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1.Stanowisko badawcze do uktaddw zloZonych
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""2ASterowanie pneumatyczne czterema siZownikami przy uzyciu

elementéw INTEPNEDYN / schemat funkcji/
2B.Program wprowadzany do programera pneumatycznego dla uktadu
wg zal.2A o ) |
3.Uktad sterowania pneu@at.przy uzyciu ste?ownika Usp |
. /schemat/ | ) .
4 Uktad elektro—pneumat.przy uzv01u sterownlka USEP _
5 i 6. Symulacja pracy gtowicy rewolwerowej w badaniach wspb k-
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"1.PRZEDMIOT BADANIA
Przedmiotem badani jest stanowisko badawcze do budowy i sprawdzenia
dziatania ztoZonych uktaddw pneumatyéznyoh i eiektropheuhatycznych

projektowanych w oparciu o uniwersalns sterbwniki USPT;'USEP; USEL i

ster.zjednostksg centralné INTELSTER-PC-1K6COMPACT z wykorzystaniem

elementéw i urzgdzeni INTEPNEDYN.- '

W/w stanowiko /zatgcznik 1 / sktada sig z @

- zespotu Z-3813 zawier;jqcego urzadzenia wykonawcze pneumatyczne 71/,
pneumatyczne elemanty INTEPNEDYN Qraa Z eleméntami tgczenia przewo-
dowego /2/ zabudowane w formie piytowej dla sterowania urzgdzeniami
wykonaweczymni, elementy pneumatyczne poboru inforﬁaoji /przekazniki
.potozenia /B/fé%ygnalizacji potozenia urzadzen wykonawczyc@éaa&z
systemm elementdéw do szybkiego laczenia’/4/, wymienny odpowiednio
7 zestawem elementdw pneumatycznych zestaw elementow elektrycznych
stykowyoh i elektrozawordéw /5/ wra% z ‘elementami do %aczenia prze-
wédowego i mikroprzetacznikdéw elektrycznych /6//elektryczne elementy
pdboru informacji/, pracujacych przy zasilaniu pradem stakym o na-
pigciu'2¢v. ' ' .

' = z8sSpoiu programowania Z21-3933 wyposaéonego w programator elektro-
pnéumatyczn& /7/ 24-0 pokozeniowy z 10-ma elementami wyjSciowymi
/ pneumatycznymi i elektrycznymi przekafnikami potozénia/, ktdrego
elementem.programujqcym jest walec w wkresanymi w kazdym pokozeniu
walca odpowiednio koikami programujgcymi napedzany sitownikiem
pneumatycznym Sferowanym pneumatycznie lub elektrycznie / poprzez
elektrozawdér/, jak réwniez wyposaZonego w matryce diodoﬁq /87 e

- zespoku urzgdzel wykonawczych elektrycznych gilnika kfokowego
EDS-20/02-3933/ wraz ze sterpwhikiem mocy AD1-2C-01/02-3933/ i

silnikéw pradu przemiennego /24-3933/.
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- zespotu stycznikdw elektrycznych /Z2-3933/ do steroWania silnikas

- mi pradu przemiennego .

i

- zespoiu zasilania.pneumétycznego w.zakresie cidnien 0,4-0,6MPa.

W trakcie realizacji etapun4 zlec.U-23.04.03 aparature stanowiska

badawczegb'do uktaddw zZozonych uzupeiniono zakupujac

- jednostke sterujgca INTELSTER-PC-1K-COMPACT, zastosow;ng W uniwe r
salnym sterowniku do ukladéﬁ zkXozonych /opracowanym w ramach zlec
U—23.04.0i/ z przewidywanym przeznaczeniem jako wyposazenie w/w
gtanowiska dla'praktycznej realizacji metod szybkiego pr‘o,je'ktowa-—ji

nia uktadu / temat prac w etapie 5 /wg planu probl.wezt.06.1 zlec

o> .

U=23.04.03/

-

2.‘qeomm ZAZOZENIA PROGRANU BADAN
Celem przeprOWadzonych badaii byto dokonanie sprawdzenia przydat-

>n0501 stanow1ska do reallzacgl uktaddw pneumatycznvch i elektro~

pneumatycznvch 0 roznvm stopniu zkozonoscl.

Badanlaml w w/w etapie objeto \

a/zbudowanie na stanowisku przvkkadowo zaprojektowanego ukléﬁu ‘
pneumatycznego, z programowaniem i sprawdzenie jego dziatanla wg
'wytypox{vanego Programui. pizy viyciv pregramera. pngbma{-\/czne%a.

b/wspélpraoa stanowiska badawczego z uniwersalnym sterownikiem seki
wencvgnvm pneumatvcznym USP dla sprawdzenla dz1alan1a uktaddw zTews
pneumatycznymh realizowanych za pomocg urzadzenla USP.

c/wspdipraca stanoW1ska badawczego Z unlweroalnvm sterownlklem sek-
wencyjnynm USEP dla .sprawdzenia dziatania ukladow elektropneumaty-
cznvchﬁnggihgramowanvch W urzqdzen:u USEP

d/wspékpraca stanowiska ze sterownikiem do gkladéw rtozonych
/zawierajacym gako czesSé centralng jednostke sterujgca INTELSTER-
PC-1K~-COMPACT/ celem sprawdzania budowanego uklgdu.steroﬁania

e

automatyzowanégo obiektu, poprzez symulowanie pracy zautomatyzows

,
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-nego modelu obiektu, ktérego progfam.sterOWania realizuje w/w

sterownike

Dla realizacji powyzszych celdw jako modelowe'zaprbjektéaanie uk

dy ‘ '

a/ste}owanie gneumatyqzne ruchem cztergdh gitownikdéw pneumatyczny
oparte o elemaby IﬁTEPNEDYN, ktéregﬁ program realizije sie na '
-brograma#grze pneumatycznym / cyklogram pracy ufzadzeﬁ wykonaw-
czych 1 aphemaf pneumatyczny podano w zakaczniku,?A,~program ste

{ . s
rowania wprowadzony do programgbera preumatycznego podanc w zaz

Ve . “

czniku 2B/. .

b/sferowanie prneumatyczne braca czterech sitownikdw pneumatycznyc
przy uzyciu uniwersalnégo sterownika gneumafycznego USE, ktdrego
program sterowania realizuje wymagany cyklogram pracy urzadzen
wykonawezych /c&klogram'pracy urzadzen wykonawézych i schemat
-ukiadu podano w zataczniku 3/.
c/sterﬁwanie elektro-pneumétyczne czterema urzadzeniami Wykonawbz,
mi, pneumgtYGznyﬁi przy uzyciu uﬁfﬁersalnego sterownika elektro-
pneumatyéznego USEP EapfbgramOWanego‘Wg zgaddnego cyklogramu prac
W/w ﬁrzadiénia /cyklogram pfacy i schemat uktadu podano w zatacy
niku 4/. | :
W éakresie oceny przydatnbéci étanéwiska‘do wspékpracy ze sterow-
nikiem do ukiaddw ztozonych /patrz p.djetapu badgﬁ] 2 jednostke
centralng INTELSTER-PC-1K~-COMPACT jako reprezentatywne,przyjeto
préby modelu w/w sterownika realizowane ﬁ ramach zlec.U-23.04,01"
/etap 2 sprawoédanie nr 4284/, w ktdrych s%anowisko badawcze stan
wigce przedmiot badafd w -£n/n prasy zastosowano do budowy stanowis
ka éymﬁlujqcego_pracg zautqmaﬁyzowanej przy pomocy sterownika dﬂ
uktadow nleonych tokarki rewolwerowe] RVL-63 jako obiektﬁ mode 1o
ﬁego,Jwykonugac dodatkowo symulacje.sterowania obrg$u gtowicy
Tewolwe rows Pezebieq ¢ wyiike prob omdwione 2ostaly w wjw sprowozdaniv.
/ pkt. L/ h . o . )




Dla;realizacji zatozonego’ programu badan stanowiska badawczego do

uktadow zkoZonych’nzupelniono aparature stanowiska o zestaw pray-

taczy elektrycznych @ | \

- przytgcza elektryczne d&iwspélpfacy'ze sterownikiem USEP Z1/W-3S
-3933 /przyiscze dla sygnakéw wejsciowych sterownika i sygnakdw

wyjSciowych/ - Z22/W-3933

-

- przytgcza elektryczne sygnatéw wejsSciowych i wyjSéiowych do
. wspdipracy ze sterownikiem do ukkadéw zkozonych z jednostka

steriujaca INTELSTER-PC-1K-COMPACT-Z3/W-~3933,

ktére opracowano i wykonanh w ramach etapu 4 /wg planu probl.

) wea 1006 . 1/ zlsc .U—23 . d4-303 .

- 3.1.Przygotowanie_stanowiska_do_préb._

3.1.1.Réalizacja uk¥adu pneumatycznego w oparciu o elementy ' -
INTEPNEDYN ; -

Zgodnie z zgdanym /zaprojektUWanymy ukzadem ppeumatycénym wg sche

métu /zal.é/'do budowy  tego ukzadu na stanowisku bagawczjm /przed

miot badan/ wykorzystujé ste nastgpujaée jego zeépoiy /wg. zatgcz—

nika 1/. | o - : ~

- zespdt Z-5813 zestaw urzadzeid wykonawczych pneumatycznych

\ /cztery silowniki/ wraz 2z elementami poboru informacjl pneum
tycznymi /37 oraz zestawem’elemegtéw stérujacych INTEPNEDYN
/2('1 elementami- taczenia /4/. | '

- vzespé& programowania Z1;3933 Z programerem pneumétycznym /7%,

- zespSt zasitanba pneumatycznego. ‘

Zgodnie ze schqmétem pneumatyczrym /zat.24 dokonano poktgczen

przewodowych pneumatycznych /przew.polietylénowy 6 x 1/mm wykorz:




stujac do tego zestaw szybkowtykdw w stanowisku oraz odpowiednio
elementdw rozga1921aaacvch w zestawie ptytowym elementow sterujgcyc
po uprzednlm dokonaniu doboru’tych elementéw dla reallzacgl w/w
uktadu /element, PWBL-1 szt.5, element PWELa szt.6, element PWELa-m
ézt. 1 i element PWELk szt. 3 oraz przyciski pneumatyczne szt;B/.
Zz programerem pneqmafycznym / jego eleménfami wyjSciowymi i napedo
wymd /.- | . p |
P&'Bpkonan:hw po&aczen SERRekow shez. ,zelementami poboru. 1nformao;11
/przekaZniki potozZenia pneumaﬁyczne/ll 81kown1kam1 pneumatycznyml.
zachowujac.z%pdnoéé wzajemne j kPrelacji oznaczen wejéé i wyjéé
elementdw / iqh przyiquysze schegatem / z oznaczeniami ng schema
cise /éélacznik 25/, . ‘

Nastepnie zgodnie 2 programem podanvm W zachznlku 2B ‘zaprogramowa

no programer pneumatvoznv tzn. dla kazdego potozenia walca jako ele
nentu programugqcego zachowano wkr@tv zgodnie z w/w programem.
-Stanow1sko polaczono z "blokiem za511an1a pneumatycznego przewodem

w oplocie M16 x 1,5 /KG 2.2/.

2ol 2.Bsongraoa gtanowisgka badawczeg_ ze_sterownikiem USP.

Przy realizacji stanowiska wykorzvstuje sie nastepujgce zespoty

/zatgcznik 1/ stanOW1skab badawczego stanowigcego przedmlot badani

- zespot Z-3813 zawierajacy zestaw czterech si¥ownikdw pneumatycza
nych /1/ wraz n zqsta@em pneumatycznych przekaZnikdw poko?enla
/37 i elementami taczenia /4/. '

~ zegpdk zasilania pneumatycznego.

Sterownik USP zaprogramowany zgodnie'i algorytmem zadaneéo cyklogra
mu pracy gi townikow /zalqcénik 3/_p01qczono z sikownikami pneuma-
tycznymi i odpowiedhimi pngumatycznymi przekaZnikami potoZenia
znajdujacymi sig na stanowisku hadawczym zgodnie ze schematem ukia

/

du / zaktacznik 3/ zachowujac zgodnosé oznaczeh przygczy przepusté

/ | 8
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w sterowniku z odpowiednimi oznaczeniami przytaczy elementdw okresl
nymi wg tablicy 1.oraz wykorzystujgc niezbedne potrzebne-  rozgatesni

ki w stanowisku badawczym.
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Dla realizacji gtanowiska do préb ze sterownikiem USEP/W&k?rzystuje
sie nastepujgce zespoty stanowiska badawczego do uktaddéw zZoZonych

/zaktacznik 1/:

- Z-3813 wraz z zestawem elementdw elektrycznych stykowych i elektro
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~-zaworéw /5/ i zestawem elektrycznych elementéw poboru bnformacji

/mikroladznikéw /6// sygnalizujacych potozenie sitownikéw /1/.

- prz&ﬁqcze elektryczne sygnatdw wejéé-"X? - Z1W-3933 do wspdiprac
ze‘stexownikiem USEP . ‘ o

- przykgcze elektryczne syénaiéw wyjéciowych "Y" do wspdipracy ze

" sterownikiem USEP/- zaspbt zasilania pnéumétycznego.

Sterownik USEP zaprbgramOWany zgodnie z algorytmem zadaneg9 cyklo—

gramu pracy éilownikéw /zatgcznik A/ poiqczono,odppwiedﬁio 7z mikro

:chznikami; i elektrozaworami przylaczami'elektrycznymi zgodﬁie Z

tablicg 2. '
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- przewodami pneumatycznymi sitowniki & elektrozawory.

U-23.04.03 pelem uzyskania mozliwie peinej symulacji pracy sterowal

'realizacj@!symulaqji obrotu gtowicy rewolwerowej.

. : TS~ )
W uktadzie obrabiarki RVA-25 obrdét gkowicy rewolwerowej wykonywany

- 10 -

Zgodnie ze schematem uktadu /zalacznik 4/ na stanowisku potgczono |

Prygy badaniaEh sterownika do uktaddw zlquhych Wykohywanych W ra-
mach zleqenia U-23.04.01 / sprawozd;nr.4284/ do ‘symulacji pracy
mode lowego .obiektu gterowanego /zautomatyzowane j rewolwerowki RVA-;
25/ wykorzystano nastepujace zespoty stanowiska bada&czego stanowié
cego przedmiot pféb'/zalacznik 1/ ¢ - ?
- gzespot 3813-2 wyposaZoﬁy:w.zestaw przekaénikéﬁfelektrycznych-
stykowych /5/ do sygnalizacji sygnatéw wyjsciowych /stanéw.za-
taczania/ ze éterowﬁika, w zestaw mikrokgcznikow elektryczn&ch _
#w do kontroli poktozend /6/ sitownikdw pheum%ﬁycznych.
- '%gsfaw bfogramOWania Z-3933vaposaZony w)p?ogramator elektrycz—
hj /7/ dla symulacji obrotu gtowicy rewolwerowej. '

Symuiaéj@ obrotugtowicy rewolwerowej wykonano w ramach prac zlec.

nego obiektu /zautomatyzoﬁana rewolwe réwka RVA-25/ éa pomocg steroy
nika, badanego w ramach élec.U—23.04.01. .
Opis przygotowania stanowiska do préb z@ sterownikiem / bez Symulg-
cji obrotu gloﬁicy‘rewbiwerowej/ budowaﬁego w oparciu o zespggy,
stanowiska badawciego / przed&ibtu.badaﬁ n/n praoy} szczegotowo

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

jest automatycznie'po wycofaniu suportu rewolwerowego na drodze
sprzezenia mechanicznego.
Pokozenie growicy rewolwerowek /zakgcznik 5/ kontrolowane jest

poprzez mikrodytaczniki E11% i E117, za$ polo%enie sdportu rewol-

e




- N -~

.-Werowego, W ktérym nastépuje obrét gtowicy kontrolowane jest

poﬁrzez mikrowytacznik ¥103./E103=1/ Przesuw suportu rewolwero-
wego w kierunku wrzeciona moZliw& jest jedynie wtedy, gdy obrét
gtowicy zostanie calkowicie zakodczony, co sygpalizowane jesj ‘

zatacznikiem mikrowytacznika E117 /F117=1/. W czasie wykonywania

. obrotu /E117=0/ z pozycji n —-» n + 1 przez giowiceg réwolwerpwq
nastepuje przetgczanie programatora na pulpicie sterowniké zauto
matyzowanaj obrabiarki i wybdr kolejnego zadanego dla poz. n+l
poaprogramu; wg ktdrego przeprowadzandé%%rébka.

Dziakanie w/w mechanizmu wqpodénego algorytmu zasymulowano na
stanowisku x pPrzy wykorzystaniu programera pneumoelekirycznego

“w nastepujgcy sposob:

Mikrowyktaczniki E116 i E117 w programerze /na elem.nr.1 i elemen
nr 2/ zataczone sg zderzakami walca /elementu programujacego/
Zaprogramowanego wg tablicy 3.

TABLICA 3 o \

. G W o S i W S W M ot Sevd Sah Gum

q
1P0z. 'Zderzak1 ng | E116 ! E117
:walca progr.Lna walcu progr.n/elem Iw progr.i elem.nr.II w prog
___________________________ E S N
I T - T— | L I
AT ;
L3 . 0 % 1
: 4 } [ : 0 - } 1
! 2 | . i 0 | 1
L Do ] | !
; e 1 . 0 i 1
i 9 1 . ] 0 i 1
! 10 ! . H 0 ! 1
] 11 - . 1 0 i 1
1 12 | . 1 0 : 1
} . 13 : . . : 1 ' 1
L S | !
5 .
A Do 0 ; 1
: 17 l e 0 i 1
! 18 ' . : 0 ' 1
i 19 1 . . ! 1 ! 1
: 20 - 0 | 1
1 21 I . I 0 : 1
; 22 : e 0 .
! 1 1 1

i
i
¢



Cod.tablcj .

e ———————— e ————————— o ———————————— et LU

i 1 2 1 { 4

| T pomT T et S

e 23 1 1 0 { 1

i 24 | 0 i 1

e e e e e e e e [ e o ————— o e e e e A e e e e
! dla B116! dla E117)
I S 4

[0

Pozydjom gtowicy 1 < 6'odpowiadajq zatem nastepujgce pozycje waloa
programujgcego 1463 T=12; 13+18; 19324, |

Sposdéb programowania bgbna programatora nie pozwala nau uzyskanie
zmiany stanu mikrowytscznika E117 w czasie obrotu bebna. Aby uzyskad
zgdane przerwanie sygnatu 3117 wprowadzono uktad.

Potgczenia elektryczne wykonano przewodem taczgcym stanowigcym
wyposazenie stanowiska badawczego do uktaddw zkozonyche.
Wk »

3e2sSprawdzenie dziatania ukradu pneumat.z_ programerem

I S S e D e G e S G A ey G T G S ELD AND BN S S THS G WS Smb Sm Sun W s Sus G e et e S = T e et S s S S e = an v

Po zmontowaniu uktadu égodnie ze schematem /zakacznik 24/,oraz
przygotowaniﬁ stanowiska badawczego wg opisu pkﬁ.3.1. wykonano spra
~-dzenie pracy uktadu w oyklu automatycznym, blokade STOP, oraz wa-
runki prz&gotOWania do pracy po dziataniu blokady STOP. Stwiérdzono
zgodnoéé pracy uktadu zamodelowanego z zadanym algorytmem pracy
/zatacznik 2A7 po w&iohaniu kilkunastu cykli pracy przy cisnieniu
zasilania w zakresie pd 0,4 - 0,6MPa.,

Wynik sprawdzenia pozytywny.

Ton e S0 o o e Sy e U G GE G e S e (D feat oD St S A el A S T SO G S SN D N U SR G GUD gy W S Sl ek G SR Sau Rl s GFR WP D GRS WS S S D G =D NI W) LD G (N GRD Sm W e e
- . -

Na przygotowanym stanowisku do préby /wg opisu pkt.3.2./ z podiaczo
nym sterownikiem USP / zaprogramowanym wg zadanego algdrytmu’prab&
zat.3/ sprawdzono dziatanie zamodelowansgo uktadu pneumat&cznego

w cyklu automatycznym na zgodnosé z zadanym algorytmed'praéytﬁrqut
dzef wykonawczych, w zakresie cidniedl zasilania od O,4—O,6MPai

Wykonujac kilkanaécié,oykli roboczych. Wynik préb.poZ&tywny.




- 13 - -

-

Podtgczony sterownik USEP z zaprogramowanym uktadem @la realizacji
algorytmu pracy wg zatacznika 4 ze stanowiskiem /wg opisu pkte3e3.
zasitono ciénéeniem o -wartosci 0,6MPa i pradeﬁ z sieci 220V/50Hz

a nastepnie wykonano sprawdzenie dziglania uktadu elektro~pneumat;
cznego na zgddnoéé z zadanym algorytmem pracy /zatgcznik 4/ w cykl
automatycznym, przy kilkunastu cyklach roboezych. Nastepnie bada-
nie powtdrzono przy cisnieniu zasilania 0,4MPa. Stwierdzono popra
wnag prace zamodelowanego ukzadu zgodnie_z zadanym algbrytmem prac

Wynik'préb pozytywny.

 A.Wnioski

Przeprowadzone badania stanowiska wykazaty ¢
—— gpe tnienie jego funkojil w zakresie praktycznej realizaéji i
sprawdzenia uktadéw pneumatycznych ztozonych tj. budowanych w
oparciu o sterowniki sekwencyjne pneumatyczne USPj )

-~ gpetnienie jego funkcji w zakresie realizacji i sp?awdzania
uktaddéw ztozZonych elektro-pneumatycznych tj.budowanych w opar-
ciu o.sterowniki sekwencyjne elektryczne USEP,

- sprawdzenie jego funkcji w zakresie budowy uktaddw pneumatycz-
nych ztozonych opartych o programer pneumatyczny.

- poprawno$é wspéipracy jegp ze.sterownikami do uktaddéw zZoZonych
posiadajacych juz zaprogramowang jednostke centralng INTELSTER-
PC-1K-COMPACT, gdzie mozliwa jest realizacja ztozonych uktadow
e lektropneumatgcznych, poprzez symulacjé pracy projektowanego
‘automatyzowanego obiektu. ' |

Dia programowania jednostki centralnej INTELSTER-PC niezbgdne

bedzie wyposazenie stanowiska badawczego do pkkadéw zkozonych

w3 . .:,

- jednostke testujgco-programujgcg UTP

~ programator pamieci” REPROM PRISS~10

Al
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- magnetofon kasetowy stereofoniczny

- drukarka DMZ-1E0

- lappa kasowahia pamigci REPROM

Zakuﬁy te / jest.to aparatura krajowa/ mozliwe sg do realizacji
droga Srodkdéw inwestycyjnych, poniewaz wykorzystanis w/w apa-
ratury ma charakter szerszy 1 wigze slie z projektowaniem w

MERA-PIAP sekwencyjnych uktaddw sterowania maszyn i urzadzen.

A5
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1.Pokgczenie piecioma wstgszkami pﬁzewodéw TLWY10 x 0,35 wdX.2000mm
lutujac wstgske do stykdéw 1 - 10 gniazda poz.81 nastepng 11 - 21
itd. do potgczenia ze wszystkimi stykami 1 do 50.

2.Korfice wolne ocynowaé i ponumerowaé / oznaczyé / mgodnie z pray ta-
czeniami przewoddéw do gniazda poz.0.1.

3.Kofcowki lutownicze ookonid kosmulkami olejowymi & 1,5.
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02 Oslora katona 03/50 03 (Waz oslony PCH /5 xg5)
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T J = O4(Proetod 5xTtwY

10%x0,35 ) |

s ~ 2000 mm.

1.Pokaczenin pigcioma wstgzkami TIWY10x0,35 o d%.2000 mm lutujgo
watazke do stykdéw 1 - 10 nastepng 11 - 21 itd. do potaczenia ze
wszystkimi stykam?'. od 1 do 50.

2.Kofice wolne przewoddw ocynov-{aé i ponumarowadé /numeratorami/ zgodf;ie
z przyiaczeniem przewoddy dd siyku wityku poz.01.

3.KoAcéwki lutownicze oskonié ;}coszulkami olejowymi @ 1,5.
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3.Konicéwki lutownioze..ostonié koszulkami olejowymi # 2.
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