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1. PODSYSTEM INTEPNEDYN

1.1. Przeznaczenie i og6iny opis podsystemu INTEPNEDYN

INTEPNEDYN jest to zestaw pneumatycznych elementéw dyskretnych wysoko-
cidnieniowych z czedciami ruchomymi stuzgcych do budowy ukladéw sterowania,
w ktérych sygnaly pneumatyczne binarne formuje sie w warunkach zasilania
powietrzem pod cisnieniem wyzszym od standardowego (140 kN/mz), zwykle w
zakresie od 250 kN/m2 do 800 kN/mz.

Podsystem INTEPNEDYN jest oparty na elementach charakteryzujgcych sig

miniaturyzacjg czgéci ruchomych { mocng budowg, zapewnia to pewne dziala-
nie i dostatecznie duzg ich trwatosé, Zalety te oraz mozliwosé stosowania -

spreZonego powietrza z typowej instalacji przemyslowej jako czynnika w ukla-
dzie, a takze mozliwogé bezpiec;nej pracy w wartinkach zagrozenia wybuchem,
w obecnodci zmiennych pdl elektrycznych i magnetycznych pozwalajg na s‘zero-
kie i wszechstronne zastosowanie elementéw INTEPNEDYN do budowy ukladdw

sterowania dyskretnego w réznych galeziach przemystu, jak np.:

o uklady sterujace przy f‘mtomatyzacji obrabiarek w przemys$le maszynowym,

0 uklady sterujgce transportem w procesie produkcyjnym, przede wszystkim
w przemy$le maszynowym, przetwérczym, gérniczym, ciezkim itp.,

0 uklady sterujace urzadzeniami na statkach w przymysle okretowym,

o ukiady kontroli i montaiu podzespoléw, przede wszystkim wprzemy$le ma-
SZYNOWYM o

Ze wzgledu na speiniang funkcje elementy podsystemu INTEPNEDYN mozna

podzielid na nastgpujgce grupy:

o urzadzenia przetwarzania i wydawania informacji bez oddzialywania nastaw-
czego,

0 urzgdzenia poboru informacji,

0 urzadzenia wprowadzania informacji,

0 urzgdzenia przeksztalcania sygnatdw,

o elementy lgczenia.

Do budowy ukladéw sterowania z elementéw iurzadzen podsystemu INTEPNEDYN

stosuje sig pneumatyczne urzgdzenia zasilajgce nalezace do podsystemu
INTEPNERG.
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Dane techniczne

Ciénienie nominalne

Zakres ci$niefh pracy
Trwaloédé elementu
Temperatura otoczenia
Nominalna §rednica przelotu

Czynnik roboczy

Urzgdzenia wymienione w ninie

do podsystemu INTEPNEDYN,

p,= 630 kN/m2
250... 800 kN/m"
107 cykli pracy
-10 ...+55°C

3 mm

sprezone powietrze nie zawierajgce
zanieczyszczen stalych, wiekszych
niz 40 um

jszym informatorze zostaly wstepnie zaliczone

1.2. Urzadzenia podsystemu INTEPNEDYN @

Urzadzenia przetwarzania i wydawania informacji bez oddzialywania nastawczego

Do tej grupy naleza elementy i

urzadzenmia przeznaczone do budowy centralnej

czeéci pneumatycznych ukladéw sterowania,przede wszystkim sekwencyjnych

uktaddéw sterowania maszyn iu

rzadzen. Zestaw elententéw wraz z ich charak-

e

terystykg techniczng podaje tablica 1.
Tablica 1
Nazwa elementu | Schemat funkcjonalny | Realizacja funkcji. Budowa
1 2 3
x
Element logiczny o Realizuje logiczne funkcje: o
wielofunkcyijny negacji, powtdrzenia, koniunk| 3
PWELw Y cji,negacji implikacji. Z bu- 3
! ' Y |dowy podobny do zaworu f
! 7 1 3-drog. stosowanego w pneu-|
I L__J m =
atyce. 5
; g
Element alternaty- x ¥ x Realizuje logiczng funkcje %
wy PWELa ! 2 | alternatywy. Jest elementem v
biernym. 2
3
Element PWBL-1 Realizuje funkcje pamieci %
%4 dwuwejdéciowej, Budowe ma 3
—(>-{ l><|—-<1-—- podobng do zaworu czterodro-|
¢ Xz s
gowego dwupolozeniowego,
oY pamieci mechanicznejdwuwyj-
Sciowej,

(4




cd. tabl. 1

1 3
bm e =Y —— fa s ;
Element czasowy Opdinia przednie zbocze
PWBL-4 sygnalu pneumatycznego o

czas nastawiany tw zakresie
0...30 s.

Element dlawigco-
zgrotny PWEdz

Realizuje funkcje regulacii
warto$ci natezer.ia przeptywu
czynnika w ukladzie,
Nastawianie warto$ci okreslo-
nej dokonuje sig¢ za pomoca
Sruby regulacyjnej.

Element PWELk

Realizuje logiczng funkcje
koniunkcji. Jest elementem
biernym.

Blok funkcyjny
sterowania recz-
nego PWBF-1

Jest przeznaczonydo realizacji
sygnatu START ukladu, przy
czym sygnal na wyjsciu z bloku
wystgpuje tylko przy jednoczes;
nym wprowadzeniudwdch sygna
téw(x, i xz)na wejsciu, z tole-
rancjg wzdjemnego opéinienia
do max 0,5 s.

W skazZnik optyczny
PWWo-2

Realizuje wizualng sygnali-
zacjg  istnienia wysokocid-
nieniowego sygnaltu binarnego
w ukladziejprzez zmiane bar-
wy w polu obserwaciji.
Wykorzystano w nim zasade
pracy soczewki jednostronnie
wypuktej. Zmiana barwy jest
zalezna od potozenia ttoczka
wzgledem soczewki. WskazZniki
sg wykonywane w trzech wers-
jach réznigcych sie barwg tlo-
czka ruchomego.

Podstawowe elementy i moduly

Bloki funkcyjne

W skazniki sygnalu binarnego




Urzgdzenia wprowadzania informacji

Urzadzenia wprowadzenia informacji stuzg do wprowadzania pneumatycznego *

sygnatu wysokociénieniowego do centralnej czesci ukladu sterowania.

Do elementéw tej grupy nalezq przyciski i przelaczniki reczne, ktére stuzg do

wprowadzania przez operatora do ukladu(przewainie z pulpitu operacyjnego)

sygnaléw pneumatycznach oraz automatyczne mechaniczne zadajniki sygnatdw,

Tablica 2

!

Nazwa elementu

Schemat funkcjonalny Realizacja funkcji., Budowa

1 2

. 3

Przyciski reczne:
kryty PWPk
wystajacy PWPw
dioniowy PWPd
usrczelniony PWPu

Zbudowane sg z dwéch zespo-
16w zasadniczych:pneumatycz-
nego, ktérego role spelnia

przekaznik polozenia PWPkr-1
oraz zespolunapedowego EF46,
stosowanego do przyciskdéw

Przelaczniki rgczne:

przelgcznik z ryg-
lem PWPr
przelgcznik pokre-
tny PWPp
przelacznik z zam-
kiem PWPz

Przycisk bezpie-
czelistwa PWPDH

elektrycznych, produkcji
ELESTER.

Wystepuje 8 podstawowych wy-
konan réznigcych signapedem
przycisk kryty, wystajacy,
przelgcznik pokretny, z zam-
kiem, itp.) orazich odmiany
réznigce sie barwg (czerwo-
ny, zielony, zdlty).

-

Przyciski i przelgczniki dwu i wielopolozeniowe

Pneumatyczny wy- —
bierak sygnaldéw
PWWs

Stuzy do réwnoczesnego zada-
wania wielu sygnaldéw binar-
nych w okreslony sposéb, zgod-
nie z programem zakodowanym
na jego bgbnowej pamigci me-
chanicznej dziesigciodciezko-
wej, Jest napedzanys wysoko-
ci$nieniowymi impulsami pneu
matycznymi o max czestotli-
wodci 2 Hz,

Automatyczne,mechani-
czne zadajniki sygnaldw
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Urzadzenia poboru informacji

Do urzadzen poboru informacji nalezg elementy, ktérych zadaniem jest pobdér

informacji o aktualnym stanie sterowanego procesu. Realizujg oneprzetwarza-
nie wielkosci fizyéznych (np. przesunigcie elementdw mechanicznych, wartosci

cidnienia itp.) na wysokociénieniowy binarny sygnal pneumatyczny.

Tablica 3

Nazwa elementu | Schemat funkcjonalny| Realizacja funkcji. Budowa

1 2 3
PrzekaZnik krani- Stuzy do przetwarzania syg-
cowy PWPkr-1 b x natu przesuniecia na wysoko-
ciénieniowy binarny sygnat
pneumatyczny.
Przekaznik sklada sie z e-
Y lementu PWELw z wmontowa-
ng sprezynag realizujgcg funk-
cje cidnienia podporowego.
Zespdl ten jest sterowany ru- |
chomym trzpieniem zespolu o
czujnika mechanicznego. 'QE)
Przekaznik dro- X Stuzy doprzekazywaniainfor- E
gowy maciji o polozeniu ruchomych Q
elementéw mechanicznych. -
PWPdr-1 PWPa#r-1 | Zasadnicza czedcig kazdego =
PWPdi-1 té‘_ ’: PSS , - RS
v przekaznika jest przekaznik b
- krafcowy PWPkr-1. Wyste- %
pujg dwa typy roéznigce sig b
dziataniem : PWPdr-1 prze- A
PWLIT-1 kaznik dwukierunkowy,
4 PWPdl-1 przekaznik jedno-
kierunkowy. .
Pneumatyczny Przekazniki PWCp pelnig te

same funkcje co przekazniki
PWPkr-1,PWPdrl1,PWPdt],

przekaZnik poto-
zenia

PWCp-1 réznig si¢ od nich  znacznie
PWCp-2 mniejszg sila sterowania,
PWCp-3 szybszym dzialaniem oraz
PWZk znacznie mniejszg drogg prze-
PWCk tqczania. PrzekaZniki PWCk

i PWZk sa przeznaczone do
przetwarzania sygnatubardzo
malych przesunieé imogg réw-
noczednie pelnié role twar-
dych zderzakéw mechanicznych




cd. Tabl.3

1 2 3
Przekaznik cidnie- Stuzy do przetwarzania war-
nia PWPc-1 tosci cidnienia medium (woda,

olej, powietrze) o zakresie
30...600 kN/m na binar-
ny wysokocidnieniowy sygnat
pneumatyczny. Jest wykonany
z bezstopniowym nastawianiem
recznym wartodci cidnienia
sterowania przekaZnika oraz
z bezstopniowo nastawiang
wartoécig histerezy przekaz-
nika.

PrzekaZnik cidnie-
nia PWPc-2

Przetwarza wartodé¢ cisnie-
nia medium (woda, olej, po-
wietrze) o zakresie
30...600 kN/m na binar-
ny sygnal pneumatyczny. Jest
wykonany z bezstopniowym na-
stawianiem recznym wartodci
cidnienia sterowania podajni-
ka. Warto$¢ histerezy prze-
kaZnika jest nie nastawialna.

"

PrzekaZniki cidnienia

Urzadzenia p’rzeksztalnia sygnaiéw

Urzadzenia przeksztalcania sygnaldw stuzg przede wszystkimdo przetwarzania

sygnaléw pneumatycznych niskocisnieniowych, §redniociénicniowych oraz syg-

1

naldéw elektrycznych uzyskiwanych z urzadzen poboru informacji lub innych

urzgdzen, na binarny sygnal pneumatyczny wysokociénieniowy lub sygnaty ele-

ktryczne.
Tablica 4
»’
Nazwa elementu Schemat funkcjonalny| Realizacja funkcji., Budowa 5 e
P
1 2 3 55
Ve E 5
Przetwornik sygna- 2 Vo
Iu niskociénienio- Jest przetwornikiem dwustop- 4 ug
wego * niowym, Realizuje funkcjg lo- 52 é
giczna powtdrzenia . Cis’nie-2 JEw
PWPs-1 | nie sterowania 0,2...1 kN/m“|§ 3
Lo SR
o)




cd, Tabl.4

1, 2 3 08

e

€8

[Przetwornik sygna- Jest przetwornikiem dwu- 5§ g
fu $redniocidnie- stopniowym. Realizuje funk- Egé
niowego *+) cje logiczng powtdrzenia, 259
Cidnienie sterowania g*g_ o
PWPs-2 20...100 kN/m2. 2o®

1 oR

L o 8.

O

Przetwornik ‘elek-
tropneumatyczny

WPEp-2
WPEp-3
WPEp-4

Przetwarza binarny sygnal
elektryczny na binarny sygnat
pneumatyczny wysokocidnie-
niowy. Jest zbudowany na ba-
zie importowanychelektromag-
neséw, -

Wystepuje w wersjach:dla na-
piecia pradu statego(24V,48 V)
oraz zmiennego (24 V/50 Hz,
110 V/S0 Hz, 220 V/S0 Hz), 1
Nominalna $rednica przelotu
® 2,4 mm,

Przetwornik pneu-
mo-elektryczny

WPPe-3A
WPPe-3B

Przetwarza binarny sygnal
wysokocidnieniowy nabinarny
sygnal elektryczny. Jest zbu-
dowany na bazie przekaZnika
elektromagnetycznego, prod.
MERA-LUMEL., Wykonany
jest w dwéch odmianach (z
dwoma i trzema parami stykdw|
przelgcznych.)

Przetworniki réznych noénikdéw sygnaldéw

. .
*)*Zastepczo moéna zastosowac wzmacniacz mocy z podsystemu INTEFLUID—SPAS (B752) prod.ZD MERA—PIAP

Zastepczo moina za

Elementy taczenia

mocy z podsy

INTEPNELOG-MERALOG (B701)prod MERA-PNEFAL

Elementy podsystemu INTEPNEDYN sg przystosowane do lgczenia przewodami

elastycznymi z tworzyw sztucznych (PCV, Polietylen, Poliamid, Nylon) o wy-

miarach @ 6 x 1 mm (§rednica wewnetrzna @ 4 *0,2). Elementy czedci centralnej

sq laczone za pomocg wymiennych plytek tgczeniowych, ktérych korcdéwki

11



majgq $rednice przeh')tu ¢ 3 mm. Laczenie przewoddw odbywa sie¢ przez ich na-
sadzanie na koficéwki w plytce, Montaz elementéw grupy urzadzen przetwarza-
nia i wydawania informacji oraz grupy urzadzen przeksztalcania sygnaléw z wy-
miennymi ptytkami laczeniowymi odbywa sig za pomocg dwdéchnakretek.Montaz
plytek z elementami wykonuje sig w szafce uktadu sterujgcego na listwach mon-

tazowych (przyktady na rys.I).

777
|

|
p,
l_

T L._. r

7 I \.2 6 ™

—

Rys. 1. M ? ptytek z el i wykonany na listwach montazowych w szafie uktadu sterujacego
a) i b) montai bezotworowy, c) otwory przebite lub wyciggniete

1—listwa montazowa; 2—ptytka g fowa el u podsyst INTEPNEDYN; 3—uchwyt M5;
4—wkret samogwintujgcy A5, 5 x 15 (PN—64/M—83016); 5—nakretka

W sklad elementéw lgczenia podsystemu wchodzg rézne elementy zlaczne shu-
zace do realizacji polaczen przewodowych migdzy elementami podsystemu
INTEPNEDYN, a urzgdzeniami innych pocfsysteméw (gtéwnie podsystemu
MOTPNEDYN). :

W sktad tych elementow wchodzq;

0 przepusty wielokrotne KAl.1 - KAl.11

0 przepusty - kolektory KA2.1 - KA2.4

o rozgalezniki - kolektory KC1.1 - KC1.3, KC2.1 - KC2.3,KC3.1 - KC3.3
o zlaczki i przylaczki KD8.1...KD8.4, KD9, 1...KD12.1,,.XD12,10

o korki KE1.1, KE2,1...KE2.5

Przepusty wiclokrotne KAl pozwalajg réwnolegle przeprowadzi¢ wigzki prze-
wodéw @ 6 x 1 (oraz innych) przez $cianki szaf z elementami INTEPNEDYN.
Przepusty te zapewniaja mozliwo$é szybkiego rozlgczenia catego potaczenia

w kolektorze.

12
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Przepusty - kolektory KA2 rdéznig si¢ od przepustéw wielokrotnych tym, ze
wewnatrz kolektora istnieje komora laczaca wszystkiekanaly wejécioweiwyjs--
ciowe w kolektorze,

Przepusty te umieszcza sig w otworach @ 65,5 mm wykonanych w $ciankach
szaf,

Rozgalezniki i kolektory KC1, KC2, KC3 (max liczba rozgalezied)montuje sig
bezposrednio na przewodach § 6 x 1,

Zlaczki i przylaczki KD8, KD9, KD12 pozwalajg na podlgczenic przewoddw

® 6 x 1 do innych elementdw pneumatyki (np. elementéw podsysteméw MOTPNE-
DYN i INEPNERG, produkcji PREDOM LUCZNIK).

Urzadzenie do modelowania uktadéw logicznych

Urzgdzeniem do modelowania ukladéw logicznych jest pneumatyczny analizator
ukladéw PWAu, ktéry sklada sig z elementéw logicznych,elementdw czasowych,
elementdéw sterowania recznego, wskaZnikéw optycznychi innych. Elementy te
mozna szybko lgczyé przy realizacji zagdanego schematu ukladu automatyki.
Urzgdzenie pozwala na analizowanie prayidlowosci budowy projektowanegouk-
tadu, a kontrola przebiegu sygnaléw w ukladzie logicznym odbywa sie za po-

mocg wskazZnikéw optycznych.

1.3. Urzydzenia pneumatyczne podsystemu INTEPNERG wspotpracujace z urzadzeniami podsystemu
INTEPNEDYN

Uzywany czynnik roboczy (sprgzone powietrze) do podsystemu INTEPNEDYN
powinien spelnia¢ nastepujace warunki:
maksymalna wielko$§é zanieczyszczen stal?'ch 40 mm

' olejenie olejem h);draulicznyxn max 10 kr‘opli/Nm3

Dla elementéw podsystemu INTEPNEDYN i budowanych z nich uktadéw automa-
tyki nie jest wymagane powietrze zasilajgce o specjalnie podwyzszonej jako$-
ci filtracji i moze byé ono dostarczane z typowych urzadzeni podsystemu
INTEPNERG zlozonychnp.z filtru314-R1/2"-A, zaworu redukey jnego 622R1™A"
i smarownicy 321-R1/2"-A produkcji PREDOM LUCZNIK, Zaklady Metalowe

im,Gen. Waltera - Radom.

13

%



1.4. Wspbipraca urzadzeri podsystemu INTEPNEDYN z urEdzeniami innych podsysteméw

POLMATIK-METRO
Urzqdzenie
zasilajace
pneumatyczne
INTEPNERG
Urzadzenie *
przetwerzajyce
pneumatyczne
dyskretne
strumieniowe
INTEFLUID
4
Urzadzenia e INTEPNEDYN
rzajace yczne -
dyskretne z czgdciami
ruchomymi $rednio- [ [
cinieniowe
INTEPNELOG
Urzadzenia POLMATIK—
—INTE z slektrycznym
wyjéciem cyfrowym
i
Urzadzenia wykonawcze Urzadzenia
pneumatyczne wysoko- wykonawcze
ciénisniowe elektryczne
MOTPNEDYN MOTOLEKTR

DN

Rys.2. Schemat wspdtpracy urzgdzen przetwarzajacych pneumatycznych, dyskretnych, wysokocisnieniowych

z czgéciami ruchomymi INTEPNEDYN z innymi urzadzeniami systemu POLMATIK

v

Elementy podsystemu INTEPNEDYN moga wspélpracowad beziaoérednio z sitow-
nikami podsystemu MOTPNEDYN, (o wielkoSci charakterystycznej Dnom do
32 mm) i urzadzeniami starujacymi energia sprezonego powietrza (gic’)wnie za-
wory rozdzielajace sterowane pneumatycznie)podsystemu MOTPNEDYN. Umoz-
liwiajg to wielko$ci charakterystyczne ele.nentéw podsystemu INTEPNEDYN:
zakres c1sn1ema pracy (od 250 do 800 kN/m ) natg¢zenie przepiywu na wyjsciu
(Q”‘ 10 Nm /h przy ci$nieniu 600 kN/m2 i wyplywie do atmosfer$
Dzigki przekaZnikom pomiarowym i elementom przeksztalcania sygnaléw pod-
system INTEPNEDYN moze wspélpracowaé z urzgdzeniami nalezacymi do
innych podsysteméw:

14
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0z urzgdzeniami przetwarzajacymi dyskretnymi podsystemu INTEFLUID, :za
pomocg przekaZnika sygnalu niskocidnieniowego PWPs-1

nz urzgdzeniami pomiarowymi POLMATIK-METRO przetwarzajgcymi réz-

- ne wielkodci fizyczne na standardowy sygnal pneumatyczny o zakresie
20...100 kN/ m2 oraz z analogowymi urzgdzeniami vneumatycznymi $rednio-
cidnieniowymi podsystemu INTEPNEAN, za pomocg przekaznikéw cidnienia
PWPc-1, PWPc-21i PWPs-2,

0z urzgdzeniami przetwarzajgcymi dyskretnymi elektrycznymi czeéci central-
nej POLMATIK-INTE, za pomocg przekaZnikéw elektropneumatyczaych,
WPEp-2, WPEp-3, WPEp-4 wykonywanych w wielu wersjach dla napiecia
pradu statego lub zmiennego réznych wartoéci:
parametry sygnatu wejdciowego

dla pradu stalego U=24V, 48V

dla pradu zmiennego U=24V,; 50Hz; 110V , 50 Hzs
- 220V, 50 Hz

pobdr mocy
dla pradu stalego 8w
dla pradu zmiennego 14 VA

1.5. Konstrukcja urzadzeri podsysteméw INTEPNEDYN

Koﬁstr’ukcja elementéw podsystemu INTEPNEDYN jest oparta o zunifikowany
korpus podstawowy wykonany z tworzywa termoutwardzalnego AG-4w, wyste-
pujacy prawie we wszystkich elementach INTEPNEDYN,

Przekazniki pomiarowe (przekaZniki potozenia kraficowe, drogowe, przyciski
i przelaczniki) s3 montowane bezpoérednio na obiekcie, lub w pulpicie sterujg- .
cym, posiadajg koricéwki przylgczeniowe wykonane w korpusie podstawowym.
Przyciski i przelgczniki reczne sq przeznaczone do zabudowy w tablicach i
pulpitach, w otworach ¢ 30,5.

Elementy centralnej czgéci ukladu sterowania podsystemu INTEPNEDYN, ze
wzgledu na zminiaturyzowang konstrukcjg oraz wymienne piytki taczeniowe,
umozliwiajg realizacje zwartych ukladéw przemystowych,

Montaz elementéw na ptytkach taczeniowych za pomocg nakretek pozwala, w
przypadku jakiejkolwiek awarii, na latwa wymiang elementu w ukladzie bez na-

ruszenia potgczen przewodowych,
’
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Przekazniki ciénienia, przekazniki sygnatu niskocié$nieniowego,$redniocisnie-
niowego oraz przckazniki elektropneumatyczne s przystosowane do zabudowy
w szafie sterujacej, tak jak clementy czesci centralnej podsystemu INTEPNE-

DYN i sg wyposazone w takie same wymienne plytki igczeniowe.

1.6. Elementy z importu do wspé6ipracy z elementami podsystemu INTEPNEDYN

Podsystem INTEPNEDYN sklada sig zelementéw krajowych,jedynie w przekaz-
nikach WPEp2,3,4, ze wzgledu na brak produkowanego w kraju typoszeregu
miniaturowych elektromagnes'o'w,uiyto elektromagnes z importu (firmy FAS
Szwajcéria). Aktualnie jest opracowywany typoszereg elektromagneséw i z

chwilg uruchomienia produkeji krajowej import bedzie zbgdny.

1.7. Sposéb zamawiania

W szy stkie elementy podsystemu INTEPNEDYN wymienione w niniejszym infor-
matorze nalezy zamawiaé w Zakladzie Dodwiadczalnym MERA-PIAP, Al. Jero-
zolimskie 202, 02-222 Warszawa, tel. 23-76-16 telex 813726 PL.

Elementy: PWELw, PWELa, PWBL-1, PWBL-4, PWEdz, PWWo-é, PWPk,
PWPw, PWPd, PWPu, PWPr, PWPp, PWPz, PWPb, PWPc-1,
PWPc-2, PWPdr-1, PWPd1l-1, PWCk, PWZk, WPPe-3A,WPPe-3B,
oraz elementy laczenia wymienione w rozdz. 1,2,5(przepusty,roz-
gatezniki, kolektory, zlaczki, przyciski, korki) sg juz aktuainie ’
w produkcii seryjnej.

Produkcja pozostatych elementéw podsystemu INTEPNEDYN jest uruchamiana

w ZD MERA-PIAP, Blizsze dane techniczne o elementach INTEPNEDYN zawie-

raja karty katologowe wydawane w MERA-PIAP.

Urzadzenia zasilania do elementéw podsystemu INTEPNEDYN wymienione w
w rodz. 1.3.1 nalezy zamawiaé¢ w Biurze Zbytu Elementéw Maszyn,ul.Buczka
53, 25-502 Kielce, tel. 45-086. W Centrali tej nalezy réwniez zamawiad
wszystkie elementy podsystemu MOTPNEDYN produkecji PREDOM LUCZNIK,
wspélpracujace w ukladzie z elementami podsystemu INTEPNEDYN.

Przewody do realizacji potgczen w ukladzie zbudowanym z elementéw podsys-
temu INTEPNEDYN nalezy zamawiaé¢ w Spdldzielni Pracy Inwalidéw i Emery-
téw Kolejowych Sprzetu Medycznego POLMEDIC, ul. Luki Wielkie 3/5,

02-434 Warszawa - Wlochy.
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2. REALIZACJA UKLADOW STEROWANIA ZA POMOCA URZADZEN PODSYSTEMU
INTEPNEDYN

2.1. Uwagi ogdlne

Elementy podsystemu INTEPNEDYN sa przeznaczone do budowy dyskretnych
ukladéw pneumatycznego sterowania maszynami i urzgdzeniami w réznych ga-
tgziach przemystu.

Strukture typowego ukladu sterowania podano na schemacie (rys.S) .

T Powisatrze zasilajace

Przygotowanie
powietrza
it dadin Sttt == 1
i 1
I i ' Y
Y 1
1
I - Blok . » Urzed
{ — logiczny : wykonawcze
1
i |
! 1
! I
I
| {
: Urzadzenia y Y
L} wprowadzania {
informacji przez §
operatora :
|
mmmmeed
! /
Przekazniki
| pomiarowe L
i przetworniki It
sygnatéw
.
[ A
[ Obiekt {maszyna, urzadzenie) J
Rys.3. Ogbiny sch p ty g0 uktadu sterowania automatycznego

Celem zaprojektowania prawidlowego ukladu sterowania automatycznego naleZzy:
zidentyfikowa¢é obiekt, zaprojektowaé blok logiczny, zaprojektowaé cze¢$é wyjs-

ciowg, zaprojektowad uklad zasilajacy.




2.2, ldentyfikacja obiektu

ldentyfikacja obiektu polega na okresleniu przebiegu procesu pracy ' obiektu
ijego wlasnosci dla wyznaczenia zbioru zaleznoéci pomigdzy wszystkimi para-
metrami zapewniajgcymmi wladciwy przebieg procesu wraz z koniecznymi bloka-
dami i zabezpieczeniami. Jest to 8kreélanie algorytmu sterowania stanowigce-
go podstawe wyjSciowg do zaprojektowania ukladu.

Identyfikacja obiektu polega réwniez na okresleniu charakteru wielkodei wejs-
ciowych i wyjéciowych (proces ciggly czy dyskretny) i zakresuich zmian ce-
lem dobrania odpowiednich elementéw wejéciowych (czujniki) i wyjéciowych
(elementy wykonawcze) .

Elementy podsystemu INTEPNEDYN umozliwiajg budowe ukladéw sterowania
dyskretnego. Nie jestmozliwe sterowanie procesu urzagdzeniami INTEPNEDYN,
jezeli wystepuje ciagly charakter zaleznoéci pomiedzy parametrami,

Wyjatek stanowig przypadki, w ktdrych ciagly charakter zaleznodci pomiedzy
parametrami procesu mozna zastapié zaleznosciami dyskretnymi, Nalezy wéw-
czas utrzymaé zaleznosci pomigdzy stanami parametréw, a nie pomiedzy ich

wartodciamni,

2.3. Projektowanie bloku logicznego

Elementy podsystemu INTEPNEDYN umozliwiajg budowanie ukladdéw logicz-

nych kombinacyinych oraz sekwencyinych, Projektowanie ukladu logicznego

polega na:

0 ogblnej syntezie logicznej, stanowigcej matématyczny opis ukladulogicznego
za pomocy algebry Boole’a oraz jego graficzne przedstawienie jako schema-
tu logicznego (ideowego);

0 realizacji technicznej schematu ideowego ukiadu,przy zastosowaniu elemen-
téw podsystemu INTEPNEDYN czyli realizac ji schematu funkcjonalnego,

Mozliwa jest réwniez metoda intuicyjna czyli realizacja techniczna ukladu w

oparciu o do$wiadczenia z realizacji innych uktadéw,

Ogdlng synteze logiczng wykonuje sig¢ wedlug ogélnie stosowanych zasad opisa-

nych w literaturze, .

Przy wykonywaniu syntezy logicznej uktadu trzeba wyeliminowaé zawodnoéé

strukturalng, statyczng, dynamiczng oraz zawodnoéd spowodowang wy$cigiem,

Wynikiem syntezy logicznej jest schemat logiczny (ideowy),
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Wychodzac ze schematu logicznego i dobierajgc odpqwiednio elementy logiczne,

nalezy wykonaé schemat funkcjonalny ukladu, ktéry stanowi podstawetechnicz-

nej réalizacji uktadu z elementéw podsystemu INTEPNEDYN,

Przy technicznej realizacji ukladu nalezy kierowaé sig m. in. nastepujacymi

zasadami. *

1. Funkcje wieloargumentowe realizuje sie poprzez skladanie funkcji dwuargu-
mentowych, wykorzystujac wlasnosci elementéw wedlug tablicy 13

2, W sekwencyjnych uktadach, ktérych sygnaly wyjsciowe sg okreslone przez
wartosci sygnaléow wejéciowych w danym takcie i. przez stan wewngtrzny
ukladu, zslezny od sygnaléw podanych na wejscia ukladu w poprzedni(;h
taktach zazwyczaj wykorzystuje sie przerzutnik zwany pamiecig.
W podsystemie INTEPNEDYN przerzutnik jest realizowany za pomocg
elementu PWBL-1. Niekiedy element PWBL-1 moze byé zastapiony obwo-
dem zlozonym z elementéw PWELwi PWELa (rys.4),
Przerzutnik budowany z elementéw PWELw i PWELa dla jednoznacznego
ustawienia jego stanu po wlaczeniu do sieci wymaga polaryzatora. Polary-
zator mozna realizowad np. elementem PWBL-4 (rys.4). Mozna réwniez
spolaryzowaé przerzutnik przez podawanie na jego wejscie sygnatu z przy-
cisku,

3. Zaleca sig zaprojektowany uklad logiczny zamodelowaé i sprawdzié jego
dzialanie na andlizatorze PWAu,

Realizacjg niektérych funkeji logicznych przy uzyciu elementéw logicznych

podsystemu INTEPNEDYN przedstayia tabl.5.

Tablica 5

Zapis funkeji Schemat funkejonalny Przy uzyciu elementéw

- r_—'
Ty

- PWELw




cd, tabl.5
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S
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Y= X%, % B PWELa, PWELw
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4. W ukladach gdzie zachodzi koniecznodé wytworzenia sygnatu wyjsciowego
opéZnionego wzgledem sygnatu wejéciowego, wzglednie wytworzenia sygnalu
wyijéciowego trwajacego okreslony czas po zaniknigciu sygnatu wejSciowego,

wykorzystuje sie elementy czasowe realizujgce okre$lone zaleznosci syg-

nalu wyjdciowego od wejdciowego w fiunkcji czasu (rys.5).

5. W ukladach, gdzie zachodzi koniecznos¢ wytworzenia sygnatu uruchamiaja-

cego cykl pracy bloku logicznego przez réwnoczesne zadanie dwéch sygna-

16w zewnetrznych wykorzystuje sie blok funkeyiny(rys.6).
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Rys.4. Realizacja przerzutnika a) za pomocq elementu PWBL—1, b) za pomocg elementdw PWELa,
PWELw, PWBL—4
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Rys.5. Realizacja najezescief wystepujgcych zaleznosci sygnatu wyjsciowego od wejsciowego w funkcji
czasu @) za pomocy elementy PWBL—4: b);c) za pomocg elementéw PWELa, PWEdz, PWBL—1

Rys.6. Blok funkcyjny zabezpieczajcy wytworzenie sygnatu wyjsciowego przez ré e
wprowadzenie dwdch sygnatéw wejsciowych (realizowany za pomocg bloku PWBF~1)
-



2.4. Projektowanie czegéci wejsciowej i wyjéciowej

o Dobér wejéciowych przekaznikéw pomiarowych zalezy od rodzaju i warunkdw

pobierania informacji

z obiektu (tabl.6).

Tablica 6

Rodzaj informacji po-
bieranej z obiektu

Warunki poboru informaciji

Zastosowanig
elementdw
wejSciowych

Polozenie ruchamej

czedci,Okreslenie sta-
nu nastepuje w momen-
cie zakofczenia ruchu

Sygnalizacja stanu potozenia czgéci ru-
chomej na ogdt odbywa sig na powierzchni
prostopadiej do kierunku ruchu.
Sygnalizacja stanu polozenia o znacz-
nej doktadnosci(powtarzalnodci)oraz
zblizonej do skokowej charakterysty-

ki narastania sygnalu wyjsciowego

i powinna nastgpi¢ przy matej sile.

PrzekaZniki
polozenia
PWPkr-1

PWCp-1
| PWCk
PWZk

Przesuniecie rucho-
mej czgdei, Okreslenie
stanu nastepuje w trakd
cie ruchu (okreélenie
potozenia poéregiﬁ‘iego)

Sygnalizacja przesunigcia cdbywa sig w
obu kierunkach ruchu, na ogét na po-
wierzchni czesdci ruchomej, réwnoleglej
do kierunku ruchu.

Sygnalizacja przesunigcia powinna nas-
tapié¢ przy malej sile; o znacznej doklad-
noscif powtarzalnogci) zblizonej do skoko-
wej charakterystyki narastania sygnalu
wyjdciowego,

Sygnalizacja przesunigcia jest mozliwa
przy wzglednie duzej odlegtodciprzekaz-
nika od ruchomej czesci.

Sygnalizacja przesuniecia odbywa sig
tylko dla jednego okresdlonego kierunku
ruchu czeéci ruchomej, na ogét na po-
wierzchni czedci ruchoméj réwnoleglej
do kierunku ruchu.

PWPdr-1

PWCp-3

PWCp-2

PWPdt-1

Ciénienie okreslonego
medium

Sygnalizacja granicznych wartodci (gér-
nej i dolnej) cidnienia wystgpujgcego w
procesie,

Sygnalizacja granicznej gérnej wartosci
ciénienia,wystepujgcego w procesie pra-
cy, powyzej ktérej pojawia sig sygnal
wyjdciowy z elementu, ktéry wysterowy-
wuje jeden dowolny czynny element logi-
czny podsystemu INTEPNEDYN, )

Sygnalizacja zaistnienia w procesie cis-
nienia okreélonfgo przedzialem

PWPc-1

PWPc-2

PWWs-2

20...100 kN/m",

22




o Dobdr przetwornikéw sygnatdéw zalezy od rodzaju noénika sygnatéw (cidnie-
nia, napiecia, rodzaju pradu itp.) , poziomu sygnalu przetwarzanego (syg-
nal niskoci$nieniowy, $redniocignieniowy, o napigciu 24, 48, 110, 220 V itp.),
algorytmu przetwarzania sygnatu (sygnal moze by¢ przetwarzany od razu w

funkcji negacji lub powtdrzenia).

o Dobér przyciskéw i przelacznikdw jest zalezny od:

- rodzaju informacji wprowadzanej do bloku logicznego(funkcja logiczna nega-
cji, powtdrzenia). Realizacja funkcji logicznej negacji lub powtdrzenia zacho-
dzi przez podlgczenie przewodu do odpowiedniej koficéwki elementu;

- warunkdw obstugi (przycisk kryty PWPk, wystz;jqcy PWPw,dloniowy PWP4,
przetgcznik pokretny PWPp, z zamkiem PWPz itp.); przy ich wyborze obo-
wigzujg ogdlne warunki projektowania pulpitéw szaf sterujgcychzawierajgce
m. in. wytyczne o doborze przyciskéw dla realizacji komend: STOP, WYCO-
FANIE AWARY]NE itd. ;

—warunkéw pracy (np. konieczno$é uszczelnienia przed zapyleniem PWPu itp),

Uklady sterowania oparte o elementy podsystemu IN'f‘EPNEDYN posiadaja
cze$é wykonawczg zbudowang zazwyczaj z elementéw pneumatycznych pedsys-

temu MOTPNEDYN,

Sygnaty wyjsciowe z ukladu logicznego zbudowanego z elementéw podsystemu
INTEPNEDYN sterujg bezpodrednio urzadzeniami podsystemu MOTPNEDYN
(przede wszystkim zawory rozdzielajace)i w zwigzku z tym,nie jest wymagane
istnienie w podsystemie INTEPNEDYN wzmacniaczy mocy.

Mozliwe jest réwniez stosowanie elementéw podsystemy INTEPNEDYN do bez-
poéredniego sterowania ruchem niewielkich silownikdéw (do @ 32}, natomiast e-
lementy PWEdz moga sterowaé predkodcig ich ruchu,

Jezeli w ukiadzie ster:owania, opartym o.elementy podsystemu INTEPNEDYN,
istnieje réwniez cze$é wykonawcza (lub centralna) zawierajaca elementy elek-
tryczne, wtedy jest niezbedne stosowanie przet’womikéw pneumoelektrycznych,
('przetwornikéw pneumatycznego sygnalu wysokocidnieniowego na odpowiednie
sygnaly elektryczne). Takie elementy nalezgce do podsysteméw elektrycznych
zostaly opracowane przez konstruktordw podsystemu INTEPNEDYN, a dobér

ich do uktadu wykonuje sig uwzgledniajgc parametry elektrycznych przekazni-
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kéw serii 15 produkcji MERA-LUMEL stanowigcych baze konstrukeyjng prze-
kaZznikéw WPPe-3A i WPPE-3B.

2.5. Projektowanie uktadu’ zasilajgcego

Uklady sterowania budowane przy uzyciu elementéw podsystemu INTEPNEDYN
nie wymagajq specjalnych instalacji sprezonego powietrza w Zaktadzie.Wystar-
czajgca jest instalacja przemystowa sprezonego powietrza, wykonana i zapro-
jektowana zgodnie z ogélnymi wymaganiami przemyslowymi,

Do takiej instalacji podlacza sie zestaw przygotowania powietrza, zlozony z
filtru, zaworu redukcyjnego, smarownicy oraz zaworu odcinajgcego.

Zaleca sig stosowanie nastepujacych urzgdzed nalezgcych do podsystemu
INTEPNERG: filtr 514:R1/2"-2, reduktor 511-R1/2"-A, smarownica
521-R1/2"-A - produkcji PREDOM LUCZNIK.

Uklad zasilania powinien réwniez posiadaé zawdr odcinajacy reczny.

Zaleca si¢ zawdér odcinajgcy HZOL, produkcji FOS-POLMO, ul.Przybyszwskiego
99, 93-126 r4dz.-

Powyzsza instalacja zapewnia utrzymanie naste;p.ujqcych parametréw dla spre-

zonego powietrza zasilajgcego uklad sterowania:

cidpienie zasilania 400, ..600 kN/m2
max wielko$¢ zanieczyszczen stalych 40 um
olejenie olejem hydraulicznym max, 10 kropli/Nm3

W celu zapewnienia bezawaryjnej pracy ukladu czgdci wysokocidnieniowej po-

winno sig dostarczad sprezone powietrize o powyzszych parametrach.

3. PRZYKLADY PRZEMYSLOWYCH UKLADOW STE ROV"‘ANlA REALIZOWANYCH PRZY
UZYCiU ELEMENTOW PODSYSTEMU INTEPNEDYN

Kompletne uklady sterowania automatycznego zrealizowane w przemy$le sg
zbudowane zazwyczaj przy zastosowaniu elementdw podsystemu INTEPNEDYN,
w czedci wejéciowej i centralnej oraz urzadzed innych systeméw w czeéci wy-
konawczej. W przemys$le stosunkowo najwigcej zrealizowano kompletnych ukta-
déw automatycznych zawierajacych elementy podsystemu INTEPNEDYN i MOT -
PNEDYN. Wymienié tu mozna :
0 uklady sterowania zautomatyzowanych pneumatyka wiertarek stolowych ;
uklady te obejmujg kilkanajcie rozwigzan dla réznych odmian automatyzaciji.

Tego typu ukladéw w roku 75/76 wyprodukowano kilkaset;
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o uklady sterowania specjalnych gniazd obrdébeczychigwinciarskichs

o uklady sterowania zautomatyzowang przecinarkg Scierng;

0 uklady sterowania zwrotnicg z lokomotywy w ruchu, w chodnikach gérni-
czych;

0 uklady sterowania gléwnym napedem statkdw;

o uklady kontroli i sygnalizacji poziomu paliwa na statku;

o uklady sterowania automatyczng linig montazu gaZnika samochodu Fiat 126 p,
uklady te obejmujg kilkanascie réinych rozwigzai dla poszczegdlnych sta-
nowisk montazowych,

0 uklady sterowania zautomatyzowanych pneumatykg rewolwerdwek RVL-25;

o uklady sterowania specjalnych gniazd obrdébeczych wiertarskich.

Nizej podano przykladowo rozwigzania techniczne dwéch z wielu realizowa-
nych w przemysle uktadéw sterowania automatycznego.

Sposdb rysowania i opis ukladéw, numeracja i oznaczenie elementdw i przewo-
déw jest wykonane w oparciu o opracowang w MERA-PIAP instrukcjg komple-
tacji dokumentacji i montazu pneumatycznych ukladéw sterujgcych nr 2396,
ktéra na zyczenie mozna otrzymaé w O$rodku Automatyki Mechanicznej

MERA-PIAP,

3.1. Uktad sterowania pneumatycznego urzadzenia montazowo—kontrolnego do montazu rozpylacza
gaznikado FIATA 126p

Uklad sterowania pneumatycznego ma realizowaé nastgpujacy cykl pracy:usta-
wienie kadluba i osadzenie rozpylacza (zamocowanie); weiénigcie rozpylaczaj
wcidnigcie za$lepki mosigznej; wcidnigcie zaslepki olowianej; wlaczenie czuj
nika pneumatycznego Solex, sprawdzenie wydatku rozpylacza; odmocowanie,
Budowe i dziatanie ukladu realizowanego za pomocg elementdw podsysteméw
INTEPNEDYN i MOTPNEDYN opisuje schemat funkcjonalny (rys.7) Uklad za-
pewnia nastepujace blokady wprowadzone ze wzgledunabezpieczernstwo obstugi:
7 dla uruchomienia cyklu automatycznego START jest konieczne wciéniecie
obu przyciskéw,
0 wcidnigeie przycisku WYCOFANIE AWARYJNE powoduje wycofanie sitowni-
ka mocujgcego w okreslonym czasie po wycofaniu pozostalych sitownikdw,
n weidnigeie przycisku STOP powoduje odcigeie powietrza zasilajacego elemen-

ty bezpodrednio sterujgce sitownikami i wycofanie silownika mocujacego.
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3.2, Uktad sterowania zautomatyzowanej pneumatyka wiertarki stotowej WSD-16-A2/AP-756
Uklad sterowania pneumatycznego wraz z wspdlpracujagcym znim ukladem elek-
trycznym realizuje cykle pracy:
wykonanie otwordw w cyklu automatycznym : obrét stotu podzialowego o nas-
tawiony kat - szybki dohieg wrzeciona - posuw roboczy - szybkie wycofanie !
wrzeciona, nastgpny obrét stolu - szybki dobieg itp., az do wykonania pel- i
nego obrotu stolu (bad# realizacja automatyczna tylko 1 cyklu przy wcidnie- i
tym przelgczniku B7 - cykl pojedynczy);
sterowanie tylko przesuwem wrzeciona ;
sterowanie tylko obrotem stolu
Dzialanie i budowg uktadu pneumatycznego zbudowanego z elementéw podsys-
temu INTEPNEDYN i MOTPNEDYN-opisuje schemat funkcjonalny (rys.7).
Sterowanie cyklem pracy odbywa sig¢ za pomocg przyciskéw i przelgcznikéw:
przycisk START STOLU wigcza obrét stotu o jeden podiiat,
przycisk START WRZECIONA wlacza przesuw wrzeciona,
przycisk WYCOFANIE WRZECIONA wlgcza ruch powrotny wrzeciona w
kaZdej fazie cyklu,
przycisk STOP (elektryczny) jednoczednie wylacza przesuw t obroty wrze-
ciona w dowc;lnej fazie cyklu,
przelgcznik CYKL POWTARZALNY-POJEDYNCZY umozliwia wykonanie tyl-
ko jednego cyklu: obrét stotu o jeden podzial dobieg, ruch roboczy i wycofa-
nie wrzeciona. Na pozycji POWTARZALNY},umozliwvia wykonanie cyklu pow-
tarzalnego,czyli po kazdym obrocie i zatrzymaniu sie stotu o nastawiony po-
dzial nastgpuje ruch wrzeciona - dobieg, posuw roboczy, wycofanie, az do
pelnego obrotu stolu,
przycisk START W CYKLU AUTOMATYCZNYM wlacza (w zaleznodci od
pozycji przetacznika CYKL POWTARZALNY -POJEDYNCZY) cykl pojedyn-

czy lub powtarzalny calej obrabiarki,

przyciski ZAMOCOWANIE 1 ODMOCOWANIE wlaczaja i wylaczaja pneuma-
tyczny uchwyt mocujgcy.
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1d sterowania zautomatyzowanej pneumatyksa wiertarki stotowej WSD-16-A2/AP-756
sterowania pneumatycznego wraz z wspdlpracujacym znim uktadem elek-
m realizuje cykle pracy:

nanie otwordw w cyklu automatycznym : obrét stotu podzialowego o nas-
ony kat - szybki dobieg wrzeciona - posuw roboczy -~ szybkie wycofanie
ciona, nastepny obrdt stotu - szybki dobieg itp., az do wykonania pel-
obrotu stolu (bgdZ realizacja automatyczna tylko 1 cyklu przy wcidnie-
przelgczniku B7 - cykl pojedynczy); |
owanie tylko przesuwem wrzeciona ;

owanie tylko obrotem stolu

nie i budowg ukladu pneumatycznego zbudowanego z elementéw podsys-
NTEPNEDYN i MOTPNEDYN-opisuje schemat funkcjonalny (rys.7).
ranie cyklem pracy odbywa sie za pomocg przyciskdw i przelgcznikéw:
cisk START STOLU wigcza obrét stolu o jeden podzial,

cisk START WRZECIONA wtgcza przesuw wrzeciona,

cisk WYCOFANIE WRZECIONA wlgcza ruch powrotny wrzeciona w

ej fazie-cyklu,

cisk STOP (elektryczny) jednoczednie wylacza przesuw i obroty wrze-
aw dowo‘lnej fazie cyklu,

lqcznik CYKL POWTARZALNY-POJEDYNCZY umozliwia wykonanie tyl-
rdnego cyklu: obrét stolu o jeden podzial dobieg, ruch roboczy i wycofa-
vrzeciona. Na pozycji POWTARZALNY umozliwia wykonanie cyklu pow-
alnego,czyli po kazdym obrocie i zatrzymaniu sie stolu o nastawiony po-
i nastgpuje ruch wrzeciona - dobieg, posuw roboczy, wycofanie, az do
ego obrotu stotu,

cisk START W CYKLU AUTOMATYCZNYM wigcza (w zaleznosdci od
rcji przetgcznika CYKL POWTARZALNY -POJEDYNCZY) cykl pojedyn-

lub powtarzalny calej obrabiarki,
ciski ZAMOCOWANIE 1 ODMOCOWANIE wiaczajg i wylaczaja pneuma-
ny uchwyt mocujacy.
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