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Poznan

UKLADY STEROWANIA W PRZEMYSLE MASZYNOWYM OPARTE O PODSYSTEM
INTELCYFRIK USM

1. Wprowadzenie

Wedtug danych z praktyki,uktady sterowania dyskretnego stanowia znaczng czes$é wszystkich realizo-
wanych ukfadoéw sterowania [1].
W tej klasie uktaddw rozréznia sie:

0 uktady sterowania sztywnoprogramowe,
0 uktady sterowania swobodnie programowe.

Uk tady sterowania sztywnoprogramowe bazujace na podsystemie INTELCYFRIK USM bedg szerzej
omdéwione w niniejszym opracowaniu. Zostang podane przyktady zastosowania tych uktadéw do wy-
branych proceséw technologicznych w przemyséle maszynowym.

Strukturalna strefa zastosowart podsystemu INTELCYFRIK USM sprowadza sig do trzech zasadniczych
obszaréw:

a) Proste ukfady, nie wymagajace zmian realizowanych funkgji, jednak o duzej pewnosci ruchowe;j;

b} Ukfady bezpieczeristwa, zdwojone dla parametréw szczegdlnie waznych pod katem widzenia bezpie-
czeristwa ludzi i maszyn oraz przetwarzanych materiatéw;

c) Uktady hierarchiczne z EMC jako jednostk g wiodaca.

.

W zakresie rodzaju obiektu sterowanego,elementy INTELCYFRIK USM sq szczeg6lnie preferowane
dla nastepujacych proceséw wystepujacych w resorcie MPM:

‘0 transport surowcéw, pétfabrykatéw jak réwniez elementéw finalnych, przy uzyciu przenoﬁnikéw

podwieszonych i podkongych,

linie montazowe w postaci tasm,

dozowanie sypkich komponentéw dla wydziatéw obrébki tworzyw sztucznych,poprzez transport
pneumatyczny,

procesy galwanizacyjne,

proste ukfady dla obrabiarek,

automaty spawalnicze,

urzadzenia odlewnicze technikg kokilows.

. Stan realizacji uktad 6w opartych na elementach INTELCYFRIK USM

W oparciu o elementy INTELCYFRIK USM zostat zrealizowany caty szereg ukfad6w sterowania dy-
skretnego dla przemystu okretowego i gospodarki komunalnej. Natomiast w zakresie dotyczacym
przemystu maszynowego wykonano:

oo oo o o

N

0 Ukfad sterowania przenosnika dwutorowego podwieszonego dla ,, Techmatrans” — Radom;
0 Uktad sterowania stotem obrotowym typu JAG dla , Wiepofamy”' — sznaﬁ.
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Oba te uktady znajdujq sie w ostatniej fazie bédaﬁ obiektowych.

W trakcie realizacji sg uktady:

C Uktad sterowania przeno$nikiem podwieszonym dla Poznariskiej Fabryki Maszyn Zniwnych;
0 Uk+ad sterowania przenoénikiem tasmowym dia zakfadu ,,Mikroma" we Wrzeséni.

W najblizszej przysztosci zaplanowano rozpoczecie prac na odcinku sterowania proceséw galwanizacyj-
nych oraz obrdbki tworzyw sztucznych przy wspc')kpracy z ZUGiL oraz OBR Plaso Propliast.

3. Podstawowe dane podsystemu INTELCYFRIK USM

Podsystem INTELCYFRIK USM wchodzi w sktad czeséci centralnej systemu POLMATIK. Posiada on
dwie gatezie USM—12 i USM—13. Gataz USM—12 bazuje na elementach matej skali integracji E 100 H.
Obecnie realizowane uktady opierajg sie na elementach tej gatezi. Natomiast w gatezi USM—13, stano-
wigcej rozwinigcie i unowoczednienie USM—12, zastosowane beda elementy TTL.

Galaz USM—12. Elementy tej gatezi sa przeznaczone do projektowania uktadéw sekwencyjnych,
kombinacyjnych oraz uktad 6w sygnalizacji alarmowych. Ze wzgledu na realizowane funkcje mozna
rozrézni¢ nastepujace grupy blokéw funkcjonainych (pakietéw) rys.1. .
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Rys. 1.

Cztony wejsciowe. Czlony te spekniajg role ujednolicenia, przeksztatcenia i wzmocnienia
sygnatéw.-W szczegdlnosci realizujg one eliminacje sygnalow zaktdcajacych, powielanie sygnatow
dyskretnych, likwidowanie skutkdéw oscylacji kontaktéw, oddzielenie galwaniczne sygnatéw wejécio-
wych oraz uzyskiwanie wartosci granicznyéh.
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Funktory logiczne. Bazujg oné na elementach hybrydowych negacji sumy i diodach reali-
zujgeych funkcje sumy.

Czlony sygn aliza éj i. Sa'przeznac_:zone dla sygnalizacji optycznej $wiattem migowym
i ciagty m oraz akustycznej — obydwie z niezaleznym kasowaniem.

Cztony czas owe i taktu jace. Czlony czasowe realizujg funkcje opéZnienia zanika-
nia sygnatu dyskretnego oraz opéZnienia powstawania tego sygnatu. Natomiast cztony taktujgce sg
realizowane w oparciu o przerzutniki typu RS i D. Moga by¢ one wyposazone w rdzenie ferrytowe
serii DEM stuzace do budowania pamigci magnetycznych.

Cztony wyjsciowe. Obejmujg one ukkady ze wzmacniaczami wyjéciowymi, cztony prze-
kaznikowe itp.

Czltony zasilajace. Grupa ta zawiera stabilizatory i phytki prostujgco—filtrujace.

Parametry gatezi USM-12. .

Poziomy napie¢ dla statycznych sygnatéw logicznych: 0V do 0,3 V dla O logicznego,

15 Vdo 24 V dla 1 logicznej /

Napiegcie zasilania +24 V 20 %

Temperatura pracy —25°C...+70°C

Maksymalna wilgotnos¢ wzgiedna 895 % k -

Odpornosé na wibracje w trzech ptaszczyznach od 2,0 do 13,2 Hz dla amplitudy 1,0 mm i przy-
spieszenia 0,7 g )

W zakresie konstrukcji mechanicznej wymiary sg dopasowane do szeregu wymiarowego 19 cali, obo-
wigzujgcego dla systemu POLMATIK. Podstawows jednostka konstrukcyjna jest wsuwka {pakiet)
sktadajgca sie z phytki drukowanej {wraz z zamocowanymi na niej elementami) oraz ptytki czoto-
wej lub uchwytéw do wyjmowania wsuwki.

i

Galaz USM—13. Gataz USM—13,bedaca w trakcie opracowywania, bedzie bazowac na elementach
scalonych TTL, co rozszerzy zakres zastosowari tego systemu, dzieki przewidzianym, dalszym jedno-
stkom funkcjonalnym,takim jak liczniki, rejestry, konwertery kodéw itp. '

N

4, UkJtad sterowania przenosnika podwieszonego, dwutorowego dla ,, Techmatrans” Radom

Przedmiotowy tor obejmuje dwa zamknigte obiegi wraz z rozjazdem i zjazdem w plaszczyznie pozio-
mej oraz jeden tor windy w plaszczyZnie pionowej. Na torach przenosnika znajdujg sie odpowiednio

. rozmieszczone cztery bloki oraz wytaczniki kraricowe [2]. Transportowane przedmioty sa mocowane

do zawieszek za pomoca odpowiednich uchwytéw. Nad szyng nosng biegnie szyna prowadzaca Yaricuch
napedu gtéwnego przenoénika. +afcuch napedu ma u doku zeby przeznaczone do popychania wozkow
przenosénika. Przeniesienie napedu od faricucha na wézek z zawieszka jest mozliwe dopiero po zazébie-
niu zeba taricucha, ze specjalnymi zapadkowymi dZwigniami wézka. Kazda zawieszka jest wyposazona
w ruchomy palec selektora przesuwany recznie, co umozliwia odpowiednie adresowanie zawieszki,
dzieki oddziatywaniu tego selektora na stan rozjazdu. Wozki z zawieszkami sa wyzebiane przez odpo-
wiedni blok w sytuacjach, gdy wjazd zawieszki do strefy chronionej jest zabroniony.

Sterowanie rozjazdem. Schemat sterowania rozjazdem pokazano na rysunku 2. Zawieszki sg kierowane
na prawy albo lewy tor, w zaleznosci od stanu selektywnego popychacza dziatajacego na wytacznik

Al Fc2ps.Poza t/ym, dla przesterowania rozjazdu niezbedne jest zachowanie dalszych warunkodw,

a mianowicie zwolnienie strefy rozjazdu, co jest kontrolowane stanem wytacznika B2 Fc5 i B2 Fcb.1,
po przejéciu poprzadniej n—1 zawieszki, a takze zamknigcie bloku B2 {(wytacznik B2 Fc2 wy4aczony).
Bezposrednim sygnatem na przesterowanie rozjazdu jest najechanie zawieszki na wytacznik B2 Fc3.
Przesterowanie rozjazdu jest pierwszym taktem toru sekwencji przejécia zawieszki przez rozjazd

w prawo {rys.3).
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Nastgpny,drugi takt sekwencji, czyli otwarcie bloku jest powodowany przez sygnat ustabilizowane-
go stanu rozjazdu A1 Fcl przy zachowaniu dalszych warunkéw:

0 B2 Fe3 zataczony,

O Stan wytacznikéw B2 FeS i B2 Fe5.1, taki sam jak dla poprzedniego taktu
0 Zawieszka n—2 opuscita strefe za rozjazdem {wy#acznik B2 Fc8 i B2 Fc8.1)

Trzeci takt sekwencji — zamknigcie bloku B2 oraz powrét rozjazdu A1 do pofozenia pierwotnego jest
uzyskiwany po przejéciu zawieszki poza wytacznik B2 Fe3 — stan wy¥aczony. Przy kierowaniu zawiesz-
ki w lewo (bez zmiany potozenia rozjazdu) wystepuja tylko dwa takty sekwencji, drugi i trzeci.

Uktad sterowania zjazdem. Zjazd zawieszek z dwéch linii na jedna jest kontrolowany przez bloki B3

i B4 (rys.4). Uktad sterowania zapewnia samoczynne otwieranie sig blokéw B3 fub B4 w miare zblize-
nia sig podwieszek do blokéw, co rozrézniajg wy+taczniki B3.Fc3 lub B4 Fc3. Strefa zjazdu jest zajmo-
wana z chwilg otworzenia sig jednego z blokéw. Uwolnienie strefy nastepuje po potraceniu przez po-
przednig zawieszke wytgcznika B3 Fc5. Ewentualne gromadzenie sie zawieszek za zjazdem, dzieki wy-
}qcznfkowi B3 FcB powoduje blokade blokéw B3 i B4.

Wytaczniki B3 Fc2 i B4 Fe2 w pozydji wy faczonej sprowadzaja odpowiednie bloki do pozycji zamknig-

tej. N

B4 Fc2 ’
‘ D B4Fc3
l B4
B3

B3 Fc2°
B3 Fc8 B3 Fcb

Rys.4

Sterowanie windg. Uk#ad sterowania praca windy D1 i bloku B1 przedstawiono na rys.5. Blok B1 otwie-
ra sig wskutek zadziatania wykgcznika B1 Fc3 przy spetnieniu warunkéw:

O winda znajduje sie w gérnym potozeniu (D1 Feps),
O poprzednie zawieszki opuscity strefe za windg (D1 Fc6 i B1 Fc5),
D wylacznik B1 Fc2 wytaczony.

Zamknigcie bloku nastepuje natychmiast po przejéciu zawieszki przez blok. Samoczynny ruch windy

w d6t jest inicjowany wytacznikiem D1 Fe3. Dolng pozycje elementu rucho}nego windy ogranicza wy-
+acznik kraricowy D1 Fel. Przy ruchu do géry winda zatrzymuje sig przy wytaczniku D1 Fc20, gdzie
wyczekuje na odpowiedni moment, gdy zab taricucha poiraci wytacznik kraricowy D1 F¢25 umieszczo-
ny na elemencie ruchomym windy i dopiero wtedy dochodzi do pozycji gérnej. Zatrzymanie windy

w potozeniu gérnym nastepuje wskutek zadziatania wytacznika D1 Fc2.
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5. Uktad sterowania przenosnikiem tasmov_vym, dia zaktadu , Mikroma" — Wrzeénia

Uktad jest przeznaczom} do sterowania przenosnikiem taémowym stuzgcym do transportowania palet
z detalami na stanowiska montazowe z magazynu oraz do transportowania pustych palet ze stanowisk
montazowych do magazynu. Przy pomocy przycisku ,,zadanie dostania detali’, znajdujacego si¢ na
kazdym z dwudziestu stanowisk montazowych,zapala si¢ odpowiednia lampka na pulpicie sterowniczym
w magazynie. Po utozeniu palety z zadanymi detalami na przeno$niku i przycisnieciu na pulpicie przy-
cisku odpowiadajacego danemu stanowisku, nastepuje wystanie palety. Gdy paleta potraci czujnik na
odpowiednim stanowisku montazowym, jest uruchamiana na tym stanowisku sygnalizacja swiattem
migowym. W przypadku gdy paleta nie zostata odebrana przez adresata w ustalonym czasie, nastepuje
zatrzymanie przenosnika taSmowego z paletq przy danym stanowisku,

Zdjecie palety z przenoénika i potwierdzenie przyciskiem na danym stanowisku powoduje skasowanie

‘sygnalizacji optycznej, migowej oraz uruchomienie przenoénika. Nie odebrana paleta dojezdza do

korica przenosnika taSmowego, a znajdujacy sie na jego korcu wytacznik kraricowy powoduje jego
zatrzymanie. W przypadku, gdy potwierdzenie odbioru nastapi przed uptywem nastawionego czasu,
ruch przenosnika trwa nadal.

.

Literatura
[1] Wozniak L.: Problematyka automatycznego stercwania wybranych proceséw wytwoérczych.
Sympozjum MERA—METRONEX MTP-—1976. .

y

[2] Wozniak L.: Systemy automatyki ciagéw transportu technologicznego. Sympozjum WZAK
Poznanh 7.12.1976.

84 . -




