
-4“ -

O B S А. Ж

К1¥Ж. ILŕXľILNÉEO ГШЮШхШЗ SKŽSAÔJL 5
Podsaienisy a materiál 5
Postup návrhu t&ktilného maticové snímača 6
Príklad výpočtu parametrov snímača T

H&YHH. SLBK2R0H1CK?CH OBVODOV SAiiíILSáaO MálICOVÉEO SlítlASl
Hárrk. elektrického zapojenia taktilnébo maticového sňícačas 
Návrh spínacích obvodov taktilnéLo maticového snímača 1?
Návrh tvarovacích obvodov taktilného maticového snímača 13 

Mm. SPOJOVACIEHO MODULU ТАК21ШЙЙ0 MASICOVáSO SNÍMASA 21
Sežimy prevádzky spojovacieho modulu 25

TÍEES HZTÔni SPRACOVANIA 2АКТШШ INFOSMCIE 27
Metódy spracovania takti Злеj informácie. 27
Porovnanie jednotlivých metód spracovania taktlinoj infor
mácie 30
Novo vyvinuté metódy spracovania taktilnej informácie 3.1

TSCENICKÈ A PROGRAMOVÉ PROSTRIEDKY VIZLUXlNYCK SYSTÉMOV 39
Použitie domácich vizuálnych systémov v automatizácii 
a robotizácii 43
Niektoré zahraničná vizuálne systémy 47
Porovnanie vizuálnych systémov z hladiska použitia v praxi 43
Koncepčné riešenie vizuálns'ch systémov s riadkovým senzorom 53 

APLIKÁCIE VIZ-llÍLíríCK SYSTÉMOV V ROBOTIKE 61
Programové prostriedky pre spracovanie vizuálnej informácie 63 
Vývojový systém IMG pre spracovanie a vyhodnotenie 
obrazovej informácie 67
Vizuálna jednotka YJ-SO 71

SENZOROVÉ SYSTÉMY PRE AUTOMATIZOVANÉ ZVÉRANIE
S PRIEMYSELNÝMI ROBOTMI 81

Požiadavky na senzorové systémy pri zváraní 81
Vývoj adapt!vry ch systémov pra zváranie 82
Vývoj senzorových systémov,riadiacich systémov a priemy
selných robotov pre zváranie 86
Operačné modulárně pracovisko OJ-10 S7
Technologické hlavice pre adaptivně oblúkové zváranie 91
Úloha senzorov a senzorových systémov pri oblúkovom zváraní 99
Senzory používané pri automatizovanom zváraní 100

ULTRAZVUKOVÉ SENZOROVÉ SYSTÉMY 107
Základné ultrazvukové metódy 107
Meniče ultrazvukových senzorov 103
Typické použitie ultrazvukových senzorových systémov 
v robototechnologických aplikáciách 110

■i a


