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1. PRZEZNACZENIE | GGOLNY OPIS PODSYSTEMU MOTPNEDYN

Podsystem MOTPNEDYN obejmuje urzgdzenia wykonawcze pneumatyczne wy-
sokcciénieniowe, sterujgce energigsprezonego powietrza badZ przetwarzajgce
ja na pracg mechaniczng.

Urzadzenia MOTPNEDYN pedane w niniejszym informatorze - same wzglednie
' w wspélpracy z innymi urzgdzeniami (pneumatycznymi, hydraulicznymi.i elek-
trycznymi), znajdujg szerokie zastosowanie w réznych gateziach przemysiu, w
budowie uktadéw automatycznych sterujgcych obrabiarkami, maszynami odlew-
niczymi, urzadzeniami gémiczym?, procesami produkcyjnymi w przemysle spo-

zywczym, chemicznym, drzewnym itp.

Podzial urzagdzet MOTPNEDYN, ze wzglgdu na funkcje jakie spelniaja, jest
nastgpujacys:
Urzadzenia przetwarzajace energig spr¢zonego powietrza na prace mecha-
niczng: '
Urzadzenia realizujace ruch roboczy prostoliniowy - sitowniki (cylindry);
Urzadzenia realizujgce ruch roboczy obrotowy - silniki.
Urzadzenia sterujace energia sprgzonego powietrzas
Zawory sterujace kierunkiem przeplywu;j ’
Zawory sterujgce natgZeniem przeplywuj

Zawory sterujgce cidnigniem,

s

Do budowy ukladéw z-elementami i urzadzeniami podsystemu MOTPNEDYN sto-
suje sie pneumatyczne urzgdzenia zasilajace nalezace do podsystemu INTE-
PNERG oraz elementy pneumatyczne dyskretne m.in. poc’isystemé‘w INTEFLUID,
INTEPNELOG,INTEPNEDYN badZ elementy dyskretne elektryczne.

Dane techniczne urzadzenh podsystemu MOTPNEDYN

Zakres cidnielt roboczych 0,2...1 MN/m2 (2...10 kG/cmz)
Zakres cidnient sterujacych 0,1...1 MN/m2 (1...10 kG'/cm2)

&
Zakres temperatur otoczenia 5.ee 50°C

Zakres $rednic nominalnych przelotu % 4...20mm

#* Srednice niminalne przelotu sq zawarte w szeregu 4,6 lub 8,10,16,20 mm i
odpowiadajg odpowiednio oznaczeniom umownym zaworéw R 1/8", R 1/4",

R 3/8", R 1/2", R 3/4".

- p——



Czynnik roboczy sprezone powietrze lub gazy nieaktyw-
ne chemicznie

Smarowanie mgla olejowa

Wyroby oméwione w informatorze zostaly wstepnie zaliczone do podsystemu

MOTPNEDYN.,

2. URZADZENIA PODSYSTEMU MOTPNEDYN
2.1. Sitowniki pneumatyczne tlokowe

Sitowniki pneumatyczne tlokowe sg elementgmi wykonawczymi stosowanymi tam,
gdzie istnieje potrzebawykonywania ruchéw napedowych prostoliniowych oraz
wywierania sily, Zaliczono wstgpnie do podsystemu MOTPNEDYN sitowniki
tlokowe produkcji PREDOM-LUCZNIK. Sg to silowniki tlokowe, oparte o
uszczelnienie typu U, z obustronng amortyzacjg, ktdrej stopied jest regu-
lowany zabudowanymi w korpusach, pokryw dtawikami, W zaleznodci od zasto-
sowanych do podstawowego silownika elementéw dodatkowych, uzyskuje sie od-

miany silownikdéw mocowanych: z przodu, z tylu, na tapach, na przegubie.

.

Dane techniczne

Zakres cignieri roboczych 0,4 ...1 MN/m2 (4...10 I‘(G/cmz)

Zakres temperatur pracy 5... SObC

Srednica ttoka ' 63, 100, 160 |

Skok ttoka 40, 50, 63, 80, 125, 160, 180, 200,
250, 320, 400, 630

Otwory przylagczeniowe R1/4" R1/2" R3/4"

2.2, Silniki (sitowniki) pneumo-hydrauliczne o ograniczonym kacie obrotu watka wyjéciowego
Sitowniki pneumo-hydrauliczne o ograniczonym kacie obrotu watka wyjSciowe-
go sg urzadzeniami wykonawczymi stosowanymi tam, gdzie istnieje potrzeba
wykonywania ruchéw napedowych obrotowych z bardzo matymi, doktadnie nas-
tawianymi predkosdciami. Zaliczono wstepnie do podsystemu MOTPNEDYN si-
towniki produkeji Fabryki Obrabiarek Precyzyjnych FOP, Zaklad w Warce.

Sq to silowniki zlozone z pneumatycznego silownika ttokowego dwustronnego
dzialania, sprze¢zonego z silownikiem hydraulicznym z zaworem zwrotnym i tlo-
kiem kompensacyjnym o zamknigtym obiegu oleju oraz z przekladni ruchu po-

suwistego na obrotowy.

- mn s




Sitownik hydrauliczny spelnia rolg urzadzenia hamujgcego szybki ruch sitow-
nika pneumatycznego napedowego.Cykl pracy silownika jest przystosowany do
wykonywania szybkiego ruchu dobiegowego, ruchu posuwowego z mala predkos-
cig i ruchu szybkiego wycofania, Istnieje odmiana tego silnika umozliwiajaca
nieco odmienny cykl pracy, wykonywany automatycznie-cyklicznie, z okreso-
wym szybkim wycofaniem i szybkim ponownym powrotem w polozenie osiggnigte
w poprzednim cyklu (z zabezpieczeniem przed uderzeniem po cyklicznym pow-
rocie mechanizmu napedzanego sitownikiem).

Wyie.j opisane sitowniki pneumo-hadrauliczne obecnie sg produkowane donapg-
du wrzecion zautomatyzowanych wiertarek stotowychpracujgcychw cyklu szyb-
ki dobieg - ruch roboczy - szybkie wycofanie badZ w cyklu z okresowym wyco-
faniem w celu usuniecia widréw i doprowadzenia chlodziwa do dna wykonywane-

go otworu (wiercenie glebokich otworédw), Silowniki te moga byé stosowane

rdwniez do napedu innych urzgdzes.

Dane techniczne

Zakres ci$niefi roboczych 0,4...0,8 MN/m2 (4...8 kG/cmz)
-Srednia predko$é ruchu dobiegowego

i wycofania p ~ 5 m/min

Zakres predkosci ruchu posuwowego 35...600 mm/min

Skok tlc;ka 100 mm

Srednica tioka $ 100 mm

Maksymalny kat obrotu watka wyjsciowego ~350°
Moment na walku wyjSciowym

'('przy p=0,4 MN/mz) ’ ~45 Nm
Otwory przelagézeniowe ‘ R3/8"

2.3. Silniki o nieograniczonym kacie obrotu watka wyjsciowego
Silniki o nieograniczonym kacie obrotu watka wyjStiowego:sa urzgdzeniami
wykonawczymi stosowanymi tam, gdzie zachodzi potrzeba wykonywania ruchéw

napedowych obrotowych, »

Produkowane w Zjednoczonych Zakladach Archimedes we Wroctawiu silniki
wirnikowe z przekladnig planetarnag, zabudowane sa w recznych wiertarkach,

szlifierkach, kluczach, gwintownicach itd.



Dane techniczne silnikéw z przek tadniami zabudowanych w wiertarkach recznych

Maksymalne obroty wrzecionanabieguluzem 1400, .,12000 obr/min

Zakres ci$niedt roboczych 0,5...0,6 MN/m2 (5:..6 kG/sz)
Srednice przelotéw 6,8,10 mm
Zuzycie powietrza pod obcigzeniem 0,36..:0,7 Nm3/min

Dane techniczne silnikéw z przektadniami zabudowanych w szlifierkach recznych

Maksymalne obroty wrzecionanabieguluzem 1000, ,.24000 obr/min
0,5...0,6 MN/m2 (5. ..6.kG/cm?)

Srednice przelotéw 6,9,13,16 mm

~

Zakres ci$niefl roboczych

Zuzycie powietrza pod obcigzeniem 0,4...1,6 Nm3/min

2.4. Zawory rozdzielajace

Zawory rozdzielaia‘ce stuzg gléwnie do sterowania kierunkiem ruchu sitowni-
kéw i w zaleznodei od liczby drég 3,4 lub 5 sterujg sitownikami jednoiubdwu-
stronnego dzialania. Zawory o malych przelotach (do 4 mm)mogg by¢ dodatko-
wo wykorzystywane jako urzgdzenia wprowadzania lup -przetwarzania infor-
macji.

Do podsystemu MOTPNEDYN zaliczono wstepnie, ze wzgledu na jakosé i para-
metry techniczne, zawory rozdzielajgce produkcji Zaklaidéw PREDOM-LUCZ-
NIK w Radomiu, opisane blizej w niniejszym punkcie Informatora oraz zawo-
ry rozdzielajace sterowane sygnatami pneumatycznymi niskocignieniowymi pro-

dukcji Zakladu Dodwiadczalnego MERA-PIAP w Warszawie.

~
Zawory te sq wykonywane w wielkosciach R1/8" - z zasilaniem przewodowym

oraz R1/4", R3/8", R1/2"; R3/4"- z zasilaniem przewodowo-plytowym,

Zwory rozdzielajgce sterowane sitq migéni

Dane techniczne *
v Zakres §rednic przelotéw 4...20 mm
Zakres cidnieri roboczych 0...8 MN/mg (0...0,8kG /cm2)
Zakres sil sterowania
recznie 10...50 N
noznie 50...150 N
Zakres otworéw przylaczeniowych R1/8",.. R3/4"
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Zwory rozdzielajgce sterowane mechanicznia

Dane techniczne

Otwér przylgczeniowy R1/8"

Srednica przelotu 4 -

Zakres cidnief voboczych 0...1 MN/m2 (n...10 kG/cmz)
Zakres sil sterowania zaworem 7...40N

’
)

Tablice 2

Qdmiany 1 rodzaje zawordéw rozdzielajgcych sterowanych mechanicznie

Symbel sposobu sterowara

St erat polaczei } ]: —-’:‘%

2

1ikodd Ry " L RSy Ri_a”
W‘ESJD:‘]” Ketato ovy 130,901,300 (30,01 80 130,071,803
’

Zawory rozdzielajgce sterowane pneumatycznie

]
Z-uwagi na wartodé sygnalu sterujgcego zaworem rozdzielajgeym rozréinia sig
zawory sterowane sygnalem: niskocisnieniowym, ércdni‘gcis'nicniowym (nie pro-

dukowane, dokumentacja w posiadaniu PREDOM-LUCZNIK} wysckocisnieniowym,

N Z uwagi na sposéb sterowania, rozréinia sig sterowania strumicniem pneuma -

\ tycznym: napelniajacym lub upustowym.

Dane techniczne ™

Wielkogd R3/8"
Zakres cisnieri roboczych 0.3...0,8 MN/m2(3 ...8 kG/cmz)
:; Cignienie sterowania
‘ sygnal o wartodci "1" 120 ... 1000 mm H,O
2 .t ” o 2
1 sygnal o wartosci "0 0...15mm HZO

; #) zaworgw rozdzielajgcych sterowanych sygnatami niskoci§nieniowymi,wykony-
wanyth na zamdwienic przez Zaklad Dodwiadczalny MERA-PIAP.

} ' 10




Tablica 3

.
Odmiany i rodzaije zawerdw rozdzielajacych sterowanych pneumatycznie
N ] J4cCy Y Y

sygnalami niskoci$nieniowymi

Sy .Lei spesoty terowd, i
fenemat polacred ]‘_:g_._g__ . r1 ]’_—3}_ -
.
2 wriciko§d R G"
. BT 61
J
v AR
a R3/S"
] B-700 .
-zl
2 4 Ry "
—TT
E . 75702
VN £
+
2

23

& =
y

Dane techniczne®
Zakraes otwordw przytaczeniowych R3/8" ; R3/4"
Z\akres cigniei roboczych zawordw

sterowa nych sposobem

napelniajacym 0,0...1 MN/m2(0 ... 10 kG/cmz)

upustowym 0,3...1MN/m2(3...10 kG/cmz)

Zakres cidnien sterowania 0,2...1 MN/m2 (2...10 kG/cmz)

. . 0,3...1MN/m2(3...1O kG/cmz)

- dla zawordéw zec sprezyng powrotng

¢

*) zaworéw rozdzielajgcych sterowanych pneumatycznie sygnatem wysokocidnie-
niowym produkcji PREDOM-LUCZNIK

11




Tablicu 4

Odmiany i rodzaje zaworéw rozdzielajgcych sterowanych pneumatycznie

sygnalami wysokociénieniowymi

/
' - Symlot sporabu rterova: 1
Schemat polyc zed 'b'{ I & }4__ __4{ }9._.
2 widkobd Ry 3"
_ W Katalogowy 130,0L.816
[I-;ITD R3,; -
130,.09.831
2 R3 B
30,02 A3 >
L R3 4"
(RAR )
3 RJ; 8™
v T30.02. 018
LR
? a 13005, 550
3/8"
2
m 130,904,817
Rfe"
i 3 .J 852

R3/8" RYB”
Hetr T30.05. 578 oA 3]
R3/4" R3/4"
i 130, 10,867 170.10.%3

R3;/ 8"
A ! 30.05.327

L XA
B 5 130, 10,665

Zawory rozdzielajace sterowane elektrycznie

Dane techniczne

Zakres otworéw przylaczeniowych R3/8"; R3/4"

4
Zakres ci$niel roboczych 0,2.. .O,8MN/m§ (2...8 kG/c;mz)2
0,3...1MN/m“(3...10kG/cm") ¥

Rodzaj pradu zasilajgcego

elektromagnes zmienny
A Czestotliwosé 50 Hz
Napiecie zasilania 220V : )

\

*) dla zaworéw ze sprezyng powrotng

12




Tablica 5

Odmiany i rodzaje zaworéw rozdzielajgcych sterowahych elektrycznie

Symbol sposobu sterowanta

i N == I =
* R3/8" R3/8"
: miclkost -] T

Lj_—z_m nr katalogowy -
R3/4* R3/4"
7 30,0558 135.05.%53

¥

ayis o

et ) - a B ke R

- R3/8" ¢ R3/8"

Zawory rozdzielajace sterowane w sposéb mieszany

Dane techniczne

Zakres otwordw przylaczeniowych R3/8"...R3/4"
' Zakres ci$nief roboczych 0,2...0,8 MN/m2 (2...8 kG/cmz)
Zakres cidniel sterowania 0,2...1,0 MN/mz (2...10 kG/sz)
. Rodzaj pradu ’ zmienny
i Napigcie zasilania 220V
_! Tablica 6

Odmiany i rocfzajg zawordw rozdzielajgcych sterowanych w sposéb mieszany

Symbol sposcbu sterowania

Schemat polgczed ] g } 4.
wielkobd R3/87

R S T
{5 : N

0

2 4 1‘3’3' -

~ 1D =

- Vs . -

J{
";; B

It

i . R3/8~
d I50.05-835

4 130.10.370 ]

13



2.5. Zawory zwrotne

Zawory zwrotne znajdujg zastosowanie w ukladach pneumatycznych tam, gdzie
jest potrzebny jeden kierunek przeplywu czynnika, np. zabezpieczenie przed
spadkiem ciénienia w galezi ukladu w wyniku spadku ciénienia zasilania.
Zaliczone wstepnie do podsystemu MOTPNEDYN zawory zwrotne produkeji
PREDOM-LUCZNIK sg rozwigzane konstxlukcyjnie jako elementy przewodowe,
w ktérych przeplyw jest otwierany albo zamykany za pomocg grzybka podparte-
g0 na sprezynie,

N

Dane techniczne

Zakres $rednic nominalnych przytacza R1/4™..R3/4"

Zakres ciénieft roboczych 0...1 MN/m2(0 ... 10 kG/cmz)
Cidnienie otwierania 0,015 MN/mz(O, 15 kG/cmz)
Tablica 7
Schemat Wielko$é/ numer katalogowy

___<O__ R1/4" R3/8" R1/2" R3/4"
135.01.800 135.01.803

135.01.801 [135.01.802

2.8. Zawory odcinaiace

Zawory odcinajace stuzg do odcinania doptywu czynnika‘ roboczego do uktadu,
bez mozliwodci upustu do atmosfery powietrza z odcietej od zasilania galezi
uktadu,

Zéiliczor_xe wstepnie do podsystemu MOTPNEDYN zawory odcinajgce produkeji
PREDOM-LUCZNIK sg konstrukciji grzybkowej.

Dane techniczne

Zakres otwordw przylgczeniowych R1/4",..R1"
Ci$nienie robocze maksymalne 1,0 MN/m2 (10 kG/cmz)
Tablica 8
Schemat Wielko$c / numer katalogowy

i

] R1/4" R3/8" Rl/zn R3/4" 'Rlu

132.03.914(132.03.915{132.03.916[132,03.917{132.03.918

14
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2.7. Zawory zwrotno—dtawigce

Zawory zwrotno—.dlawiqce jednokierunkowe, zastosowane w ukladach pneuma-
tycznych stuza do nastawiania wielkosdci objetosciowego natgzenia przeplywu
czynnika w jednym kierunku i swobodnego przeptywu w kierunku przeciwnym.
Zawory zwrotno-dlawigce sterowane méchanicznie sluzg gléwnie do sterowa-
nia zmiang predkodci ruchu ttokéw w cylindrach pneumatycznych,w dowolnyin
punkcie ich skoku, w wyniku dziatania krzywki urzadzenia na dZwigni¢ zaworu
zwrotno-dlawigcego.

Zawory zwrotno-dlawigce dzieli sie w zaleznodci od sposobu zasilania na za-
silane.przewodowo badZ plytowo, za$ w zaleznodci od sposobu sterowania na
sterowane recznie lub mechanicznie za pomocg krzywki dzialajacej na dZwignig

z rotkg zaworu,

Dane techniczne

Zakres. $rednic nominalnych przylaczy Ri/4"...R3/4"
Zakres ci$niefl pracy 0...1 MN/mZ(O. ..10 kG/ch)
Tablica’' 9
Odmiany zawordw zwrotno-dlawigcych
. .
Sposéb Wielkodé
Schemat R1/4" [R3/8" [R1/2"| R3/4"
sterowania zasilania
numer katalogowy
oin|tlolvnlan|Gg|R
Lo ~— =t | —~ ~—
. od ® | |[w}jofw|D|D
rzewodowe laliralolialolw v
P 1818181818185 |<
s wlvivlvivin|(vln
|
TN B 218181881888
X ‘ Q - N Q
|—>—| 8§ 8| 8| 3
Tt plytowe 0 v 90 w0
< < < <
4| 4| 8| 4
— - — Ll
T < n
o N &
© © ©
?é\‘)( = mechaniczne |przewodowe \8. '8. \g |
") 10 0
] ] ™
i i fas)




2.8. Zawory kolejnosci dziatania

Zawory kc;le jnodci <dzialania stuzg do kolejnego zasilania czynnikiem elemen-
téw lub urzgdzen pneumatycznych, w wyniku wzrostu cidnienia w ukladzie,Zas-
tosowanie zawordw kolejnosci dzialtania eliminuje czasami potrzebe stosowania
pneumatycznych badZ elektrycznych przekaZnikdw polozenia, ktérych uzycie w
ukladzie moze by¢ klopotliwe,

W zaliczonych wstepnie do podsystemu MOTPNEDYN zaworach kolejnoscidzia-
lania produkcji PREDOM~LUCZNIK rozwigzanie konstrukcyjne jest oparte na
odc\chiu drogi przeplywu zaworem kulkowym, wspélpracujgcym z membrangi
nastawianym sprezyng. Wzrost ci$nienia ponad wartodé nastawiana sprezyna
w‘y komorze odcinanej zaworem kulkowym powoduje jegootwarcieiprzepltywczyn-

nika przez zawér.

Dane techniczne

Sposéb zasilania przewodowy

Rodzaj konstrukeji membranowy -

Srednice nominalnych przylaczy R1/4" ... R1/2"

Ciénienia pracy 0,0...1 MN/m2 (0...10 kG/cmz)

Tablica 10
Schemat Wielkosé / numer katalogowy
P TS5 | TH.09% | Thee00-3
______ i .09. .09. .09.

3. URZADZENIA ZASILAJACE PNEUMATYCZNE PODSYSTEMU INTEPNERG WSPOt.PRACU-
JACE Z URZADZENIAMI PODSYSTEMU MOTPNEDYN

.

Urzgdzenia i uk‘lady MOTPNEDYN wymagajg zasilania powietrzem przygoto-
wanym w urzgdzeniach podsystemu INTEPNERG, Do tego celu stuzg? elemen-
ty przygotowujgce czynnik.w ukiadach pneumatycznych oraz elementy rozpr’*o-

wadzajgce i gromadzgce czynnik w ukladach pneumatycznych,

Elementy przygotowujgce czynnik w uktadach pneumatycznych
O Filtry (zaleca sig filtry odmiany 514 produkeji PREDOM -LUCZNIK)

0 Smarownice (zaleca sie smarownice odmiany 521 produkcji PREDOM-~
-LUCZNIK) '
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0 Zawory redukcyjne (zaleca sig zawory redukcyjne odmiany 622 produkciji
PREDOM -LUCZNIK) ' )
Stosowanie tych urzgdzen przy poprawnie zaprojektowanej, typowej instalaciji
przemystowej spre¢zonego powietrza jest wystarczajace dla przygotowania po-
wietrza w pneumatycznych ukladach wykonawczych zbudowanych z elementéw

MOTPNEDYN.

Elementy rozprowadzajace. i gromadzace czynnik w uktadach pneumatycznych

Asortyment tych elementéw w uktadach jest bardzo bogaty i obejmuje: przytacz-
ki, zlgczki przewoddw, wielozlaczki, szybkoziaczki, zlaczki redukeyjne,
korki itp.

Szczegétowe ich oméwienie znajdzie si¢ w informatorze "podsystemu INTE-
PNERG. Dla urzagdzeht MOTPNEDYN zaleca sig elementy onastepujgcych pod-

stawowych parametrach: ,

O Gwint przylacza w otworze i w koficéwece GI/8", G1/4",%G3/8", G1/2",
G3/4", G1" wedlug PN-54/M-020303
O Sposdb uszczelnienia przylacza: plaska podkladka fibrowa lub aluminiowa;
O Przylgczki i zlaczki do przewoddéw: polietylenowych, gumowych w zewnetrz-
nym oplocie metalowym,,» miedzianych; aluminiowych i stalowych;
O Sposéb polaczenr przewoddw z przylaczka (rys.1):
polietylen # ztgcza zaciskowe typu ERMETO (rys.1la),
miédZ, aluminium - zlgcze typu PARKERA , rozwalcowane kofice rur
(rys.1b),
stal - zlgcza zaciskowe typu ERMETO (rys.1q),
waz gumowy - zlgcze gwintowe kula - stozek, okucie weza zagniatane

*(rys.1d,e).

\ Rys.1. Sposoby potaczeri przewoddw z przytacz'-g



Ziacza aktualnie produkowane w PREDOM-LUCZNIK:

o przylacze proste: dla rur polietylenowych R1/8",..R3/8", dla rur miedzia-
nych i aluminiowych R1/8".,.R3/4", dla rur stalowych R1/8",..R3/4", dla
wezy gumowych w oplocie metalowym(typ Z-1)R1/4",: R3/4";

O zlacza redukcyjne, podkladki.

Zlacza produkowane nie zaspakajajg potrzeb ukladéw ztozonych i musza byé
przez uzytkownika uzupelniane o:

o zlgczki proste i rozgaleZniki (tréjniki, czwdérniki) doprzewoddw od RrR1/8"... 1';’)
o przylaczki katowe,”
0 wielozlgcza (przepusty) wielokrotne do szaf sterujacych R1 /8"...R3/ 4.",")

o szybkozlacza od R1/8" do R1",

Powyzej podane rodzaje przewgdéw w pneumatycznych ukladach wykonawczych
sq w zasadzie prgdukowane w kraju, jednak jakos¢ przewoddw polietylenowych
budzi zastrzezenia gléwnie ze wzgledu na duzy rozrzut tolerancji $rednic i

znaczne minimalne promienie gigcia.

{

4. WSPOLPRACA URZADZEN MOTPNEDYN Z INNYMI PODSYSTEMAMI POLMATIKA .
Elementy podsystemu MOTPNEDYN sg przeznaczone gtéwnie do wspélpracy z
pneumatycznymi dyskretnymi urzgdzeniami podsystemdw INTEPN‘EDYN , INTE>
FLUID i INTEPNELOG oraz podsysteméw elektrycznych POLMATIKA (rys.2).
Wspétpraca ta polega na tym, ze sygnaly wyjéciowe z wyzejwymienionychurzg-
dzefi podsysteméw POLMATIK - INTE mogg oddzialywaé bezpo§rednio na urzg-
dzénia podsystemu MOTPNEDYN. Oddziatywanie to dotyczy gtéwnie sterowania
zaworami rozdzielajacymi MOTPNEDYN przy pomocy sygnaldw pneumatycz-
nych: niskociénieniowych, $redniocidiieniowych i wysokociénieniowych.
Zawory tak sterowane opisano w rozdz.2.4. Jezeli brakuje omawianych zawo-
réw w sprzedazy,sterowanie moze si¢ odbywaé podrednio, z zastosowaniem
przetwornikéw sygnatéw podsystemu INTEFLUID (B 752), produkcji Zaktadu
Doéwiadczalnego MERA-PIAP i podsystemu INTEPNELOG (B 701) produkeji

-

#)opracowane konstrukcyjnie m.in. przez BP KOPROTECH
*®opracowane konstrukcyjnie przez MERA-PIAP- ’
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MERA-PNEFAL lub tez przy pomocy przetwornikéw sygnaléw pogdsystemu
Q\ INTEPNEDYN: PWPs-1, PWPs-2, WPEp-2, WPEp-3, WPEp-4, WPPe-3A,
WPPe-3B, produkowanych w ZD MERA-PIAP, Przetwornikite opisano w infor-

Pt

matorach dotyczgcych wyzej wymienionych podsysteméw'). Wspélpraca z urzg-
dzeniami elektrycznych podsysteméw POLMATIKA odbywa si¢ za pomoca za-

o TN

wordw rozdzielajacych pneumatycznych, sterowanych elekirycznie (za pomo-
cq elektromagneséw). Ze wzgledu na ograniczony dotychczas asortyment elek-
tromagneséw w zaworach MOTPNEDYN (napigcie sterowania 220 V, prad
50 Hz) przy wspélpracy urzgdzeri MOTPNEDYN 2z réznymi podsystemami elek-
trycznymi POLMATIKA sg niezbedne odpowiednie elektryczne przetworniki syg-
natéw. Oddziatywanie parametrdéw ukladu wykonawczego,zbudowanego za pomo-
cg urzadzei MOTPNEDYN,na urzadzenia . innych podsyst;_méw POLMATIKA
~ jest realizowane giéwnie przez przekazniki pomiarowe (spodréd kiérych wymie-

ni¢ nalezy przeka%niki pomiarowe podsystemu INTEPNEDY N)

! Urzadzenia przetwa-| Urzadzenia przetwa- Urzgdzenia przetwa-
rzajgce dyskretne z rzajace pneumatycz- rzajace pneumatycz- Urzadzenia elektry-
czedciami ruchomy- ne, dyskretne stru- ne, dyskretne zcze$- czne czgéci central-
mi, §rednioci$nie- | ' {mieniowe - podsys- ciami ruchomymi | nej z wyjéciem cyf-
niowe - podsystem tem INTEFLUID Fwysokocisnieniowe -4 rowym POLMATIK-
INTEPNELOG podsystem INTEPNE- -INTE

DYN

y I

B ¥ e

podsystem Urzgdzenia wyko-
MOTPNEDYN nawcze POLMATIK-
- -MOTO

ol

Urzadzenia zasila-

[ jgce pneumatyczne
3 podsystem INTE-

' PNERG

l

\

Rys.2. Schemat wspdtpracy urzgdzeri wykonawczych pneumatycznych wysokocisnieniowych podsystemu
MOTPNEDYN z innymi urzadzeniami systemu POLMATIK

matyki i Pomiaréw MERA-PIAP, Warszawa,

i
|
| .

! ") Informatory systemu POLMATIK wydawane przez Przemystowy Instytut Auto-
!
|
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5. URZADZENIA Z IMPORTU UZUPELNIA'JACE PODSYSTEM MOTPNEDYN
Ze wzgledu na jeszcze istniejgce braki asortymentowe produkowanych urzg-
dzeri podsystemu MOTPNEDYN, niezbedny jest import niektérych urzadzed
(np. sitownikéw o malych $rednicach, zaworéw rozdzielajgcych R1/4" i nie-
ktérych zawordw rozdzielajqcych sterowanyclelektrycznie itp).W zatozeniach
swoich podsystem MOTPNEDYN moze staé sie podsystemem pelnym, ktérego
urzgdzenia beda produkowane catkowicie w kraju. Obecnie,w przypadku, gdy
jest niezbedny uzupelniajacy krajowa produkcje import urzadzer pneumatyki
do ukiaddéw automatyki,n;Ieiy korzystad z wyrobdw zagranicznych.Celowy jest
taki dobdr importowanych urzadzen, aby stosowanie ich w ukladzie razem z
krajowymi urzgdzeniami podsystemu MOTPNEDYN bylo mozliwe ( zakres ci$§-
nien i temperatur pracy, warto$¢ sygnaléw sterujgcych, sposéb montazu, wy-~
miary przylgczeniowe itp.) . Ponizej podano kilka przyktadowych zastosowar
importowanych urzgdzed pneumatycznych z urzgdzeniami MOTPNEDYN
O Silowniki - np. Orsta (NRD), CPOAC (Francja), FESTO(RFN),
O Silniki - np. Desutter (Wielka Brytania).
O Zawory rozdzielajjce - np. CPOAC (Francja), Herion (RFN), Mecman

(Szwecja lub Wegry)i BOSCH(RFN):

-

6. KONSTRUKCJA URZADZEN PODSYSTEMU MOTPNEDYN { ~

Konstrukeja urzadzen elementéw zaliczonych wstepnie do podsystemu MOT -

PNEDYN umozliwia latwa budowe ukladéw sterowania i napedu pneumatycznego

dziekis )

0 dostosowaniu zaworéw rozdzielajacych i dtawigcych do montazu plytowego
badZ przewodowego w zalezno$ci od zgdar uzytkownika oraz mozliwoéci réz-
nego usytuowgnia pokryw sterujgcych w zaworach wzgledem korpusu.

o zastosgwanie wymiennych elementéw przylaczeniowych do cylindréw, pozwa-
lajgcych na rézne ich mocowanie, w zaleznosci od rodzajuurzagdzen, na kté-
rych sg montowane. .

0 mozliwodci zabudowy ich w stypizowanych szafach sterujgcych, opracowa-

nych w MERA-PIAP w ramach podsystemu INTEPNEDYN.,
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Schematyczne rozwigzanie jednej z takich szaf z przykladowym rozmiszcze-
’ Py N
niem elementéw ukladu przedstawiono na vys.3.

Rys.3. Szafa sterujgca zagvioraiqm elementy podsyste-

méw INTEPNEDYN i MOTPNEDYN. 1-osTona,

2—konstrukcja nosna, 3—urzadzenia MOTPNEDYN,

4-urzgdzenia przetwarzajace dyskretne (pneuma-

tycziie np.INTEPNEDYN, elektryczne itp.), 5—pul-

pit z urzgdzeniami wpr dzenia informacji,6—ele-
menty INTEPNERG i INTEPNEDYN

7. SPOSOB ZAMAWIANIA ELEMENTOW PODSYSTEMU MOTPNEDYN

Elementy podsystemu MOTPNEDYN wymienione w-niniejgzym ,informatorze w
rozdz., 2.1, 2.'4 do 2.9i 3(urzadzenia zasilajgce pneumatyczne pod-
systemu INTEPNERG wspéipracujgce z urzgdzeniami podsystemuMOT PNEDYN)
nalezy zamawiaé w Biurze Zbytu Elementéw Maszynowych ul. Buczka 33,
25-502 Kiclce tel. 45-086. ' .
Szczegdtowe informacje o tych urzadzeniach mozna znalezé w katalogu Elemen-
ty Pneumatyczncjwydanym przez PREDOM-LUCZNIK Zaklady Metalowe. im.
Gen. Waltera w Radomiuv cz, 11973 r., cz. 11 1974 r. ~
Elementy, pod systemu MOTPNEDYN wymienione w rozdz. 2.2 niniejszego in
formatora produkowane sa w Fabryce Obrabiarek Precyzyjnych " Zaktad nr 3,
ul, Putawska 13a, 05-560 Warka, tel. 6.

Elementy stuzagce do laczenia (wieldzlgcza, przepusty itp.),wymienione w

rozdz. 3, wchodzgce do podsystemdw INTEPNEDYN i INTEPNERG wspélpra-
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cujgce z urzadzeniami podsystemu MOTPNEDYN,opracowane przez MERA-PIAP
" nalezy zamawiaé w Zakladzie Doswiadczalnym MERA-PIAP Al, Jerozolimskie

202, 02-222 Warszawa tel, 23-76-10,

Blizsze informacje o elementach podsrstemi MOTPNEDYN opisane w vozdz,

2.3 sy zawarte w ulotkach Zigdroczonych Zakladéw Archimedes ul. Rovotni-

cza 72, 53-608 Wroclaw.

8. REALIZACJA UKLADOW STEROWANIA ZA POMOCA URZADZEN MOTPNEDYN

8.1. Uwagi wstepne

Urzadzenia MOTPNEDYN stuzg do budowy czgdei wykonawezej uktedéw stero-
wania, w ktérych zazwyczaj czedé centralna jest zbudowana przy zastosowanu
pneumatycznych badZ elektrycznych elementéw logicznych.

Przy pomocy samych urzgdgeﬁ MOTPNEDYN mozna budowaé w sposdb uzasad-

niony technicznie tylko bardzo proste uklady stern jace.

8.2, Przyktady prostych uktad6w sterowania zrealizowanych za posroca urzadzen MOTPNEDYN

Na rysunkach 4 i 5 pokazane sg przyklady rozwigzan ?rostych ukladdéw sterc-

wania zbudowanych z elementéw'MOTPNE'DYN. ’

Przedstawiajg one rozwigzanie ukladdwe

O sterowania jednym silownikiem wykonujgcym automatycznie powtarzalne ru-
chy tioka (rys.4),

O sterowanie dwoma silownikami w uktadzie sek\'wenc’yjnym (rys.%).

Podane przyklady wskazujg, ze dla realizacji tego samego program.u sterowa-

nia mozna uzyé, w zaleznosci od specyfiki wymagan ukladu bad# zadan odbior-

cy, rézne elementy podsystemu MOTPNEDYN.

Uklady przedstawione na rys.4 i 5 realizujg automatycznie powtarzalne ru-

chy tloka w sitowniku, Uklady s budowane w oparciu oizawory rozdziclajgce

sterowane mechanicznie i pneumatycznie (rys.4), stex:owanie w funkcji drogi ,

zawory rozdzielajace sterowane pneumatycznie o nastawnym cidnieniu sterowa-

nia (rys. 54), sterowanie w funkcji cidnicnia; zawory dlawigce i zbiorniki

(rys.5b), sterowanie w funkcji czasu .

Rézne uktady sekwengyjne przedstawione na rys.6 realizujg ten sam d’iagra.m

kolejnoéei ruchu sitownikéw, z tym jednak, ze w pierwszych dwu ukladach do

budowy czesci przetwarzajgcej informacje uzyto w jednym przypadku (rys.6a)

.
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zawery sterowane pneumatyczrie wraz z zaworamidlawigeymi(rozdz. 3 i 4,)
kidre spelniaja rolg clementéw przeksztaicajgeych ciggly sygnat steruisey
pneumatyczny na krdtkotrwaly impuls, w drugim przypadku (rys.6b)zawér roz-
dziela)gcy pigeiodrogowvy sterowany pneumatycsnie i spelniajacy role elementu
pamigci dwuwyidciowej, W ostatnim przypadku (rys.6c)dzigki zastosowaniu za-
wordw vozdzielajgcych sterowanych mechanicznie jeduokierunkowo rozdz. 13
25 4 15 4.2 1 przyjeciu zasady, Ze sa one prziestercwywane krétkotrwatym im-
pulsem mechanicznym na momert przed dejdciem tlokéw w silownikach w ich
skrajne potozenie. nklad zrealizowano bez uzycia rawordw stuzycych do prze-
ksztalcania sygnaséw sterujgcych .

Uklady przedstawione na rys.4, 2, 6 mozna zrealizowad réwnicz w inny spo-
séb, a mianowicie, stosujyc, w miejsce zawordw sterowanych recznie lub me-
chanicznie oraz zaworéw shzgcych do przeksztalcania sygnaléw sterujgcych,
clementy pneumetyczne pedsystemdw INTEPNEDYN lub INTEFLUID czy INTE-
PNELCG badZ tez analeogiczne clementy elekiryezne. Z punktuwidzenia funkcjo-
nalnodci, uktady takiz mogltyby byé réwnowaine z ukladami przedstawionymi na

rys.4...b.

O zastosowaniu okre$lonego rezwigzania'ukladu powinny decydowaé wzgledy

ckonomiczne oraz zagadnienie cksploatacjl i konserwacii ukladu,

W przypadku ukladéw bardziej zlozonych niz przedstawione na rys.4...6 roz-
wiazanic ukladéw sterowania w cparciu o zawory podsystemu MOTPNEDYN
jest nieracjonalne ze wzgledu na wysokie koszty ukladu, jego duze wymiary ga-
barytowe. duze zuzycie powictrza oraz wzglednie malg predkosé dzialtania,

W takim przypadku clementy MOTPNEDYN muszg wspélpracowaé w ukladzie z
elementami poboru, wprowadzania i obrébki informacji, nalezgcymi do innych

podsysteméw POLMATIKA.

W tym przypadku od clementéw podsystemu MOTPNEDYN wymaga sie tylkd ok-
redlonych parametréw technicznych wynikajgeych z ich funkcji wykonawczych

w ukladach, do ktérych zaliczyé nalezy przede wszystkim:

0 wywolywanic okreslonych przemieszczer mechanizméw w obiekcie sterowanym,
0 wywigranic okreslonych sil, .

O sterowanic strumienicm sprezonego powietrza przesylanym do obiektu,
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Rys.6. Proste uktady sekwencyjnego sterowania dwoma sitownikami, zbud, z 6l w podsystemu
MOTPNEDYN

8.3. Realizacja napedu ruchéw mechanizméw przy pomocy urzadzeri podsystemu MOTPNEDYN )
Dla realizacji ruchéw mechanizméw w obiekcie sterowanym stosuje sies silniki
g pneumatyczne o ruchu cigglym (urzgdzenia MOTPNEDYN przetwarzajgce ener-
g1¢ spr¢zonego powietrza na prace mechaniczng, ktérych organ roboczy wyko-
nuje ruch obrotowy), silniki- sitowniki o ruchu wahadtowym (urzadzenia, w kté-

rych organ roboczy wykonuje w obu kierunkath ruch obrotowy, o ograniczonym

25




kacie obrotu mieszczgcym sie zazwyczaj w zakresie ponizej 3500), sitowniki-
-cylindry (urzgdzenia, w ktérych organem roboczym jest prZemieszczajacy sie

prostoliniowo tlok z tloczyskiem),

Silniki pneumatyczne obrotowe (o nieograniczonym kacie oProtu watka wyjsciowego)

Silniki pneumatyczne obrotowe wykonuje si¢ w wielu odmianach (ttokowe , mem-
branowe, zebate, turbinowe ). Momenty przez nie rozwijane zawierajg si¢ w

zakresie 0,1...400 Nm (0,01... 40 kGm) , ich maksymalne obroty mogg docho-
dzié praktycznie do 350000 (turbinki). W podsystemie MOTPNEDYN brak na

razie silnikéw pneumatycznych. W tym $tanie mogg by¢ wykorzystywane zastgp-
czo jako silniki narzedzia pneumatyczne produkcji ZZ Archimedes opisane w
rozdz.2 Informatora. W narzedziach tych istniejg pneumatyczne silniki turbi-
nowe, Sa one zaopatrzone w przekladnie planetarne redukcyjne, Predkosdé ob-
rotowa tych silnikéw zalezy od obcigzenia ¥ praktycznie nie jest w ukladzie

regulowana, P

Silniki (sitowniki) pneumatyczne wahadtowe (o ograniczonym kacie obrotu watka wyjsciowego)
Silniki pneumatyczne wahadlowe sg zbudowane zazwyczaj na bazie sitownikéw
tlokowych wyposazonych w przekladnie zgbate. Silniki takie, ich zastosowanie

i parametry sg opisane w rozdz. 2 Informatora.

Sitowniki (cylindry) pneumatyczne

Sitowniki (cylindry) pneumatyczne stuzg do realizacji ruchéw 1i'niowych réz-
nych mechanizméw obiektu sterowanego, praktycznie w granicach od 16 do
1600 mm. Nastawianie predko$ci ruchu odbywa sie w do$¢ duzym zakresie (za-
zwyczaj od-1...30 m/min) przy pomocy zawordw dlawiacych, przy czym pred-
ko$é ta moze byé stala badZ zmienna na dlugodci przesuwu tloka. Przykladowe
sposoby regulacji predkosci n;chu tloka przy pomocy zawordéw dlawigcych
MOTPNEDYN przedstawiono na rys.7. Przy zadaniu predkodci ruchu mniej-
szych niz 1 m/min, stabilnie utrzymywanych w czasie i przy zmiennym obcig-
Zeniu mechanizméw wykonawczych,zaleca sig¢ stosowaé silniki lub‘ silowniki
pneumo-hydrauliczne, .

Przy zadanych predkoséciach ruchu wigkszych niz 30 m/min moze zajéé potrze-
ba stosowania w ukladzie zawordw szybkiego spustu. Dla oceny mozliwej do

osiagniecia predkodci ruchu tloka, zaleca sig postugiwanie istniejgcymi wlite=
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raturze technicznej rponogramami’ uwzgledniajgcyminastepujace parametry, ma-
jace wplyw na predkosé ruchu tloka: wspdlczynnik obcigzenia cylindra 1o ob-
jetodé cylindra, Kv zaworu rozdzielajgcego, drednice i dtugodé przewoddw la-
czgcych zawdr rozdzielajacy z cylindrem, Przykladowo nomogram taki przed:
stawia rys.10. Jezeli predkosé ruchu tloka jest wigksza niz 10 - 12 m/min,
zaleca sie stosowanie cylindréw z amortyzacja ruchu na koficu skoku, Jezeli
jest wymagane aby urzgdzenie wykonawcze przesuwane przez sitownik pneuma-
tyczny zajmowatlo kilka §cile okreslonych polozert, powinno sie stosowaéd si-
towniki wielopolozeniowe. Ze wzgledu na ich dotychczasowy brak w podsyste
mie MOTPNEDYN dzialanie ich moze zastapié kilka polgczonych sitownikéw
dwupotozeniowych (rys.7).
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Rys.7. Sterowanie predkoscig ruchu ttoka w sitowniku przy pomocy zaworéw dfawigcych podsystemu
MOTPNEDYN

8.4. Wywieranie okreslonych si} i momentéw przy pomocy urzadzers MOTPNEDYN

Z uwagi na ograniczong wzgledami techniczno-ekonomicznymi warto$é cignie-
nia sprezonego powietrza w sieci przemystowej(0,4...0,6 MN/mz) oraz ma-
ksymalne wymiary $rednic ttokéw w sitownikach produkowanych seryjnie, prak-
tycznie sily uzyteczne na ttoczysku silownika nie przekraczajg ok. 30 kN dla
obcigzent statycznych wystgpujacych na kodcu skoku silownika (np. w urzadze-

niach mocujgcych) oraz ok. 20 kN dla obcigzer dzialajgcych na calym skoku
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ttoka w cylindrze (np. w urzadzeniach transportowych). Dla osiggnigcia, prz
pomocy urzadzed pneumatycznych MOTPNEDYN, wigkszych sit w ukladzie wy-
konawczym zaleta siq¢ stosowanie wzmacniaczy pneumo-hydrauliczrych pozwa-
lajacych zwielokrotnié (nawet stokrotnie) silg nacisku lub stosowanie prz&klad-
ni mechanicznych, Proste uklady ze stosowaniem wzmacniaczy pnevmo-hydrau-
licznych przedstawia rys.9 {rézne wzmacniacze pneumo-hydrauliczne i silow-
niki do nich sg opracowane przez Biure Projektéw KOPROTECH w Warszawie)
Zaleca sie stosowanie szczegdlnie w zakresie skokéw roboczych do 100 mm
silownikéw jednostronnegodzialania ze sprezyng powrotna,jezeli sila uzytecz-
na ma byé wywierana tylko p.rzy jednym kierunku ruchu ttoka w sitowniku. Sto-
sowanie ich upraszcza nieco uklad sterowania,-a ponadto bliskodwukrotnie ob-
niza zuzycie powietrza w ukladzie.

Momenty uzyskiwane na watku wyjSciowym z krajowych silnikéw pneuma-
tycznych zawie;'ajq sie w bardzo szerokich granicach, .gdy;': silniki'te pracuja
réwniez z wbudowanymi przektadniami planetarnjmi (np. klucze pneumatyczne,
produkcji ZZ Archimedes,rozwijajg momenty do 700 Nm).

Zaletg urzadzen silowych MOT PNEDYN jest latwo$¢ nastawiania wartoéci sil
i momentSwy Odbywa sig to: przy sitownikach i silnikach tlokowych, przez
nastawe zaworem redukcyinym wartoéci cidnienia dochodzgcego do silownika;
przy silnikach pneumatycznych turbinowych lub z¢batych,przez dlawienic za-
worem dlawigcym przeplywu powietrza doptywajacego do silnika.‘j

Ponadto silniki i silowniki pneumatyczne znoszg bez problemdéw; przecigZenia

wynikajace ze zwigkszonych-obcigzen zewnetrznych, '

’
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Rys.9. Mstody zwigkszania sity na ttoku w cylindrze przez zastosowanie wzmacniacZy pneumo—hydiaulicenych
1 .

8.5, Sterowanie strumieniem sprezonego powietrza ﬁzy pomocy urzadzeri podsystemu MOTPNEDYN

Strumiefi sprezonego powietrza od Zrddia zasilajagcego (sprezarka)jestprzesy-

lany 40 obiektu, za podrednictwem pneumatycznych urzgdzen wvkonawczych

MOTPNEDYN, ’

Zawory rozdzielajgce skierowywuja go do odpowiednich przewoddw prowadza-

cych do otiektu, lgczac w tym czasie inne z atmosferg.Zawory dlawiaca okres-

lajq wartodé natgzenia przedtyvu w przewodach, zawory zwrotne zabezpieczae-

ja samoczynnie przed nicpozadang zmiang xierunku przeptywu ],)owietr'zaW]pr'z;.h

wodachk, przy spagdku cidnienia na wejéciu np. w przypadku spadku zasilania .

Zawory odcinajace powoduja obukierunkowe odcigeie calych galgat ukladu od

\grch}ywu powietrza.

Zawory podsystema MOTPNEDYN dobiera si¢ do ukladu, biorgc ped uwage

przede wszystkim:

p sposéb sterowania i schemat poigczed wewngtrznych (co wynika zazwyczaj

dosé Jednoznaczme z wymagafi stawianych calemu ukladowi sterowania),
. O sposéb zabudowy i podlgczania do insialscji rurowej,

C wiclkoéé strat cidnienia na zaworach przy pracy ukladua.

Qdnosnic sposobu zabudowy i podlaczenia zaworédw MOTPNEDYN do instalacji
. rurowej prejektant ukiadu ma do dyspozycji zazwyczaj(precde wszystkim w od-

niesicniu do zawordw rozdzielajgcych i dlawigtych) zawory do montazu plyte-

wego lub przewodowego. Zaleca sig wszystkie zawory montowad plytowo,gdyz

upraszcza to zdecydowanie cksploatac jg urzgdzen drieki latwej wymianie za-

wordw nicsprawnych,zmnicjsza gabaryty szaf sterujgcych oraz ulatwia sprawdza-

ric i montaz ukladu, Wyjatek od tej zasady mogg stanowié zawory zwrotne ,mon-'
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towane zazwyczaj na przewodzie wejsciowym do ukladu oraz zawory dtawigce,

mocowane bezpodrednio przy silownikach lub silnikach,
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Rys.10. Nomogram dla- okreSlenia czasu suwu tfoka w cylindrze pneumatycznym
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Doboru zawordw MOTPNEDYN do ukladu, ze wzgledu na dopuszczalne straty

ot v W

cidnienia w ukladzie, dokonuje si¢ w oparciu o monogramy dostepne w literatu-
rze technicznej i uw%glqdniajqce zazwyczaj zaleznosci miedzy nastqpujqcymi

parametrami: temperaturg czynnika, gestoscig czynnika, ci$nieniem pracy, do-
puszczalnymi stratami ci$nienia na zaworze, wartoscig objgtodciowego nateze-
nia przeptywu czynnika przez zawdr oraz wartoscig wspdtczynnika wymiarowe-

go zaworu-(zazwyczaj K wedtug VD1/VDE2173).

~
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Przyklad takiego nomogram przedstawia rys. 1l.
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8.6. Uktady zrealizowane z urzadzes podsystemu MOTPNEDYN

dzie . Mozna wymieni¢ na przyklad opracowane w MERA-PIAP:
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Rys.11. Nomogram dla doboru zaworéw pneumatycznych do ul(‘ladu {wedtug danych firmy Lucifer,Szwajcaria)

Kompletne uklady.stero'wa‘nia a‘utomatgrcznego zrealizowane w przemy$le sg zbu-
dowane zazwyczaj przy zastosowaniu urzgdzed MOTPNEDYN w czgéci wyko-
nawczej i urzgdzei innych systemdéw w czeéci centralnej. Zrealizowanow prze-
my$le najwigcej kompletnych uktadéw automatycznych zbudowanych z urzadzer

podsysteméw MOTPNEDYN i INTEPNEDYN wspéipracujgcych ze sobg w ukla-

O uklady sterowania zautomatyzowanych pneumatyka wiertarek stotowych (ukta-

dy te obejmujq kilkanasci€ rozwigzad dla réznychurzadzen aiutomatyzujqcych),

du Fiat).

skich i gwinciarskich ,

0 uklady sterowania zwrotnic kolejowych w kopalniach,

0 uklady sterowania zautomatyzowang przecinarka §cierna,

0 uklady sterowania automatycznego specjalnych gniazd obrébczych  wiertar-

0 uklady sterowania liniami montazowymi (np. linia montazu gaznika samocho-
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Ponadto istnieja juz inne liczne rozwigzania uktadowe MOTPNEDYN z elemen-
tami podsystemdéw elektrycznych lub pneumatycznych INTEFLUID, Te ostatnic
opisano w informatorze INTEFLUID ., ~
Ze wzgledu na to, ze przyklady ukladéw kompletnych, zawierajgcych elementy
MOTPNEDYN j INTEPNEDYN, opisano w Informatorze, INTEPNEDYN,wnixi?mj-

szym informator’ze przyklady te nie sa podawane.
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