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'1.PRZEDMIOT BADANIA

Przedmiotem badań jest stanowisko badawcze do budowy i .sprawdzenia

działania złożonych układów pneumatycznych i elektropneumatycznych

projektowanych w oparciu o uniwersalne sterbwniki USPT1 USEP; USEL i

ster.zjednostką centralną INTELSTER-PC-1K4COMPACT z wykorzystaniem

elementów i urządzeń INTEPNEDYN.-

W/w stanowif.ko /załącznik 1 / składa się z :

- zespołu Z-3813 zawierającego urządzenia wykonawcze pneumatyczne /1/,

pneumatyczne elementy INTEPNEDYN wram z

dowegb /2/ zabudowane w formie płyt owej dla sterowania urządzeniami

elementami łączenia przewo-

wykonawczymi, elementy pneumatyczne poboru informacji /przekaźniki

położenia /3/Aygna1izacji położenia urządzeń wykonawczychpmen

systems elementów do szybkiego łączenia /4/, wymienny odpowiednio

z zestawem elementów pneumatycznych zestaw elementów elektrycznych

stykowych *i elektrozaworów /5/ wraz z -elementami do łączenia prze-

wodowego i mikroprzełączników elektrycznych /6//elektryczne elementy

poboru informacji/, pracujących przy zasilaniu prądem stałym o na-

pięciu 24V.

- zespołu programowania Z1-3933 wyposażonego w programator elektro-

pneumatyczny /7/ 24-o polożeniowy z 10-ma elementami wyjściowymi

/ pneumatycznymi i elektrycznymi' przekaźnikami 15o/ożónia/, którego

elementem programującym jest walec w wkręaanymi w każdym położeniu

walca odpowiednio kołkami programującymi napędzany siłownikiem

pneumatycznym sterowany/4 pneumatycznie lub elektrycznie / poprzez

elektrozawór/,' jak również wyposażonego w matrycę diodową /8/.

- zespołu urządzeń wykonawczych elektrycznych silnika krokowego

EDS-20/02-3933/ wraz ze sterpwilikiem mocy AD1-ZC-01/02-3933/ i

silników prądu przemiennego /24-3933/.

•
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zespółu styczników elektrycznych /Z2-3933/ do sterowania silnika

mi prądu przemiennego

zespołu zasilania.pneumatycznego w-zakresie ciśnień 0,4-0,6MPa.

W trakcie realizacji etapu 4 zlec.U-23.04.03 aparaturą stanowiska
badawczego do układów złożonych uzupełniono zakupując :

jednostkę Sterującą INTELSTER-PC-1K-COMPACT, zastosowaną w uniwer

samym sterowniku do układów złożonych /opracowanym w ramach zlec

U-23.04.01/ z przewidywanym przeznaczeniem jako wyposażenie, w/w

stanowiska dla,prakticznej realizacji metod szybkiego prOjektowa-

nia układu / temat prac w etapie 5 /wg planu probl.węz1.06.1 zlec

U-23.04.03/. -

4.

2.0401111E ZAŁOŻENIA PROGRAMU BADAN

Celem przeprowadzonych badali było dokonanie sprawdzenia przydat-

ności stanowiska do realiźacji układów pneumatycznych i elektro-

pneumatycznych o różnym stopniu złożoności.

Badaniami w w/w etapie objęto :

a/zbudowanie na stanowisku przykładowo zaprojektowanego układu

pneumatycznetp, z programowaniem i sprawdzenie jego działania wg

wytypowanego programu. przy IJiyciu prctrawiera. pniunuly:zkier

b/współpraca stanowiska badawczego z uniwersalnym sterownikiem sek-

wencyjnyM pneumatycznym USP dla f4prawdzenia działania układów-a

pneumatycznymh realizowanych za pomocą urządzenia USP.

0/współpraca stanowiska badawczego z uniwersalnym sterownikiem sek-

wencyjnym USEP dla .sprawdzenia działania układów elektropneumaty-,
roi yc

cznych programowanych w urządzeniu USEP
\

d/współpraca stanowiska ze sterownikiem do układów ułożonych

/zawierającym dako część centralną jednostkę sterującą INTELSTER-

PC-1K-COMPACT/ celem sprawdzania budowanego układu_sterowania

automatyzowanego obiektu, poprzez symulowanie pracy zautomatyzOw
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-nego modelu obiektu, którego program sterowania realizuje w/w
-

sterownik.

J]aa realizacji powyższych celów jako modelowe *zaprbjekt6Wanie ukł

dy :

a/sterowanie pneumatyczne ruchem czterech siłowników pneumatyczny

oparte o elemety INTEPNEDYN, którego program realizuje Się na

-programa*erze pneumatycznym / cyklogram pracy urządzeń wykonaw-

czych i schemat pneumatyczny podano w załączniku, 2A, program ste

rowania wprowadzony do programstura pdeiumatycznego podano w

czniku 2B/.,

b/sterowanie pneumatyczne pracą czterech siłowników .pneumatycznyc

przy użyciu uniwersalnego sterownika pneumatycznego US?, którego

program sterowania realizuje wymagąny cyklogram prac urządzeń

wykonawczych /cifklogram pracy urZądzeń wykonawczych i schemat

.układu podano w złączniku 3/.

c/sterowanie elektro-pneumdtyczne 'czterema urządzeniami, wykonawcz.

mi pneumatycznymi przy użyciu uniWersalnego sterownika elektro-

pneumatycznego USEP zaprogramowanego. wg żądanego cyklogramu prac

w/w Urządzenia /cyklogram pracy i schemat układu podano w alącz

niku 4/.

W zakresie oceny przydatności Stanowiska do współpracy ze sterow-

nikiem do układów złożonych /patrz p.dietapu badań/ z jednostkę

centralną INTELSTER-PC-1-COMPACT jako reprezentatywne,przyjęto

próby modelu w/w sterownika realizowane W ramach zlec.U-23.04.01

/etap 2 sprawozdanie nr 4284/, W których stanowisko badawcze stan

wive przedmiot badań w Inin prasy zastosowano do budowy stanowis

ka symulującego pracę zautomatyzowanej przy poMocy steroWnika do

układów ułożonych tokarki rewolwerowej RVL-63 jako obiektu model°

wegosjwykonując dodatkowo symulację. sterowania obrotu gloWicy

reWolwe rowe j Przeb;e9 i"w ik pr66 om60);one, zosi-oir9 UJ k4W $FWQW

/pkt.

.611
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Dla realizacji założonep programu badań stanowiska badawczego do

układów z/ożonychuzupełniono aparaturę stanowiska o zestaw przy-

łączy elektrycznych :

- przyłącza elektryczne do współpracy ze sterom4kiem USEP Z1/W-

-3933 /prył4cze dla sygnałów wejściowych sterownika i sygnałów

wyjściowych/ - Z2/W-3933

- przyłącza elektryczne sygnałów wejściowych i wyjściowych do

współpracy ze sterownikiem do układów złożonych z jednostką

sterującą INTELSTER-PC-1K-COMPACT-Z3/W-3933, /

które opracowano i wykonani)) w ramach etapu 4 Az planu -probi.

.węzł:06.1/ zlec.U-23.64.03.

3.PRZEBIEG PROB

3.1.Przygotowanie stanowiska do urób.

3.1.1.Realizacja układu pneumatycznego w oparciu o elementy

INTEPNEDYN

Zgodnie z żądanym /zaprojektowanym/ układem pneumatycznym wg sche

matu /za1.2/t do budowy tego układu na stanowisku badawczym /przed

miot badli/ wykorzystuje się następujące jego zespoły /wg. załącz-

nika 1/. ,\

zespól Z-5813 zestaw urządzeń wykonawczych pneumatycznych

/cztery siłowniki/ wraz z elementami poboru informacji pneum

tycznymi /3'/ oraz zestawem elementów sterujących INTEPNEDYN

/2/ i elementami- Rączenia /4/.

- zespół programowania Z1-3933 z programerem pneumatycznym /7%.

- zespól zasitanba pneumatycznego.

Zgodnie ze schem6.tem pnetimatyczliym /za/.2A dokonano po/vień

przewodowych pneumatycznych /przew.polietylenowy 6 x 1/mm wykorz.

t -
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stując do tego zestaw szybkowtyków w stanowisku oraz odpowiednio

elementów/ rozgałęziających w zestawie płytowym elementów sterującfyc

po u-przednim dokonaniu doboru'tych elementów dla realizacji w/w

układu /element, PWBL-1 szt.5, eleme'nt PWELa szt.6, element PWELa-m

szt. 1. i element PWELk szt. 4 oraz przyciski pneumatyczne szt.3/,

z programs rem pne'qma-tycznym / jeCgo elementami wyjściowymi i napęd°

wym L.

lati-Iliokonaniate połączeń swpaimiirf Mwat.Zelementami poboru informacji
P

/przekaźniki położenia pneumatyczne/ i siłownikami pneumatycznymi.

zachowując zgodność wzajemnej korelacji oznaczeń wejść i
;

elementów / ich pisyłączyt,ze schematem / z oznaczeniami

cis /Załącznik 2A/.

Następnie zgodnie z programem podanym w załączrliku' 2B 'zaprogramowa

no programer pneumatyczny tzn. dla każdego położenia walca jako cle

mentu programującego zachowano wkręty zgodnie z w/w programem.

Stanowisko połączono z-blokiem zasilania, pneumatycznego przeWodem

w oplocie N16 x 1,5 /KG 2.2/.

wyjść

nci schema

1.1.2.19bo6koraca stanowiska badawczego ze_pterownikiem_USP.

Przy realizacji stanowiska wykorzystuje się następujące zespoły

/załącznik 1/ stanowiskat badawczego stanowiącego przedmiot badani

zespół Z-3813 zawierający zestaw dzterech siłowników pneumatycza

nych /1/ wraz u ze,stawem pneumatycznych przekaźników położenia

/3/ i eTementala łączenia /4/.

zespól zasilania pneumatycznego.

Sterownik USP zaprogramowany zgodnie z algorytmem zadanego cyklogra

mu prac7 siłowników /załącZ- nik 3/ połączono z siłownikami pneuma-

tycznymi i odpowiednimi pneumatycznyMi przekaźnikami położenia

znajdującymi sig na stanowisku badawczynilizgodnie ze schematem ukla

du./ załącznik 3/ zachowując zgodność oznaczeń .przyłączy przepustó
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W sterowniku z odpowiednimi oznaczeniami przyłączy elementów określ

nymi wg tablicy 1.oraz wykorzystując ezbędne potrzebne , rozgaIgini

ki w stanowisku badawczym.

TABLICA 1

Symbol elementu
fwg schematu
/za1.3/

xl

x2

• x3

Nr.przylącza
elementu
na stanowisku

Symbol przepustu
w sterowniku USP

r
Nr otworu
przepustu

I-

1

2 2

x4

x5

x6

x7

x8

xi

x2

. 2

2 .

T
KA1.11-1

3

4

5

2

2
J.

2
-r

4
-r

4

x3

.4

J.

4

6

7

8

13

13

14

x4

x5

x6

KA1.11 -2 .

x7

x8

Zasilanie Przewód M16x1,5
w bloku zasila-
nia

J

"i

' 4

15

15

16

KA2.1

1.6

MIM

2.1.3.Wsp6/praca stanowiska' badawczego ze sterownikiem USEP

Dla realizacji stanowiska do prób ze sterownikiem USEPy6/korzystuje
I

się" następujące zespoły stanowiska badawczego do układów złożonych

/załącznik 1/:
- Z-3813 wraz z zestawem elementów elektrycznych stykowych i elektr
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-zaworów /5/ i zestawem elektrycznych elementów poboru informacji

/mikroląc'zników /6// sygnalizujących położenie siłowników /1/.

- przybocze elektryczne sygnałów wejść „X" - Z1W-3933 do współprac

ze sterownikiem USEP

- przyłącze elektryczne sygnałów wyjściowych "Y" do współpracy ze

sterownikiem USEP
)
- Zespól zasilania pneumatycznego.

Sterownik USE P zaprogramowany zgodnie z algorytmem zadanego cykle-

•

gramu pracy siłowników /załącznik 4/ połączono odpowiednio z mikro

: łącznikami, i elektrozawora'mi przyłączami -elektryCznymi zgodnie z

tablicą 2.

TABLICA-2

iiiiiiiiiiiiiiiixxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx
r r

Przyłącze sygnałów wejściowych ' Trzyłącze sygnałów wyjściowyc
 i.. 1.. e- -1- r - 
Oznacz.elem. Schemat Nr przewodu Oznacz..elem.INr.przylocz
na stanow. przyłącza X na stanow. Izaciskowego

. i pinu ster 42a stan,
vownika '

Xi

X7*

4

z

3

6

7

8
10

E,11

Nr.prz
łącza
ste row
/pinu
i przy
łącza

u 

eff

5/12

4

, 3

E 4
bm3 _

E

ES14

426

13-i KW
IS I 8

--af7 -7: 
9
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Zgodnie ze schematem układu /załącznik 4/ na stanowisku połączono

przewodami pneumatycznymi siłowniki elektrozawory.

.1.4,W ó/raca stanowiska badawczego ze sterownikiem do układów

ułożonych z dednostka contralna.INTELSTER. 

Prgy badaniach sterownika dó układów złożonych Wykonywanych w ra-

mach zlecenia U-23.04.01 / sprawozd.nr.4264/ do -symuIacji pracy

modelowego .obiektu sterowanego /zautomatyzowanej rewolwerowki RVA-_

25/ wykorzystano następujące zob-poly stanowiska badaczego stanowi

cego przg-dmiot prób /załącznik 1/.

zespół 3813-Z wyposażony:w.zostaw.  przekaźników elektrycznych

stykowych /5/ do sygnalizacji sygnałów wyjściowych /stanów za-

łączania/ ze sterownika, w zestaw mikrołączników elektrycznych

gm do kontroli położeń /6/ siłowników pneumatycznych.

- zestaw programowania Z-3933 wyposażony w programator elektrycz-

ny /7/ dla symulacji obrotu głowicy regolwerowej.

Symulację obrotu głowicy rewolwerowej wykonano w ramach prac zlec.

_U-23.04.03 celem uzyskania możliwie pełnej symulacji pracy sterowa

nogo obiektu /zautomatyzowana rewolwerówka RVA-25/ za pomocą storo

nika, badanego w 'ramach zlec.U-23.04.01.

Opis przygotowania stanowisk-a do prób zb sterownikiem / bez syniula

cji obrotu głowicy rewólwerowej/ budowanego w oi)arciu o zespoły,

stanowiska badawczego / przedmiotu badań n/n pracy/ szczegółowo

podaje sprawozdanie nr 4284 pkt.2, w niniejszym opracowaniu podano

realizację symulacji obrotu głowicy re'wolwerowej.

W układzie obrabiarki RITA-25 obrót głowicy rewolwerowej wykonywany

jest automatycznie po wycofaniu suportu rewolwerowego na drodze

sprzężenia mechanicznego.

Położenie głoWicy reWolwerowek /załącznik 5/ kontrolowane jest

poprzez mikro*yIączniki 3111i E1171 zaś położenie suportu rewol-

• / -
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.-werowego, w którym następuje obrót głowicy kontrolowane jest

poprzez mikrowy/ącznik W103./3103=1/ Przesuw suportu rewolwero-

wego w kierunku wrzeciona możliwy jest jedynie wtedy; gdy obrót

głowicy zostanie całkowicie zakończony, co sygnalizowane jest

załącznikiem mikrowylącznika 3117 /W117=1/. W czasie wykonywania

obrotu /3117=0/ z pozycji n —w n + 1 przez głowicę rewolworpwą

następuje przełączanie programatora na pulpicie sterownika zauto

matyzowanej obrabiarki i wybór kolejnego zadanego dla poz. n+1

-podprogramu, wg którego przeprowadzanAróbka.

Działanie w/w mechanizmu wipodanego algorytmu zasymulowano na

stanowisku Agprzy wylcorzystaniu programera pneumoelektrycznego

w następujący sposób:

Mikrowyłączniki 3116 i 3117 w programerze /na elem.nr.1 i elemen

nr 2/ załączone są, zderzakami walca /elementu programującego/

zaprogramowanego wg tablicy 3.

TABLICA 3

Program programer.
r T ' 

POZ. A Zderzaki mi 3116 3117•
walca progro na walcu progr. /elem.I w progr. elem.nr.II w pro
 4 

' •1  2  3  4  4 

1
2

.3
4
5
6
7
8
9

10
11
12

. 13
14
15
16
17
16
19
20
21
22

•

•

•

•

•
Mikrowyłączniki /stan sygnałów/

1
O
O
O
O
O
1
O
O
O
O
O

O
O
O
O
O

O
O
O

1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

1
1
1
1
1
1
1

Ylo6\/
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c.d.tab1.3

1 3 4
4 

23
24

•

•

O
O

1
1

-4 
dla 31161 dla 31171

4  4

Pozycjom głowicy 1 4- 6 odpowiadają zatem następujące pozycje walca

programującego 1+6; 712; 13+18; 19i24.

Sposób programowania bębna programatora nie pozwala nau uzyskanie

zmiany stanu mikrowyłącznika 3117 w czasie obrotu bębna. Aby uzyskać

Wane przerwanie sygnału E117 wprowadzono układ.

Połączenia elektryczne wykonano przewodem łączącym stanowiącym

wyposażenie stanowiska badawczego do układów złożonych.

2.2•Sprawdzenie działania układu Rneumat.z programerem 

Po zmontowaniu układu zgodnie ze schematem /załącznik 2A/,oraz

przygotowaniu stanowiska badawczego wg opisu pkt.3.1. wykonano spraw

-dzenie - pracy układu w cyklu automatycznym, blokadę STOP, oraz wa-

runki przygotowania do pracy po działaniu blokady STOP. Stwierdzono

zgodność pracy układu zamodelowanego z zadanym algorytmem pracy

/załącznik 2A/ po wykonaniu kilkunastu cykli pracy przy ciśnieniu

zasilania w zakresie pd 0,4 - 0,6MPa.

Wynik sprawdzenia pozytywny.

3.3.Sprawdzenie modeloweao układu sterowania ze sterownikiem USP. 

Na przygotowanym stanowisku do próby /wg opisu pkt.3.2a z podłączo-

nym sterownikiem USP / zaprogramowanym wg zadanego algórytmu eprac:i

za1.3/ sprawdzono działanie zamodelowanego układu pneumatycznego

w cyklu automatycznym na zgodność z zadanym algorytme prapyurzą-

dzeń wykonawczych, w zakresie ciśnień zasilania od 0,4-0,6MPa.

Wykonując kilkanaście cykli roboczych. Wynik prób poz:.vtywny.

713
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3.X.4.82rawdzenie modelowev układu ze sterownikiem USEP

Podłączony sterownik USEP z zaprogramowanym.układem dla realizacji

algorytmu pracy.wg załącznika 4 ze stanowiskiem /wg opisu pkt.3.3.

zasiłono ciśnieniem o wartości 0,6MPa i prądem z sieci 220V/50Hz

a następnie wykonano sprawdzenie działania układu elektro-pneumat:y

czne)p na zgodność z

automatycznym, przy

nie powtórzono przy

zadanym algorytmem pracy /załącznik 4/ w cykll,

kilkunastu cyklach roboczych. następnie bada-

ciśnieniu zasilania 0,4MPa. Stwierdzono popra-

wną'pracę zamodelowanego układu zgodnie z Zadanym algorytmem prac

Wynik prób pozytywny.

4.Wnioski

Przeprowadzone badania stanowiska wykazały :

spełnienie jego funkcji w zakresie praktycznej realizacji i

sprawdzenia układów pneumatycznych złożonych tj. budciwanvh w

oparciu o sterowniki sekwencyjne pneumatyczne USP;

- spełnienie jego funkcji w zakresie realizacji i sprawdzania

układów złożonych elektro-pneumatycznych tj.budowanych w opar-

ciu o sterowniki sekwencyjne elektryczne USEP.

- sprawdzenie jego funkcji w zakresie budowy układów pneumatycz-

nych złożonych opartych o programer pneumatyczny.

- poprawność współpracy jegp ze sterownikami do uk/adów złożonych

posiadających jut zaprogramowaną jednostkg centralną INTELSTER-

PC-1K-COMPACTo gdzie możliwa jest realizacja złożonych układów

elektropneumatgoznychw poprzez symulację pracy projektowanego

automatyzowanego obiektu.

paa programowania jednostki centralnej INTELSTER-PC niezbędne

będzie wyposażenie stanowiska badawczego do układów złożonych

w :

- jedrlostkę testująco-programującą UTP

- programator pamięci'REPROM PRISS-10
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- magnetofon kasetowy stereofoniczny

- drukarka DMZ-I80

- lappa kasowania pamięci REPROM

Zakupy te / jest to aparatura krajowa/ możliwe są do realizacji

drogą grodków inwestycyjnych, ponieważ wykorzystanie w/w apa-

ratury ma charakter szerszy i wiąże się z projektowaniem w

MERA-PIAP sekwencyjnych układów sterowania maszyn i urządzeń.

"15
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