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Podstawy opracowania koncepcji tcchnieznod Lkonfiguracji robota
PR=02 do obstugi prasy PXW-200 sq ugtalcnia tocimniczne zawvarte
w pidmie FPA=PLASO:AT znak:T/16/85 2z dnia 85-01-28.
Podstawcwe ustalenia zawarto w tyn pisnie to:

- zakros drcdnie praygotovck w granicach # 30400 om

- £asa praygotovii i 3 kg
- c2a3 cyklu robocuogo G+12 s -
- yydajnosé i 5+10 szt/nin,

- wylkenanic wspornikéw pod - podajnil § odbiornik oraz sasob-
nika na przygotdéuizi nalesodé bedzie do FPA«PLASONAT,

Schemat stanowiska przedstawione na rysunku 1, Stanowisko skiaw
da sig 2z nastepujacych podstawowych urzadzoris

A

= prasy PX§-200 /1/ przystgsowanej do wopdipracy z roboton
przomyslawym PR=02, .

- robota praciysioveso PR-GQ, ktoroge czedé manlpulacyjna PO=
izielona zostaza na dwa Aicqueﬂne zéspoly- podajqcy 1 odbie=
rajacey, -

= zasobnika przygotéwek /10/,

- pojomnila wyrebdw Juyprasok/ /i11/,

- hariery zabozpicczajacod.

~

-~

aobot - "podajnik" stusdy do zaladowania prasy, pobierajac pray-
gotoulkg 3z uascbniha i proonossae ‘@x do gniazda matrycy prasy.’

1iobot - "edb;crak" stuay do rozZadowania prasy, wyjnujoe.wypras
ke 2z gniquﬂa natryecy 1 wvrzucajae jg do noJcmniLa Wy rohow,

Zasobnik praygotdéwek wyposasony Jest w czujnik, sygnaliuujﬁcy
obaecnodé lub brak praygotéviii w mxcjscu,pobrania przez robot

- "podajnik", Robot "odbicrak" wyposaiony jost w czujnil, sygna-

1iznjacy obacnoddé lub bralk wyprashki w zacisnigtych szczgliach
chwytala, Robot P02 storowany Jjest za pomocg uliZadu stCrowa-
nia typu PH—O°/ 5DMs Uklad storowania robota Jest uiadem nad-
rzodnym dla calego stanowiska, Oznaecza to, 40 Opricz bouposred-
niogo sterowvania ruchani czgsci canipulacyjncj robota uruchania

~




~~

‘prase oraz roalizuje wymééaqw logike dzialonia obwoddw prograe |
mowych uzalc nien, blokad 1 sygnaliuacji. ‘ ) -

¢zoded manipulacyjne robota PR—O“ przykrecone s8g do dwich
wspornikéw /87 1 /9/, zamoeowanyoh na korpusie prasy.-

Bbriora abozpiceuajwca powinna nioé wysohasc 1300 mm i byé
ponalovana w ezarno=iiétte” paoy /rys. 1/. Ustawicnie bariery -
wohollstanoviuka porinno unaemo&liwié praypadlove wtargniecie

—_— ; (

080b w obszar ﬁracy rohota.
[ L

Alteynatywng Loafigurach do pokazono} na ryse 1 noze byé lone
~ giguracjia ziozona B awiéch lﬂentyeunych robotéw "podajnika™ %
npdbieraka® . Kauay Z tych robotéw ma budowq tahg jaL robot
 "odbierak” poliazany na ryse 1. Konfiguracja taka mode byé -’
tasssa’ /brak nodutun MD240°/ niz ta, ktérg pokazano ng rys. 1.
Dymapano Jest cdpovicdnle ugy tuowanieo uasobnika pro ygotowek.
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. . 24 Opis eleomontéw stanowiska . g ' ‘ R

-2 1. Prasa PXV-EOG : . . J

Prasa z waha3°01 matrycq PXV7-200 wyproduliewana - éostald,przcz'
Fabryke Pras Autonotyezayeh PONAR-PLASOYAT wWarszowies

Og’s Jogj budowy, uauﬂLJ aaiakania 1 obslugi zavarty jast w

~ . odnoséncd aokumentacji tochnleanc-rachovoj.,

Prasa zastosowana w urouotyzovanym stanewishu zogtanie pruy-‘
stosowana do wspéipracy z rohoton przemyelowym PRe02,
_Adaptacja ‘prasy polegaé bedate nal '

- wyposazeniu prasy w dwa vispornili szuaqce do instalowania
o czosci manlpnlacyjnej rohota,

wuparnl i to pawinny zapewniau nozliwodé mocowania coodel
manipulacyjnod robota PR-02 w polozoniu polkazanym na rys.

- ﬁybrowaazanin\z ukiada sterowania prasy wej)sé 1 wyjsé
elaktryeznych sprzogaaqcych prace z rohotom.

Opis tych wcjsc 1 wy3sé zawarty Jest w dalsuej czgéci
niniojsgpgo opracowvania, -
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" ezujnlk indukeyjnoy .
‘- gtyliowy prpclaounik drogowy lub krancowy.

'wania stosowane 83 2z reguly uasobnihi Zz grawvitacyjnyn podawa
nicn acmu. Lo L , ’

2430

- o?jmtauogo typ MD2402, roalizujacogo-‘ohrét ramonia w pkas‘_

’

- olo&tronicznogo uh&aﬂu .atorowania typu PR~O“/b?

'praey z prasay DPX{7=200 Jest Przemys*owy Inoiytut Autoantyki -

Zasobnik pr ygotowck - ' L

Na prasie’ Pﬁh-é@@ prasowame 83 .praycotévizi w ksatatele walca'
) maksymalneg érodnxey 100  m. Po ich magazynowania i wyda=

Nle”ale snie od rﬂdﬂﬂjﬂ‘kOﬂutFULGJl zas obnﬁka praygotdulkl pb-;
‘wnnny byé wydawano na wyjdcin pojedyiiczo, Jednoznaecsnie, najd
lepieJ tak aby od pruygotowmi byta skierowana pionowu.

Zasobﬁxk powinien byé wyposalony w czugnih 8 elcktryeznyn -
ﬁyjéciam biernym,/sygnaliuudqcy ‘do nitradn sterowania rebota
obcenodé lub brak detalu w miojscg pobrania go prgez.rabgt.
oz byé zastosowane altornatywnie trzy rodzaje ozujnikéws

- -czijnik fotoelekiryczny

- ~ . ) p

Robot praemyskowy P02 - ) o

Rlobot przemystowy PR-02 skiada siq g dwdeh pudstawuuych uL&a‘
aozrs . , N

—'czqécl’manipulaeyjncj shbudowance) 2z duupolozeniowych modu- ;
léw~ruchamych systomu'PR~0° ‘

Proaucentom b 4 aostawcq robota Pl=02 dostosowancgo do wopoite

[l

b | Pomiarow. -

VAR ‘ e~

Cogéc maainulacyjna robota sk%ada sie z dwdeh niesalesnych
mechanicznie {onfiguracji oodulows podajqcej i odgiorajgeej.

Czadé podaj yCQ rouata"budowana'Jest z nastepujncych modu-
¥ow /ryss 1/ : -

" ezyinie pozionej, ,
- linfowego typ IINGCO2, roaliznjoeogo funhch TYSUTAOL0 Ta-
" mienia, !
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- liniovego typu HC502, foalizﬁ;qnoso pionowy Iokainy ruch

clary taka, ~
- napqcu pnCLzatjczneno chwytaha typu ¥F350D,

Tak abudalana.nanipulacyjna czeéé podaqua robota stuzy do
przenoszenia praygodduek ugy tnowdnych nionowo na wyjsciu
zasohnxka.

Czqéé oabierajqca robota zbudowana jast z nastopujgcyeh
moduidw /ryse 1/

- liniowego typn MAG002 realizngacego fuakch vysuvnego Phw
nionia,

- liniowego typu 10502, realisujqcego piOnowy lolkalny ruch
chwy taka, - ‘

- napedn pncumatyecznego cawytaka typu F50D,

'Chwytak odbierajacy wyposa&ony bedzie w czujnik, syénaliuh-_

Jacy obocnodé 1lub brak wypraski w zaciéniqtyeh szczqkach
chvytaka. )

Opracowanie niniejsze nie zawicra konstrukcji szezek chwyta-
ka, poniewal w ustaleniach tochnicznych nie podano wyniardw

ygoouvki i wypraski. Przyjets watgpnie, ¢ odlegtodé osi
przygatdvhi 1 wypraski od czola mocduiu AF50D - wynosié hgdzic
100 m /rys. 1/4 :

Selweneja ruchdéw ezgsei nonipulacyjncj progrhmownna'Jcst w
ulktadzie stercwania PI-OQ/PDH posciadajoeyn programator w
postaci Irzyzowel tablicy dloaowoj.

Moduzy czgdei maninalacyjnej 1 ulkiad sterowania.robota wykoe
pane s3-w wersji staaaaraowoj systamu Pla(2

Uktad sterowania PR-Oz/bDﬂ wyposasony zostania w licznik
impulséw GlﬂktryOZAJCJ. stusgcy do zliczania ilodel eykil -
/ilodci wyprasel/ oraz sygnalizacji koniccznosci napoinienia
zasobuilka pr"ygoto'ok.

W ukladsic storowania PR=02/5D) programowanc sg wszysilkie

instrulkeje Gotyeche-sekwenqji'ruehéw czesci monipulacyjned

robota, uruchaonianie prasy oraz progromowych uzalefnfon 1
zabezpieczen pracy stanowvisiiay

~
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w'précy automatyezno) zrohotyzowanégo>stanowiska, robot =0
pobiera przygotdéwke na wyjscin zasobnika, unieszeza Ja w
- gnicidsio matryey prasy, utruchania prose 1 po zakoriczoniu
cyilu praeowanla wydmuje wypraslke z gniaada matrycy pﬁzenc-
szoe Ja nad pojemnik wyrobaw. .
Program pracy outomatycznoj stanowiska realizujo ponadto |
* nastgpujageo uzaleﬂnienia, sabozpieczonia 1 sygnalivaéjq-

- antomatyczne wylaezonie stanawiska po roziadowanim prasy,
w przypadku stwierdzenia braka przygotdwki w miejscu JeJ
- pobicrania na wyjsciu zasohniha.

- au&ﬁmatyezne wytqezonie stancwiuka'vo ﬁprzednim wycdfaniu
robata. jezeld wystapi brak wypraski w zaciéniqtjch sucuo-
zach chwytaha.

- sygnalluach uruchanianq po wyLonaniu ustalonej liczby
- eykli pracy stonowiska, informnjgcq obsiuge o koniocznoded
napclnioaia zasobnika 1 cwentualncgo oprdénienia pojomnilka
wyprasek.

-

243014 a;m_zz" epgécl manipulacyjne) robota,

Budowa, zasada dziakania, obsiura,

Szc“ogélowe opisy buﬂowj, sasad dsiatonia orazs obsitugd
noduidw czquci manipulaeyjnej robota PR=02 sawarte sq w
odnognych Gokumentacjach techmicano=xruchowyci,

. . . : - t

CeTe2s Uk&ad utorowania PQ‘GZ/OHI,
' ﬁuaowa. zasada dzialania, obsuga,

: zc"ogéaowy opis budowy,’zasady azigtania ukkadu storown-
nia R -GS/SDU zawvarte 83 W odnosnej dokumenﬁacji technicz—
no=ruchowey.

3. Podstawowe wymagania tochniczno-ocksploatacyjno - —
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Coodd manipulnoyjna\\’ ’ \

Zasilanie pneunatyezno: . o ' ;
- zakres ecidnied - ) 0,4 .es 0,8 }MPa
- cisnionie noninalno . /0,6 MP,
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- hin ustavicniu szafy starnwniozej.\

A3

f(maksymalny'bobér nowictrza 3 m3/h przy\ciédicnin

. ‘ 0,6 tiPa
- naksymalny wymiar ganic- '
\' -ezyazczen stakyelh T 28 }tm, . o ‘
- zavartosé wody . w posiacl pary, pod warmakie

o prakt rosy -lezy o 16° poni
| Zoj temporatury pracy. :
- = gparovanie _ ngtg olojowg /2«3 kroplé 2
g dazownika smarornioy siocio= -
wc3 na 5 minut cingted pracy?

robota/ , \ ;
—Zasilanio elektryczabs Y :
- moksymalny pobér mocy | 0 W ' _ o
- zakros temperatur pracy +5 eee 20% -, f
.= wilgotnodé wagledna . 30 .e0 80% ' R
otoezenia \ /95% przy +“9°C/ ' ,;
Uklad ctiroownnin [i=02/SDM: ) - 7
a\zasilaﬁieloibktryezna . 220v +§9” 50 +1 Iz :
. = maksymalny pobdr mocy 400 VA :
N |

Montas mechaniemy )

2:3:3:::3::::—::2——:

tlontaz meohaniczmy“robota pologa na przykrgcéniu obu zospoléw
czqéci manipulaeyjﬂej e wsnornikéw prz&,grasie oras cdpowied=;

CZ"JL podajoca robata mocowana jest do sdnowieanicgo wsporniha
podstawy modaiu obrouovego 1D2402, cztorema Jrubami 110, Czodé,
odblorajaea r@bota mocowana jest do odpowiaedniogo wspornilka
podstawy Lorpusu noduzu. liniowoge & AG002 za podrednictwen
plyty mocajacoj /po3e T, xyse i/. Podiuine otwory w piytach
mocujaeych unos liwmaga dokzadno ustawienie nodukdw MAGO02
wzgleden prasy. Vo . i

Szafa nh&adu storovonia PR=02/SDM powinna byé ustawiona w ode
lagiodedi min. 1 m od granicy strofy praQy cvqécl manipulacyjne

robota.
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Zasilanie pneumatyczne

-ttt a3 o f et pd et bt

Oba zespo&y czqéci nanipuiaeyined robata wyposazonh 8¢ w koii=
codwlki pnoumatycono, dostogowans do podiaesonia elastycznych

_przcwsddw o wymiarach ¢ Ggi nma /érednica worwnetrzna =

= 4 ¢ 0,2 m/ uzglednie # 8zl mn / drodpiea wovneirzna =
Gﬁ_to'.am/o :

Boprowadzenie zasilonia phcunatyeznego z sioci aprqzonegd
powictraa powinho byé dokonane za'poéreanicprm éespo&u Zawvic=
rajoccgoe £ilty powietwrzn 2 odwadniac;cm, fogulator cisniecnia

i smarownicg, zapewniajacego spolnienie wymagaﬁ we pe3

Przovody pncumatycune najg lezeé poza strofg pracy robota tak

aby nio przoszhkadzaly w réezncj obsiudzo stanowiska,

G
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Telels Instrulzcic. posyeionowanias

[N IEmImRNRoENgSIgTsonn

Instolocja elakty¥yczna

Schemat zewngtrzanych poiqczeﬁ'olehtrycznych stanowiska pokazan
na rysunku 2, Poiaczenia ukiadn sterowania PR-02/SDM z czgécia
oanipulacyjna robota dokonywane sg (woma standardovymi Lahla= °
mni 8 1 9’/rys. 2/ robotdw Pll=02 za éoéradnietwem rozdzielacza
kabli 141 /rys. 2/, Polaeczonla w ukiodzie storowania PR—O”/bDM
z ulktadem storpwania prasy PX7200 oraz uruaauanlami elalkt '
nyni zaoobnlha przygotivek dolionywanc sq oapovicanimi kablami,

wyprowaduonymi«z szafy ukladu storowania robotas.

haleay zwrécié uwage, aby kable oleltryezne nic wehodzizy w
strefe pracy robota 1 nie przcszkadzazy w rqcznod obsxudze sta
OWLSLQQ

Programowonie . _ L

BIODZUBIDRIBITDSSS

'7.1: Przyporzgdkcwaﬁie‘iﬁaﬁrn&egi nrogranowyeh weidé i wyidd

funkejom robota 1 clomentdw stanowishka

N

Instrukejo pozycjdnawaﬁia'oznaczoho symbolani A, By C 14 D |
przyporzadkowane sq ruchom moduidy czgéei monipulacyjne]
pqdajgccj, natoniast instrulcje osnaczonc symbolani Ey
F i G prayporzadlowane sg ruchon modulév_czqééi ponipulae

.0
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__\/cngej odbierajqcej robota PR=02 nasto apujaeo /ryu. 1/:
A - ruch mcdnlu "m2402-
A1 - obrét w prawo /do zasobnika przygotuwahl
" A2 - obrdét w lews /do prasy/
. B ruch oodutu HAG002

Dl - wysuni@cie
B2 - wgcofanie

. b
C - ruch moc‘kxlu LICG02
c1 - do gory |

€2 - do doku

D - moduk ema-'ytaka 150D
.51 - zacidniceio szczgk '
72 « rozwarcie szgzgk
E - ruch modutu MAGOO2 o
Ei ;‘ﬁygunieoié | _
E2 - wycofanie . '
" F-e ruch nodulua MCS@B'.

F1 - do géry b . ' ‘ -
. F2 = do dolu Lo L

" @ - modu ehwytaks IFSOD

a1 -zaciéntn ig szezgk
G2 - rozwarcia szeongk

ModuZy napgdu c“wytakow Mr50D nie pssiadan sygnalizac&i

_ ~ poloicnia, dlatogo 2gcznie z instrukejomt D 4 G nalosy
. ' programowad.-czas wyczekiwania /T4 3 72/ zgodnie B episenm
' progromguania zawartym w dokunentacii tochnicsno-ruchiowod
.~ ulktadu sterowanio. : |

-

7;1.2‘ wyis 2 ot

V1 « progranocwane :@ézgie z instrukejlq SK oznacza-zaprogra
- mowanie ckolku warunkowego W programfe (o najhlizszego

- 1 . -




-

PN et L i i [E—

- 0 @

e -
~

adrosu, w zaloznodel od ‘stanu przyparzqdhoranogo
wejdeia VS1,

VS - zaprogramqwanio przotaezenia stykiw wyjéciovego proce
- : kainika, réwnoznadzng 2z przorwaniem obwodu zasilania
- siociowogo ulkadu sterovania % wquczoniém‘stanowts#a

V3 « programowans i acznio z instrukeja’ SK oznaeaa gaprogra
mowvanie shoku warunkowego w progranie - do najbli&szego
adresu, w zaloznodel od stanu prvyporzadkowanego '
wojscia VSS. . .

v e

V4 » zoprobramowanc pguotqcuenie styKOW'przyporu%dhowancno
przekaznika wyjscidwego, uruchaniajacogo obwéd START
PRASY 2 rdwnoezesnyn wystaniem iopulsu ‘do 1iczaila
cykld pracy antomstycznej i uaktywnioniem wojdeia
VsS3. . . - -

7+1+3¢ Uoldein synchionizuioeo

VSt = ryprowadzonih 2 ezujnika obaenodei praygetéuicl. /COD/
na wyjécin z zasobnika /v niejscu pobrania detalun -
pruez robot/. przy ozZyms ' d

S - wejécle VS1 “"zwarte” w przypaakn brahu detalu
/stan logiczny “0%/, "

" - uejéome ysi “przoraane” w praypadiu ebecnoocl
aetalu /étan logic zay "1%/

~

.VS3 - wyprowaaﬂcnza ] czujniha obecnoéci wypraski /COW/.
) w "aﬂisniotycn szezckach robota ®odbioraka®,
prgy czyns . : ) , ~
- wojécie VS3 "zwarta® w przypadkn braku wypraski
- /stan logiczny “0"/, "

- Wojécie vS3 "prserwone” w ")!‘Zypadhu LChV‘yeemia
Vyprashi /stan logﬁczny wiw/ ,

\

VS4 - sypcnaz zakonqzeniq pracy prasy, pray osyns

- wejsicio V54 “przorwﬁne*.w przypadkn pracy prasy, .
/stan logiczay "O"/, '

i



7 3. Stanaarﬂowy gragram pracy automatyezned adangwisha

‘,/ - «10 [_J

/ —_

- valdcie VS4 "zwarte" w czasle 0,1 ... 3 sokund po
cpadaigeiu matryoy w-dolno DOIOuGBlG 1 wypchnigqein
wypraski z gniazda matrycy /stan 1og giczny "1"/.

- 1 -

Standaraowy progxa autonatyeunoj praej °robotyzowanego sta-
nowiska przodstavia schebat blokowy pahazany ha rysunkn 3.

.GCZnaczenia litarous paloucn modudw. robota odpowiadajq rysuz

oui 1. o

\

\ ¥ pioywszycu Guoca krohach progranu zaprepgranowane 8¢ instrnl

tjo pezycjonuwanxa robota, umosliwiajaec automatycsne grzejé
cie czesci manipulacyjnod do novycji wyjséciowe) nicz aleznie

‘ od pozycii, w ktdérej nastqpilo wlqc gnio pracy autcuatjc noje

W txrzocinm kroku programuA“odczytywany"&ost,staa wyaécia;z
czujnika obdcnoéci preygotéukl w miejscu pobrania przez robo
Z DOEZAsynle. '

{ -

WV przypadku braku dotalu /VSi = O/ nastopuje przojécie do wy
ltonania instrnkedi 4 ees 8 ta2ne roziadowanie prasy przez
robot odbicrak L w 9 Lroha programu antomatye*nc wquczonia
8tanowiska, ‘

¥ przypadiu ohocnosci detalu /VSi = 1/ nastg¢pujo skok w pro-
granje do Lrokn nr 10 i kolejna rcalizacja instrulicji zapro-
gramowanych w krokach nr 10 .7 13,

w14 Irokn programu,"odczytywamy” Jost stan wyjscia z couje=
nilkg obecBOJei wypraski /CovW/ w aaeisniqtych szcuqkach ‘robo
"odbierala®. .o ; - '

!

Y pruypadhu braku ﬁyprashi /vsa = 0/ nastepuje pfuejéeid'éa

ingtrulieji zaprogramowanych w kroku 1a i automatyczno wylo-
czenie stanowiska w kroku 16. v

L przypad@g obocnoded wypraski w socidnigtych szezeliach

chwytata /VS3 = 1/ nastqpuje 9kok'programu do Lrolku 17 &

~ kolojno wyhonanie instrukcii o 17 400 22.

7 23 Lroku nastqpuje LILChOﬂiOﬂAG prasy.
Ticalizacja programu zostaje 7atr"ymama do monentu ZaLOHGuG-
nia pracy prasy tua. a6 momentu pojauvienia sig sygnaiu
VsS4 = 1, po ezym nastgpuje przejécie do wy&onania instrukeg

-

- A3
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24, a pofjoﬁfwyﬁéngniu autonatyezne brzojédia“aﬂrpoczétku

pProgranu,

Czas oozelsiwania T2 zapfoﬁramowany w ostatnim krokn progfamul

synelronizuje .wopéiprace robota z prasa, a jogo wartdsé =

© lezna jest od odstigpu ezasowego miedvy uruchonienion vypych_
'cza w pgnicidzte matryey a ealhowityn wypehniqciem wynraski. ;

W lieznilm iopuls o zliczane s wyprashi wyhanywanc w pracy |
autonatycsznej tan, wowezas gdy pifasa PX7=200 jest obsiugivang
przez rohot PR=02. Po zliczeniu ustalone] wstepnic liczby
dotali = ldecniln wysylany jest sygnal, ktdry meodna wyhoruySJ
taé dla zasygnalizowania obsiundze Lonieeznoaci uzupainionia ]
zasobnilka pezygotéwok 4 owcntualnio opro anionia pojemnika -
Wypraseh. nylwcuoala sysnalizacji pologa na_ "skasovaniu® -
licznika 1 mese uyc dokonana osobnyn przycishiem. unieszezo=
nyo ‘Npe Przy nmagazynie detals.

/ . . .-
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Rys.2.

Schomat stanowiska,

-

i1~ prassa PXW=-200, 2~ robst PR-02 "podajniky,
2= rohet PR-0Z “odbierak",

4~ uktad sterowa-
hia robota PR-02,

B~ szafa sterownicgy praéy.
PER-200, 6= pojemnik na wypraski, 7T- cpujnilk
@Been@éai'praygatéwki,
"podajnikiem™,
¥ion®,

8- kabal storowania
8~ kahel sterowania "odbiera~
10~ kabal Sprzﬁﬁanin szafy sierownj-
&ksd  prasy ¢ ukladem sterowania robota,

1= repdrielirem kabli,

A
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