programowanie robota. Manufact. Autom. News 1990 Vol.4 nr4 5. 5.

Firma ABB niedtugo ma przedstawi¢ swoim klientom system programowania off—line, ktdry
umoiliwi przygotowanie 95% programu bez kontaktu z robotem. System o nazwie OLP/S w pierwszej
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kolejnodci zostanie zastosowany do robotéw IRb 2000 i 3000, w przysztodei do wszystkich robo-
téw ABB, réwniez typu Trallfa. System umozliwia graficzng symulacje stanowiska wraz z badaniem
urzadzert w réznych ujeciach, sprawdzeniem miejsc kolizyjnych itp. Zapisanie programu nastepuje w
specjalizowanym jezyku ARLA. Wspéipracujaca z ABB amerykariska firma Deneb dostarcza rowniez
ogéiny system off—line o nazwie Igrip, umozliwiajacy manipulowanie okoto 80 typami robotéw.
System ten zostal juz sprzedany do 80 uzytkownikéw, gléwnie w USA.

Petz M. 36614/90 31
338.45:62/69).002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA-PIAP
- zastosowanie eng

High accuracy from Adept. Wysoka dok}adno$é z firmy Adept. Manufact. Autom. News 1990 Vol. 4
nréds. 5.

W czerwcu 1990 roku na wystawie Robot’ 90 zostanie zaprezentowany nowy robot firmy Adept
Technology przeznaczony do montazu urzadzeri elektronicznych. Robot ma szybkie napedy bez-
po¥ednie na cztery osie kartezjariskie i rézni sie tym od dotychczasowych robotéw firmy Adept typu
SCARA. Robot jest przeznaczony do bardzo precyzyjnego pozycjonowania, z doktadnoscia do
+ 0,005 mm urzadzeh na plytach plaskich. Wysoka doktadnosé robota zostata osiggnieta dzieki
stabilnosci termicznej i mechanicznej, a te z kolei zawdzigcza si@ specyficznej konstrukcji robota —
ceramiczna konstrukcja wysokiej czystodci jest wsparta na ciezkiej- podstawie granitowej. Ta lekka
konstrukcja jest napedzana wysokomomentowymi silnikami pradu statego i obracana na precyzyjnych
tozyskach pneumatycznych. Wysokg doktadnodc pozycjonowania robot utrzymuje w dusej prze-
strzeni roboczej — 160 x 660 x 200 mm przy udZwigu 6 kg.

Petz M. 36615/90 - 32
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338.4562/69).002.1/.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP
681518.54 Systemy diagnostyk eng
technicznych

Easy fault finding. L atwe znajdowanie btedu. Manufact. Autom. News 1990 Vol. 4 nr 4 s. 5.

Firma Staubli rozpoczeta badania nad metodami diagnozowania robotéw, ktérych uzywaé ma opera-
tor robota bez specjainego przygotowania. Prototypowy system jest juz obecnie stosowany w ro-
botach PUMA 760 i francuskich RS 154. System ten zadaje pytania o pozycje sterownikéw i stan
wydwietlet na panelu sterowania, na ktére odpowiada operator — w 80% przypadkéw potrzeba nie
wigcej niz 10 pytari. System ma by¢ dostepny za ceng 20--30 tys. frank6w francuskich, co czyni go
optacalnym dla uzytkownika wigcej niz 5 robotéw. Oprogramowanie systemu pracuje na komputerze
kompatybilnym z IBM PC z minimalng pamiecia twardego dysku 40 Mbajtéw. W przyszioéci planuje
si¢ stosowanie Systemnu poprzez sie¢ telefoniczna Minitel. Firma Staubli sprzedata w 1989 roku okoto
400 robotéw, z czego 300 brytyjskich PUMA, a reszta to francuskie RS. Okoto 140 z tych robotéw
sprzedano do USA, inne duze rynki to Francja i Niemcy (po okoto 90 robotéw).
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338.45:62/69].002.1/.2.004.13 Roboty przemystowe MERA—PIAP
— zastosowanie eng

Robot line. Linia robotéw. Manufact. Autom. News 1890 Vol. 4 nr 4 s. 6.

W brytyjskiej firmie Mabey i Johnson produkujgcej mosty zainstalowand zrobotyzowana lihie
kosztem 1,5 min funtéw, przy ogdinej sumie 3 min funtéw przeznaczonych na unowoczesénienie tech-
nologii. Linia taka, zbudowana przez firme ESAB jest rzadko spotykana poza przemystem motory-
zacyjnym. Po catkowitym uruchomieniu linia ma wykonywac okoto 80% catego spawania w fabryce
{(juz obecnie roboty osiagnety ponad 50% wzrost wydajnosci w stosunku do pracy recznej}. Znacznie

wazniejsze dla fabryki jest jednak Bodniesidhie jak8éci spawania oraz elastyczno&e® produkeji* umoszli-

wiajgca szybsze reagowanie na potrzeby rynku. “Linia sktada sig z szesciu gniazd spawalniczych
wyposazonych w podwieszone przejezdnie 6—osiowe roboty IRb 2000. Najwiekszymi segmentami
spawanymi s elementy boczne; maja wymiary okoto 4,5 x 2,4 m.Na' tym fraé‘menéie jest rozmiesz
czonych oko+o 200 spoin, z czego okoto 80 musi by¢ wyszukanych przed spawaniem.

s
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New K series. Nowa seria , K. Manufact. Autom. News 1990 Vol.4nr4s.6.

Firr'i]a Torsteknik z WIk. Brytanii wprowadzita nowgserie 6—osiowych robotéw spawalniczych zwana
~K". Zawiera ona § modeli o udzwigu od 6 do 100 kg o-na2wie Mtoman K6SB, K10S, K308, K60S
i K100S i zastapi roboty ,,L”. Roboty ,,K " sa wyposazone w 6 osi napedowych uzywajacych silnikéw
pradu zmiennego. Maja one réwniez dekodery potoszenia absolutnego, eliminujgce konieczno$¢ zero-
wania osi po wytaczeniu zasilania. Podajniki drutu spawalniczego s wyposazone w 4—rolkowy system
podawania. Roboty sg wyposazone w najnowszy sterownik Yasnac ERG i moga byé uzywane do
spawania metoda MIG, MAG, TIG, syngrgiczng orazroboty K60S i K100S — do zgrzewania punkto-
wego. Robot K10S moze by¢ stojacy, wiszacy tib mocowany na $cianie, pozostate — tylko stojace.
Roboty mogq by¢ stosowane réwniez do innych technologii, majac powtarzalnosé: mniejsze
0,1 mm, wigksze +0,2 mm. .
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Robot boosts valve production. Robot zwigksza produkcjg zaworéw. Manufact. Autom. News 1990
Vol.4nr4s. 7,1 fot.

Producent zaworéw w RFN zastosowat robota KUKA IR 161/60 do manipulowania czesciami ceram{
cznymi w gniezdzie wiertarsko—szlifierskim. Zredukowato td prac6eh tonnosé o 50%. skrdtito czas

e s

r

b

I IT e e -

=

’
=

.



cyklu i zwigkszyto produkcje o 30%. Gniazdo zawiera podajniki wejsciowy i wyjsciowy, obrotowa
szlifierke z czterema stanowiskami, wiertarke z trzema stanowiskami i stanowisko odktadania.
Stanowisko jest obstugiwane jednoczesnie przez operatora i przez robot. Qperator uktada czesci
2deymowane, z_podajnika wejsciowego na stanowisko odktadcze. Robot wykonuje bardziej skom-
plikowar:’a sekwencje manipulacji obstugujac obie maszyny réwniez zdejmujac i zaktadajgc plytki
ceramiczne czesciowo obrabiane. Jest on wyposazany w szereg wymiennych chwytakéw dla manipulo-
wania elementami réznej wielkosci i ksztattu.
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Automated flexible assembly speeds aircraft manufacturing. Automatyczny elastyczny montaz
przyspiesza produkcje samolotéw. Robotics World 1990 Vol.8nr 1,s. 8.

Zaktady McDonnell Douglas zastepujg 250 narzedzi jednym elastycznym systemem dla przyspieszenia
produkcji, automatyzacji kontroli i znacznej redukgcji kosztéw Automatyczne Elastyczne Stano-
wisko Montazu” jest elastycznym systemem oprzyrzadowama umozliwiajagcym dobieranie narzedzi do
zmieniajacych sig serii produkcyjnych, dz:alajacym w systemie , just—in—time". Przykfadowo jedna z
operacji nitowania zostata skrocona z 4-5 godzin do 17-18 niinut. Automatyczny montaz daje
réwniez lepsza i stata jakosé, zmnle;sza;ac konieczno$é dalszych poprawek. Pojemniki z montowa-
nymi elementami s3 podawane" automatycznie do systemu wizyjnego, badajacego poprawnoéé ‘usta-
wienia wszystkich czesci i zezwalajgcego na przestanie pojemnika do robota tadujacego’ stanowisko;
przekazywane s jednoczesnie informacje o rodzaju’ przéprowadzanego montazu. Po wihasciwym
zamocowaniu wszystkich elementdéw w uchwytach przekazywane jest polecenie rozpoczecia montazu.
Poprawnos¢ jest badana wspobtrzednosciowa maszyng pomiarowa, ktéra bada potozenje okoto
100 punktdw, sprawdzajac dotykowo ich pobozeme
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Robotic firishing system expands appliance production. Zrobotyzowany system wykariczajacy roz-
szerza prbdukc;e urzadzeri Robotics World 1990 Vol.8nr 1,s. 16—17 2 fot.

Zaktady American Dryer w Massachusetts (USA) natrafity przed kilku laty na barierg swoich mozli- |
wosci produkcyjnych przy rosnacych zaméwieniach. Zbudowano nowy fabryke wyposazong w
Zautomatyzowane i zrobotyzowane systemy produkcyjne, zwtaszcza do” spawania i malowania.
Zrobotyzowany system malowania, firmy Graco Robotics z Michigan, odgrywa wazng role we wzro-
$cie produkeji. W starym zakladzue maksyfnalna wydajnosé malowania wynosita 60 elementdw

.27 -




dziennie w jednej kabinie, obecnie wynosi okoto 100 elementdw, a planuje sie dojécie do poziomu
125 dziennie. Robot Graco OM10 moze by¢ programowany zaréwno metody PTP we wspotrzednych
kartezjariskich (dla duzych ptaskich powierzchni) jak i metodg wodzenia przez operatora {dla mniej-
szych, skomplikowanych ksztattéw). Dla malowania farbami o wysokiej (86%) zawartodci ciat stalych
zastosowano rozpylanie podgrzanym powietrzem, co dato wysoka jako$é powterzchm Stosowane
elektrostatyczne pistolety malarskie dajg mniejsze straty farby w kabinie oraz 2mnigjszenie toksy-
cznych odpadéw. Praca catej linii zarzadza komputer VAX 750.
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Lockheed makes the cut with waterjet robot. Lockheed stosuje ciecie woda przy uiyciu robota.
Robotics Worid 1990 Vol.8 nr 15.20, 1 fot.

W zakladach Lockheeda w Georgii (USA) zastosowano skomputeryzowane stanowisko robocze,
taczace technologie ciecia woda i CAD. Stanowisko umozliwia projektantom wprowadzanie instrukcji
technologicznych bezposrednio z komputera pro;ektugaeego Operacja reczng pozostaje zatozenie
materiatu do cigcia na platforme robocza Czujniki um:eszczone na elemencie pozwalaja na automa-
tyczne ustawienie dyszy w pozycji do rozpoczynania cigcia. Operator wybiera z menu komputera
Jnstrukcje potrzebne do ciecia danego elementu. Glowica tnaca jest umieszczona na szeécioosiowym
robb'gle, do cigcia jest uzywany proszek granatu, nigsiony struga wody o predkodci ponaddZwigkowej
i cignieniu 360 MPa przez otwdr o rednicy 0,25 mm. Mimo wysoklego ci$nienia, zuzycie wody wynosi
zaledwie okoto 2,51/min. Szybkosé ciecia zalezy od rodza;u materiatu — wynosi¢ moze
do,750 mm/min. Grubsze czesci tytanowe wymagaia wolniejszego cigcia — okoto 12 mm/min. Stano-
wisko jest uzywane do ciecia czedci dla samolotéw C—17 i C—130 Herkules.
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612.757 Montaz

Boothroyd G., Dewhurst P.: Product design decisions anticipate robotic assembly. Decyzje przy proje-
ktowaniu_wyrobu przewiduja zrobotyzowany montas. Robotics World 1990 Vol. 8 nr 1 5.21-23,
4rys.

Zastosowame zrobotyzowanego montazu do konwenqonalme zaprojektowanych wyrobdw, zwlaszcza
lqczonych $rubami i nakretkami, moze by¢ bardzo pracoch&onne i klopotliwe. Na przyktadzie pro-
stego po;emmka okreslono, ze 20 z 24 czesci s#uzy tylko do utrzymania razem, pozostatych 4, a ich
montaz pochlama 86% czasu caltego montazu. Wymagany jest réwniez dos¢ skomplikowany robot.
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Przemyslenie konstrukcji tego wyrobu pod katem utatwienia montazu pozwala na uZycie ‘prostszego
robota (manipulatora) i zwigksza wydajnoéé 6—krotnie. Podano kilka zasad wiasciwego projekto-
wania pod katem automatyzacji montazu: zmniejszenie ilosci montowanych czesci, jeden kierunek
montazu, jednoznaczna pozycja czesci w trakcie montazu itd. Waznym problemem jest takie dobranie
narzedzi, aby mogty byé one uniwersalne i nie wymagaty wymiany podczas pracy. Wielko$¢ pro-
dukcji ma decydujacy wplyw na wybér odpowiedniej ilosci robotéw (manipulatoréw) i roztozenie
migdzy nich operacji montaiu. Wieksze rozproszenie operacji, na wigcej prostych stanowisk, pozwala

zwykle na zwigkszenie produkcji. '
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Shiller 2., Dubovsky S.: Robot path planning with obstacles, actuator, gripper, and payload cons-
traints. Planowanie_trajektorii robota z ograniczeniami przeszkdéd, napedéw, chwytaka i obciazenia.
Robotics Research 1989 Vol. 8 nr 6 5. 3—18, 7 rys. 1 tabl. 8 wykr. 22 wzory, bibligr. 35 poz.

Algorytm opracowany dla czasooptymalnego ruchu wzdhuz zadanej trajektorii jest mozliwy do zasto-
sowania dla szescioosiowego robota, z uwzglednieniem ograniczeri napedéw. Algorytm ten uwzglednia
réwniez ograniczenia sity chwytania i bezwtadnos¢ obciazenia. Zaprezentowano réwniez metode dia
minimalizacji czasu przejécia miedzy zadanymi punktami przestrzeni. Metoda ta uwzglednia prze-
szkody na trasie ruchu oraz ograniczenia kinematyki robota. Po zastosowaniu metody dla szescio-
osiowego robota w typowym otoczeniu z przeszkodami, uzyskano znaczacg poprawe czasu ruchu
robota. Poniewaz metoda daje tylko lokalng optymalizacje trajektorii, potrzebne jest wstepne ustale-
nie trajektorii zblizonej do optymainej.
)
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Ju M. S., Mansour J.*M.: Comparison of methods for déveloping the dynamics of rigid—body systems.
Poréwnanie metody okreslania dynamiki uk}adéw ciat sztywnych. Robotics Research 1989 Vol. 8
nr 6. 19—27, 3 sch. 2 tabl. 34 wzory bibligr. 14 poz.

Poréwnano rézne podejécia-dla okreélania réwnati ruchu trzyosiowego robota typu PUMA, biorac pod
uwage potrzebny naktad obliczer. Zastosowane trzy numeryczne metody: Lagrange‘a, Kane'a i
Wittenburga dla wspdtrzednych robota bezwzglednych i wzglednych. Wszystkie szeéé przypadkéw
poréwnano wzajemnie oraz z metodg rekuréncyjng. Wszystkie te metody wymagaja mniejszych na-
kfadéw obliczeri niz metoda rekurencyjna, przy czym mniej obliczeri jest wymaganych dla
wspélrzednych bezwzglednych. Kazda z metod moze byé uproszczona (podano sposéb dla metody
Kane'a) dla tej samej iloci obliczer w okre$lonym uktadzie wsp6trzednych.
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Armstrong B.: On finding exciting trajectories for identification experiments involving systems with
nonlinear dynamics. O znajdowaniu wymuszajacych trajektorii dla eksperymentéw identyfikacyinych
obejmujgcych systemy o nieliniowej dynamice. Robotics Researchj_g@_Vol. 8nr6s.28-48, 18 rys.
5 tabl. 39 wzoréw biblogr. poz. 31.

Przy okreSlaniu warunkdw eksperymentu dia systemu opisanego funkcjami nieliniowymi, jak np.
dynamika manipulatora, niezbedne jest rozwazenie, czy wprowadzane wymuszenie jest wystarczajgce
dla znalezienia wtasciwych parametrow obiektu. Wykazano, ze zbieznosé i odpornosé na zaktécenia
eksperymentu zalezy wprost od ilosci warunkéw macierzy korelacji wejiciowej. Wielko$é ta jest miara
wymuszenia. Badano réwnie? wrazliwosc eksperymentu na niemodelowana dynamike i zapropono-
wano jej miare zwigzang z wymuszeniem. Zaprezentowano metode maksymalizacji wymuszenia, ktdra
daje znacznie lepsze wyniki niz intuicyjnie wybrana trajektoria: w jednym z przyktadow czas zbiez-
nosci zmniejszono z 15 minut do 33 sekund.
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Bayo E. i in.: Inverse dynamics and kinematics of multilink elastic robots: an iterative frequency
domain apﬁ{pach. Odwrotna dynamika i kinematyka wielocztonowych elastycznycrg robotéw: inter_a_—
Cyine podejécie w dziedzinie czestotliwoséci. Roboties Research 1989 Vol.8 nr6 s.49-62, 1 fot.
5 sch. 2 tabl. 9 wykr. 14 wzoréw bibliogr. 20 poz.

Przedstawiono spos6b rozwiazywania problemu odwrotnej dynamiki i kinematyki wielocz lonowych
robotéw elastycznych. Metoda pozwala na znalezienie momentéw poszczegSlinych osi potrzebnych do
osiagnigcia okreslonych potosen koricéwki robota. Poniewaz problem dynamiki jest scisle 2wigzany w
elastycznych manipulatorach z problemem kinematyki, rozwiazanie pierwszego z nich okresla takze
Przesunigcia i obroty wszystkich punktéw manipulatora, wtaczajac w to rugh osi. Metoda uwzglednja
réwniez nieliniowe warunki spowodowane duzymi obrotami czlonéw manipulatora. Nieliniowe
réwnania modelu manipulatora s3 dyskretyzowane przy uzyciu metody elementéw skoriczonych i
linearyzowane lokalnie. Rozwigzanie jest podawane w dziedzinie czestotliwosci. Praktyczne spraw-
dzenie.metody wykazato jej przydatnodé nie tylko dla sterowania otwartego, ale takze dia sterowania
2e sprzezeniem zwrotnym.
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