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1. Opis konfiguracji

Podstaml opracowania koncepcji technicznej konfiguracji robota

PR-02 do obsługi prasy Pal-200 sc ustalenia techniczno zawarte
w plśmie .PPA-PLASOMT znak:TN/10/85 z dnia 05-01-20.

PodstavOwe ustalania zawarto w tym piśmie to:

zakrop Średnic przygotówek iv granicach 30+00 mm

- maca przygotówki 3 1:g

-.Czas cyklu roboczego 0+12 s

- wydajność 5+10 szt/min.,,

- wykonanie wsporników pod 7 podajnik 1 odbiornik oraz zasob-

nika- na przygotówki nalecć budzie do FPA-PLASOMAT.

Schemat stanowiska przodstawibno na rysunku i. Stanowisko staa-

da sig z nastęPujgcych podstawowych

- prasy 607-200 /1/ przystosowanej do współpracy z robotom
przemysłowym PR-02,

- robota przemysItowego PR-02, którego część manipulacyjna po-
dzielona zosta2a na dwa niezalC:no zOspoly: podaxley 1 odbio-

rajley,

▪ zasobnika Przygotówek /10/,
- poJonnika_wyrobów /wyprasors/ /11/,

- bariery zabozpieczajqcoj.

Robot . !podajnik slull'y do załadowania prasy, lpobiera4o4c przy-
gotówkę z zasobnika 1 przonoszo4c do gniazda' matrYcy prasy. -

Robot - "odbicrak! sluy do roz2adowania prasy., wyjmujoze.wypras-

kg z gniazda matrycy i wrzucakle JI do pojemnika wyrobów.

Zasobnik przygotówek wyposaAony Jost w czujnik, sygnalizujrIcy

obecność lub brak przygotówki w miejscu pobrania przez robot _

"podajnik". Robot flodbiorak" mIposagony Jest w czujnik, Sygna-

lizUjElcy obecność lub brak 'wypraski w zaciśniętych szczękach
chwytaka. Robot Ph-02 sterowany Jest za pomoctl unudzi sterowa-

nia typu Pri-oa/sum. Układ starowania robota Jest anodom nad-
rzędnym dla całego stanowiska. Oznftcza to, o oprócz bozpośrod-
niego sterowania ruchami części manipulacyjnej robota uruchamia

•••



f

prasa oraz realizuje wymaganq logika dziaIania obwodów progra-,
nowych uzaWnioA, blokad i sygnalizacji. '

•
Czaści manipUlaeyjne. robota 1.)n-02 przykracono sq do dwóch

wsporników. /S/ 1 /0/* zamocowanYch na korpusie prasy.

Dariora zabezpieczaP,ca powinna clod Wysokość 1300 mm i być
pomalowana "W czarno.=1'161te'pasy'Ays. 1/. Ustawianie bariery_

waftaistanowiska powinno uniemoalwid przypadkówe utargniacie

osób w obszar pracy robota. ,

AlternatywnQ konfigUracją do pokazanej na rys. 1. mote być ken-
figuracja zkoama z dwóch identycznych robotów epodajnika" i

"odbieraka". Kady z tych robotów -ma budowa -W;(1 jak robot ,

"odbleral.0 pokazany no rys* 1. Konfiguracja taka mote byd -I
tańsza b /brak modułu 1U)2402/ ni tat którtvpokazano na rys I.

wymagano jest -odpowiednio usytuowanie zasobnika przygotówek.'

2* Opis elemoatów stanowiska ,

• 2.1 Prasa PICW-260-------------

Prasa z wahajfIc,I. matrycq, PX17-200 wyprodukowana4ostala- przez

Fabryka Pras Automatycznych PONAR-PLASOMT w-WarSZSaWie; •

Opts-joj,budowy*.zasady.dZialania- 1 obsIugi zawarty jest :w

odnośnoj-dokumentacji technicznoruchowej.:

Prasa zastosowana w zrobotyzowanym stanowisku zostanie przy-

stosowana do wsp64pracy z robotem przemysIowym Pr4o2.,

Adaptacja prosy polegać badzie noi

...,uyposatriu prasy w dwa wsporniki sitrAlce.do instalowania

czOci manipulacyjnej robota.

Waperniki to powinny zapewniać możltuad mocowania cagdoi
manipulacyjnej robota P11702 w polożoniu pokazanym na rys*

Wyprowadzeniusz urcladh sterowania prasy wojid 1 wyjść
eleRtrycZnych sprzagajfIcych prasa z robotem.

Opis tych wejść: 1 wyjść zawarty jest w dalszej °zada
niniejszego opracowania.-



• 3

Zasobniturzoot6Wok

NaTrasie'PXW-200.prasowano_sq.przygotówki w kształcie walca

O maksymalnej średnicy 100 T1. Do ich magazynowania i wyda-

wania stosowano si z reguły zasobniki z grawitacyjnym poda=

niem detali.

Niezalęfmie od rodzaju,konstrukcji zasobnika przygotówki po-

winny być Wydawano na wyjściu pojedyAdzo, jednoznacznie, aaj

' lopiej tak aby' oó przygotówki była skierowana pionowo.

żasobnik powinien być yyposaf;ony

wyjściem biernym,/sygnalizujqcy do

obecno.56 lub brak detalu w miojsc

Mogą być zastosowano alternatywnie

-.czujnik fotoelektryczny

- czujnik indukcyjny

czujnik z'elektrycznym

układu sterowania robota
pobrania go prepez robot.

trzy rodzaje czujnikói:

". stykowy przelioznik arogowy lub krańcowy.

2,3. Robot...2rzomy.210172 PR-02
aa

Robot  przcayslOwy pR-02 skiada sii z dwóch podstawowych uklat
dów:

- czyści manipulacyjnej zbudowanej z dwupolożoniowych moda-

16w-ruchomych systomu PR-02,

'..oloktronicznego układu_storowanita typu pa-02/am.

producentem i dostawci robota PR-02 dostosovancgo do wspa.

pracy z pras TW-200 jest- Przemys2owy Instytut Automatyki -

I Pomiarów.
\ \ 

N

Cze66 manipulacyjna robota sklada się z dwóch niezalo:lnych

/mechaniczni() konfiguracji modułów": podającej i edbiorajtIcoj.
••

Cz06 podajca robota zbudowandjest z nostgpujilcych modu-

łów /rys. 1/:

-obrotowego typ M2402, roalizujcicogo -obrót ramienia w plos

czynie poziomej,

. liniowego typ 11[O002,realizujcogo funkcje wysuunogo ra-

mienia,
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- liniowego typu 10502, realizujcleego pionowy lokalny ruch"

chwytaka, ,

- napędu pneumatycznego chwytaka typu UP501).

Tak,zbudewana manipulaeyjna część podajclea robota siuty do
przenoszenia przygotówek usytudwanyCh pionowo na wyjściu
zasobnika':

Część odbierajcica robota 'zbudowana jest z następujqcych
modulów /rYs:

- liniowego typu MA6002 re6lizujrleage

mienia,

- linlowe'go typu MC502, realizujqcogo

chWytatm,

- appgdU pneumatycznego chwytaka typu

funkcję wysuWnego ra- -

pionowy_lokalny rudh

MMD.

Chwytak odbleralley wyposażony będzie w czujnik, sygnalizu-.
jricy obecność lub brak wypraski vizaciśniętych szczękach
chWytalcas

Opracowanie niniejsze nie zawiera konstrukcji szczęk chwyta-
ka, ponieważ w ustaleniachtechnicznych nic podano ,r/yraiar617
przygotówki i wypraski.- Przyjęto wstępnie, że odieglo66 osi
przygotówki i wypraski od czola modulu MMOD.wynosid będzie ,

100 mm /rys: if: •

Sekwencja ruchów części manipulacyjnej programowana jest w
ukladmia sterowania PII-02/3134 posiadajqcym programator w

postaci krzyżowej tablicy diodowej.

nadali częóci manipulacyjnej i uftlad ster67a1ta robota wyko.,
nano sli -w wersji standardowej systemu P12.402.

Uktad sterowania Pfl-02/3DM vyposagony zostania u licznik

impulsów olektrycznyc, slużlcy do zliczania 1io5o1 cykli
Ilości wyprasok/ oraz sygnalizacji konieczności napolnlenia
zasobnika przygotówek.

W układzie storawania- PR-02/SDM programounno- są wszystkie
instrukcje dotycoqco sekwencji„ruchów części manipulacyjnej
robota, uruchamianie prasy oraz progrupowych uzależnień i
zabezpieczać pracy stanowiska.-

/

-
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W pracy automatycznej zrobotyzowancgo-stanowiska, robot PI "-9

pobiera przygot6w1ę na.nyjściu zasobnika, nnioszcza jEl w
gnicidsio matrycy prasy, uruchamia prasę i po zakoAczoniu
cyklu prasowania wyjmuJe wypraskę z gniaZda matrycy przeno-
szop ją nad pojCmnik wyr0b6w: ._

Program pracy automatycznoj stanowigka realizuje ponadto

.nastopujące uzalenienial zabezpieczeniu i.sygnalizację:

- automatyczne wyllczonie_stanowiska po rozładowaniu prasy,
w przypadku. stwierdzania braku przygot6wici 17' 1'11000u jej-

' pobierania na wyjściu zasobnika,

- automatyczne wylclozonie stanowiska-pp uprzednim wycófaniu

robota, jeell wystpaPi brat wypraski w zaciśniętych Szczg-
kaeh chwytaka,

- sygnalizację uruchamianą po 711:znaniu ustalonej liczby
cykli pracy stanowiska, informUjqpq obEaUgę - o'kableczności

. napplftionia zasobnika i ewentualnego- opr6.Anidn1a pojennika

wyprasek.

2.3.1 Moduty cnami manivulaminai robota. 

•

Szpzegókowe'opisy budowy, zasad dzIakania oraz obsługi
modułu ci" manipulacyjnej robota PR-02 zawarte srl

odnognych dokumentacjach techniczno-ruchowych.

Budowa zasada dziaZmnia obsau.a.

•SzczaGóTcowy opis budowy,- zasady dzialania układu sterowa-
nia pn-o2/spn zawarte są u odnośnej dokumentacji tochnicz-
no-ruchowej.

_3. Podstawowe wymacania tochniczno-oksploatacyjne'
===Si _Li

EL3211J21=2141.1=111%-
Zasilanie pneumatyczno:

- zakres ciśnień
- ciśnienie nominalno

0,4 0,8 MPa

0,6 MP
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- — maksymalny pobór mocy

4. liontał mechanicmy

maksymolny• Pobór powietrza

— maksymalny wymiar =1e-

-czyszczeń stalych
wartotló wody

smarowanie

3 m3/h przy ciśnieniu,
Oc0 UPa.

25 pn - ,

w postaci pary pod wurunkle

o ppakt rosy,lety o le poni

tomporatury pracy.

ogIrfolojowl /2-3 krople s

'dozownika smarownicy sieci°.

woj na '5 dinUt olcIgIoj pracy

robota/

--Zasilanie elektryczna;
,

. maksymalny pobór macy . 30 W

— zakros temperaiUr pracy +5 ... 400C

,— wilgotnodó względna . 30 ... 8070

otoczenia /95% przy +20°C/

Uklad stroawanla, F11-02/SDUi

+10-7
—s-zasilatile,eiektryczne 2201/ 50±i nt

400 VA

nontag mechanicany7robota pologa na przykrveniu obu zespoi@

ozgóci manipulacyjnej do wsporników przy. prasie oraz odpowied—

nim ustawieniu szafy sterovniczcj. .
•

CzQ6ES podajcloa robota mocowana jest do odpowiedniego wspornika-
,

podstawi modnlu obrotowego. P1D2402, cztereda órubami'M10. Cv266.

odbibrajica rob6to mocowana jest do: odpowiodniogo wspornika

podstawi korpusu modu2u,liniowogo .:1110002 za poórodnictwen

płyty moct-ljulcoj /boz,. 7, 11,:04% 17. PodluLme-Otwory v płytach
mocUjicych umoalviaji,dokladne ustawienie raodul6wM6002

wzglgdem prasy.
42,a2a układu steroWania- PI-02/SM powinna by ustawiona w.od—

leglolloi mine i m od granicy strofy praCy części manipuladyjne

robota.'
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5. Zasilanie pneumatyczna

Oba zespoIy CZQLCi manipulacyjnoj robota wyposallone sq 17 koć-_

cÓwki pnomntyczno, dostosowano da podlqozonia- elastycznych

przewodów o wymiarach % Cal mm /Arednica woungtrzna
= 4 ± 0,2 mm/ wzglgdnie ani an / Arednica wowngtrzna

G + 063 ma4

Doprowadzenie zasilania pnonTntycznogo z sieci sproonego

powlotrza powinno być dokonane za. poLirednicimem zospau zawie-

rajcloogo filtr powietrza z odwadnipcZem, regulator ciónionia

i smarounieQ, zapeuniajgcegó spotnienie wymagali „vg pi3

Vrzowody pneumatyczno majq let2o6 poza strofQ pracy robota tak

aby nie przeszkadzaly w rticznoj obsludzo stanowisku:

Instalacja elektryczna'
=======

Schemat zowngtrznych polriczeli- olektrycznych stanowiska pokozan

na rysunku 2; Polqczenia unadu sterowania PR-02/SDIt z czgAcili
manipulacYjntl robota dokonywano sq dwoma standardowymi kabla-

mi S i 9 /rys. 2/ robotÓw PR-02 za liotirodnlotwan rozdzielacza

kabli i1 "/"yo. 2/. Polqczonla w ukladzie sterowania PR-02/SMI

z uktadem sterowania prasy 1ix-200 oraz urzqdzoniami eloktrycz

nymi zasobnika przygottivek dokonywano sq odpowiodnini kablami,

wyprowadzonymiz szafy układu sterowania robota;

Nalw4 zwrócid. uwago„ aby kable elektryczno nie wchodziay w

strefę pracy robota i nie przeszkadzaky iv roznoj obsludze sto
nowiska.

7 .Programowanio
 = 

7,1 PrzymEz3;dhowanioginstru
S fl

aWaSflflcflPlE2d1_2EocEam Jomch weaU 1 wyA6
Sea Sfl

' funkcjom robota i olomcnt6F stanowiska

7.1.1. En.E.Ltr_lasilaarzmiztl_owaniaI

Instrukcjo pozycjonowania oznaczono symbolami At D, C i D

przyporzqdtawano sq ruchom modu2ów czgAci maniptlacyjnej

podajp4coj, natomiast instrukcje oznaczono symbolami E,

F i G przyporZ71dkowane sq ruchom modułów czOci manipula-



cyjnej odbierającej robota pa.o2 nastepująco /rys. 1/:

A . ruch'modulu MD2402:

Al obrót W prawo /do zasobnika przygotówok/

• A2.- obr6t)W lewo /do prasy/ '

ruch modulu :NIW=

Dl . wysunieCie

D2 . wycofanie ,
%

C = ruch, 6odutu MC502

Cl -.do góry

'C2 . do dObi

Oo\

D . moduł chwytaka MV5M

. Di - zacignivio szczek

. Da rozwarcie "Szczek' -
N

- ruch module. 1110002

.E1 = ussunivii

S2 - wycofanie

' F-- ruch moduln MCUO2

.F1 . do góry

F2 - do dótu

modul chwytaka :mm

Gi zacitinloolo soczek

G2 - rezwarcie szczok

s

Moduly'napedn chwytaków. 2.IF5OD nie posiadają sygnalizacji
polożonia, dlatego lącznie z instrukcjami D I. G naleŻy
prOgramowaó,ezas wyczekiwania /Ti i T2/ zgodnie z opisom

programowania zawartyov dokumontobji tochniczno-rUchowoj

układu sterowania.

7.i.2. Wyjścia

Vi . programowano lącznie z instrukcją SK oznacza-zaprogra
. mól:mile skoku warunkowego w programie _do najbliższego

IS



adresu, w zoleklo6c1 oestanu przyporz,74kowancgo

wej6cia VS1,

112 - aprogramoWanic przelqcionis styk6wwykScioriego przo.

kagnika, rtiwnoznaeztd z prierwaniem obwodu zasilania

sloclowego uftaadu storowania i wylviczenidm'stanowiskal_ .

VO . programowano t•lcznio z instrukcjq"SK 0=1=a-zaprogra-

mowanie skoku warunkowego w programie•do'najblitszego

adresu, w'zale2nolici od stanu przyporzQdtowanego

wojElcia 1133.

114 zaprogramowano przolqcz,bnie-styków przyperzqdkowanego

przekaźnika wyjcibusgoo•uruchamiajgcogo obw6d START

PRASY z rcknoezcsnyM"wyslaniem impulEpi 'do licznika

cykli pracy aUtomatycznej i uaktywnianiem wojtIcia'

VS 3.

7.1.3.• 1,` ,,ce/orzno

1131 . wyprowadzenie z czujnika oboc1o6ci przygotówki /COD/

na wy36clu z zasobnikn /w tde3s6n pobrania detalu •

. przez robót/o przy czym:

. wejścia VS1 ezvarteg w przypadku braku detalu

istam logiczny 
'Iwy,

▪ wejście VSi rprzerumne" w przy§adku obocnoticl
detalu/stan logiczny "191/

• N.

VS3 - wyprowadzenie z czujnika obecności wypraski /COW/.
m zaciónigtych szczgkach robota . !odbieraka",

przy czym:

• wojtiCie 1133 "zwarteg w przypadku braku wypraski

/stanlogiczny "0"/,

. wejście 1TS3 "przerwano" v 'przypadku uchwycenia
• wypraski /stan logiczny "1"/

VS4 . -37/anal zakończenia pracy prasy, przy czym:

▪ ycj6cio V34 "przerwane" w przypadku pracy prasy.,.
/stan logiczny "01,/,
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- wejście V34 nzwarteu w -czasle 0,1 3 sokund po

opadrlięciu matrycy .w, dolno polo.:Ionio 1. iypcInięciu
wypraski z gniazda 'matrycy /stan logiczny „1"/.

7.2:, S trludardom_marsa0.2Eacy.anto3a/Esmill_stanowleta
amp n.••••isolb ..././......FINIML.41..alik

/

— §tandardowy program automatycznej pracy zrobetyzowanigo sta-

nowiska przcastawia .schoMat blokowy pokazan7_ -ho risuntal '.

.0Znaozenlit litwo= poloiloil modu16y. robota odpowiadajq rysun

kord i

W pioryszych paeich %rokach programu zaprogramowane m instru

°je -pozycjonowania robota, umoi=wiallec automatyczne przej6

ele części manipulacyjnoj,do pozycji wyj6clowe3 niezależnie

. od, pozycji, w kt6rej nast(ipilo wilazdnie pracy ailtotatycznoj-

W trzocim kroku programu nodczytywanynjest,staft uyjśeia z
czujnika obocnotiol przygOt6wti w*miejscu pobrania przez robo

Z nagazynu. f e.

ri przypadku braku detalu /VS1 0. 0/ następuje przejście do wy

konania instrukcji 4 .:41:! 6 tzn. roziladovanie prasy przez
robót odbierak i v 9 Isaccilat prograiu 'automatyczno voyciczcnio

,stanowista.

W przypadkU obocnoilei detalu /VS1 = 1/ następujo gp)It w pro-
gramie do kroku' nr lb i kolojna realizacja instrukcji zapro-
gramowanyCh u krokacti nr /O 13.

W 14 kroku programu wodczytkwanyojest stan wyjścia z c
nita obecnol%i W.karaoki /COW/ w zaciśniętych szczękach -rob°

" odbieraka" e .

W przypadku braku ivpraski /VS3 = O/ następuje przojticid- du

instrukcji zaprogrammanych w kroku 15 i autamatycnno vzy -

ozonie atanowiska w kroku 16..

W przypadku obecności 19yprookl, w zaciśniętych 3I0SQ1ZOOLI
chwytaka /V33 = i/ następuje skot: progradu- do kroku 17 i
kolejno wykonanie instrukcji nr /7 s'o, 22. '

W 23 kroku następuje urvichomienie prasy. _

lloblizacja programu zostaje zatrzYmona do Momentu ,ZakOczo-

nia pracy prasy tzn. 6 momentu pojawienia się sygnalu .

V54 = i, po czym następuje przejście do wykonania inotrukej

v



24, a po:joj wYkOnaniu automatyczno Przojtibie do poczcitku

programu. 

Czas oczekiwania T2 zaprOgranowany W ostatnim kroku programu'

synobronizdje:Współpracq robota z prasą, a jogo wart0i6 za-
lotna jett.od odstOpu-czasowego miQdzy uruckomieniom wypych

cza w gnWdzie matrycy a całkowitym wypchniQciem wyprask10. :

impulscla zliczane ml wypraski. uyftonywanc w pracy

automatycznej tznó't115wczas gdy Oraila PX7-200 jest obsIugiw

przerrobst'PR-02.-Po zliczeniu uStalOncj ustqpnle lictNi

dotli z licznika wysyłany jest sygnał, kt6ry mona wykorzys

tad dla zasygnalizowania obsłudzo .konlecznogcl uzupełniania

zasobnika piszygat6uck I ctiontualnie opr6nnionia imjemnikti

T75/Praseft. .wylciczonii sYgnalizacji. pologa n;l_eskasotaniu" .

licznika ,i bcfse by dokonano osobnym prZycledom, umloszczo-

nymmp przy magazynie dotnli-;
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R95.2. Schemat stanowiska.

1- prasa PXW-200, 2- robot PR-02 "podajnik",
3- robot PR-02 "odbierak", 4- uklad sterowa-
nia robota PR-02, 5- szafa sterownic pray
PXW-200, 6- pojemnik na wypraski,. 7- czujnik
oboenotio1. przygotówki, 8- kabel storowania
"podajnikiem", 9- kabol . sterowania "odbisra-
klom", 10- kabel 8prz(itonia szafy sterowni-
,,36e4 prasy z bkladem sterowanie robota,

fizielees kabli.
S,


	Page 1

