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

621.3.001.6/.7 - Elektrotechnika MERA-PIAP

— rozwdj ger
Fortschritte und Trends in der Elektronik. Postep i tendencie w elektronice. Automatisierungstech.

Praxis 1990 Vol. 32 nr 3s. 103—104.

Oméwiono kilka z najnowszych osiagnie¢ w dziedzinie elektroniki, a mianowicie: tendencje rozwoju
komputeréw w roku 1990 — szerokoé¢ danych 32 bity i ptaski monitor. IBM i Siemens opfacowuja
wspélnie strukture (chip) o 64 megabitach. Dynamiczne pamigci RAM (DRAM) zastgpuja pamigci
dyskowe. Opracowano nowa metode wytwarzania cienkich warstw nadprzewodzacych (pracujgcych w
temperdturze 77 K).

Wydzga S. 36781/90 1

681.2—79.001.6/.7 Urzadzenia pomiarowe MERA—-PIAP
— rozwdj ger

681.326 Urzgdzenia kontrolne

Neuheiten im Brennpunkt. Nowoséci w ognisku. Messen u. Prifen 1990 nr 5 s. %14-218, 221-228,
29 fot.

Podano informacje o szeregu nowych urzadzen i systeméw pomiarowo—kontrolnych a wéréd nich:
system ujecia danych, graficzny program oceny danych, ukfad wezesnego rozpoznawania uszkodzer,
interferometr, urzadzenie do analizy drgani, zautomatyzowane stacje kontrolne, pomiar przy zastoso-
waniu kamery telewizyjnej, symulator sit wystgpujacych w oponach i podwoziu samochodu, znorma-
Ilzowany system ztgcz wtykowych, procesor czasu rzeczywistego, wzmacniacz napigcia stakego z
separacja, mol|bdenowy termometr rezystancyjny, indukcyjne czujniki drogi, wytacznik pozycy;ny,
ultrad2wigkowy czujnik zblizeniowy.

Wydzga S. 36823/90 2
3
1.2. Bibliografia, ksiazki, czasopisma, katalogi z
025.32 Redagowanie opiséw MERA—PIAP
katalogowych ger

Fleischheuer H.—P.: Geratespezifikationen. Dane przyrzadéw. Messen u. Priifen 1980 nr 6 s. 268.

Uwagi dotyczace wartoici liczbowych parametréw  réinego rodzaju urzadzen, podawanych w ich

N




r————-——-————-—————————-]

kartach informacyjnych. Dane te s czgsto niezbyt precyzyjne np. przy podawanej szerokoéci pasma
nie podaje si¢ czesto rezystancji obcigzenia — czy jest to 50 om czy 1 Mom. Niejasno bywa tez czesto
podawana pionowa rozdzielczoéé oscyloskopéw cyfrowych, wyrazana w bitach; podobnie nie jest
zawsze jasna czestotliwosé aktualizacji. Jako przyktad niedcistosci analogicznej do wielu innych autor
przytacza podanie maksymainej predkoéci samochodu>— 200 km/h, jednak z mata notatka na dole
strony: tylko przy spadku szosy 20% i korzystnym wietrze.

Wydiga S. 36834/90 3

1.3. Koaferencie, zjazdy, wystawy, tagi «

681.3 Mechanika precyzyjna MERA-PIAP
061.41 Wystawa miedzynarodowa * ger

Birkle M.: INTERKAMA 89. Sonderschau ,,Lehre und angewandte Forschung”. INTERKAMA g‘g.

Wystawa specjalna: ,,Nauczanie i badania stosowane”. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 3
s. 113--120, 5 rys.

Wspomniana wystawa byta forum najnowszych osiagnieé i wynikéw badari, przedstawionych,
uczelniom wy#szym i instytucjom prowadzacym badania podstawowe. Po raz pierwszy zorganizowano
wspdins stanowisko firm Bayer, Hoechst, Siemens, AEG i Linde, stowarzyszert DECHEMA i NA‘MUR
oraz Uniwersytetu Sztuthrdzkiego. Tematyka wystawy obejmowata mechanike, sénsoryke, technike
sterowania I regulacji, $rodki pomocnicze, zespoty i narzedzia do integracji systeméw oraz do
szkolenia i doszkalania.

Wydzga S. 36784/90 ) 4
681.3.001.6/.7 . Mechanika precyzyjna °  MERA-PIAP
— rozwdj - ger

Frevert L.: Nachlese zur Tagung ,PEARL 89". Poklosie sympozjum ,,PEARL 89”. Automa-
tisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 3. 140—-141.

Oméwienie referatéw wygtoszonych podczas tytutowego sympozjum, ktdre skladato sig z pigciu
posiedzeri: systemy czasu rzeczywistego w latach dziewigddziesigtych, sieci komputerowe w
produkcji, zastosowanie i dalszy rozwdj PEARL, standardowe systemy przemyslowe a czas rzeczy-
wisty, technika oprogramowania w projektach czasu rzeczywistego.

Wydzga S. 36790/90 5




621.3.001.6/.7 Elektrotechnika ~ rozwoj MERA-PIAP
061.41 Wystawa migdzynarpdowa ger

Auf der Productronica 89 gesehen. Widziane na wystawie Productronica 89. Messen u. Priifen 1990
nr 1/2,s. 14-16, 18, 21-22, 48-50, 19 fot. 2 rys.

Informacje o wystawie Productronica 89, ktdéra odbyta si¢ w Monachium w listopadzie 1989 roku.
Najwigksze zainteresowanie zwiedzajacych wzbudzit sektor wystawowy: ,,Elektronika dla automatyki
i zapewnienia jakosci”. Elektronika odgrywa kluczowa role przy produkcji bez zatogi; coraz czesciej
moéwi si¢ o odpowiedzialnosci elektroniki za catq produkcje. Nalezy.tez ocZekiwaé dalszych i
zaskakujacych osiagnie¢ .w dziedzinie pomiaréw i kontroli jeszcze w biezacym stuleciu. Oméwiono
20 najnowoczesniejszych wyrobdw i systeméw przedstawionych na wystawie.

Wydzga S. 36795/90 6

681.3.001.6/.7 Mechanika precyzyjna MERA-PIAP
— rozwdj «ger

061.41 Wystawa miedzynarodowa

,.Oberschwingen’’ von der INTERKAMA 89. _,Drgania swobodne’ z wystawy INTERKAMA. Massen
u. Priifen 1990 nr 1/2 5. 5051, 55—-62, 64, 69, 30 fot. 2 rys.

Termin ,,drgania swobodne” nie odnosi si¢ oczywiscie do przebiegéw oscylacyjnych, mimo, e
INTERKAMA jest sama w sobie ,funkcja skokowa’, ale do najciekawszych innowacji z dziedziny
pomiaréw i kontroli. Omdwiono ogbétem 42 eksponaty wystawy z dziedziny sensorow barwy,
pomiaréw przepltywu, przetwornikow pomiarowych, sensoréw drogi, ciezaru, naprezer, dslej takie
urzadzenia jak wywazarki, monitory, magistrale danych, uktady obrébki obrazu i kamery linijkowe,
analizatory widma optycznego i mikrofalowego i wiele innych.

Wydzga S. 36802/90 7
061.41"550.1°'(430.1—Hannower) Miedzynarodowe MERA—PIAP
Targi Hanowerskie ger
— corocznie

Schanz G. W.: Wirklich nur alle Jahre wieder? Czy rzeczywiscie znow tylko w kazdym roku? Messen
u, Priifen 1990 nr4s. 139, 1 fo}.

Rozwazania dotyczace corocznego organizowania Przemystowych Targéw Hanowerskich
{Hannover—Messe Industrie). Wbrew wypowiedziom stwierdzajacym, ze coroczne spotykanie sig w
jednym miejscu ,,aby wykaza¢ swoje uszanowanie Hermesowi albo komukolwiek innemu’’ nie pasuje
do cztowieka korica XX wiek0, autor jest zdania, ze Targi sq konieczne, aby mozna byto szybko
orientowad¢ sie w tendencjach technicznych i innowacjach. Podano réwniez informacjg o utworzeniu



Stowarzyszenia dla migdzynarodowej komunikacji 1VA International z siedzibami w Zurichu t Paryzu.
Celem Stowarzyszenia jest propagowanie wybitnych osiagnigé¢ w srodkach masowego przekazu.

Wydzga S. 36811/90_ 8
62.001.6/.7 Technika ~ rozwoj MERA—PIAP
061.41 Targi migdzynarodowe ger

Best of High—Tech oder.das Beste vorr Besten: Hannover—Messe Industrie "80. Najlepsze z naj-

wyiszych technologii alboi najlepsze 2 najlepszych: Przemystowe Targi Hanowerskie ‘90. Messen u.
Priifen 199Q nr 4 s. 144, 146, 3 rys.

Przemystowe Targi Hanowerskie, nazywane od kilku lat ,, Targami targéw’’, przedstawiajg przekrdj
najwyzszych technologii. Podano informacje o nastepujacych dziatach Targéw: elektrotechnika i
elektronika, mikronika — moduty elektroniki, techniki komputerowe w produkcji, energia —
powietrze — $rodowisko, rynek innowacji w dziedzinie badar i technologii, optyka techniczna i lasery,
zagadnienia ekonomiczne przemystu, gospodarka Holandii. ’

Wydzga S. 36812/90 9

681.322658.51/514 Projektowanie/produkcja MERA—PIAP
wspomagana komputerem ger

061.41 | Targi migdzynarodowe

Das war... die Hannover—Metse CeBIT "90. Byty to... Targi Hanowerskie CeBIT "30. Messen u. Priifen
1990 nr5s. 210, 212-213, 4 fot.

Informacje o Targach Hanowerskich CeBIT 90. Obserwuje sie¢ wzrost ofert na oprogramowanie.
Zwigkszyta sig liczba referatéw wygtaszanych przez przedstawicieli poszczegéinych firm; widoczne
jest tez wieksze otwarcie Europy Wschodniej. Stabilizuje sig liczba ofert na systemy techniczne
wspomagane komputerem (CAD/CAM), w tym opracowanie oprogramowania wspomagane
komputerem. Podano krétkie informacje o wystawach z USA, Tajwanu, Indii, Japonii, Hong—Kongu,
Singapuru i Filipin. :

Wydzga S. 36822/90 ' 10

'681.3.001.4 Mechanika precyzyjna MERA—PIAP
— doswiadczalna ger
061.3 Sympozjum

Experimentelle Mechanik: 13. GESA—-Symposium. Mechanika doswiadczalna: 13. Sympozium
Stowarzyszenia Dojwiadczalnej Analizy Systeméw. Messen u. Priifen 1990 nr 6 s. 291—-292, 204,
4 fot. 1Arys.,

—10-



Informacje o sympozjum ,,Mechanika Doswiadczalna”, ktére odbyto sig w Bremie w maju 1990 roku.
Oméwiono m.in. nastepujace zagadnienia: pomiary faficuchéw pomiarowych, technika pomiarowa
bez wzmacniaczy, elastooptyczne badania tréjwymiarowe do celéw dentystycznych, doswiadczalna
analiza naprezerd, metody doswiadczalne mechaniki ciata statego (te ostatnie byty to zagadnienia
omawiane podczas sympozjum, zorganizowanego przez Instytut Mechaniki Akademii Nauk NRD,
ktére odbyto si¢ w Holzheim w kwietniu 1989 roku. Ponadto demonstrowano podczas sympozjum
~Spadkownice Bremeriska” (,,Fallturm Bremen”), bgdaca wieza o wysokoéci 146 m, przeznaczong do
krétkotrwatych (5,4 s) badari zachowania si¢ uktadéw mechanicznych pracujacych bez grawitacii.

Wydiga S. 36838/90 1

14 Stownictwo, normalizacja, typizacje

001 Wiedza MERA—PIAP
801.3 Leksykologia ger

Dorn J. i in.: Wissensbasierte Systeme. Systemy oparte na wiedzy. Automatisierungstech. Praxis 1990
Vol. 32 nr 2 s. WS1-WS22, 1 rys. 5 tabl. bibliogr. 54 poz.

Wkrétce po rozpoczeciu prac nad systemami opartymi na wiedzy stalo sie jasne, Ze zaréwno przy
pracach badawczych, konstrukcyjnych, jak i wdrozeniowych brak scistych definicji stosowanych
pojg¢. Powoduje to czesto stosowanie termindw dwuznacznych, niejasnych i zargonowych—anglo-
jezycznych;~co wkonsekwencji prowadzi do moiliwosci nieporozumiert miedzy specjalistami. Z tego
wzgledu opracowano stownik—encyklopedig, obejmujacy nastepujace zagadnienia: wiedza, zakresy
wiedzy, uzyskiwanie wiedzy, prezentacja wiedzy, system bazujacy na wiedzy. Dla kaidego z okoto
150 terminéw podéno: skrécone objasnienie, objasnienie obszerne, przyktad, literature. Podano tez
bardzo szeroko terminy angielskie.

Wydzga S. 36780/90 12
801.316.4 Terminy techniczne MERA—PIAP
ger

Schanz G. W.: Noch Oszilloskop ... oder schon langst Oszillometer. Jeszcze oscyloskop... lub tez od
dawna oscylometr, Messen u. Priifen 1990 nr 6 s. 255, 1 fot.

Prowadzong od dziesigtkéw lat dyskusje terminologiczng, czy whadciwg jest nazwa ,,oscyloskop”, czy
tez ,,oscylograf’’ nalezy obecnie zakoriczy¢ terminem ,,oscylometr”. Jest to wspétczesna metamorfo-

za prowadzaca do uniwersalnego przyrzadu lat dziewigcdziesigtych. Autor stwierdza, ze nie mozna
méwic, ze oscylometr przyjdzie — on dawno jest miedzy nami.

Wydiga S. 36830/90 13
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1.8. Inne

65—057.4 Przedsigbiorstwo przemystowe MERA--PIAP
— specjalisci ger

Drathen H.: Teachware, ein neues Bein der INTERKAMA. Nauczanie, nowy filar INTERKAM-y.
Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 3s. 121122, bibliogr. 7 poz.

Wykwalifikowani pracownicy zawsze byli i sa najcenniejsza wartoscia przedsigbiorstwa. Dalsze
ksztalcenie nalezy wigc traktowad ze strategicznych punktéw widzenia. Problem kto i w jakim
kierunku ma sig szkoli¢ nie powinien zaleze¢ wytacznie od uznania przetozonego, ale wynikaé z
ogéinych wytycznych, okreslajacych kierunki szkolenia, umotzliwiajace dalsze ksztatcenie réznych
grup. Tylko pracownik wyszkolony w sposéb wiasciwy, wedtug opracowanych kierunkéw, posiada
petne kwalifikacje potrzebne na jego miejscu pracy. Oméwiono nastepujace zagadnienia: skutki skoku
technologicznego, konsekwencje dla zaktadu przemystowego, konsekwencje dia paristwowych i
pzemystowych oérodkéw ksztatcenia, konsakwencje z punktu widzenia osobistego doszkalania.

Wydzga S. 36785/90 14
65.011.8 Zasady organizacji. MERA-PIAP
Ulepszenia ger

Schanz G. W.: Das Exp?rlment ist tot — es lebe das Experiment. Eksperyment zmar} — niech Zyje
eksperyment. Messen u. Priifen 1990 nr 3. 79, 1 fot.

W niektérych grupach technikéw zwigzanych ze wspomaganiem komputerowym zaczyna panowac
przekonanie, e ekspe:yment sig przezyt, a wszystko mozna modelowad przy pomocy komputera.
Zblizony poglad tansowal w potowie XIX wieku znany fizyk Helmholz, méwiac oczywiscie tylko o
liczeniu. Wbrew temu jednak mechanika doswiadczalna jest dzié w petnym rozkwicie i stale roénie jej
znaczenie, gtéwnie w dziedzinie jakoici kontroli, a takie przy ciggtym nadzorze pracy systeméw
technicznych.

Wydiga S. 36803/90 15

2. NAUKI STOSOWANE
2.1. Teoria i tachnika regulacii i sterowania

66.011.56.001.6/.7 Automatyzacja MERA-PIAP
—rozwoj ger

Steusioff: Systemengineering fir die industrielle Automation. Technika systemowa dla_automatyki
mm_nﬁ Automatisierungstech. Praxis 1890 Vol. 32 nr 3s. 129.
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Dyscyplina techniki systemowej cierpi dzi§ na widoczny deficyt metod, bedacych podstawg wspoma-
gania. Tym samym definicja wymagari na systemy automatyki wspomagane komputerem jest jedynie
w ograniczonym stopniu mozliwa ze wzgledu na brak jednoznacznych metod opisu, duzg ztozonosé
zagadnienia oraz wymagang abstrakcje opisu. Omoéwiono niektére zagadnienia zawarte w projektach
finansowych przez Federalne Ministerstwo Badarh i Technologii, m.in. w projekcie PROSYT
{Integriertes Entwurfs— und Software PROduktionssysteme fiir verteilbare Realzeit—RechnerSYsteme
in der Technik — zintegrowany techniczny system projektowania i tworzenia oprogramowania dia
zdecentralizowanych systeméw komputerowych pracujacych w czasie rzeczywistym).

Wydiga S. 36788/90 16

621.646.4 Regulatory hydrauliczne MERA-PIAP
681.322.004.14 Komputery — zastosowanie eng

Lim. C. M.: Experimental evaluation of a self—tuning controller. Do$wiadczalna ocena samoprzestraja-
jaceqo sie regulatora. Ind. Electron. 1990 Vol. 37 nr 3s. 193—194, 4 rys. wzory, bibliogr. 3 poz.

-Przedstawiono poréwnanie zachowania si@ zaproponowanego rozwigzania regulatora-samoprzestraja-
jacego si¢ STC (Self—tuning controller) z regulatorem konwencjonalnym STC oraz regulatorem
P1 STC. Dziatanie wymienionych rodzajéw regulatoréw oceniono na podstawie ich pracy w czasie
rzeczywistym. Podczas eksperymentu wykorzystano system utrzymywania statego poziomu cieczy
doprowadzanej do zbiornika przez pompe sterowanga omawianym regulatorem i odprowadzanej przez
zawdr w sposdb umozliwiajacy zasymulowanie réznych przypadkéw zachowari systemu. Regulatorem
jest komputer, na ktdrego wejicie jest podawany — po przetworzeniu w ADC — sygnat poziomu
cieczy y(t), a na wyjsciu — poddany nastepnie ptzetworzeniu DAC — sygnat sterowania u(t). Podczas
regulacji s3 estymowane — 2z czestotliwoscia réwna okresowi probkowania — parametry regulatora.
W regulatorze konwencjonalnym oraz proponowanym przez autora odbywa sig to poprzez minimali-
zac;e okredlonego funkcjonatu metoda najmniejszych kwadratéw, natomiast w regulatorze PISTC
metoda przesuwania biegunéw. Eksperymenty wykazaly, Ze tylko zaproponowane rozwigzanie regula-
tora STC — ktérego istoty jest uwzgiednienie w funkciji kosztéw kwadratu szybkosci zmian wielkosci
regulowanej y(t) — jest w stanie zapewni¢ zadawalajace dziatanie sytemu przy réznych wartosciach
zadanych poziomu cieczy i roznych wartosciach wyplywu cieczy.

Wrzesiert M. 36768/90

681.5 Technika sterowania MERA-PIAP
automatycznego eng

Walker P. A. W., Torkey F. A.: On—line self—tuning control of processes with inaccessible state.
Sterowanie adaptacyjne on—line proceséw z niedostepnymi zmiennymi stanu. Ind Electron. 1990
Vol. 37 nr 3s. 195-202, 7 rys. wzory, bibliogr. 16 poz.

W praktyce procesy przemystowe charakteryzujq si¢ ztozong dynamika, wieloma wejsciami i
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wyjéciami, nieliniowoscia, zmiennymi w czasie charakterystykami oraz sq poddane losowym zaktéce-
niom. Uwzglednienie wymienionych czynnikéw podczas regulacji w czasie rzeczywistym staje sig
trudne ze wzgledu na brak mozliwosci okredlenia modelu dynamicznego systemi. Metodg postgpowa-
nia w takich ﬁrzypadkach stato sie sterowanie STC (self—tuning control) zapewniajace ciagta adap-
tacje regulatora. W artykule dokonano przegladu literatury metod estymacji parametréw regulato-
ra STC. Opisano praktyczng implementacje on—line wielowymiarowego regulatora STC, z zastosowa-
niem kryterium kwadratowego na podstawie estymowanej postaci kanonicznej obserwowalnej réwnar
stanu. Na uwage zaé‘iuguie fakt, ze do przeprowadzenia adaptacji nie jest wymagany wektor zmien-
nych stanu lecz jedynie wektor sygnatéw wyjsciowych. W omawianym przyktadzie adaptacja zacho-
dzi z czestodcia odpowiadajacq okresowi prébkowania. Zawiera ona trzy procedury: sterowanie na
bazie poprzednio wyznaczonych macierzy sterowania, identyfikacje procesu i korekte prawa
sterowania optymalnego. Podczas optymalizacji funkcja kosztéw jest minimalizowana z zastosowa-
niem programowania dynamicznego. Oméwiono takze przyktad zastosowania |1 Metody Lapunowa
przy minimalizacji skalarnej funkcji-kosztéw regulatora STC.

Wrzesierht M. 36769/90 18
621.313.2.077.3 Sitniki pradu statego MERA—PIAP
eng

Jiang J.—P., Chen S., Sinha P. K.: Optimal feedback control of direct—current motors. Qptymalna

regulacia silnikéw pradu statego. Ind. Electron. 1990 Vol. 37 nr 4 s. 269—274, 8 rys. 1 tabl. wzory,
bibliogr. 9 poz.

W artykule przeprowadzono dyskusie optymalnego uktadu sterowania w czasie rzeczywistym
przeznaczonego do regulacji predkodci silnika pradu stalego,zasilanego tyrystorowo, w obecnodci
szuméw pomiarowych i zmiennego momentu obciazenia. Do realizacji wymienionego systemu zastoso-
wano teorie filtracji Kalmana i programowanie dynamiczne, umozliwiajace wyznaczenie optymalnego
sterowania w czasie rzeczywistym oraz algorytm sterowania adaptycy;nego, umozliwiajgcy skompen-
sowanie oddzialywabia szuméw i zmiennosci momentu obcigzenia. Przedstawiono model matema-
tyczny systemu stanowiacy podstawe do okreélenia réwnar réznicowych, wyKorzystywanych bez-
podrednio w czasie sterowania. Omawiany algorytm zostal zaimplementowany na komputerze
MITAC—386 PC z 16 MHz koprocesorem matematycznym. Do oprogramowania wykorzystano jezyk
Fortran, aczkolwiek dia obiektdw o mniejszych statych czasowych mogq by¢ stosowane jezyki C oraz
OCCAM. W celu potwierdzenia efektywnosci opracowania, na tym samym komputerze zamodelowano
obiekt — wykorzystujac do tego celu jezyk ACSL (Advanced Continuous Simulation Language).
Przeprowadzono badania symulacyjne oraz oméwiono cechy dyskutowanego systemu.

Wrzesiert M. 36839/90 19
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621.3-50 Teoria i podstawy techniki MERA-PIAP
regulacji i sterowania eng

Murata T., Tsuchiya T., Takeda I.: Vector control for induction machine on the application of optimal
control theory. Sterowanie wektorowe maszyn indukeyjnych z zastosowaniem teorii sterowania
optymalnego. Ind. Electron. 1990 Vol. 37 nr 4 s. 283--290, 10 rys. wzory, bibliogr. 14 poz.

Ostatnio stosowana jest nowoczesna teoria sterowania do elektrycznych systeméw napedowych. Na
jej bazie zaproponowano oryginalne podejscie do konstruowania polowo zorientowanego systemu
sterowania poprzez wyprowadzenie réwnari stanu dia synchronicznie obracajgcego si¢ uktadu
odniesienia oraz przez wykorzystanie metody przestrzeni stanu. Zorientowanie polowe osiaga sie
poprzez regulacje amplitudy i pulsacji strumienia magnetycznego wirnika. Model silnika zostat przed-
stawiony jako obiekt o trzech wejiciach i trzech wyjsciach. W artykule sformutowano réwnania:
napigé, strumienia magnetycznego oraz momentu obrotowego. Na ich podstavv;ie okreélono réwnania
stanu stanowigce punkt wyjécia dia modelu zorientowanego polowo. Przedstawiono synteze tak
okreélonego systemu sterowania oraz wyniki jego badart symulacyjnych. W modelu uwzglgdniono
zasilanie silnika z napedu tyrystorowego (PWM — pulse wide modulation waveforms).

Wrzesiert M. 36841/90 20

2.4. Metrologia

681.3.05 Przeksztatcanie danych MERA-PIAP
ger

Piitz Ch.: Echtzeit—Digitalisierung bis zwei Gigasamples je Sekunde durchaus realisierbar. Przeksztat-

canie cyfrowe w czasie rzeczywistym do dwéch gigaprobek na sekunde jest zupetnie mozliwe. Messen
u. Priifen 1990 nr 6 5. 276—278, 6 rys.

Istniejaca od dziesigciu lat tendencja coraz szybszego cyfrowego ujmowania informacji trwa nadal.
Ostatnio pojawito sie¢ nowe zagadnienie: przeksztatcanie cyfrowe przebiegéw przejéciowych. Pole
zastosowart ujmowania .pojedynczych strzaléw” (czasem traktowanych dostownie) jest bardzo
szerokie — rozciaga sig od fizyki wielkich energii, przez balistyke wewnetrzng do wspofczesnej
telekomunikacji. Omdwiono sposoby realizacji ukadow umozliiwiajacych obstuge metrologiczng
bardzo szybkich jednorazowych przebiegéw. Przewiduje sig, ze w najblizszym czasie czestotliwosc
probkowania wyniesie 8...10 Gs/s (gigaprébek, miliardéw prébek na sekunde) przy rozdzielczosci
8 bitéw.

Wydzga S. 36835/90 21
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3. KONSTRUKCJA ELEMENTOW
3.1. Sterowania i sutomatyki

3.1.1. Elektrycznsj

3.1.1.1. urzadzenia

681.32:621.377—181.48 Mikroprocesory — zastosowanie MERA—PIAP
621.313.13 - Silniki eng
621.3-5 Sterowanie

Ho E. Y. Y., Sen P. C.: A microcontroller—based induction motor drive system using variable structure

strategy with decoupling. Mikroprocesorowy system napedu silnika indukcyjneqo wykorzystujacy

strategie zmiennej struktury z odsprzeganiem. Ind. Electron. 1990 Vol. 37 nr 3 s. 227—235, 5 fot.
13 rys. wzory, bibliogr. 20 poz.

W ostatnich latach wazrosto zaintéresowanie sterowaniem silnikéw indukcyjnych pierscienio-
wych (WRIM). W niniejszym artykule przedstawiono system sterowania takiego silnika przy szerego-
wym polaczeniu wirnika ze stojanem. Zastosowano tu metode sterowania weKtorowego, ktéra w
takim uktadzie jest wzglednie prosta oraz zapewnia uniezaleznienie od rezystancji uzwojenia maszyny.
Ponadto przy podwéijnej predkoéci synchronicznej wymagana czestotliwosc wzbudzenia moze by¢
zredukowana do potowy, co umozliwia sterowanie systemu poprzez naped cyklokonwerterowy i w
efekcie poszerzenie zakresu predkosci roboczych silnika. Opisano takie sterowanie w modzie
dlizgowym, ktdrego cechq jest uniezaleznienie systemu od zmian obcigZenia przy zachowaniu prostoty
systemu. Dyskutowany jest wplyw efektu przetaczania podczas sterowania w tym modzie. Oméwiono
taki model sterowanej magzyny, w ktérym nie wystgpuje sprzgzenie pomiedzy strumieniem stojana a
momentem obrotowym.

Wrzesieri M, 36773/90 ' 22

681.587.001.67.7 Serwometry — rozw6j MERA-PIAP
* eng

Liv T.—H., Liu C.—H.: Imblementation of ac servo controllers employing frequervicy—domain

optymization techniques. Realizacja regulatoréw sitownikéw pradu zmiennego z zastosowaniem
techniki optvmalizacii w dziedzinie gzestotliwoiciowei. Ind. Electron. 1980 Vol. 37 nr 4 5. 276282,

8 rys. wzory, bibliogr. 15 poz.

Silniki pradu zmiennego sq stosowane coraz powszechniej, zwtaszcza w dziedzinie robotyki. Zaczynajg
one wypiera¢ dotychczas stosowane silniki pradu statego. Artykut omawia projekt i realizacje
serworegulatoréw z silnikami synchronicznymi o magnesach  trwatych. O ile dotychczas przy analizie
serworegulatoréw stosowano wykresy Bodego, Nyquista czy Nicholsa, to ostatnio regulacja zamknigta
jest analizowana na bazie technik optymalizacyjnych H2 i Heo. W artykule oméwiono idee regula-
toréw H2 i Heo, poréwnano ich wlasciwosci oraz skomentowano wyniki eksperymentalne uzyskane w
uktadzie zbudowanym z wykorzystaniem mikroprocesora MC 68020 oraz koprocesora MC 68881.
Podkreslono gjonierski charakter omawianej pracy oraz wskazano na konieczno$é jej kontynuowania.
Wrzesiert M. 36840/90 23
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621.372.632 . Przemienniki czgstotliwosci MERA—PIAP
eng

Shat A. K. S., Swamy M. M.: Analysis and design of a parallel resonant converter including the effect
of a high—frequency transformer.. Analiza i projektowanie przemiennika dc—dc wykorzystujacego

rezonans pradéw z_uwzglednieniem efektu- transformators wysokiej czestotliwosei, Ind. Electron.
1990 Vol. 37 nr 4 s. 297-306, 4 rys. 9 fot. 6 tabl. wzory, bibliogr. 12 poz. -

Zastosowanie przemiennikéw dc—dc (PRC—parallel resonant converter) bazujacych na rezonansie
pradéw jest ostatnio do$é rozpowszechnione. Prace w tej dziedzinie zmierzajg do zoptymalizowania
dziatania takiego przemiennika, a zwlaszcza w zakresie poprawy jego sprawnoéci. W pracy poréwnano
prace PRC w wariantach z czestotliwodcia ponizej i powyZej rezonansu. Wskazano przewage tego
drugiego. Zbudowano model oraz przeprowadzono analize takiej wersji PRC dia przypadku ogélnego
oraz dla stanu ustalonego. Na podstawie otrzymanego modelu wyznaczono optymalny punkt pracy
przemiennika. Przeprowadzono oceng wynikéw eksperymentalnych dla przypadku PRC o
mocy 950 W, napieciu wejsciowym z zakresu 230 V—250 V DC i czestotliwosci przetaczania
90.9 kHz. Przedstawiono takze praktyczny przyktad projektowania przemiennika dc—dc.

Wrzesiert M. 36843/30 24
681.32:621.377—-181.48.004.14 Mikroprocesory — zastosowanie MERA-PIAP
621.315 " Przesytanie energii elektrycznej eng

Manzéul M. A.: Multiple overcurrent relays using a single microprocessor. Wielotorowy przgkaZnik
napedowy 2 zastosowaniem pojedynczego mlk[ogrggg ra. Ind. Electron. 1980 Vol.37 nré4

s. 307-309, 4 rys. bibliogr. 6 poz.

Przedstawiono sposéb obstugi grupy niezaleznych przekaznikéw napgdowych z wykorzystaniem
jednego procesora. Istota podejécia do rozpatrywanego zagadnienia jest wprowadzenie wielo-
zadaniowosci w procesorze. W zakres obstugi kazdego z czujnikéw wchodza: przetwarzanie ADC
detekcja ewentualnego przecigienia oraz wytworzenie sygnatu reakcji na ten stan. Artykut omawia
praktyczne rozwigzanie postawionego zadania dia kilku czujnikéw nadpradowych. Szczegbtowy opis
mikroprocesorowego uktadu sterowania umozliwia przefledzenie przeptywu informacji na poziomie
zadart systemu oraz procedur obstugi standéw alarmowych. Rozwiazanie techniczne bazuje na mikro-
procesorze | 8085 — 6.14 MHz. Konstrukcja ta zostata szczegétowo oméwiona w niniejszej publikacji.

Wrzesied M. 36844/90 25

\
621.372.632 Przemienniki czgstotliwosci MERA—PIAP
681.32:621.377—181.48.004.14 Mikroprocesory — zastosowanie eng

Vineeta, Kant K.: Microprocesor—based single—philse to threephase’ cycloconverter. Przemiennik

czestotliwoéci napiecia jednofazowego na tréjfazowe bazujacy na technice mikroprocesorowei. Ind.
Electron. 1990 Vol. 37 nr 4 s. 310-316, 12 rys. 8 fot. 1 tabl. bibliogr. 10 poz.
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Artykul prezentuje oryginalne zastosowanie mikroprocesora | 8085 do realizacji cyklokonwertora.
Szczegétowo opisano podstawy dziakania tego przemiennika, ze zwrdceniem uwagi na sposéb sterowa-
nia tyrystoréw w celu osiagnigcia zadanych parametréw wyjéciowych. Podobnie wnikliwie omoéwiono
rozwiazanie sprzetowe oraz przedstawiono siec dziatari stanowigcq podstawe dla oprogramowania
poszczeg6lnych podzespotéw uktadu. Na podstawie wynikéw eksperymentalnych zaprezentowanego
zestawu badawczego zawierajacego tréjfazowy silnik indukcyjny oceniono skuteczno$é przyjetej
aplikacji.

Wrzesieri M. 36845/90 26
621.039 Technika jadrowa MERA-PIAP
eng

Emaami M. Fin.: A controller for plasma motion in a Tokamak based on model estimation. Regulator
ruchu plazmy w Tokamaku na bazie estymacii jego modelu. Ind. Electron. 1990 Vol. 37 nré
s. 317—322, 9 rys. 2 tabl. wzory, bibliogr. 10 poz.

Podstawowym problemem, ktéry musi by¢ rozwiazany przed przystapieniem do syntezy jadrowej w
celu zapewnienia dostgpu do taniej energii jest ,,utrzymanie plazmy”. Jak dotad, warunki te najsku-
teczniej spetnia Tokamak, urzadzenie stanowiace w zasadzie transformator z jednozwojowym uzwoje-
niem wtérnym formujacym plazme. Konstrukcja Tokamaka umozliwia wytworzenie spiralnego pola
magnetycznego niezbgdnego do zapewnienia tego celu. W artykule oméwiono sposéb podejscia do
sterowania polem magnetycznym Tokamaka tak, aby uzyska¢ okreflone parametry plazmy. Przed-
stawiono model matematyczny uzalezniajacy te parametry od pola magnetycznego. Oméwiono wyniki
badart symulacyjnych, ktérych celem byta ocena, mozliwosci utrzymania odpowiedniej gestosci i
temperatury plazmy. Podczas tych badai model byt estymowany poprzez procedure~identyfikacji
off—line.

Wrzesieri M. 36846/20 27

3.1.3. Hydraulicznej

62—82,001.6/.7 Napedy hydrauliczne MERA—PIAP
— rozwoj ger

Feuser A., Piechnick M.: HYSYS — Die Simulationstechnik auf dem Vormarsch in die industrielle

Praxis. HYSYS — marsz do przodu techniki symulacji w praktyce przemystowej. Othydr. u. Pneum.
1990 R. 34 nr 8 5. 527-533, 4 fot. 12 sch. 1 tabl. 2 wykr. bibliogr. 4 poz.

Wymagania w stosunku do urzadzer technicznych, a w szczegbinodci do napeddw hydraulicznych,

ciagle rosna. Aby méc spelni¢ te wymagania réwniez w przysztoéci, twércy napedéw musza dyspono-
waé duizq Wiedza na temat struktury oraz whasciwosci poszczegdlnych elementéw tych uktadow.
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Istotng pomoc moze tu przynies¢ technika symulacji; jednaksze, jak do tej pory, droga od teoretykéw
technik symulacji do praktykéw—konstruktorow i projektantow jest jeszcze zbyt diuga. W firmie
Mannesmann—Rexroth opracowano system, kt6ry umozliwia pomoc we wdrozeniu cyfrowej symulacji
do praktyki, dzigki czemu stworzono szansg obnizki kosztéw projektowania i badari. System HYSYS
sklada sig z czterech modutéw: HYVOS — system symulacji napedu liniowego sterowanego rozdziela-
czem proporcjonalnym, HYDRA — system symulacji napedu obrotowego sterowanego rozdzielaczem
proporcjonalnym, HYSTA — system symulacji przektadni hydrostatycznej i HYSEK — system symula-
cji hydraulicznego uktadu dwustopniowego ze sterowaniem | stopniem. Mozliwo$¢ doboru parame-
tréw przedstawiono na podstawie analizy systemu HYVOS. Do analizy uktadéw zamkniete] regulacji
amoina wykorzysta¢ oferowane przez system rézne typy regulatoréw proporcjonalnych, catkujacych i
réiniczkujgcych. Stosujac pakiet HYSYS mozliwy jest dobér najlepszych parametréwy uktadu stero-
wania oraz regulatora. 8

Oleksiuk M. 36880/90 28

62-82 Napedy hydrauliczne MERA—-PIAP
621.3-522 Hydrauliczne urzadzenia ger
sterownicze

Tonshoff H. K., Hoffmann K., Papadimitriou I.: Antriebskomponenten fiir hydraulische Unterwasser

— Handhabungssysteme. Komponenty napgdu hydraulicznego podwodnego systemu manipulacyjnego.

Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr B s. 554—558, 6 rys. 1 sch. 2 wykr. bibliogr. 8 poz.

W RFN od kilku lat realizowana jest praca majaca na celu stworzenie podwodnego manipulatora
przeznaczonego do pracy ponizej 600 m gtebokosci uznanej za dolna granicq pracy nurkéw, napedza-
nego uktadami elektro—hydraulicznymi. Takie srodowisko wymaga jednak specjalnych rozwigzart
konstrukcyjnych, ktére musza zapewni¢ niezawodne dziatanie w niesprzyjajacym otoczeniu wody
morskiej pod duzym cisnieniem przy moiliwym duzym falowaniu. Manipulator musi zapewnié duzg
elastycznos$é, programowalno$é oraz doktadnos$é przy sitach rzedu 1000 N. Naped hydrauliczny nie
wymaga absolutnej szczelnosci, jak naped elektryczny, stad ten rodzaj przenoszenia energii wydaije sig
by¢ w tyfn manipulatorze najkorzystniejszy. Jako urzadzenia wykonawcze mogg byé uzyte sitowniki
wahliwe, ktére zapewniaja duzg moc przy niewielkiej masie i chtonnoéci. Do sterowania stosowane

’ beda rozdzielacze proporcjonalne umieszczone przy poszczegdinych napedach, co-zmnjejsza ilo$é
przewodéw hydraulicznych i poprawia dynamike. Dla celéw bezpieczeristwa — dla zapewnienia
recznego przesterowania — réwnolegle umieszczono yozdzielacze dwustanowe (muszg by¢ izolowane
od wody morskiej). Jako urzadzenia pomiarowe niezbedne do yktadéw sterowania stosowaé sig
bedzie rezolwery pofaczone poprzez przektadnie z napedem wykonawczym. Rezolwery poddano
prébom pracy pod duzym ciénieniem 240 bar.

Oleksiuk M 36875/80 29
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621.64.001.5 Elementy hydrauliczne MERA-PIAP
— badania ger
621.6.004.14 Hydraulika — zastosowanie

Grénlund L., Vilenius M. 1., Uitto E.: Hydraulik fiir ein bemanntes Tiefseefahrzeung fiir 6000 m Tiefe.

Hydraulika dla zatogowych fodzi gtebinowych pracuiscych na giebokodciach do 6000 m, Othydr. u.
Pneum. 1990 R. 34 nr 8 5. 559563, 2 fot. 1 rys. 3 sch. 2 wykr. bibliogr. 5 poz.

Na opisywang autonomiczng t6d# glebinowq dziata ciénienie 600 bar i pod tym ciénieniem wszystkie
obwody muszg niezawodnie pracowac, przy czym, ze wzglgdu na brak miejsca, wszystkie napedy
powinny charakteryzowad sig duzg sprawnodcig. Poniewaz koszty programu byty bardzo ograriiczone,
nie opracowywano w zasadzie specjalnych elementow instalacji hydraulicznej, a jedynie przystoso-
wano rozwigzania typowe do pracy w ghebinach. Uzyskane dowiadczenia wykazaty, e tak wykona-
ne urzadzenia hydrauliczne dobrze stuzyly, jedli tylko dotrzymywano specjainych wymagar odnosnie
ich obstugi. W celu przeprowadzenia badari elementéw wykonano specjalny zbiornik cignieniowy o
pojemnosci 25 tys. dm3, w ktérym poddawano urzgdzenia ciénieniu do 1000 bar. System hydraulicz-
ny, oprécz napedu gtéwnego i napedéw steru kierunku i gigbokosci, zapewnial naped manipulatora.
Wéréd istotnych przerdbek elementéw hydraulicznych nalezy wymieni¢ zmiane uszczélnien watkow
silnikéw i thoczysk cylindréw. Wynikato to nie tylko z koniecznosci uszczelnienia duzych ciénien, ale
z wptywu duzego ciénienia na lepko$¢ oleju. Réwniez materiat cylindréw musiat zosta¢ zmieniony —
stal zastapiono aluminium. Specjalnie opracowano jedynie pompe balastows, w ktérej wykorzysty-
wano energie wzrastajgcego ciénienia zewngtrznego, aby oszczqdzaé baterie elektryczne bedace
podstawowym Zrédtem energii.
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3.1.4. Mieszanej (np. elektryczno—hydraulicznej)

621.3-623.3 Elektrohydrauliczne ) MERA-PIAP

urzadzenia sterownicze ger
681.32:621.377.004.14 Pracesory — zastosowanie

Weyer K.: Kompaktstederungen fir hydraulische Antriebe. Sterowania w_zwartej obudowie_dia
napedow hvdraulicznvch, Othydr. u. Preum. 1990 R. 34 nr 8's. 538540, 542, 3 fot. 2 rys. 1 sch.

W celu automatyzacji sterowani elektrohydraulicznych nowoczesnych maszyn naley stosowac zwarte
sterowniki. Modutowa budowa oraz odpowiednie oprogramowanie umozliwia dostosowanie konfigu-
racji sterownika do konkretnych wymageri danego rozwigzania maszyny. Do matych i Srednich
maszyn proponuje sig stosowanie sterownika VME—MAX z jednym lub dwoma procesorami. Ste-
rownik oparty jest o Eurosystem 19" i wyposazony jest w procesory, MC 68000 pracujace z zegarem o
czestotliwosci 12 lub 16 MHz i maksymalnie nastepujacymi pamieciami: 12 kB EPROM, 512kB
SRAM i 64 kB EEPROM. Sterownik posiada rézne mozliwosci we/wy, w szczegdinodci s to:
4 Rs232diub RS 422 lub RS 485, 8 analogowych wejé¢ 12—bitowych pradowych lub napieciowych,
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4 snalogowe wyjscia 12—bitowe, 64 wejscia cyfrowe 24 VDC, 64 wyjécia cyfrowe 24 VDC/100 mA,
4 wejécia czujnikéw cyfrowych oraz szyna VME—Bus. Sterownik moze wspdtpracowaé z réznymi
parametrami sterowania. Wér6d zastosowart wymieni¢ nalezy w pierwszej kolejnosci te, gdzie wyma-
gana jest doktadna synchronizacja potozenia i predkosci ruchéw kilku organow roboczych. Wymags-
nia takie stawiaja napedom np. maszyny walcownicze, a w szczegbinodci walce pierécieni a takze

prasy.
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621.3—-523/.5625.004.14 ’ Regulacja elektropneumatyczna MERA-PIAP

— zastosowanie ger
621.646.2 Zawory

Winterhalter P.: Elektropneumatische Regelungen unter Verwendung von Schaltventilen.

Elektropneumatyczne requiatory w zastgsomgig do_zaworéw przetaczaiacych, Olhydr. u. Pneum.
1990 R. 34 nr 8 5. 534, 637, 4 fot. 1 rys. 10 sch. 4 wykr.

Zastosowanie regulatoréw jest niezbgdne tam, gdzie warto$¢ wielkosci regulowanej ma by¢ niezalezna
od zaktécen takich, jak zmiany cisnienia zasilania, zmiany obciazenia czy temperatury. W uktadach
pneumatycznych mozliwe jest sterowanie wielkoécia przeptywu lub ciénienia za pomocy zaworéw
proporcjonalnych lub wzmacniaczy (dla uktadéw ciagtych) albo za pomoca zaworéw dwustanowych
(dia uktadéw dyskretnych). Jednym z przyktadéw takiego uktadu regulacji jest uktad regulacji sity,
ktéry moze byc wykorzystany np. w pneumatycznych chwytakach robotéw i manipulatoréw.
Zamiast drogiego czujnika sity stosuje si¢ czujnik ciénienia, ktory poprzez prosty regulator np. typu P
wptywa na nastawg zaworu redukcyjnego. Innym przyktadem jest jednostka pozycjonujgca w
napedzie obrotowym, wyposazona w zespét dwustanowych zawordw, z ktérych czeét napetnia a
cze$¢ odprowadza powietrze z cylindra wahliwego. Zawory odprowadzajgce powietrze sterowane sq
impulsowo o modulowanym czasie trwania impulsu (otwarcia), co umozliwia precyzyjne sterowanie
predkoscig ruchu i zapewnia pozycjonowanie z doktadnodcia 0,1% przy niskich kosztach catego
urzgdzenia.
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3.2. Elementéw pomiarowych
3.2.1. Wialkosci elektrycznych

621.317.3 Pomiar wielkosci MERA-PIAP
elektrycznych ger

Janocha H., Ahlborn D.: Frequenzauflisung und Messunsicherheit bei der Messung von
Nachgiebigkeitsfrequenzgangen. Rozdzielczo$¢ czestotliwosci i niepewno$¢_pomiaru przy pomiarze
czestotliwotciowych charakterystyk amplitudowo—fazowych. Messen u. Priifen 1990 nr 1/2 5. 4447,
6 rys. 17 wzoréw, bibliogr. 3 poz.




Przez rozpatrzenie zmian przebiegu fazy uktadu drgajacego wykazano, Ze charakterystyki czgsto-
tliwosciowe struktur o znacznym ttumieniu powinny byé mierzone zwyktymi handlowymi analizato-
rami Fouriera przy bardzo waskim pasmie, jezeli maksima rezonansowe majq by¢ jeszcze rozréznione.
Do oceny niedoktadnoci pomiaru autorzy wprowadzili “‘wspdiczynnik® wariacyjny (Variation-
skoeffizient), zalezny od czestotliwosci, pozwalajacy na oszacGwanie niepewnosci pomidfu amplitudy
i fazy. Po rozwazaniach’ teoretycznych podano pomierzone charakterystyki czestotliwosciowe spéc-
jalnie wykonanego mechanicznego modelu drgajacego.

ab
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621.396.963:681.3.07 Oscyloskopy MERA—~PIAP
z pamiecia . ger

Zimmermarnin R.: Auf dem Weg zum Oszillometer: DSOs werden zum Unlversalmessgerat der neunziger

lgs dziewiecdziesigtych. Messen u. Priifen 1_9_3Qnr 5s. 262—265, 281.

Od dawna oscyloskopy z pamiecia cyfrowa wypieraja konwencjonalié oscyloskopy a ith rosnaca
produkcja powoduje spadek ceny. Wzrost liczby nowych elementéw péiprzewodnikowych, "8
szczegdinosci typéw' ADU i ASIC, stwarza obecnie nieprzewidywdne dotychcza¥ mozliwosci. Oscy-
loskop z pamiecia 'cyfrowa jest dzi$ na najlepszej drodze do stania sie przyrzadem unitversalnym lat
dziewieédziesigtych. Oméwiono podstawowe parametry oraz wyposazenie podstawowe i zasady
obstugi; ta ostatnia zostata mozliwie uproszczona.
k)
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621.396.963:681.3.07 Oscyloskopy MERA-PIAP
z pa'miecia , ger

Fleischheuer H. —P.: Analog— und Digitalspeicher—Oszilioskope — Vorteile und Grenzen. Oscylo-

skopy z pamiecig analogowa i cyfrowg — zalety i granice. Messen u. Priifen 1990 nr 6 s. 266—267,
269-271, 8 rys. 3 tabl.

Zapamigtywanie, analiza i przekazywanie sygnatéw, jak tez zautomatyzowane pomiary oraz szybki i
trwaly zapis s3 cechami charakterystycznymi oscyloskopéw z pamieciq cyfrowg. Oscyloskopy te w
ciqgu niewielu lat staly sig uniwersalnymi urzadzeniami pomiarowymi. Oméwiono czynhiki ujemne,
ktére mogq by¢ tatwo pominigte na tle ogdinej euforii wywotanej pojawieniem sig oscyloskopow z
pamiecig cyfrowq: analogowe wzmacniacze wejéciowe, ograniczona maksymalna czestotliwoéé
prébkowania i niska czestotliwo$¢ aktualizacji (liczba sekwencji ujecia, obrébka, przedstawiehie na
sekundg).
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621.396.963:681.3.07 Oscyloskopy MERA—PIAP
z pamigcia ger

Zimmermann R.: Das beste aus zwei Welten — {iber Oszilloskope und Oszillografen. Nailepsze 2 dwoch
Swiatéw — o oscyloskopach i oscylografach. Messen u. Priifen 199Q nr 6 5. 279-281, 2 fot.

Oscyloskopy 2 pamigciq cyfrowq s w wielu przypadkach korzystniejsze od zwyktych rejestratoréw
szybkich, nie sy one jednak w stanie w spos6b nisograniczony i bez przerw rejestrowaé przebiegu
sygnatéw na papierze. Rejestratorom natomiast brakuje ekranu do mozliwoéci obserwacji przebiegu.
Opisano, nowe, stosowane w ostatnim czasie urzadzenie: oscy[oskop z bezposrednia mozliwoscia
rejestracji DRO (Direct Recording Oscilloscope!. .
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3.2.2. Wistkosci mechanicznych

531.781.2 Pomiary tensometryczne MERA—-PIAP
621.397.82 Szumy eng

Mine K., Morimoto Y.: Methods of alternating noise canceling for an instrumentation using strain

gages. Metoda przemiennego kasowania szuméw w pomiarach tensometrycznych. ind. Electron. 1990
Vol. 37 nr 3 5. 250252, 4 rys. 2 fot. 1 tabl. wzory bibliogr. 10 poz.

Zaproponowano nowa metode eliminowania szuméw w pomiarach tensometrycznych poprzez
odpowiednie przelaczanie czujnikéw pomiarowych. Opisano trzy sposoby realizacji tej metody:
przetagczanie sygnatéw pochodzacych z dwéch zastosowanych tensometréw, przetaczanie sygnatow
pochodzacych z tensometra i rezystora umieszczonych we wspdinym otoczeniu oraz zmiang polary-
zacji sygnatu wyjsciowego z jednego tensometra zastosowanego do pomiaréw. Do zarzadzania proce-
sem pomiarowym'wykorzystano komputer PC. Dla przedstawionej metody pomiarowej autorzy
proponuijg przyjecie nazwy ANC (Aftemating Noise Canceling).

Wrzesied M. 36775/90 37
681.121.8 Przeptywomierze MERA-PIAP
ger

Filler D. S.: Sensorik aktuell. Teil 1: Durchflussmessung. Sensoryka dzis. Cz. 1. Mierzenie przeptvywuy,
Messen u. Priifen 1990 nr 1/2 s. 23—24, 26—28, 30-31, 37, 9 fot. 7 rys. bibliogr. 4 poz.

Poczatek diuiszej serii artykutéw, w ktérej przedstawione bedy najnowsze osiggniecia z dziedziny

sensoréw. Po oméwieniu jednostek pomiaru przeptywu rozpatrzono zasady pomiaru a mianowicie:
metoda wykorzystujaca réznice cisnien, zliczanie objetosci — kota owalne, rotametr, przeptywomierz
/
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turbinowy, przeptywomierz magnetoindukcyjny. Podano kilka przyktadow praktycznych konstrukeiji
przeptywomierzy, pracujacych przy wykorzystaniu oméwionych zasad.

»
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636.5 Pomiar temperatury MERA-PIAP
ger

Schafer J.: Prizise Temperaturmessung mit Pt—lOO—Wlderstanden Doktadny pomiar temperatury

przy pomocy rezystoréw Pt—100. Messen u. Priifen 1990 nr 1/2s. 3234, 2 rys.

Pomiar temperatury za pomaca platynowych termometrow rezystancyjnych znormalizowany jest od
poczatku stulecia. Podano znane z podrgcznikéw podstawy pomiaru. Termometr platynowy pozwala
uzyskaé najlepszq doktadnoéé (blad ponizej 100 mK), stwierdzono jednak, 2e brak jest wspotczesnie
gotowych rozwiazar na uktady pomiarowe o bardzo wysokiej doktadnosci.

Wydzga S. 36797/90 39
531.76 Pomiar przyspieszenia MERA—PIAP
666.655.004.14 Ceramika piezoelektryczna ger

— zastosowanie

Bill B.: PiezoBEAM — eit neuartiges Konzept fiir Beschieunigungssensoren. PiezoBEAM — nowoczesna

koncepcia sensoréw przvspieszenia, Messen u. Priifen 1990 nr3 s. 95-96, 98-99, 1 fot. 9rys.
bibliogr. 7 poz.

x

Oméwienie nowego, opatentowanego' czujnika przyspieszenia. Jest to czujnik piezoceramiczny o
gwoéch warstwach materiatu piezoelektryéznego, ktorych kierunki polaryzacy;ne sq prostopadte do
osi uginania; warstwy te s eIektryczme potaczone szeregowo. Czujniki te nadaja sig specjalnie do
doswiadczalnej analizy modalnej i pozwalaja na ujecie szeciu stopni swobody — trzech stopni
przesunigcia i trzech — obrotu.

Wydzga S. 36805/90 40
624.04 Analiza naprezert MERA—PIAP
681.322.004.14 Komputery — zastosowanie ger

Haberzettl G.: Experimentelle Spannungsanalyse und Finite—Elemente—Methode—Partner fir den
Konstrukteur. Doswiadczalna analiza naprezert 'metoda eldmentdw skoficzonych — partnerami dla
konstruktora. Messen u. Priifen 1990 nr 3 5. 118, 129—121, 4 fot. 1 rys.

Znana od ok. 20 lat metoda skoriczonych elementéw FEM ({Finite Element Method) pozwala na
okretanie fozktadu naprezed (a takze linii pél elektrostatycznego, magnetycznego czy, pradu elek-
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trycznego) droga podziatu graficznego na mate skoriczone elementy powierzchni. W chwili obecnej
wspomaganié komputerowe spowodowalo renesans tej metody i jej wykorzystanie do doéwiadczalnej
analizy naprezeri. W szczeg6inosci moze ona by¢ wykorzystana do: okreslenia naprgzen na podstawie
odksztatcers elastooptycznych, naprezeri montazowych powstajacych przy wspdlpracy réznych
elementdw konstrukcyjnych, naprezenn robocZych wynikajacych ze ztozonych warunkéw
obciazenia oraz analizy naprezeri w tworzywach sztucznych wzmacnianych wicdknami.

Wydzga S. 36809/90 ‘41
621.3.04.001.5 Czesci sktadowe maszyn MERA-PIAP
elektrycznych — badania gder

Ostholt H., Hermanski M., Varnholt Ch.: Vergleichende Modalanalyse an einem Motortréger.
Poréwnawcza analiza_modalna_wspornika silnika. Messen u. Prifen 1980 nr3 s. 122—-125, 1 fot.
11 riys. 2 tabl. bibliogr. 2 poz. )

Stosujac poréwnawcza analize¢ modalng uzyskano dobre wyniki przy okreslaniu czestotliwosci
rezonansowych i ksztabtu drgai wtasnych dla przyktadowo wybranego elementu konstrukcyjnego
narazonego na wibracje, jakim by} wspornik silnika. Opisano strukture badan* orhz 'ich wyniki.
Trumienie oraz masa modalna charakteryzuja sig¢ znacznymi wahaniami, czego przyczyng jest
niewielkie ttumienie badanych struktur.

Wydzga Sr36810/90 42
531.78.004.14 Kinemometry MERA-PIAP
— zastosowanie ger

Griinbaum P., Bruns B.: Triaxiale Messung der Schneidekrifte an den Zihnen eines Schaufelbaggers.
Trojosiowy pomiar sit_na zebach_koparki topatkowej. Messen u. Priifen 1930 nr 4 5. 175—180, 6 fot.
4 rys. bibliogr. 5 poz.

Opisano metodg pomiaru sit scinajacych na zebach cigzkiej, 500—tonowej koparki lopatkoWe‘
Pomiary sa dokonywane podczas pracy (nie jest dopuszczalne zatrzymanie koparki) za pomocq
trzyelementowych czujnikéw trzech skiadnikéw sity, wykonanych w formie trzech wzajemnie
prostopadtych zestawéxv tensometrycznych.

Wydzga S. 36817/90 43
681.128:528.042 Poziomowskazy MERA-PIAP
mikrofalowe ger

Panzke R.: Beriirungslose kontinuierliche Fiillstandsmessung mit Mikrowellen. Bezdotykowy ciaghy
pomiar poziomu przy pomocy mikrofal. Messen u. Priifen 1990 nr 4 s. 181—184, 9 rys.
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Oméwiono poziomowskaz BM 70 LeveiRadar, pracujacy w 2zakresie 8,5...9,6 GHz. Podano podsta-
wowe zasady dziatania radaréw pozwalajacych na pomlar poziomu. Omdwmno konstrukqe i
podstawowe wytyczne montazowe dla rozpatrywanego poziomomierza mikrofalowego, ktérego
zalet3, w stosunku do ultradiwiekowego, 1est wigks2a odporno$é na temperaturg i ciénienie, a takze
na pare, piane i kondensat.,
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4. UKLADY | ZASTOSOWANIA
4.1. Automatyki sterowania

681.5 Technika sterowania MERA-PIAP
automatycznego : ger

Strohrmann G.: Prozessleittechnik. Technika kierowania procesami. Automatusnerungstech Praxis

1990 Vol. 32 nr3s. S5-S8, 4 rys.

W' ramach omawiania zdecentralizowanych systeméw automatyki dokoriczono opis systemu
TELEPERM M (system magistrali, koncepcija redundancji). Rozpoczeto omawianie systemu I/A
(..Intsiligent Automation Series System"’) firmy Foxboro; podano jego schemat strukturalny.
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681.5 Technika sterowania MERA—PIAP
automatycznego eng

Enslin J. H. R., Van Wyk J. D., M. Nandé: Adaptive, closed—loop control of dynamic power filters as

fictitious power compensators Adaptacyijny uktad requlacji zamknietej dxnamlcznxch filtréw mocy
iako kompensatoréow mocy biernej. Ind. Electron. 1980 Vol. 37 nr3 5. 203-211, 9 rys. wzory
bibliogr. 29 poz.

Przy nieliniowych obcigZeniach w uktadach pradu przemiennego taklch jak np. przeksztattniki czy
pisce tukowe, pojawiajq siq zaktocenia, ktére mogg by¢ zgubne dla mnych urzgdzert dotaczonych do
wspdinej sieci. Kompensacja tych zaktdcert to wyeliminowanie mocy biernej, co dla Zrdcta zasilania
oznacza obcigenie go jedynie mocy czynng. Oméwiono dynamiczny filtr mocy 15 kVA (DFM),
ktdrego parametry s3 aktualizowane przez wykorzystanie metody korelacji skro$nej pomigdzy pradem
i napigciem. Parametry te sq okreslane za pomoca komputera. Podano definicje sktadnikéw mocy
systemu, oméwiono filozofig uktadu regulacji DFM oraz przedstawiono wyniki badari eksperymen-
talnych przyktadowego rozwigzania, w ktérym obcigzeniem jest statyczny, kaskadowy naped
indukcyjny Scherbiusa.

Wrzesiert M. 35770/90 46
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681.5 Technika sterowania MERA—PIAP
automatycznego eng

Hall S. A.: Pulse—width—modulating control of a nonlinear electromagnetic actuator. Sterowanie
nieliniowych"_sitowhikéw efektromgggegcznygh poprzez modulacie szerokosci impulséw. Ind.
Electron. 1990 Vol. 37 nr 35. 241249, 5 rys. 4 fot. 1 tabl. wzory, bibliogr. 12 poz.

W wielu urzadzeniach s stosowane napgdy elektromagnetyczne. O ile W / niektérych przypadkach (np.
napedy dyskowe) sg stosowant uktady liniowe umoz! iwiafyce redlizacje skomplikowanego sterowanis,
to w wielu zastosowaniach wystarczy naped nieliniowy. Na przyktadzie drukarki uderzeniowej,
opisanej w niniejszym artykule, dyskutowany jest taki przypadek. Poruszono tu problem sterowania
ruchem zwory elektromagnesu w czasie rzeczywistym w uktddZie, w ktérym petny zakres ruchu
zwory zachddzi w czasie nie przekraczajacym 2 ms. W celu uzyskania zalozonego przebiegu ruchu
miotka drukarki korygowane s3 czasy trwania impulséw napiecia sterujgcego w kazdym cykiu
zalaczenia elektromagnesu. Do regulacji s3 wykorzystywane zmientie stanu w postaci polozenia
zwory, jej predkosci oraz pradu cewki elektromagnesu. W opisanym rozwiazaniu do sterowania
wykorzystano komputer |IBM PC/AT, kt6ry wyznacza sygnat sterujacy na podstawie btedu pomigdzy
aktualnym ‘wektorem stanu, a jego zatozong postacig. Do obliczet jest wykorzystywana analiza
statystyczna.
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621.3-52 Automatyczne urzadzenia MERA-PIAP
sterownicze ger

62-3 Napedy

Pritschow G., Hagl R.: Automatisierte Inbetriebnahme zustandsgeregelter Anteriebssysteme.
Zautomatyzowane wdroenie systemu requiowaneqo napedu. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr8

s. 544-547, 5 sch. 12 wykr. bibliogr. 6 poz.

Przemystowe wdroZenie w urzijdzeniach produkcyjnych napedéw z regulacja- stanu wymaga
kompleksowego rozwiazania problemu organizacji przeptywl informacji we wdrazanym systemie.
Jadrem opisywanego systemu jest oprogramowanie umoZliwiajace zastosowanie klasycznych nowo-
czesnyth cyfrowych metod regulacji réznych systeméw sterowania. Efektywnosé prezentowanego
uktadu z regulatorem adaptacyjnym zalezy od jakosci dopasowywania si¢ parametréw tego regulatora
do zmian w ukladzie regulacji. Dzigki wspomaganej komputerowo zautomatyzowanej analizie
statycznych i dynamicznych charakterystyk regulowanych napeddéw oraz dmmniu parametréw
regulatora adaptacyjnego, mozna wdrozy¢ numerycznie sterowane napedy osi roboczych w
analogowych urzadzeniach produkcyjnych bez udziatu wysokiej klasy specjalistéw z dziedziny teorii
sterowania. Wynika to z faktu, ze zastosowano stosunkowo prosty regulator z adaptacjq parametréw a
nie struktury. Opisany w artykule System zostal sprawdzony w skali laboratoryjnej. Opracowana
koncepcja moze by¢ wykorzystana zaréwno do napgdéw plynowych, jak elektromechanicznych.

Oleksiuk M. 36877/90 48
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621.3-523.3004.11/.14 Elektrohydrauliczne urzadzenia MERA-PIAP
sterownicze — opis i zastosowanie ger

Zihe B., Schmitz R., Eschweiler M.: Elektrohydraulisches Loadsensing. Elektrohydrauliczny ukiad
typu load—sensing. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 8 s. 548553, 5 sch. 2 tabl. 3 wykr. bibliogr.
7 poz.

Istotg uktadéw load—sensing jest dostosowanie ilosci dostarczonej energii hydraulicznej do aktualnego
zapotrzebowania. Od wielu lat stosowane.s3 one w uktadach maszyn roboczych, gdzie ze wzgledu na
duze zainstalowane moce (ponad 100 kW) szybko si¢ amortyzuja. W artykule opisano rozwigzanie
sterowania typu load—sensing na drodze elektro—hydraulicznej. Gtéwny rozdzielacz proporcjonalny
sterowany jest réiznica, sygnatu zadanego i potoZenia-napedu, natomiast rozdzielacz proporcjonalny
Sterowany jest réznicq sygnaty zadanego i potozenia napedu, za$ rozdzielacz proporgjonainy sterujacy
cylindrem sterujacym pompy — jest sterowany réznic cisnienia zasilanig i soboczego. W artykule
przedstawiono schemat ideowy oraz schemat przebiegu sygnatow tego uktadu, a takze model

matematyczny. .

Oleksiuk M. 36876/90 49

4.2, Pomiarowe

621.3.087.6.001.6/.7 } Rejestratory MERA-PIAP
— rozwéj ger

Schmidt. D,: Messwerterfassung mit ,,intelligenten” Farb—Hybridschreibern. Ujecie danych pomiaro-

wych za-pomoca inteligentnych™ barwnych rejestratordw hybrydowych. Messen u. Priifen 1990
nr 1/2s. 41-43, 1 fot. 1 rys.

Rejestratory_konwencjonalne nie spetniajg czesto stawianych coraz trudniejszych wyagari, Wymaga-
nia te moga byc realizowane przez rejestrator zaopatrzony w .inteligencje’’ mikroelektroniczng. Omo-
wiono tego typu rejestrator, pozwalajacy, na cyfrowa kompensacjg zaklocen, whasciwe przygotowywa-
nie sygnatu dzi'eki mozliwosci wste;;nego jego zapamigtywania w pamigci RAM, specjalny nac!zér w
przypadku przekraczania wartosci granicznej. Omowiono przyktadowe zastosowanie do rejestracii pH,
temperatury i przeptywu objgtosciowego.

Wydzga S. 36800/90 50
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531.786.001.6/.7 Dynamometry transmisyjne MERA-PIAP
— 10zw0j ger

Kreuzer M.: Umschaltanlage mit breitbandiger Signalverarbeitung fiir die Versuchstechnik. Kamutator

Ezeksczaiﬂ z szerokopasmowg obrébkg sygnatéw dla_techniki badari. Messen u. Priifen 1990 nr 3
s. 106—111, 115, 1 fot. 9 rys. bibliogr. 2 poz.

Przy pomocy, nowoczesnego rozwigzania urzadzert komutatorowych mozliwa jest realizacja obrébki
sygnatéw dynamicznych obok znanych juz dawniej metod obrébki sygnatéw quasi—statycznych.
Zintegrowane funkcje badar informujg we wiasciwym czasie o Zrédtach uszkodzed, jak np. uszkodzo-
ne miejsce pomniarowe, przerwy przewocdw i awarie ztaczy. Omowiono przyktadowo mozliwosci
przytaczenia zespotu czujnikow tensometrycznych w liczbie do stu oraz termometréw oporo-
wych Pt—100. Istnieje mozliwo$¢é wykonywania do 1000 pojedynczych pomiaréw na sekundg.

Wydzga S. 36807/90 51
681.5.004.14 Technika sterowania MERA-PIAP
automatycznego — zastosowanie eng

Gordon J. L., Williams D., Hobson C. A.: Deriving complex location data from simple movemant

sensors. Proste czuiniki przesuniecia informuja o obecnosci ludzi w pomieszczeniach. Robotica 1980
Vol. 8 cz. 2 5. 151—158, 3 rys. 3 tabl. wzory, bibliogr. 7 poz.

Systemy zarzadzania budynkami i ,,domowa’* automatyzacja sq obecnie tematem wielu prac rozwojo-
wo-—badawczych. Podyktowane jest to przede wszystkim wzgledami ekonomicznymi. Przyktadem
moze tu byé sterowanie oéwietleniem lub ogrzewaniem pomieszczert w zaleznoici od aktuainych
potrzeb. Jednym z nierozwigzanych dotychczas zagadnieri jest rejestracja obecnosci os6b w poszcze-
géinych pomieszczeniach. Systemy wizyjne sa zbyt drogie, a ponadto ich instalowanie we wszystkich
pomieszczeniach budynku bytoby zbyt ktopotliwe. Wykorzystanie istnisjgcych czujnikéw przesunie-
cia nie rozwigzuje sprawy, gdyz np. nie rejestrowane s3 wdowczas osoby przebywajgce stacjonarnie
przez diuzszy czas w danym pomieszczeniu. W artykule przedstawiono system bazujacy na zestawie
prostych czujnikéw przesuniqcia, ymoiliwiajacy lokalizacjg wszystkich 0s6b znajdujacych sig na tere-
- nie budynku. Opisano algorytm matematyczny, przeliczajacy dane otrzymane z czujnikéw oraz meto-
dy wprowadzania odpowiednich korekt. !

Flejta E. 36882/90 52



8. TECHNOLOGIA WYTWARZARNIA APARATURY PORIAROWEJ | URZADZER AUTORMATYKI
6.3. Montaiu

621.757.001.6/.7 Montaz — rozwdj MERA-PIAP
65.011.56.004.14 Automatyzacja — zastosowanie ger

Milberg J., Schmidt M.: Entwicklung und Einsatz von Montagezellen. Rozwdj i zastosowanie gniazd
montazowych. Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 7 s. 391—395, 2 fot. 7 sch. 2 wykr. bibliogr.

6 poz.

Obecny stopiert automatyzacji montazu jest mniejszy niz wytwarzania elementéw. Wplywajg na ten
stan rzeczy zarowno czynniki techniczne jak i organizacyjne. Efektem jest znacznie wigkszy udziat
kosztéw osobowych w montazu niz w produkcji elementéw. Z drugiej strony istnieje w ostatnich
latach tendencja do zwigkszania wariantowosci wyrobow, co oznacza stawianie procesowi montazu
wymagari elastycznosci. Elastyczny system montazu musi reagowac na zmiany krétkoterminowe
{(zmiana tolerancji, jako$¢ materiatu) i diugoterminowe (rodzaj wyrobu). Podstawowymi problemami
przy stosowaniu elastycznego montaZu s3: dostosowanie projektu do mozliwosci automatyzacii,
niewielka wiedza i doéwiadczenie w automatyzacji montazu, konieczno$é doktadnego zaplanowania
skomplikowanego protesu. Czynnikiem hamujacym automatyzacje montazu sq jej wysokie koszty, o
ktérych decyzje trzeba podejmowaé w warunkach niepewnosci efektdw.

Petz M. 36907/80 4 53

.

621.74.001.6/.7 Technika odlewnicza MERA-PIAP

— rozwdj ger

Maldaner H.: Pordser Guss? Kein Problem. Porowaty odlew nie jest problemem. Fertigungstech. u.
Betrieb 1990 Vol. 40 nr 7 s. 424425, 7 sch.

Porowato$é odlewdw jest kosztownym problemem zyvlaszcza wtedy, gdy odkrywa si¢ jg dopiero po
obrébce maszynowej. Istnieje szereg metod impregnacii réiniqcych‘sie zastosowanymi materiatami,
wéréd ktoérych wyrézniajg sig pozytywnie Zywice poliestrowe i akrylowe. Ich zaletami sq zwtaszcza
niska lepko$é, niska temperatura polimeryzacji, krétki czas twardnienia. Proces impregnaciji przebiega
w kilku fazach: prézniowe odsysanie zanieczyszczeri z poréw, wypelnianie poréw impregnatem (pod
ciénieniem), mycie powierzchni zewngtrznych z impregnatu, polimeryzacja poprzez zanurzenie w
kapieli wodnej o temperaturze 90°C. Catkownty proces impregnacji trwa 35 minut. Odlewy impregno-
wane s3 szczelne, natomiast nie zyskuja na wytrzymato§c|

Petz M. 36910/30 54
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7. KOMPUTERY | ICH ZASTOSOWANIE o
7.1. Zastosowanie komputeréw i minikomputeréw *

681.322.001.6/.7 Komputery . MERA—PIAP
— rozwoj ke ger

Schmidt M.: Prompte Antwort... oder Standards fiir Echtzeit. Tefminowa odpowied$... albo normy

dla czasu rzeczywistego. Messen u. Priifen 1980 nr 4 s. 148, 1 rys: '

Oméwienie nowej rodziny ,Serie 8000” komputeréw UNIX, przeznaczonych do pracy w czasie
rzeczywistym przy gwarantowanym czasie odpowiedzi 100 us Za pomocg poczatkowych trzech
komputerow tej rodziny producent jest w stanie zrealizowac najwyzsze wymagania uwzgledma)ace
wydajnosé i czas reakcji. W wykonaniu podstawowym wydajnosé wynosi 20 wzglednie 40 mips
{milionow operacji informacyjnych na sekundg), moze jednak osiagna¢ do 160 mips. Szybkoéé zapisu
12 Mbyte/s. Omawiane komputery pracuja dobrze w uktadach symulacji.

Wydzga S. 36813/90 55

1.2. Zastosowanie mikrokomputeréw i komputaréw osobistych !

[}
681.322.004.14 Komputery — zastdsowanie MERA-PIAP
621.3.08 . Metody pomiaréw i ger

¥

Kohn P.: Vielkanaliges Messdatenerfassungssystem fiir mobil;n und stationaren Einsatz — das
universelle Werkzeug. Wielokanatowy system ujgcia danych pomidrowych dla zastosowania przenogne-
go i stacjdnarnego — narzedzie uniwersalne. Messen u. Priifen 1990 nr 1/2 s. 38—40, 2 fot. 5 rys.

E
Przy konstruowaniu pojazdow, budowie maszyn i statkéw a takzenadzorze dektrowni i w lotnictwie
niezbedne s3 przenoéne i uniwérsalne systemy ujgcia danych poi*marowych przeznaczone do pracy wr
trudnych warunkach. “Oméwiorio tego typu system ujecia danych pomiarowych, w ktérym ocena
danych realizowana jest za pomoc3 komputera’ osobistego. ROZpét‘rzono trzy podstawowe grupy
zagadnieri: zestawienie wymagar, funkcje systemu i ocena danych: pomiarowych.

Wydzga S. 36799/90 : 56
681.322.004.14 Komputery MERA-PIAP
— zastosowanie ger’

Meier—Schulz N.: Transienten mit Personal—Computer unter MS—DOS aufzeichnen und analysieren.
Zapisywad i analizowaé stany przejéciowe za pomoca komputera osobisteqo z wykorzysta-
niem MS—DOS. Méessen u. Priifen 1990 nr 55, 244—246, 1 fot. 1 rys.,
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Oméwiono rozwigzanie pozwalajace na rejestrowanie i analizowanie standw przejéciowych za pomocy
Komputer6éw osobistych, posiadajacych mozliwosé MS—DOS. Obok whasciwego komputera osobistego
do zestawu wchodzy: uktad obstugi wraz z dodatkowym oddzielnym przyrzadem, dwa pakiety
sprzetowe i pakiet oprogramowania, w wyniku czego uzyskuje si¢ samodzielny system o budowie
modutowej. Podano sposéo obstugi oraz funkcje przyporzadkowane poszczegdlnym przyciskom.

Wydzga S. 36828/90 57
" 681.322.004.14 Komputery — zastosowanie MERA—PIAP
621.3.08 Metody pomiaréw ger

Nikolaus H.: Metrologie von mechanischen bis zu optischen Messverfahren. Teil 2. Qd mechanicznych
do_optycznvch metod metrologii. Cz. 2, Messen u. Priifen 1990 nr 6 5. 249251, 3 fot. 4 rys.

W drugiej czesci artykutu oméwiono rozwiazanie ujgcia danych za pomoca komputera osobistego,
Rozpatrzono dodatkowo rdine systemy pomiarowe: bezdotykowe pomiary temperatury wykorzystu-
jace promieniowanie podczerwone oraz pomiary wymiaréw za pomocy laseru.

Wydzga S. 36829/90 58
681.322,004.14 Komputery — zastosowanie MERA—-PIAP
621.3.08 Metody pomiaréw ger

¥
Trunz Th.: Messdaten mit Personai—Computer und praktischer Ergénzung erfassen und auswerten.
Uimowaé i ocenia¢ dane pomiarowe za pomocg komputera osobistego z praktycznym uzupetnieniem.
Messen u. Priifen 1990 nr 5 s. 237240, 2 fot. 4 rys.

Uzupelniajacym wyposazeniem komputera osobistego sg dodatkowe moduty pomiarowe, pozwalajace
na ujmowanie i zapamigtywanie danych pomiarowych. Ocena danych i'ich przedstawienie pozostawio-
ne jest jednak komputerowi. Poniewaz kazdy modut jest sam dla siebie jednostka samodzielna, istotng
sprawq’ jest:taka jego konstrukcja, ktdra dopuszcza mozliwie duzq elastycznosc jego wykorzystania.
Oméwiono koncepcje oraz mozliwosci praktycznego zastosowania w systemach pomiarowych.

Wydiga S. 36826/90 59
681.322.004.14 Komputery — zastosowanie MERA-PIAP
621.3.083 Przyrzady pomiarowe ger

Scholz P.: Alles unter einem Dach: PC als intelligente Alternative zum Labormessgerét. Wszystko pod
jednym dachem: komputer osobisty jako inteligentna alternatywa miernika laboratoryjnego. Messen u.
Priifen 1990 nr 6 s. 282; 284288, 10 rys. i

Obok przgrzadéw pracujacych samodzielnie coraz szerzej stosuje sig przyrzady pomiarowe wspéh;[q-

,
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cujace z komputerami osobistymi. Tym samym powstaje mozliwoé¢ konfigurowania specjainych
Linteligentnych” przyrzadéw pomiarowych przy wykorzystaniu komputeréw osobistych. Mimo, ze
przyrzady te ustgpujg przyrzadom samodzieinym gtéwnie pod wzglgdem szybkosci dziatania, posia-
dajg one jednak szereg istotnych zalet w przypadku koniecznosci mierzenia trudniejszych do pomiaru
wielkoei fizycznych. Oméwiono koncepcig zastosowania komputera osobistego w uktadzie bedacym
Linteligentng”’ alternatywa do laboratoryjnego przyrzadu pomiarowego.

Wydzga S. 36837/90 60

1.3. Oprogramowanie

681.322:658.51/514 Produkcja wspomagana MERA—PIAP
komputerowo ger
681.3.08 - Oprogramowanie

Weber H. i in.: Ein integriertes Werkzeug fiir Automatisierungssysteme. Zintegrowane narzedzie
systeméw automatyzacii. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 3 5. 130—140, 7 rys. bibliogr.
9 poz.

W dziedzinie automatyzacji proceséw przemystowych obserwuje si¢ zapotrzebowanie na narzedzia
techniki wspomaganej komputerem (CAE), poniewaz obiekty, ktdre majq by¢ automatyzowane i
potrzebne do tego urzadzenia automatyki, stajg si¢ coraz bardziej ztozone i stale rosng koszty opro-
gramowania w stosunku do kosztéw sprzetu. Do racjonalnej obrébki zagadniert automatyki opraco-
wano w ramach systemu PROSYT (p. poprzedni artykut, atp 3/90, s. 128) system PRODOS
{PROgrammier— und DOkumentations-System fiir verteilte Steusrungssysteme in der Prozessautoma-
tisierung — system programowania i dokumentacji do zdecentralizowanych systemdw sterowania w
automatyzacji proceséw) i uzupetniono systemem EPOS (Entwerfen und Dokumentieren von
PrOzessautomatisierungsSystemen — projektowanie i dokumentowsnie systeméw automatyki
proceséw), bedacym interfejsem do narzedzia specyfikacji. System PRODOS zawiera zaréwno
narzedzia techniki programowania wspomaganej komputerem CASE-—Tools {Computer Aided
Software Engineering) jak tez narzedzia do projektowania konfiguracii systeméw sterowania.

Wydiga S. 36789/90 61
681.322.004.14 Komputery - zastosowanie . MERA-PIAP
681.3.08 Pomiary - ger

681.3.06 Oprogramowanie

Mélder W., Grothstiick S.: "Hochwertige Analysefunktionen in Standardsoftware zur Messdaten-

verarbeitung. Funkeje analityczne wysokiej wartosci w amowaniu standar m_przeznaczo-
nym do obrébki danych gomjg;gy_lggp. Messen u. Priifen 1990 nr 5. 233—236, 5 fot. 5 rys.
~-33-



Komputer osobisty ze standardowym oprogramowaniem moze stac sig przyrzadem pomiarowym.
W takim przypadku spetnia on ‘wvelorakle funkcje zwigzane z obrdbka danych — dane pomiarowe sa
ujmowane w czasie rzeczywistym i przedstawnane na monitorze, drukarce wzglednie plotterze, analizo-
wane graficznie i pod wzglqdem wzajemnego oddzlatywama a takze ‘oceniane matematycznie.
Oczywiste staje sig taczenie wykre.%w graficznych z tekstem, zaréwno na monitorze, jak i w wydru-
ku. W arytkule zwrécono giéwna uwage na matematyczne -funkcje analityczne przedstawiane
uzytkownikowi ,,za nacisnieciem guzika”.

Wydzga S. 36825/90 62

8. JAKOSC | NIEZAWODNOSS

8.2. Badania p

k4
681.32:621.377—181.48.004. 4 Mikroprocesory — zastosowanie MERA—PIAP
621.316.9.001.5 [ Zaktécenia — badania ger

§
H

Weber D,: Priifung.der elektromagnetlschen Vertraglichkeit bei Gerdten der MSR—Techmk Badanie

kompatybllnoécl elektromamet\/cznq urzadzeh do _pomiaréw, sterowania i automatyki. Messen u.
Priifen 1990 nr 4 5. 168—170, 1 fot 1 rys. 1 tabi.

Ze wzrostem miniaturyzacji spnéju elektronicznego i rosnacym zastosowaniem mikroprocesoréw
wzrasta wrazliwo$¢ pa zaktdcenia, ze Zrédet zewngtrznych; jednym z tych Zrédet sq coraz czesciej
stosowane radiotelefony samochodgwe. Po wstepnych informagjach o kompatybilnosci elektromagne-
tycznej podano podstawowe adomoécl dotyczace przyczyn zakloceri elektromagnetycznych i
pokrétce oméwiono zakres baqaﬁ kompatybilnosci elektromagnetycznej wymienionego w tytule
sprzgtu. W1

¥
[H

{
Wydzgs S. 36816/90 63
"
s !
621.38.002.5:621.316.9 i Kompatybilnoé¢ elektromagnetyczna MERA-PIAP
urzgdzer elektronicznych ger

[
Ehnis F.: Geschirmte Elektronikschirinke schiitzen vor elektromagnetischen Stéreinflissen. Ekrang-
wane szafy ze sprzetem elektronicznym chronig od wptywu zakidcer elektromagnetycznych. Messen
u. Priifen 189Q nr 4 5. 172—174, 4-fot. [

¥

u

Oméwion; konstrukcje dwoch typéw szaf aparatowych (Tecnorack i Eurorack), zapewniajacych
wystarczajaca ochrone od zakbdcer: elektromagnetycznych i tym samym zapewniajacych kompatybil-
no$¢ elektromagnetyczng. Podano’ wyniki badari ttumiennosci szafy Eurorack: 80 dB dla zakresu
30...200 MHz, 70 dB dla 400 h?ng i*50 dB dia 600 MHz...1 GHz.

Wydzga 8. 36816/90 &3 64



621.317.2.C01.6/.7 Laboratoria pomiarowe MERA-PIAP
~ rozwdj ger

Kiihne D., Schneider P.: Automatisierte Kalibrierung von Prifmitteln fiir die Qualitatssicherung.

Zautomatyzowana kalibracja urzadzeri kontrolnych przeznaczonych do zapewnienia jakosci, Messen u.
Priifen 1990 nr 56 5. 229--232, 3 fot. 1 rys.

Automatyzacja laboratoriéw kalibracyjnych mozliwa jest w trzech stopniach: od prostego wyposaze-
nia w aparaturg pomiarows, przez systemy z wiasng ,,inteligencja” do kompletnych systeméw kon-
trolnych. Jednym z rozstrzygajacych kryteriéw jest naktad pracy na programowanie, zalezny od
umiejetnosci personelu. Rozpatrzono szereg aspektéw zwiazanych z omawianym zagadnieniem.
Oméwiono przyktadowo kalibratory wielofunkcyijne firmy Fluke typy 5700A oraz 51008B.

Wydzga S. 36824/90 65

9. ROBOTY PRZEMYSLOWE | SZTUCZNA INTELIGENCJA
338.45.62/69).002.1/.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP
65.015.12 Organizacja miejsca pracy ger

Uhimann F.: Anordnungsoptimierung in Montagezellen. Optymalizacja rozmieszczenia urzadzert w
zrobotyzowanych gniazdach montazowych. Fertigungstech. u. Betrietd 1990 Vol. 40 nr 7 s. 387—399,

6 sch. 2 wykr. bibliogr. 6 poz.

Bilans czasu pracy gniazda montazowego nalezy podzieli¢ na zewnetrzny, zalezny od czynnosci
poprzednich i nastgpnych po montazu oraz wewnetrzny, zalezny od pracy samego stanowiska.
Optymalizacja ustawienia ma wplyw wytacznie na wewnetrzny bilans czasu. Potrzebna jest tu
znajomos$¢ charakterystyk predkosciowych robota oraz urzadzert stanowiska, bioracych udziat w
procesie. Stanowiska w gniezdzie sq zwykle rozmieszczone wok6! robota i z punktu widzenia
modelowdnia pracy robota mozna je traktowaé jako rozmieszczone liniowo. Celem optymalizacji
rozmieszczenia stanowisk jest minimalizacja czasu transportu miedzy stanowiskami, czyli ruchéw
globalnych robota. Poniewaz dla badanego robota IR 60E zaleino$¢ miedzy drogq a czasem jest
liniowa (dla obrotéw powyzej 20°), problem minimalizacji czasu moze by¢ zastgpiony problemem
minimalizacji drogi. Uwzgledniona jest réwniez mozliwos¢ stosowania podwdjnego chwytaka.
Zastosowanie tej metody optymalizacji daje zysk czasowy rzedu 5 do 15%.

Petz’M. 36908/90 66
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338.45:62/691.002.1/.2.004.14 > Roboty przemystowe MERA-PIAP
- zastosowanie ger
621.757 Nontaz

Deutsch W., Pfeil L.: Montageautomatisierung mit Bildverarbeitungssystem. Automatyzacia montaiy
za pomoca systemu przetwarzania obrazu, Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 7 s. 406—407,
3 fot. 2 sch. bibliogr. 3 poz.

Systemy wizyjne, dzigki swoim coraz tariszym rozwigzaniom sprzgtowym, mogg byé coraz szerzej
stosowane w zrobotyzowanych gniazdach montazowych. W kombinacie ZIM opracowano i zastoso-
wano system przetwarzania obrazu RoVis 8, stuigqcy do sterowania ruchami robota. W sktad systemu
wchodzi kamera matrycowa CCD, interface kamery, procesor 8—bitowy i opcjonalna grafika. System
zastosowano do montazu ko4 samochodéw osobowych za pomoca robota ZIM 15. Montaz przebiega
nastepujaco: robot pozycjoriowany jest tak, aby w polu widzenia sprzezonej z robotem kamery
znalazta sig tarczka, na ktérg nakladane jest koto. Uruchamiany jest wtedy proces przetwarzania
obrazu. Otrzymane parametry pofoZenia tarczki oraz potozenia kqtowego trzpieni s3 przekazywane
do robota. Po pozycjonowaniu robota, wedtug tych parametréw, odbywa sig naktadanie kota na
tarczke, przy czym czujnikiem mierzona jest sita weiskania. System omozliwia lokalizacje tarczki z
doktadnoscia £ 0,5 mm i+0,3%. Czas przetwarzania wynosi od 0,4 do 1sek. w zaleznoici od
zatozonej jakosci obrazu.
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Rooks B.: The Apple Mac of the robot industry. RTX peini rolg Apple Mac w przemysle robotowym.
ind. Robot 1890 Vol. 17 hr 1. 1517, 3 fot.

Brytyjska firma UMI (Universal Machine Intelligence) opracowata robota RTX przeznaczonego dla
-celdw laboratoryjnych i szkoleniowych. Robot ten ma sig tak do robotéw Adept—One jak komputer
Apple Mackintosh do IBM 4300. RTX jest szescioosiowym robotem typu SCARA, programowanym
za pomocy komputeréw kompatybilnych z IBM PC. Od 1986 roku-do chwili obecnej wyprodukowano
i sprzedano ponad 500 sztuk robotéw RTX. Dzigki wspGipracy z amerykariska firma Microbot
rozszerzono asortyment robotéw :dostarczanych na rynki catego éwiata o 3 typy: Teachmover,
+Minimover i Alpha. Opracowano réwniez wersje przemystowg robota — RTX100, ktéra charaktery-
zuje siq wigksza sztywnoscia; precyzyjniejszym uktadem sterujgcym i wyposazona jest w silniki
napgdowe wigkszej mocy. Wdrozono wiele kompletnych systeméw produkcyjnych, wykorzystujacych
roboty firm UMI i Microbot, gtéwnie w przemysle elektronicznym. Firmy oferujg takze zautomatyzo-
wane laboratorium szkoleniowe Armlab, wyposazone w réine czujniki oraz systemy: wizyjny i roz-
poznawania mowy. Dalsze prace bedg koncentrowaly sie wokét zagadnieri nowego softwaru dla
wspbirzednych prostokatnych, wykorzystujacego jezyk FORTH.
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Rossol L., Stoddard K. A.: Guiding the user to continuous—path control. Wprowadzenie uzytkownika
do zagadnieri sterowania ciagtego. Ind. Robot 1990 Vol. 17 nr 1 5. 18—22, 6 rys. bibliogr. 3 poz.

Nadanie ruchu ciagtego robotowi polega na przemieszczeniu punktu srodkowego narzedzia TCP {Tool
Central Point) z punktu A do B bez zatrzymania. W artykule oméwiono réine sposoby realizacji
takiego ructiu, zwracajac uwage na problemy zwigzane z zachowaniem odpowiedniej orientacji narze-
dzia: z wykorzystaniem jednego lub dwéch obrotéw. Przeanalizowano ruch punktu TCP po prostej
oraz przemieszczenie tego punktu spowodowane dziataniem jednego zespotu ruchu obrotowego.
Zwrdcono uwage na punkty osobliwe i ograniczenia w ruchach Kisci. Powyisze zagadnienia
wyjasnidno na przyktadzie robota PUMA.
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Rooks B.: A world—wide Champion solution. Opracowanie firmy Champion podbija $wiat. Ind. Robot
1990 Vol. 17 nr 1 s, 23-26, 6 fot.

Firma Champion Sparking Plug, posiadajaca swoje zaktady produkcyjne w Ameryce Pin. i Pid.,
Afryce, Azji i Europie, jest jednym z najwigkszych producentéw éwiec zaptonowych. Aby utrzymac
sig w éwiatowej czotdwee firma dazy do podniesienia wydajnosci i obnizenia kosztéw produkcji
wprowadzajac nowoczesne techniki. W ciagu pieciu ostatnich lat opracowano zrobotyzowane gniazdo
do produkgeji ceramicznych izolatoréw $wiec. Gniazdo wyposazone jest w prase, szlifierke, system
wizyjny do automatycznej kontroli, monitor i robota PUMA 560. Uformowane 'na prasie detale prze-
noszone s przez przenosnik i automatycznie podawane do szlifierki, gdzie nadawany jest im.osta-
teczny ksztatt. Drugi przenosnik dostarcza izolatory do stanowiska kontrolnego. Detal mierzony jest
za pomocg dwéch kamer CCD, a w przypadku stwierdzenia zbyt duzych odchytek przeprowadzana
jest korekcja ustawienia szlifierki. Sprawdzone detale uktadane sa w okreflony sposéb na trzecim,
krétkim przenosniku, skad robot za pomoca chwytaka podcisnieniowego bierze jednoczeénie po kitka-
nascie izolatoréw i ustawia je na paletach. Wydajnos¢ produkcji wzosta z 54 sztuk/min do
60 sztuk/min, jako$¢ poprawita sig o 30%. Obpcnie pracuje juz na $wiecie ponad 50 takich stanowisk:
Przewiduje si¢ uruchomienie nastgpnych, ulepszonych.
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Kochan A.: Robot aids press feeding. Robot do obstugi prasy. Ind. Robot 1990 Vol. 17 nr 1 5. 27--28,
2 fot. *

Erancuska firma GEC Alsthom jest producentem réznego rodzaju generatoréw, turbin gazowych #
parowych, silnikéw dla szybkiej kolei TGV. Taki profil produkcji wymaga duzej ilosci detali wykrawa-
nych z blachy. W 1985 roku rozpoczgto prace nad automatyzacja operacji wykrawania, co w efekcie
dato jedng z najnowoczesniejszych linii technologicznych na $wiecie. W zaleznosci od ksztattu detalu
optymalizowane jest potozenie wykrojéw na blasze. Specjalne zblokowane urzadzenie zdejmuje detale
z pasy, dostarcza je na przenosnik, skad wyposazony w system wizyjny robot zabiera je i uktada na
palecie. Wydajnoé¢ — 20 szt/min. Robot typu AdeptOne ma urzadzenie wykonawcze, ktére moze by¢
bardzo szybko i tatwo dostosowane do chwytania detali o roznych ksztattach. System wizyjny
rozpoznaje utoizenie detalu na przenosniku. Na przestrojenie systemu potrzeba aktualnie okoto
1 godziny. Aby skrécié ten czas przewiduije sig wykorzystanie bazy danych z systemu CAD. W wyniku
automatyzacji procesu wykrawania zwigkszyla sie wydajno$¢ produkeji oraz obnizono koszty przez
lepsze wykorzystanie blachy.
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Rooks B IGM.gets the cash to expand. IGM wydaje $rodki finansowe na rozszerzenie dziatalnosci.
ind. Robot 1890 Vol. 17 nr 1s. 2831, 3 fot. }

‘Austriacka firma IGM Robotersysteme specjalizowata si¢ we wdrazaniu drogich i skomplikowanych
systeméw do spawania cigzkiego sprzetu. Systemy te bazowaly na portalowych robotach Limat 200.
Obecnie firma chce rozszerzy¢ swojq dziatalnosé w zakresie robotyzacji rozmaitych proceséw spawal-
niczych i $rodki finansowe, jakimi dysponuje, przeznacza na opracowanie i produkcje nowych robo-
téw i systeméw oraz wspdlprace z przedsigbiorstwami w Wielkiej Brytanii i ZSBR. Powstata nowa
seria szecioosiowych robotéw spawalniczych Limat 280. Mozna je montowac¢ na portalach, suwni-
cach i bramach, s3 dostgpne w wersji jedno— lub dwuramiennej. Bazujgcy na komputerze QEC ste-
rownik pozwala na jednoczesne sterowanie 16 osiami. Ramie robota jest catkowicie wywazone.
Sprezynowy amortyzator utrzymuje je w dowolnej pozycji bez koniecznodci stosowania hamulcow.
Moc potrzebna do poruszania ramienia jest stata, niezaleznie od kierunku ruchu {w dét lub w gére),
dzigki czemu robot charakteryzuje si¢ wysoka doktadnoécig. Panel programowania zostat specjalnie
zaprojektowany z my$ia o uzytkownikach—spawaczach. Panel umozliwia tie tylko pozycjonowanie
robota, lecz takze ustawienie odpowiednich parametréw spawania. System IPAS {IGM Program
Astembly System) pozwala na programowanie robota off—line. Opracowano réwniez system wizyjny
ISIP LS60 do $ledzenia drogi palnika. Firma planuje robotyzacje proceséw cigcia gazowego i
plazmowego oraz klejenia i uszczelniania.
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- zastosowanie
Hollihgum J.: Automnation bridges the skills gap. Automatyzacja zastepuje wysokokwalifikowany

personel. Ind. Robot 1990 Vol.. 17 nr 1 s, 33-35, 3 fot.

Firma Kelton jest jednym z naj?miekszych podwykonawcdw dla przemystu motoryzacyjnego w Wiel-
kiej Brytanii. Jej klientami s3 m.in. przedsigbiorstwa nalezace do grupy Ford i Rover. Aby obnizy¢
koszty produkcji oraz pozby¢ sig kiopotéw zv»;iqzanych z brakiem wysokokwalifikowanych pracowni-
kéw do ustawiania i obstugi skomplikowanych maszyh firma Kelton postanowita zautomatyzowaé i
zrobotyzowac swoj zaktad. W ciaqgu ostatnich dwdch lat zainstalowano trzy automatyczne linie do
obrébki elementéw automatycznej skrzyni biegéw samochodéw Ford i Rover 200. Linie wyposazone
s3 w numeryctnie sterowane obrabiarki obstugiwane prze? roboty. Aktualnie pracuje tu 17 portalo-
wych robotéw Reiss i 2 roboty ASEA IRb—6. Pigcioosiowe roboty Reiss (udiwig — 12,5 kg, pred-
ko$¢ — 1,5 m/s, doktadnos¢ — 0,1 mm) sterowane s3 za pomocg ‘programowalnych sterownikéw
Robotstar Compact. Roboty ASEA wiaczone s3 w procesy mycia ultradéwigkowego oraz stepiania
ostrych krawedzi. Wszystkie linie wyposazone zostaly w komputerowe systemy kontrolne, sprawdza-
jace za pomocg rozmaitych czujnikOw wymiary obrabianych detali.
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311.42 Statystyka zaktadow

French robot population grows in 1989. llos¢ robotéw we Francji wzrosta w 1989 roku, Ind. Robot
1990 Vol. 17 nr 1 5. 3941, 3 rys. 2 tabl.

We Francji w 1989 roku opublikowano dane statystyczne dotyczace zastosowania tam robotéw prze-
mystowych. W poréwnaniu z 1988 rokiem ilos¢ robotdéw wzrosta o 24,8% i osiagneda liczbg 7063 w
koricu roku 1989. Z 1405 robotdw zainstalowanych w 1989 roku najwigcej wykorzystywanych jest w
przemysle motoryzacyjnym (485), w przemy$le maszynowym {224) i w przetwérstwie tworzyw
sztucznych {187). Najwigkszy procentowy* wzrost ilosci wdrozonych robotéw odnotowano w prze-
mysle spozywczym {60%) i samochodowym (39%). Najczesciej robotyzowane procesy to zgrzewanie,
spawanie, obstuga wtryskarek, transport detali, obstuga (zaladowanie i roztadowanie) maszyn. Wciaz
dominuja roboty a strukturze sferycznej, (61%), za nimi plasuja sig roboty kartezjariskie {18%). Roénie
ito§¢ robotéw typu SCARA, szczegbinie do automatyzacji montazu. 65% wszystkich robotéw we
Francji pracuje w duZych przedsigbiorstwach, zatrudniajacych ponad 1000 oséb, a tytko 4,3% wyko-
rzystywanych jest w zak‘tadach majacych mniej niz 50 pracownikéw.
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65:621.039 Przemys! jadrowy

A telerobot for the nuclear industry. Telerobot dl I . Ind. Robot 1990 Vol. 17

nr 1s.42—44, 6 fot.

Przemystem, ktéry stwarza najwieksze zagrozenie dla pracownikéw jest przemyst jadrowy i dlatego
tez wydaje sng 2e roboty zastepujace cztowieka powinny znalezé tu szerokie zastosowame Jednakze
rzeczywisto$é odbiega w tym przypadku od oczekiwari i wecigz cztowiek odgrywa decydujaca role
wykorzystujac czasem telemanipulatory do wykonywania niebezpiecznych prac. W Wielkiej Brytanii
podjgto prébe zbudowania urzadzenia, ktdre taczytoby zalety robota i telemanipulatora. Telerobot
NEATER (Nuctear Engineered Advanced TELe Robot) powstat w wyniku wspdtpracy Atomic Energy
Authority z firma Staubli Unimation. Jego pierwowzorem jest robot PUMA 762 przeznaczony do
obstugi czystych pomieszcze. NEATER wykorzystuje standardowy sterownik i software robotéw
PUMA. Moze by¢ programowany za pomoca panelu lub metodg off—line. Moze te pracowac jako
zdainie sterowany telerobot, ze sterownikiem Harwell, bazujacym na komputerze VX—20 z mikropro-
cesorem 80366 i koprocesorgm 80387. NEATER odporny jest na dziatanie promieniowania. Znajduje
zastosowanie przy produkeji paliwa, transporcie odpadéw radioaktywnych, wymianie filtréw i
narzedzi.
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681.322:658.51/614.004.14 CAD/CAM — zastosowanie

Group of four tackle the Warrior. Wspotpraca czterech firm przy robotyzacii spawania pojazdow
boiowych Warrior. Ind. Robot 1990 Vol. 17 nr 15. 45—46, 1 fot.

Cztery brytyjskie firmy podjety wspéiprace w zakresie stworzenia zrobotyzowanego systemu spawa-
nia wiezyczek opancerzonych pojazdéw bojowych Warrior, produkowanych ptzez Vickers Defence
Systems. Instytut Spawalnictwa wykorzystat symulator CAD/CAM GRASP do Sptymalizacii systemu
w zakresie doboru odpowiedniego sprzetu i parametréw spawania. Zastosowano tu szescioosiowego
robota Tomkat RAL—10—6CAW firmy Thompson. Robot zostal zamontowany przesuwme na ko-
lumnie, ktéra z kolei poruszana jest przez pozycjoner w kierunku poznomym Ca}y ten uktad ma
11 stopni swobody i ;ego ruchy mozna programowac za pomocg panelu programowanla robota. Ele-
menty wiezyczek wykonywane s3 na obrabiarkach CNC, a nastepnie po zamontowaniu w odpowied-
nich przyrzadach — spawane. Na palniku spawalniczym umieszczony zostal system sensoryczny z
diodami laserowymi, generujacymi wiazke swiatla, *ktéra po odbiciu si¢ od spawanych powierzchni
trafia do kamery dajac obraz ztacza. Takie éledzenie spoiny pozwala na korekte trajektorii palnika i
parametréw spawania.
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Cleaning up a messy process. Robotyzacja procesdw kiejenia i uszczelniania. ind. Robot 1990 Vol. 17
nr1s.47—-48, 1 fot. 2 rys.

Coraz wiecej proceséw przemystowych dla produkcji wielkoseryjnej jest automatyzowanych. Decydu-
jacym czynnikiem, ktéry umozliwia coraz czestszq automatyzacje kiejenia i uszczelniania j‘est dostep-
noéé¢ nowoczesnych, odpowiednio wyposazonych robotéw przemystowych. Firma przodujaca w tej
dziedzinie jest KUKA (RFN). Dysponuje ona szescioosiowymi robotami oraz specjalistycznym oprzy-
rzadowaniem. Opracowano specjalne pakiety sterujace, pozv'valajace na $ledzenie naktadanej warstwy i
tr6jwymiarow interpolacje kotows. Pakiety te’posiadajg wyjscia analogowe, wykorzystywane do
odmierzania porcji kleju lub szczeliwa. Na ramieniu robota montowane sq hydraulicznie napedzane
urzadzenia dozujace. Ich gtéwne zalety to réwnomierne dozowanie substancii niezaleznie od zmiany
objetosci i ,,czyste” rozpoczynanie i koriczenie procesu (bez rozlewania kleju). System sensoryczny
wyposazony w czujnik laserowy utrzymuje statq odlegtos¢ dyszy dozownika od powierzchni, ha ktéra
naktadany jest klej.
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621.74 Odlewnictwo

New products. Automatic femng for higher throughput. Sensor—assisted deburrmg robot. Nowe

wyroby. Automatyzacja ﬂkm‘lczanla odlewdw 2zwieksza wydajnodé produkcii. "Robot_do stepiania
ostrych krawedzi wyposazony w czyinik, Ind. Robot 1990 Vol. 17 nr 1 s. 49, 62, 1 fot.

Do czynnoici, ktére sq coraz czqéiciej automatyzowane nalezy wykariczanie odlewdw i stepianie
ostrych krawedzi. Oto przyktady: 1. W Wielkiej Brytanii opracowano seri¢ maszyn do automatycz-
nego wykariczania odlewdw wytwarzanych seryjnie przez przemyst hutniczy. Jedna grupa maszyn
przeznaczona jest do szlifowania odlewdw o ksztaicie okraglym, druga — o ksztalcie kwadratowym
lub prostokatnym. Maszyny s3 automatycznie tadowane i roztadowywane. Srednia wydajnoéé:
500 < 700 sztuk/godz. Korzyéci z automatyzacji sq nastepujsce: poprawa warunkéw BHP, wzrost
wydajnosci. 2. Firma Bosch oferuje robota do stepiania ostrych krawedzi, wyposazonego w czujnik
okreflajacy site docisku narzedzia. Sterowanie robotem z wykorzystaniem sprzezenia zwrotnego od
czujnika ma szereg zalet: skraca’ czas programowania, optymalizuje parametry obrdbki, dopuszcza
wigksze telerancie mocowania detali.
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Reports and surveys. Innovative robots for medical and dental applications. Przeglad widdomosci.
owatorskie zastosowania robotéw w me: ie i logii. Robotica 1990 Vol. 8 cz. 2s. 91.

W nowatorskich zastosowaniach robotéw przodujq Japoriczycy. Od kilku lat trwajg w Tokio prace nad
wykorzystaniem robotéw w charakterze pacjentéw—manekinow dla celéw szkoleniowych. Studenci
stomatologii majg do dyspozycji robota wyposazonego w model szczeki ludzkiej. Kazdy zab ma
wbudowany specjalny czujnik, ktéry podczas ¢wiczert w borowaniu przekazuje do komputera infor-
macje o sitach wywieranych na zab. Czujnik umieszczony w koricowce wiertarki dentystycznej
rejestruje predkos¢ obrotowa wiertta. Informacje te pokazywane s3 na monitorze, dzieki czemu
instruktor prowadzacy zajecia moze skorygowaé studenta. Robot pomaga réwniez studentom i leka-
rzom specjalizujacym si¢ w kardiologii. Robot jest wykonany z pnankl poliuretanowej pokrytej siliko-
nem i ma ksztatt kobiecej klatki piersiowej, w ktdrej umieszczono 4 miniaturowe gfoéniki. Moga one
symulowaé 20 réznych tondéw, charakterystycznych dla rozmaitych schorzer serca. Studenci uczg sie
je rozpoznawaé ostuchujac robota. W obu przypadkach zadbano o realia pokrywajac wierzch robota
warstwg imitujacq ludzka skore.
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Reports and surveys. Miniaturization of robots. Przeglad wiadomo!ci. Miniaturyzacja robotéw.
Robotica 1990 Vol. 8 cZ. 25.91-92, =g

W ciagu ostatnich 40 lat miniaturyzacja w réznych dziedzinach techniki, a szczegblinie w elektronice,
poczynita ogromne postepy. Trwajq intensywne prace nad miniaturowymi zaworami, przektadniami,
tozyskami. Na uniwersytecie w Berkeley (USA) skonstruowano silikonowy silnik o frednicy nieco
wigkszej niz $rednica rzesy, ktéry pracuje z predkoscig 500 obr. /mln Mmlaturowe czujniki do pomia-
réw temperatury, ciénienia powietrza, przyspieszenia samolotéw i samochodéw sg juz tez w uzyciu.
Dzigki tym elementom mozliwa staje si¢ budowa mikrorobotéw. Najwigksze osiagnigcia w tej dzie-
dzinie majy Japoticzycy i ‘Amerykanie. Istniejg iui roboty, ktdre wpuszczone do krwioobiegu umo-
#liwiajg lokalizacje i leczenie niektdrych choréb. Przysztos¢ mikrochirurgii wiaZe sig tez z mikrorobo-
tami, zdolnymi do wykonywanja zabiegéw wewnatrz organizméw.
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Reports and surveys. Neural networks for industry. Przealad wiadomodci. Zastosowanie sieci
néuronowych w przemysle. Robotica 1990 V6. 8 cz. 2s. 92—-93.

Sieci neuronowe s3 technicznym odpowiednikiem uktadu nerwowego cztowieka i pozwalajq na
odwzorowanie pracy ludzkiego mézgu w zakresie uczenia sig, rozpoznawania, podejmowania decyzji.
Ich zastosowanie w przemysle i innych dziedzihach Zycia jest coraz szersze. Systemy neuronowe moga
automatycznie sterowac réznymi urzadzeniami, szybko adaptujac programy do zmieniajacych sig
warunkéw. Sg takze wykorzystywane w systemach wizyjnych robotéw i do klasyfikacji danych w
diagnostyce medycznej. Nad rozwojem sieci neuronowych pracujg najwieksze firmy i naukowcy w
Japonii, USA, Wielkiej Brytanii i RFN. Opracowano prototyp urzgdzenia do rozpoznawania mowy,
ktéry bedzie stuzyt do przekazywania informacji w systemach automatycznego zarzgdzania. Planuje
si¢ stworzenie nowych systemdw zabezpieczeri bazujacych na sieciach neuronowych, ktére beda
mogly rozpoznawaé nie tylko twarze ludzkie lecz takze sytuacje i podejmowaé odpowiednie dziatania
zabezpieczajace.

Flejta E. 36891/90 81
338.45:62/69).002.1/.2 Raoboty przemystowe MERA—PIAP
eng

Reports and surveys. Robotics research in Australia. Przeglad wiadomoséci. Badania naukowe z zakresu
robotyki w Australii. Robotica 1990 Vol. 8 cz. 2 5. 93-94.

Naukowcy australijscy od wielr lat zajmujq sie robotami i ich zsstosowaniem w réznych dziedzinach
zycia. Preznym ofrodkiem w tym zakresie jest Wydzial Mechaniki uniwersytetu w Melbourne. Jego
prace skoncentrowaly sig na kinematyce robota, 2 w szczegélnodci na jego tréjpalczastej kisci. Celem
prac jest stworzenie teoretycznej podstawy umozliwiajacej wybdr optymalnej konfiguraciji Kisci oraz
rozwigzanie problemu wplywu podatnoéci mechanizhu na precyzjg-ruchu, od ktérej zalezy jakosé
produkcji. Spoéréd innnych prac naukowo—badawezych na uwagq zastuguje projekt bardzo szybkiego
robota kartezjariskiego, w kt6rym wykorzystano nowe typy napeddw dia ruchéw liniowych,

Flejta E. 36890/90 82
338.45:62/69).002.1/.2.001.6/.7 Roboty przemystowe 'MERA—-PIAP
— rozwdj . eng

Reports and surveys. Robots worldwide. Przealad wiadomosci. Roboty na $wiecie. Robotica 1980
Vol. 8 cz. 25. 94—-95.

Przedstawiono kilka informacji dotyczacych rozwoju robotyki w Australii, Japonii, Szwecji, Wielkiej
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Brytanii i USA. Oto przyktady: 1. W Japonii wprowadzono automatyzacje do budowy tamy Juo
Dam. Pozwolito to na redukcje zatrudnionych tu pracownikéw z 200 do 80 oséb. Zautomatyzowano
dwie operacje: transport betonu-i zalewanie betonem konstrukcji ramowych nabrzezy oraz jedno
‘urzadzenie — wibrator obrotowy. Oczekuje sig, 2e ze wzgledu na brak wykwalifikowanych robotni-
kéw nowy system rozpocznie fale automatyzacji na budowach tam. 2. Szwedzki koncern Saab—Scania
wigze swoja przysztodé z systemami komputerowo zintegrowanego wytwarzania CIM-Pozwoli to na
wyprzedzenie firm konkurencyjnych, np. General Motors. Jednym z najbardziej zautomatyzowanych
zaktaddw jest fabryka produkujaca samochody Saab 900 i 9000 w Trollhatton. Dzigki wprowadzeniu
pigciopoziomowego systemu komputerowego, z robotami i automatyczniesterowanymi pojazdami na
najnizszym poziomie, produkcja roczna wzrosta do okoto 60 tys. najwyiszej jakosci samochoddw.

>

Flejta €. 36889/90 83
338.45:62/69).002.1/.2 Roboty przemystowe MERA—PIAP
681.3.06 Oprogramowanie eng
681.32:621.377--181.48.004.14 Mikroprocespry — zastosowanie

Pham D. T., Huosheng Hu, Pote J.: A transputer—based system for locating parts and controlling an
industrial robot. System okreélajacy potozenie detali i sterujacy robotem przemystowym, bazujgcy na

transputerach. Robotica 1990 Vol. 8 cz. 2 s. 97—103, 12 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr. 20 poz.

W attykule opisano system rozpoznawania detali “znajdujacych si¢ na paletach iub utoionych w
stosach i sterowania robotem montazowym chwytajacym i przenoszacym te detale. Poniewaz
poczytkowe potloizenje.detali nie jest doktadnie znane, opracowano specjalny czujnik wibracyjny
pozwalajgcy na precyzyjne okreélenie ich polozenia. Detale poddawane s wibracjom, a czujnik doko-
nuje pomiaru czestotliwosci ich drgari wtasnych. Otrzymane wyniki sa przeliczine za pomoca nowego
algorytmu na wspdtrzedne detali. System przetwarzania réwnolegtego, odpowiedzialny za wtasciwg
prace czujnika i robota, wykorzystuje transputery programowane w jezyku Occam—2. System sktada
sie z 4 czesci: komputera |BM PC, sieci trzech transputeréw Inmos T 414B oraz 2 podsysteméw:
sensorycznego i sterujacego. Dzigki zastapieniu tradycyjnych sekwencyjnych mikroprocesoréw trans-
puterami otrzymano bezpoérednie bardzo szybkie tacza, zastepujace dotychczas stosowane magistrale.
Przyczynito-sig to do zwiekszenia szybkosci dziatania systemu, utatwito programowanie i zwigkszy-
to elastycznoéé. Przeprowadzone badania wykazaty, e czas potrzebny na identyfikacje potozenia
detalu zmniejszyt sie 30 razy i wynosi obecnie 364 ms.

Flejta E. 36888/90 - 84
338.45:62/69).002.1/.2.004.11 . Roboty przemystowe MERA-PIAP
— opis eng

Pierrot F., Reynaud C., Fournier A.: DELTA: a simple and efficient parallel robot. DELTA: prosty i

m_amy_m_bm_mmm Robotica 1990 Vol. 8 cz. 2 s. 105—109, 9 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr.
10 poz.
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We Francj opracowano robota DELTA o czterech stopniach swobody i o strukturze réwnolegte;j.
Roboty tego typu majq szereg zalet m.in. majg mato przemieszczajacych sig¢ mas i charakteryzujq sie
duig.sztywnoscia. Ich wady to skomplikowany model kinematyczny i mata przestrzer robocza.
W artykule przedstawiono nowe podejscie do modelowania robotéw réwnolegtych, ktére pozwolito
na uzyskanie prostego modelu robota DELTA. Nowa metoda bazuje na odpowiednim doborze para-
metréw kinematycznych i wprowadza pewne ograniczenia dla modelu statycznego i dynamicznego.
Pozwala to maksymalnie- uprodci¢ i skréci¢ obliczenia. Poréwnano przestrzen robocza robotéw
DELTA 2z robotami kartezjariskimi i typu SCARA. W wielu konkretnych zastosowaniach,~ gdy
potrzebne~sy szybkie fuchy (np. przy przenoszeniu detali z palety na przenoépik lub jednego prze-
noénika na drugi), robot DELTA ma zdecydowanq przewage nad pozostatymi. Ponadto jego syme-
tryczna budowa i proste modelowanie pozwalaja obnizy¢ koszty opracowania i produkgii.,

Flejta €. 36887/90 86
338.45:62/69).002.1/.2.001.6/.7 Roboty przemystowe MERA-PIAP
— rozwdj eng-

Lim T. G., Cho H. S., Chung W. K.: Payload capacity of balanced robotic manipulators. UdZwig
wywazonych manipulatoréw robotéw: Robotica 1880 Vol. 8 cz- 2 s. 117123, 8 rys. 2 tabl. wzory,
bibliogr. 14 poz. 3

0Od wiekszosci robotéw przemystowych wymaga sie, aby byty uniwersalne i elastyczne, aby osiagaty
duze przyspieszenia i predkodciprzy zachowaniu dobrej doktadnodci i powtarzalnosci pozycjonowa-
nia dla pefnego zakresu obciaiesl. Jednoczesne spetnienie tych wszystkich warunkéw jest bardzo
trudne i stawia bardzo wysokie - wymagania przed konstruktorami robotdw i projektantami systeméw
sterujgcych. W artykule rozpatrzono zagadnienia wplywu obciazenia na dynamike robota i na
momenty obrotowe dziatajace w jego ztgczach, wywotane sitami grawijtacyjnymi pochodzacymi od
tego obcigzenia. Przedstawiono metode wywazania poszczegdinych ztacz manipulatora, polegajacq na
wyposazeniu“go' w odgowiednio rozmieszczone masy wywaiajace. Zaproponowano takie automa-
tyczny mechanizm wywazajacy ABM (Automatic Balancing Mechanism), w ktérym masy przesuwaijq
si¢ w zaleznosci od zmian obcigZenia. Rozpatrzono roozliwodci zwiekszenia udZwigu, przyspieszenia i
predkosci na przyktadzie manipulatora robota PUMA—760,,Dzigki symulacji komputerowej okazato
sig, ze wywazenie pozwolito zwigkszy¢ udZwig robota dziewigciokrotnie, a predkosé — trzykrotnie.

Flejta E. 36886/90 86
681.322:658:51/514 Projektowanie i produkcija MERA-PIAP

wspomagana komputerowo eng
338.45:62/69).002.1/.2 Roboty przemystowe

Jockovic M., Vukobratovic M., Ognjanovic Z.: An approach to the modeling of the highest control
level of flexible manufacturing cell. Modelowanie systemdéw sterowania wysokiego poziomu dla elas-
tycznego gniazda produkcyjnego. Robotica- 1990 Vol. 8 cz. 2 s. 126—130, 4 rys. wzory, bibliogr.
13 poz. v
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Symulacja komputerowa odgrywa bardzo waing role przy projektowaniu skomplikowanych systeméw
produkcyjnych. Na modelu takiego systemwu mozna sprawdzi¢ jego dziatanie w réznych warunkach.
Szybki rozwdj automatyzacji i robotyzacji spowodowat, ze coraz czesciej uzycie metod symulacyj-
nych jest konieczne pizy opracowywaniu elastycznych gniazd produkcyjnych. Taki program symula-
cyjny moze byé p6éniej wykorzystywany podczas pracy gnidzda w czasie rzeczywistym. Przedmiotem
artykulu jest model organizacji wysokiego poziomu sterowania elastycznym gniszdem produkcyjnym.
Modelowanie przeprowadzono w oparciu o sieci Pertisgo. System sterowania podzielono na dwa
poziomy: nitszy — obejmujicy indywidualhe uktady ‘Sterowania robota i pozostatych maszyn i urza-
dzer, wyiszy — odpowiedzialny za synchronizacjq pracy catego gniazda. Opisany spos6b modelowa-
nia okazat sie pod wieloma wzgledami lepszy niz stosowana dotycliczal metoda bazujaca na FSM
{Finite State Machines).

Fiejta E. 36885/90 87
338.4562/69].002.1/.2 Roboty przemystowe MERA—PIAP
65.015.12 Organizacja miejsca pracy eng

Chang C., Chung M. J., Bien Z.: Collision—free motion planning for two articulated robot arms using
minifmurn distance functions. Planowanie bezkolizyinych ruchéw ramion dwéch robotéw z wykorzy:
staniem funkcji minimalinej odlegtosci. Robotica 1990 Vol.8 cz.2 s. 137—144, 12rys. wzory,
bibliogr. 17 poz.

Do robotyzacji niektérych proceséw technologicznych konieczne jest zastosowanie dwéch lub wigcej
robotéw pracujacych ‘We wspélinej przestrzeni roboczej. W takim przypadku bardzo waznym zagadnie-
niem jest zaplanowanie bezkolizyjnych ruchow tych robotéw. Do rozwigzania tego problemu zapropo-
nowano wykorzystanie funkcji minimainej odlegtosci. Kazdy czton ramienia robota zostal przedsta-
Lwiony w postaci walca zakoticzonego dwoma p6tkulami a kiéé i dtort —w postaci kul. Przedstawiono
réwnania okreélajace minimalne odlegtosci pomigdzy -poszczegdinymi elementami takich modeli.
Wydajno$¢ zastosowanej metody pokazano na przyktadzie dwéch robotéw PUMA-560, pracujacych
w przestrzeni tr6jwymiarowej. Obliczest dokonaho na komputerze Sun—3/110 z wykorzystaniem
systemu operacyjnego UNIX. Otrzymano gtadkie bezkolizyjne trajektorie ruchu dia obu robotéw,
Métode mozna zastosowa dla trzech lub wigcej wsp6tpracujgcych robotéw.

Flejta E. 36884/90 88
?38.45:62/69].002. 1.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP
531.7.004.14 Pomiar wielkosci geometrycznych eng

- i mechanicznych — zastosowanie

Janocha H., Schmidt D.: Requirements for inertial sensor systems for measuring robot positions.

'Mmaggnia-stawiane inercyinym systemom sénsorycznym do_pomiaru_potozenia robota, Robotica

1990 Vol. 8 cz. 2 5. 145150, Z.rys. 2 tabl. bibliogr. 8 poz.
v 9

-~

Inercyjne systemy pomiarowe IMS {Inertial Measurement Systems) pozwalajq na okreslenie pozycji

’
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poruszajacych sie przegmiotéw bez postugiwania si¢ informacjami zewngtrznymi pochedzacymi
spoza uktadéw Kinematycznych tych przedmiotéw. Przez wiele lat inercyjne tecr\miki pomiarowe
byly stosowane w geodezji, do autonomicznej nawigacji samolotdw oraz pojazdéw ladowych i
wodnych. Postugiwano sie nimi tylko w przypadku pomiaréw zwigzanych z duzymi odlegtosciami.
W artykule oméwiono wymagania, jakie powinny spetniaé czujniki inercyjne aby mozna je byto
wykorzystaé do pomiaru potozenia robotéw. Przedstawiono budowg i zasade dziatania inercyjnych
czujnikéw przesuwnych i obrotowych. Poréwnano tradycyjne metody pomiaru pozycji robota z
metodq wykorzystujacy te czujniki. '

Flejta E. 36883/90 89
338.45:62/691.002.1/.2 Roboty przemystowe MERA—-PIAP
65.015.12 Organizacja miejsca pracy eng

Dong Woo Cho: Certainly grid representation for robot navigation by a Bayesian method. Reprezen:

tacja siatki pewnoéci w przypadku nawigacii robota z wykorzystaniem metody Bavesa, Robotica 1890
Vol, 8 cz. 25. 159—-165, 9 rys. wzory, bibliogr. 8 poz.

Jednym 2z podstawowych zagadnieri dotyczacych planowania trajektorii robotéw mobilnych jest
modelowanie $wiata rzeczywistego, w ktérym te roboty sie poruszajg. Informacji o tym otoczeniu
dostarczajq réznego typu czujniki. W artykule zaprezentowano jedna z metod wykorzystania tych
informacji do stworzenia ,siatki pewnosci”, bedacej probabilistyczng reprezentacjg niepewnosci i
niekompletnosci informacji przekazywanych przez czujniki. Nowy system odwzorowania otoczenia
robota bazuje na wzorze Bayesa, dzigki czemu moizliwe jest powigzanie ze sobg informacji pocho-
dzacych z réznych czujnikéw: akustycznych, wizyjnych, laserowych, zblizeniowych oraz doty-
kowych.

Flejta E. 36881/90 90

10. WYBRANE ZAGADNIENIA OSPRZETU | WYPOSAZENIA SAMOCHODOWEGO
629.113.002.2 Samochody — produkcija MERA-PIAP
681.7.069.24.004.14 Lasery — zastosowanie ger

Wozel M.: Laser—Bearbeitung in der Automobilfertigung der DDR. Qbrébka laserowa w produlgﬁ
samochodéw w NRD. Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 7 5. 429—431, 10 fot. 3sch.

Laser wykorzystywany przy obrébce materiatéw pracuje szybko, ekonomicznie, precyzyjnie i daje si¢
tatwo sterowaé Moiliwosci elastycznego sterowania pozwala‘a na zastosowanie lasera do ciecia,
spawania, grawerowania i uszlachetniania powierzchni. Przy cigciu laserem uzyskuje sie waskie
szczeliny (0,1 do 0,3 mm), matq strefe wplywu ciepta, doktadnos¢ rzedu + 0,1 mm. Laserem mozna
cig¢ metale takie jak stale stopowe, tytan, cyrkon i ich stopy, aluminium (wymaga wysokiej mocy
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lasera), miedZz i metale szlachetne (tylko grubofci 0,2 do 0,5 mm) oraz niemetale: materialy
organiczne (szkto akrylowe, PCW, skdra, guma), nieorganiczne’ (szkto, ceramika, kwarc, azbest).
Laserem mozna grawerowa¢ réznego rodzaju znaki na czesciach metalowych. Utwardzanie laserem
mote by¢ przydatne do czeéciowego utwardzania fragmentéw powierzchni. Laser wykorzystuje sig do
spawania cienkich blach przy wymaganej wysokiej doktadnosci i czystodci przygotowywanych
elementéw. Spawanie laserowe ma tg zaletq, Ze nie wymaga ostony gazowej. Sposréd tych technologii
najbardziej jest rozpowszechnione wycinanie ztozonych ksztattéw przy pomocy lasera.
i

Petz M. 36911/90 Y
621.43.001.4 Silniki spalinowe MERA-PIAP
— testowanie eng

Mauer G. F.: On—lme cylinder fault diagnostics for internal combustion engines. Diagnostvka
ktéw silnika spalin 0 w czasie rzeczywistym. Ind. Electron. MVOI 37 nr 3 5. 221-226,
11 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr. 10 poz.

Mozliwos¢ ciagtej obserwacji pojawienia sig oraz lokalizacji defektow silnika spalinowego powieksza
efektywno$¢ jego pracy oraz redukuje koszty wynikajace z przerw pracy silnika w okresie
naprawczym. Metoda diagnostyczna polega na rejestrowaniu  zmian predkodci chwilowej kota
zamachowego silnika. Na podstawie fluktuacii rejestrowanej predkosci kota zamochowego obliczany
jest momaent obrotowy. Ewentualne uszkodzenie jednego z cylindréw jest stwierdzane na podstawie
obnizenia si¢ wartoi obliczanego momentu obrotowego dla chwili odpowiadajacej pracy tego
cylindra. Zestaw diagnostyczny realizujacy przedstawiona procedure ‘zawiera kodery, czujniki
magnetyczne, elektroniczny uktad przeliczajacy, mikrosterownik, wyéwietlacz oraz selektor
programu. Zestaw ten jest wykonany w wersji do zastosowart przemystowych. Umoiliwia on
diagnostyke silnika w czasie jego normalnej pracy. Artykul przedstawia Wwyniki eksperymentalne
pomiaréw z przyktadowymi usterkami wybranych cylindréw silnikéw.

Wrzesieri M. 36772/90 92
338.45:62/69).002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA-PIAP

-~ — zastosowanie eng
65:629.113 Przemyst samochodowy

Klinker W.: Now robot inserts all fixed wmdows Robot do_montazu szyb samochodomt_:h_ ind.
Robot_9_9,Q_Vol 17 nr 1. 3637, 1 rys.

Niemiecka firma KUKA opracowata i ‘wdrozyta trzy sysi@my do automatycznego montazu szyb
samochodowych w samochodach Ford Escort. Systemy te s3 catkowicie zrobotyzowane. Kazdy z nich
sktada si¢ z 2 réwnoleglych linii, z ktérych kazda wyposazona jest w 6 robotéw stacjonarnych i
2-roboty portalowe. Roboty IR 163/15 czyszcza szyby i przygotowuja pQWierzchhiq pod kiej. Dwa
roboty IR 1656/16 naktadajq klej. Robot portalowy przenosi szyby za pomocy chwytakéw
podciénieniowych. Roboty 163/30 montujq szyby boczné, a 663/100 — szyby przednie i tylne. Szyby
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s3 pozycjonowane z doktadnodciq + 1 mm, dlatego tez przed ich zamontowaniem dokonuje sie
pomiaréw okreslajacych potozenie karoserii. Pomiary te trwaja okoto 18 sek., 6 sek. potrzeba na
dostarczenie szyby, a 8ssk. na jej wiozenie w otwdr. Caly proces montazu yrwa okoto 32 sek.
Systemy charakteryzuja sie duza niezawodnoicia.

Flejta E. 36853/90 93

11. ZINTEGROWANY KOMPUTEROWO SYSTEM PRODUKCJI {CIM)
11.1, Zagadnienia ogéine

681.322:658.51/.614 Produkcja wspomagana MERA-PIAP
komputerowo ger
’
Birnreuter B., Geyer G.: EMO '89: Automatisierungstechnik, CIM und Datenkommumknion
EMO ‘89: technika automatyzacji, produkeis_zin na
danych. Automatisierungstech. Praxis 1980 Vol. 32 nr 2. 81-92, 5 fot. 13 rys. bibliogr. 3 poz.

Swiatowa wystawa obrébki metali odbyta sig w 1989 roku w Hanowerze. Gtéwnymi tematami
wystawy byly technologis i sterowanie obraburek Duzy nacisk potozono na moliwoéé informacyj-
no—technicznego sprzeienia poszczegdinych zespotéw przy pomocy systeméw komunikacyjnych.
Oméwiono ostatnie osiagnigcia w dziedzinie techniki sterowania elementow produkcji zintegrowanej
komputerowo {CIM) i komunikacji. Podano tez informacje o najciekawszych i najistotniejszych
eksponatach wystawy. .

Wydiga S. 36779/90 %4

11.4. Systemy otwarts wymieny informacii dla sutometyki (MAP) i techniki biusowej (TOP)

681.322.668.51/.514 Produkcja wspomagana MERA—-PIAP
komputerowo eng

Valenzano A., Ciminiera L: Performance evaluation of miniMAP networks. Przeglad obwodéw
gam' MiniMAR ind. Electron. 1990 Vol. 37 nr 35.253-258, 5 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr. 13 poz.

Wspdlistnienie wielu rozwiazan systeow sterowania zastosowanych w dziatajgcych instalacjach
przemystowych spowodowato potrzebe opracowania standardu na protokét automatycznego
wytwarzania (MAP). Norma tnka zostata opracowana w ramach 1SO/0S!1 (mchzynarodowa
organizacja normalizacyjna/potaczenie systeméw otwartych). Model Osr‘pst zorgamzowany jako
siedmiowarstwowy stos protokotéw. Ta orgsnizacja umoiliwia elastyczng komumkacje pbmnqdzy
komputerami, sle tzkie wprdwadza pewne ograniczénia, m.in. na czas przesytu informacii.

—49 —




W przemysle wymagana jest zwykle szybka komunikacja pomigdzy komputerami. Z tego powodu
wprowadzono system, ktéry usuwa te niedogodnosé, bazujacy na zredukowanej liczbie stosowanych
warstw do jej niezbednej funkcjonainie wartosci. Wigkszo$é takich systeméw zawiera jedynie
warstwy: fizyczng, danych oraz uzytkowa. Taka konfiguracja jest znana pod nazwa MiniMAP.
Wartykule jest dyskutowany model obwodu o profilu protok6tu odpowiadajacym MAP, w
szczegblnosci bazujgcy na MMS (manufacturing message specification) w srodowisku MiniMAP.
W obwodach ze zredukowanym profilem protokdtu istotnym staje sig sposéb uwzgledniania
priorytetéw. Dyskutowany jest przesyt informacji dla przypadkéw jednakowych i réznych
priorytetéw wspétpracujacych ze sobg urzadzeri w systemie MiniMAP.

Wrzesiet M. 36776/90 95
681.322:658.51/.514 Ptodukcja wspomagana ‘MERA—PIAP
komPuterowo eng

Caven' J., Jackman J.: An icon—based approach to system control developmennt. Projektowanie

systemOw sterowania z zastosowaniem grog?amowania projektowego. Ind. Electron. 1980 Vol. 37 nr 3
s. 259—264, 5 rys. 1 tabl. bibliogr. 13 poz.

Opracowywanie programéw sterowania w CIM (skomputeryzowane wytwarzanie) jest zbiorem dziatar
zapewniajacych komunikacje pomigdzy réznorodnymi urzadzeniami zainstalowanymi w systemie
produkciji. W artykule przedstawiono jezyk programowania zorientowany obiektowo, bazujgcy na
warunkach technicznych komunikacji przemystowej (MMS — manufacturing message specification) w
ramach protokétu automatycznego wytwarzania MAP (manufacturing automation protocol).
Oméwiono idee” MMS oraz ich usytuowanie w MAP. Przedyskutowano system sterowania
zorientowany obiektowo oraz $rodowisko systemu. Przedstawiona implementacja MMS odpowiada
standardowi MAR 3.0. Na bazie tej implementacfi przedstawiono istote jezyka zorientowanego
obiektowo, 2z podkreélemem sposobu interpretacji podzespotéw systemu produkeji w postaci
ikon {okien).
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11.5. Systemy magistral migjscowych

681.324 Siecl komputérowe ‘ MERA—PIAP
061.41 . Wystawa miedzynarodowa ger
Lindauer K. —P.: ,Unified Fieldbus” —Demonstration 1989 und wie es® weiter gehen soll.
ngqns‘tracja (Unified Fielbus” 1989 | jak ma i5¢ dalej. Automatisierungstech. Praxis 199Q Vol. 32
nr3s. 141-142,1 fot'.u
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Demonstracje magistrali miejscowej na wystawach INTERKAMA i ISA—Show miaty bardzo
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pozytywny oddiwigk. Podczas spotkania na tondyfiskim lotnisku Gatwick, w ktérym wezieli udziat
przedstawiciele 20 firm ustalono, ie praca ma by¢ dalej kontynuowana jako ,,Multivendor
Decentralised Fieldbus Group”. Nastepnym zadaniem ma by¢ przeprowedzenie testu roboczego
magistrali miejscowsj w 1891 roku. Przewidziano przebadanie instslacii pilotujacych w innych krajach,
a takze wsp6lprace migdzynarodowa w dziedzinie magistraii misjscowej (Fieldbus).
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Osérodek udziela informaciji z zakresu:

® auvtomatyki przemystowej
"~ @ przemystowej aparatury pomiarowej

® robotyki
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#:" @ Biuletyn .MERA-PIAP”
wi.. @ Przeglad Dokumentacyiny .MERA-PIAP”

Oérodek gromadzi

wydawnictwa zwarte, czasopisma krajowe i zagraniczne,
katalogi i prospektly, sprawozdania z prac naukowo-
-badawczych, ttumaczenia i inne materiaty informacyine

Osérodek wykonuje ustugi reprodukecyjne:

.. @ kserokopie z posiadanych zbioréw







