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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest sposéb i urzgdzenie do automatycznej skaryfikacji i detekcji stanu
skaryfikowanych obiektow, zwlaszcza nasion. Rozwigzanie jest istotng modyfikacjg znanego systemu
automatycznej skaryfikacji i oceny zywotnosci nasion. Rozwigzanie przeznaczone jest gtéwnie do no-
woczesnej gospodarki lesnej i rolnej. Wynalazek moze by¢ stosowany szczegdlnie do nasion debu,
ale réwniez do innych obiektéw o podobnych ksztattach, a przez skaryfikacje rozumiane jest przycinanie.

Znane sg, aktualnie znajdujgce sie na rynku, urzagdzenia wymagajgce recznego pozycjonowania
i wktadania zotedzi do chwytaka, a przez to nie osiggajgce potrzebnej wydajnosci.

Znanym rozwigzaniem jest rowniez kompletny automat do skaryfikacji i oceny zywotnosci nasion
przedstawiony w opisach patentowych PL228904 i EP15196982.1. System ten zawiera zbiornik wej-
Sciowy nasion, pofgczony z poczagtkiem toru przebiegu nasiona przez system zawierajgcy ustawione
kolejno elementy: podajnik, uktad detekcji dtugosci i orientacji, uktad zmiany orientaciji, uktad pozycjo-
nowania, chwytak, skaryfikator uktad detekcji zmian mumifikacyjnych, sortownik, stanowigcy koniec
toru, potgczony ze zbiornikami nasion.

Sposob automatycznej skaryfikacji i detekcji stanu skaryfikowanych obiektow, wedtug wynalazku,
polega na ustalaniu, mierzeniu dtugosci, ich pozycjonowaniu, skaryfikowaniu przez odciecie fragmentu
z kazdego obiektu, a nastepnie detekcji cech szczegdélnych okreslajgcych stan obiektow i ich sortowa-
niu. W tym sposobie obiekt z podajnika podaje sie torem gtéwnym, i tam za pomocg uktadu detekc;ji
orientacji ocenia sie prawidtowo$¢ ustawienia obiektu w stosunku do kierunku przemieszczania. Obiekty
prawidiowo ukierunkowane torem gtéwnym poprzez uktad detekcji dtugosci przemieszcza sie do urza-
dzenia podajgcego i uktadu pozycjonujgco-chwytajgcego, gdzie obiekt podaje sie do chwytaka i na sy-
gnat uktadu sterujgcego, obiekt zaciska sie w chwytaku i przemieszcza kolejno przez noze krgzkowe
skaryfikatora i przed ukladem detekcji cech szczegolnych. Nastepnie, po czasie zaleznym od wyniku
oceny stanu obiektu, zwalnia sie docisk chwytaka i umieszcza sie obiekt w jednym z pojemnikéw od-
biorczych. Ramie, po zwolnieniu obiektu, wykonuje dalej swoj ruch i wowczas przyjmuje sie kolejny
obiekt. Wynalazek charakteryzuje sie tym, ze obiekt Zle ukierunkowany, za pomocg sortera orientacji
zawraca sie przez odgatezienie powrotne do podajnika. Ponadto w uktadzie pozycjonujgco-chwytaja-
cym, na kohcu ramienia obrotowego, wykonujgcego prace ciggta, obiekt umieszczony w chwytaku
przez czas odpowiadajgcy katowi pozycjonowania o, bedgcemu funkcjg dtugosci obiektu i parametréw
skaryfikacji, dociska sie odsrodkowo do bandy pozycjonujgcej o ustalonej krzywiznie wzgledem osi ob-
rotu ramienia obrotowego.

Korzystnym jest gdy orientacje kolejno podawanych obiektéw ocenia sie za pomocg systemu
wizyjnego, bedgcego rejestratorem obrazu. System wizyjny umieszcza sie w osi obiektu tak, iz patrzy
on na strone obiektu przednig lub tylng i rejestruje jedng strone.

Korzystnym jest iz pojedynczy obiekt do ramienia obrotowego podaje sie grawitacyjnie, nie wcze-
$niej niz chwytak ustawi sie na poczatku bandy pozycjonujacej.

Korzystnym jest iz w chwytaku obiekt zaciska sie dociskajgc do nieruchomego toza i zwalnia sie
za pomocg pojedynczej, ruchomej zwory chwytaka. Kierunek ruchu zwory zmienia sie przez zmiane
polaryzacji zasilania zestawu cewek tej zwory za pomocg sygnatu z uktadu sterowania.

Korzystnie jest, gdy dwa przeciwsobnie krecace sie noze krgzkowe skaryfikatora steruje sie
za pomocg uktadu sterowania zaleznie lub niezaleznie od siebie.

Urzadzenie do automatycznej skaryfikacji i oceny stanu skaryfikowanego obiektu, zawiera podaj-
nik, uktad detekcji orientaciji, uktad detekcji dlugo$ci, skaryfikator wyposazony w noze krgzkowe, ukfad
detekcji cech szczegdlnych i pojemniki rozpoznanych obiektéw. Za podajnikiem, pomiedzy uktadem
detekcji orientacji i uktadem detekcji dtugosci, umieszczony jest sorter orientacji. Dalszy tor poprzez
urzgdzenie podajgce dotgczony jest do uktadu pozycjonujgco-chwytajgcego, wyposazonego w porusza-
jace sie ruchem ciggtym, ramie majgce na zewnetrznym koncu umieszczony sterowany chwytak.
Na dalszej czesci obwodu usytuowane sg noze krgzkowe skaryfikatora, na kolejnej czesci usytuowany
jest uktad detekcji cech szczegdlnych, a na ostatniej cze$ci usytuowane sg pojemniki odbiorcze.
Urzadzenie charakteryzuje sie tym, Zze sorter orientacji wyposazony jest w odgatezienie powrotne
do podajnika, natomiast uktad pozycjonujgco-chwytajgcy, wyposazony w ramie obrotowe, na obwodzie
pola ruchu ramienia obrotowego ma bande pozycjonujgcg. Banda ta umieszczona jest na tuku o dtugo-
§ci odpowiadajgcej kgtowi pozycjonowania a.

Korzystnie jest, gdy uktad detekcji orientacji jest zrealizowany za pomocg systemu wizyjnego
i uktadu do analizy obrazu i detekcji cech szczegdlnych. System wizyjny, bedgcy rejestratorem obrazu,
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umieszczony jest w osi obiektu i rejestruje jedng strone obiektu tak, iz patrzy na jego strone przednig
lub tylna.

Korzystne jest urzgdzenie podajgce pochylone w kierunku ramienia obrotowego, umozliwiajgc
grawitacyjne przemieszczanie obiektéw.

Korzystnym jest tez to, ze banda pozycjonujgca ma krzywizne o tuku okregu niewspotsSrodkowego
do osi obrotu ramienia obrotowego.

Korzystnie jest, ze przesuniecie osi obrotu ramienia obrotowego i srodka okregu tworzgcego tuk
bandy pozycjonujgcej wynosi nie wiecej niz % przewidywanej dtugosci obiektu.

Korzystnym jest to, ze chwytak ma nieruchome toze i ruchomg zwore, wyposazong w zestaw cewek
oraz magnesow trwatych, a zmiana polaryzacji zasilania cewek powoduje zmiane kierunku ruchu zwory.

Korzystnym jest to, ze noze krgzkowe skaryfikatora majg zalezne lub niezalezne potgczenie kaz-
dego z nozy obrotowych z uktadem sterowania.

Korzystnym jest to, ze noze krgzkowe skaryfikatora majg ostrza o kgcie ostrza nie wiekszym
niz 15 stopni.

Automatyczna skaryfikacja i detekcja stanu skaryfikowanych obiektéw realizowana w sposéb
i w urzgdzeniu wedtug wynalazku polega na ustalaniu orientacji kolejno podawanych obiektéw, mierze-
niu dlugosci, ich pozycjonowaniu, skaryfikowaniu przez odciecie fragmentu z kazdego obiektu, a na-
stepnie detekcji cech szczegdlnych okreslajgcych stan obiektow i ich sortowaniu. Obiekty transportuje
sie z podajnika torem gtéwnym i za pomocg uktadu detekcji orientacji ocenia sie prawidtowos¢ ustawienia
obiektu w stosunku do kierunku przemieszczania. Uktad rozréznia czy obiekt jest zorientowany czescig
przednig czy tylng w kierunku rejestratora. Informacja ta pozwala ukfadowi sterowania podjg¢ decyzje
0 usunieciu obiektu i zawrdceniu go za pomoca sortera orientacji do podajnika, czy tez poddania dal-
szemu przetwarzaniu. W przypadku gdy obiekt jest Zle ukierunkowany, za pomocg sortera orientaciji,
zawraca sie go przez odgatezienie powrotne do podajnika a zatem nie podlega operacji obracania.
Obiekty ukierunkowane prawidtowo torem gtéwnym podaje sie do uktadu detekcji dlugosci, gdzie jest
mierzona dtugos$¢ obiektu w celu jego pdzniejszego obciecia o zadang przez operatora dtugosé.
Z uktadu detekcji dtugosci obiekt wedruje do urzadzenia podajgcego i uktadu pozycjonujgco-chwytaja-
cego. Tam obiekt dostaje sie, korzystnie grawitacyjnie, poprzez ramie obrotowe do chwytaka na konicu
tego ramienia obrotowego, nie wczesniej niz chwytak ustawi sie na poczatek bandy pozycjonujace;j.
Podczas gdy ramie obrotowe wykonuje prace ciggtg obiekt sitg odSrodkowg jest dociskany w chwytaku
do bandy pozycjonujgcej. Banda pozycjonujgca jest skonfigurowana konstrukcyjnie o ustalonej krzywiz-
nie w taki sposéb, ze okresdla sie lokalizacje $rodka tuku bandy pozycjonujgcej wzgledem srodka osi
obrotu ramienia tak, aby uzyska¢ zmiane réznicy odlegtosci tuku bandy pozycjonujacej wzgledem pro-
mienia ramienia obrotowego odpowiadajgcg odcieciu obiektu. Zmiana ta powinna by¢ w zakresie
nie wiekszym niz % dtugosci obiektu. Obiekt przez czas odpowiadajgcy katowi pozycjonowania beda-
cemu funkcjg jego dtugosci, jest dociskane odsrodkowo do bandy pozycjonujgcej po czym, na sygnat
uktadu sterujgcego, obiekt zaciska sie w chwytaku. W dalszej czesci ruchu obrotowego zacisniety obiekt
natrafia na wirujgce noze krgzkowe skaryfikatora, gdzie jest obcinany. Nastepnie obiekt w wyniku ruchu
obrotowego ramienia zostaje przesuniety przed uktadem detekcji cech szczegdlnych, ktéry to uktad
okresla stan obiektu jako dobre, zte lub nieokreslone. W dalszym ruchu obiekt jest zwalniany do jednego
z pojemnikéw odbiorczych na podstawie informacji z detektora zmian cech szczegdlnych. Zwolnienie
odbywa sie poprzez wysterowanie chwytaka w odpowiednim momencie. Na moment zwolnienia obiektu
skfada sie czas i wynik detekcji, predko$¢ obrotowa ramienia, dynamika chwytaka, stanowigcego ukfad
wykonawczy oraz lokalizacja pojemnika odbiorczego. Po zwolnieniu obiektu ramie obrotowe wykonuje
dalej swdj ruch obrotowy i jest gotowe do przyjecia kolejnego obiektu.

Niniejsze rozwigzanie, o nowej funkcjonalnosci, stanowi znaczgco zmieniong i uproszczong wer-
sje w stosunku do systemu znanego z wyzej przywotanego stanu techniki. W odréznieniu od znanego
rozwigzania w detektorze orientacji wykonywana jest tylko jedna rejestracja obrazu niezbedna do oceny
prawidtowo$ci ukierunkowania obiektu. Dzieki nowym rozwigzaniom, wedtug wynalazku, uzyskano cig-
gtos¢ pracy urzadzenia, dajgcg w efekcie znacznie wyzszg wydajnos¢ automatu. Wydajno$é, na pod-
stawie badan na modelowym przykitadzie, szacowana jest na ilos¢ skaryfikowanych obiektéw/nasion
o dobrym stanie, na przekraczajgcg 3 min/miesigc. Zastosowany udoskonalony uktad detekc;ji orientacji,
uktad pozycjonujgco-chwytajgcy i skaryfikator znacznie poprawity parametry i jakosé skaryfikowania
obiektéw. Ponadto uproszczona konstrukcja o zmniejszonej ilos¢ uktadéw mechanicznych jest pewniej-
sza, ma znacznie zmniejszone gabaryty oraz mase urzadzenia. Urzgdzenie ma zintegrowany sterownik
oraz panel obstugi i moze by¢ urzadzeniem mobilnym. Z niewielkimi modyfikacjami, gidwnie w czesci
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dotyczacej ustalania orientacji i pozycjonowania, wynalazek moze by¢ stosowany zaréwno do nasion
jak i do innych obiektéw.

Sposéb wedtug wynalazku objasniono, a przykladowe rozwigzanie urzadzenia do skaryfikacji
oraz detekciji stanu nasion debu pokazano na rysunku. Fig. 1 przedstawia poglagdowy schemat urzadze-
nia, fig. 2 geometrie bandy pozycjonujgcej, fig. 3 chwytak a fig. 4 i 5 rejestrowane obrazy detekcji orien-
tacji. Na rysunku nie pokazano uktadu sterowania i potgczeh poszczegolnych elementéw automatu,
a takze nie pokazano uktadéw mechanicznych, napedowych i zasilania.

W urzgdzeniu do automatycznej skaryfikacji i detekcji stanu skaryfikowanego obiektu podajnik 1
podaje nasiona kolejno, z zadang czestotliwoscig. Na wyjsciu podajnika 1 umieszczony jest ukfad de-
tekciji orientacji 2, oceniajgcy prawidtowos¢ ustawienia nasiona w stosunku do kierunku przemieszcza-
nia. System wizyjny, bedacy rejestratorem obrazu, umieszczony jest w osi obiektu i rejestruje jednag
strone obiektu, tak iz patrzy na jego strone przednig lub tylng. Uktad rozréznia czy obiekt jest zoriento-
wany czescig przednig czy tylng w kierunku rejestratora. W przypadku nasion debu strong przedniag jest
czesc¢ dystalna nasiona, ktérej obraz binarny pokazany jest na fig. 4, a strong tylng jest kietek, ktérego
obraz binarny pokazany jest na fig. 5. Nasiono dobrze ustawione to takie, ktérego cze$¢ dystalna jest
ukierunkowana w kierunku przemieszczania czyli jest skierowana w strone ukfadu pozycjonujgco-chwytajg-
cego. Nasiono Zle zorientowane jest przez sorter orientacji 3 usuwane z toru i kierowane odgatezieniem
powrotnym 3.1 do podajnika 1. Dalej nasiono przemieszczane jest swobodnie do urzgdzenia podaja-
cego 5 i poddawane detekcji dlugosci za pomocg uktadu detekcji dtugosci 4. Urzadzenie podajgce 5
w stosownej chwili czasu — synchronicznie do wykonywanych zadan automatu podaje po jednym na-
sionie do chwytaka 6.2 ukfadu chwytajgco-pozycjonujgcego 6. Swobodny ruch nasiona jest mozliwy
dzieki pochyleniu kanatu prowadzgcego nasiono grawitacyjnie od podajnika 1 poprzez urzgdzenie
podajace 5 az do chwytaka 6.2 na koncu ramienia obrotowego 6.1. Ruch nasiona do chwytaka 6.2
i w nie zacisnietym jeszcze chwytaku jest wspomagany sitg odsrodkowa. Uktad sterowania znajgc potozenie
katowe ramienia obrotowego 6.1 oraz cechy nasiona steruje dziataniem urzgdzenia podajgcego 5
i chwytaka 6.2. W stosownej chwili czasu tozsamej z odpowiednim potozeniem katowym ramienia ob-
rotowego 6.1 urzadzenie podajgce 5 zwalania nasiono, ktére przemieszcza sie wowczas w kierunku
chwytaka 6.2 i sita od$srodkowa dociska nasiono do bandy pozycjonujgcej 6.4. W stosownym momencie
na sygnat z uktadu sterujgcego zwigzanego z katem pozycjonowania o ramienia obrotowego 6.1 i od-
powiednig krzywizng tuku bandy pozycjonujgcej 6.4 nasiono jest zaciskane przez docisniecie ruchomej
zwory 6.2.2 chwytaka do nieruchomego toza 6.2.1 chwytaka. Zaci$niete nasiono jest przemieszczane
z predko$cia ruchu obrotowego ramienia obrotowego 6.1. Dalej poddawane jest skaryfikacji za pomocg
nozy krgzkowych 7, a nastepnie przemieszczane przez ukfad detekcji cech szczegdlnych 8, ktéry reje-
struje obraz obcietego nasiona. Ukfad detekcji cech szczegdlnych 8 generuje sygnat informujgcy o tym,
jaki jest stan nasiona okreslajgc czy nasiono jest dobre, zte czy nieokreslone. Informacja ta jest wyko-
rzystywana przez uktad sterowania, ktéry zwalnia chwytak 6.2 w stosownym momencie, a nasiono
pod wptywem sity odSrodkowej samoczynnie opuszcza chwytak 6.2 i jest lokalizowane w odpowiednim
pojemniku odbiorczym 9. Sg to kolejno pojemnik na rozpoznanie pozytywne 9.1 czyli nasiona dobre,
pojemnik na rozpoznanie negatywne 9.2 czyli nasiona zte i pojemnik na brak rozpoznania.

Urzadzenie opisane w przykfadzie, wykorzystuje elementy zaréwno znane, jak i nowe, wedtug
wynalazku. Sg to w szczegdlnosci:

— podajnik 1 wibracyjny bgdz zsypowy uzywany powszechnie w przemysle

— ukifad detekcji orientacji 2. Rejestruje sie obraz jednej koricowej strony obiektu, za pomocg systemu
wizyjnego. Wykorzystywana jest analiza obrazu binarnego z kamery wizyjnej bazujgca na zmiennej ce-
sze charakteryzujgcej nasiono, jego czes¢ dystalng i kietek.

— sorter orientacji 3 usuwa z ciggu procesowego Zle zorientowane nasiona, i kieruje odgatezieniem
powrotnym 3.1 do podajnika 1.

— ukifad detekcji dtugosci 4 stanowi kamera, profilometr bgdz skaner laserowy pozwalajgcy na okre-
Slenie dtugosci nasiona.

— urzadzenie podajgce 5 pozwalajgce na podanie nasiona do chwytaka 6.2, w odpowiednim czasie,
przy odpowiednim kacie obrotu ramienia obrotowego 6.1.

— ukfad pozycjonujgco-chwytajgcy 6 zawiera ramie obrotowe 6.1, na ktérego koncu zewnetrznym
umieszczony jest chwytak. Ramie obraca sie w polu ruchu 6.3, na obwodzie ktérego rozmieszczone sg
kolejno: banda pozycjonujgca 6.4, skaryfikator, ukfad detekcji cech szczegdlnych 8 oraz pojemniki od-
biorcze 9 nasion.
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— banda pozycjonujgca 6.4 ma krzywizne, o tuku okregu o promieniu R2, niewspétsrodkowego do osi
obrotu ramienia obrotowego 6.1. Ramie obrotowe porusza sie po okregu o promieniu R1. Przesunie-
cie X osi obrotu ramienia obrotowego 6.1 i srodka okregu tworzacego tuk bandy pozycjonujgcej 6.4
wynosi nie wiecej niz % przewidywanej dtugosci obiektu. Uzyskana zmiana réznicy odlegtosci tuku
bandy pozycjonujgcej 6.4 od drogi chwytaka 6.2 na ramieniu obrotowym 6 odpowiada wielkosci odciecia
nasiona w przewidywanym zakresie stratyfikacji.

— chwytak 6.2, pokazany na fig. 3 skfada sie z nieruchomego toza 6.2.1, ruchomej zwory 6.2.2
oraz dwoéch cewek osadzonych na rdzeniu z magnesu neodymowego. Cewki wytwarzajg site przycia-
gajacg zwore do nieruchomego toza przy zaciskaniu nasiona oraz site odpychajgcg, gdy nasiono jest
zwalniane do odpowiedniego pojemnika odbiorczego 9.

— skaryfikator, sktada sie z dwdch przeciwsobnie krecacych sie nozy krgzkowych 7 sterowanych nie-
zaleznie przez uktad sterowania. Noze te majg ostrza o kgcie wynoszacym okoto 3 stopni.

— uktad detekciji cech szczegdlnych 8 wykorzystujgc szybkg kamere przemystowa, na podstawie ana-
lizy obrazu binarnego okresla nasiona jako dobre, zte lub nieokreslone. Detekcja jakosci obiektu/na-
siona jest realizowana na podstawie metody przetwarzania obrazu poprzez konwersje do skali szarosci,
binaryzacje z ustalonym progiem, obliczenie udziatu procentowego obszaru czarnego wzgledem bia-
tego dla wyodrebnionego, przekroju nasiona. Jesli udziat obszaru biatego wynosi 90-100% to nasiono
kwalifikuje sie jako dobre, jesli udziat obszaru czarnego wynosi 30—100% to nasiono kwalifikuje sie
jako zte, w pozostatym przypadku nasiono kwalifikuje sie jako nieokreslone.

Zastrzezenia patentowe

1. Sposéb automatycznej skaryfikacji i detekcji stanu skaryfikowanych obiektow, polegajgcy
na ustalaniu, mierzeniu dtugosci, ich pozycjonowaniu, skaryfikowaniu przez odciecie frag-
mentu z kazdego obiektu, a nastepnie detekcji cech szczegdlnych okreslajgcych stan obiek-
téw i ich sortowaniu, w ktérym to sposobie obiekt z podajnika podaje sie torem gtdwnym,
gdzie za pomoca uktadu detekcji orientacji ocenia sie prawidtowosc¢ ustawienia obiektu w stosunku
do kierunku przemieszczania, a obiekty prawidtowo ukierunkowane torem gtéwnym poprzez uktad
detekcji dtugosci przemieszcza sie do urzgdzenia podajgcego i uktadu pozycjonujgco-chwy-
tajacego, gdzie obiekt podaje sie do chwytaka, po czym, na sygnat ukfadu sterujgcego, obiekt
zaciska sie w chwytaku i przemieszcza kolejno przez noze krgzkowe skaryfikatora i przed uktadem
detekcji cech szczegdlnych, a nastepnie, po czasie zaleznym od wyniku oceny stanu obiektu,
zwalnia sie docisk chwytaka i umieszcza sie obiekt w jednym z pojemnikéw odbiorczych,
zas po zwolnieniu obiektu ramie wykonuje dalej swéj ruch i wéwczas przyjmuje sie kolejny
obiekt, znamienny tym, ze obiekt Zle ukierunkowany, za pomocg sortera orientacji (3) za-
wraca sie przez odgatezienie powrotne (3.1) do podajnika (1), natomiast w uktadzie pozycjo-
nujgco-chwytajgcym (6), na koncu ramienia obrotowego (6.1), wykonujgcego prace ciggta,
obiekt w chwytaku (6.2) przez czas odpowiadajgcy katowi pozycjonowania (o), bedgcemu
funkcjg dlugosci obiektu i parametrow skaryfikacji, dociska sie odsrodkowo do bandy pozycjo-
nujgcej (6.4) o ustalonej krzywiznie wzgledem osi obrotu ramienia obrotowego (6.1).

2. Sposoéb, wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze orientacje kolejno podawanych obiektéw oce-
nia sie za pomocg systemu wizyjnego, bedacego rejestratorem obrazu, umieszczonego w osi
obiektu i rejestrujgcego jedng strone obiektu tak, iz patrzy na jego strone przednig lub tylna.

3. Sposéb, wedtug zastrz. 1 znamienny tym, Zze pojedynczy obiekt do ramienia obrotowego (6.1)
podaje sie grawitacyjnie, nie wczesniej niz chwytak (6.2) ustawi sie na poczatku bandy pozy-
cjonujgcej (6.4).

4. Sposob, wedtug zastrz. 1 znamienny tym, ze w chwytaku (6.2) obiekt zaciska sie dociskajgc
do nieruchomego toza (6.2.1) i zwalnia sie za pomocg pojedynczej, ruchomej zwory chwy-
taka (6.2.2), ktérej kierunek ruchu zmienia sie przez zmiane polaryzacji zasilania zestawu ce-
wek tej zwory za pomocg sygnatu z uktadu sterowania.

5. Sposéb, wedtug zastrz. 1 znamienny tym, Zze dwa przeciwsobnie krecace sie noze krgz-
kowe (7) skaryfikatora steruje sie przez uktad sterowania zaleznie lub niezaleznie od siebie.

6. Urzadzenie do automatycznej skaryfikacji i oceny stanu skaryfikowanego obiektu, zawierajgce
podajnik, ukfad detekcji orientacji, uktad detekcji dtugosci, skaryfikator wyposazony w noze
kragzkowe, uktad detekcji cech szczegdlnych i pojemniki rozpoznanych obiektéw, w ktérym
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za podajnikiem, pomiedzy uktadem detekcji orientacji i uktadem detekcji dtugosci, umiesz-
czony jest sorter orientacji, a dalszy tor poprzez urzgdzenie podajgce dotgczony jest do uktadu
pozycjonujgco-chwytajgcego, wyposazonego w poruszajgce sie ruchem ciggtym, ramie ma-
jace na zewnetrznym koncu umieszczony sterowany chwytak, za$ na dalszej czesci obwodu
usytuowane sg noze krgzkowe skaryfikatora, na kolejnej czesci usytuowany jest uktad detekcji
cech szczegdlnych, a na ostatniej czesci usytuowane sg pojemniki odbiorcze, znamienne
tym, ze sorter orientacji (3) wyposazony jest w odgatezienie powrotne (3.1) do podajnika (1),
natomiast uktad pozycjonujgco-chwytajacy (6), wyposazony w ramie obrotowe (6.1), na ob-
wodzie pola ruchu (6.3) ramienia obrotowego (6.1) ma bande pozycjonujgca (6.4) umiesz-
czong na tuku o dtugosci odpowiadajgcej kgtowi pozycjonowania (o).

Urzgdzenie, wedtug .zastrz, 1, znamienne tym, ze ukitad detekcji orientacji (2) jest zrealizo-
wany za pomocg systemu wizyjnego, ktory rejestruje obraz jednej strony obiektu oraz uktadu
do analizy obrazu i detekcji cech szczegdlnych obiektu,

Urzgdzenie, wediug zastrz. 1, znamienne tym, ze urzgdzenie podajgce (5) jest pochylone
w kierunku ramienia obrotowego (6.1), umozliwiajgc grawitacyjne przemieszczanie obiektow.
Urzadzenie, wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze banda pozycjonujgca (6.4) ma krzywizne,
o tuku okregu niewspotsrodkowego do osi obrotu ramienia obrotowego (6.1).

Urzadzenie, wedtug zastrz, 1, znamienne, tym, ze przesuniecie (X) osi obrotu ramienia ob-
rotowego (6.1) i sSrodka okregu tworzacego tuk bandy pozycjonujgcej (6.4) wynosi nie wiecej
niz % przewidywanej dtugosci obiektu.

Urzadzenie, wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze chwytak (6.2) ma nieruchome toze (6.2.1)
i ruchoma zwore (6.2.2), wyposazong w zestaw cewek oraz magnesoéw trwatych, a zmiana
polaryzacji zasilania cewek powoduje zmiane kierunku ruchu zwory.

Urzadzenie, wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze noze krgzkowe (7) skaryfikatora majg za-
lezne lub niezalezne potaczenie kazdego z nozy z uktadem sterowania.

Urzadzenie, weditug zastrz. 1, znamienne tym, ze noze krazkowe (7) skaryfikatora maja
ostrza o kgcie ostrza nie wiekszym niz 15 stopni.



PL 243236 B1

Rysunki
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