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variante constructive
Senzor de proximitate acustic
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Sunetele - oscilatii elastice care se datoresc vibratiilor mecanice ale
particulelor mediului.

Sunetele se clasificain :
einfrasunetele cu frecventa< 16 Hz;
esunetele propriuzise cu frecventa 16 < f < 16 kHz;

eultrasunetele cu frecventaf > 16 kHz

A

cC=A-f= ? = viteza de propagare a sunetului
A — lungimea de unda;
of este frecventa;
T perioada undelor sonore.

c= E viteza de propagare in medii solide: E este modulul de elasticitate a
o materialului iar p este densitatea materialului
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Absorbtia undelor sonore in diferite medii:

| =]q-&™

|, este intensitatea undel incidente, x este distanta fatd de sursa, a este un
factor dependent de mediu si frecventa f avand expresia:

a) pentrulichidesi gaze: a= af?

b) pentru solide: a= af

Sunetele prin propagare in mediu - sufera reflexii, refracqi, difractii,

interferente si alte fenomene caracteristice pentru migcarea ondulatorie.

Coeficientul de reflexie lalimita de separatie intre doua medii:

R= P1C1~ P, Co
Pt pyco

-p1, P, - densitétile celor doud medii;
-C,, C, - vitezele de propagare a sunetel or Tn aceste medii
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5 =~ Principiul de lucru al senzorului de locatie
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Intensitatea undel reflectate, Tn cazul incidentei la limita de separatie a
doua medii:

2
| = lo LP1C1~ PrC2
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a)
Variante principiale de senzori acustici
a) varianta cu emitator si receptor separ ati
b)varianta cu emitator si receptor unic
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- odlstante 2~ 2000 mm in aer; 0.5 - 10000 mm in apa; eroare 2 % ;

eviteza de deplasare: 2 mm/sin aer; 10 mm/sin apa; eroare 2 %
C.-T
| =
2
T —timpul scursintre emiterea semnalului sonor si receptionarea ecoul ui

"C" este viteza sunetului n aer, si dependenta de temperatura t[°C] prinrelatia:
C=331.5+0.61t Im/s]

r=h(gy,0p,03,04.05:0e) + D #y By 16 5)])
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Principiul de masurare acustica a distantei:
1- RI; 2- senzor; 3-obiect;
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. diaimetruf'senZOrqui -38.1 mm:

e element de baza (armatura mobila a unui condensator) o folie de material
plastic (1) placata cu aur - grosimea de 0.07 mm lipita pe o placa de aluminiu;

o folia- elastica, plana, usoara si foarte subtire.
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Elementele componente ale unui senzor acustic:
1-ar matura mobila; 2-armaturafixa;
3-folieizolanta elastica; 4-arc

Bloe em@sie Traductor))>
| g receptie ((
Bloc de
comanda
‘ Bloc de pre-— semnal
lucrare a in— p——e
formatiei util

Schema bloc functionala a senzor ului ultrasonic
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Diagrama de dir ectivitate a senzor ului

Directivitatea emisiunii Tn general pentru o sursa sonora este cu atat mai buna
cu cat raportul d/A (d-dimensiunea sursei; A-lungimea de unda) este ma mare.
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Utilizar ea senzorilor acustici la efector ul unui robot
industrial
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Structura unui sistem senzorial acustic:

E-emitor; Ry, Ry, Rs-receptor

_d5-di
- 2J3R

di+d3 d3
6R 3R

z=Jd2- x2-(y - R)’

y:

Triangulatie

semnal
emis
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semnal ecou
receptionat

corelare
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Corelarea semnal acustic emis- ecou r eceptionat

di=(d+d;)-d

_3(d+di)-3R
2-2(d+d;)

Prof. dr. ing. Valer DOLGA

(i=1,2,3)



Degartamentul rmnum
:g_ MECATRGNICA MECANICA

Ll—-‘ BE UNIVERSITATEA POLITHENICA
u i 7 TS OARE

b)

[ L\

012 31
Y

Zonadelocatie: a- spatiul obiect b -
proiectia discretizata a spatiului obiect

o
o0
-0

r=1-cosé _Q?;j__
X=r-Ccosd il | &

Matrice senzoriala emitoar e
1- carcasa; 2-senzor

_ Yy=r-sin®

secoul individual de localizare - un pixel intr-o
proiectie binara a imaginii ("imaginea ecou")
de 32 x 32 pixels,

scoordonata fiecarui pixel Tn imaginea ecou =
centrul fiecarel sectiuni

<las) [
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I Algoritmul delucru
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Algoritmul de recunoastere a unui obiect punctual:

a- imagine ecou; b —fereastra 2 x 2 pixel
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Configuratia emitor - receptor
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Senzor de proximitate acustic
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~ Trei zone"lnter2|se" determina nivelul de securitate in jurul RI:

a) zona de securitate - interdictia de patrundere in aceasta zona este
realizata prin barge materiale sau nemateriae.

b) spariul operarional delimitat de limita evolutiei potentiale a robotului
industrial. Detectarea unui "obstacol" (operator, piese, echipamente
periferice etc.) - prin senzori de proximitate: ultrasonici, optici,
capacitivi, magnetici, cu efect Hall etc.

c) spariul de lucru corespunzitor aplicatiel robotizate. Detectarea
prezentel unui "obstacol" contact.
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Senzor de proximitate ////////l/ 7
1- car casa senzor ului; 2- element metalic; 3- cablu; Senzor de proximitate
4- material absorbant; 5- rasina naturala; (E - emitor; R-receptor)

6-traductor piezoceramic
Prof. dr. ing. Valer DOLGA
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Efector final si senzorii afer enti

1- traductor incremental de deplasare
cuplat cu arborele motorului de
actionare"5";

2- senzor de forta / moment;
3- senzor ultrasonic de proximitate;

4- senzor de forta (determina forta de
prehensare);

5- motor de actionare.

6- senzor ultrasonic de proximitate
7- senzori optici

8- obiect

O- flansa pentru fixarea efectorului fata
de dispozitivul de ghidare

10- traductor  potentiometric  de
deplasare.
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