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Podstawa rybern Izonfiguracji rebota i,o361ny opis. stanowie:a
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F.onoepeja konfignraeji robota 1;Q-n AINInAN -do módu/ntech-

noloc,lcznogo Nsi.vzza opraeowana iootal.a w oPorciu o 14.24...

aleje toehalczne p' rzedstawione w zaaaniu,toebniezinyzi

ezIanipulator.do =dan technologimlego typ 7,1711-Z463" .n/

'antorstWa pia w MASO= przetazanya wraz z r;ismem weki '
NT/747,V1434/00 z d' ala 103302-b2 oraz ustalonla zawarte vf no-

toto Sianowej z dala 108.92w24 spiszlisOj peoldiy,przed.:

istswielela31 611ft PLASOHT, 1 AWRA PIAP.

techno1o3iev2y !IT1-MG3 jest zrabotyzoranym stp3owisw,

na ktÓrym odbywa sil abrtibka detalu na prasioi. Wytypog.;.

way m detalem jest pkytka sterownicza mognotoronn o wy21a4.

155u103x1,25.

_ :,1T1-E103 sklacla sill z uostIpujozoyeU urzlCzetit .

-"prasy 11,:aof:rodowoj o naelutm 630 hż; typu euJouP przysto-
sowancj do wspótpraoy s robotoa 1-02

• podajnita .datali z"zasobnitzlom

arsąd&aniaodbiorczego z zasobniki=
. robota przosyn3:owego Pa0002-11INIMAN

- storor;ana.

Seherlat stanów1Ska przodstawia rys. nr i.

p,

nobot" 7.41,14:-.044 WYk,00nje ezYnas.ici zw1J,Iz.ae z Zakadowa..

niem, i roaladow- anielo prasy w .zaLro ele czynnoZ.61 manipule- '

-cyjny012.:CliwytaLl robota. Asypo0ene G4 w czujni:id obecaoLO1

Ddetalu. o wystorc.)wasia 'robota 19pw02 \1X1 o7J'yd

ttorzystany uklatI „terowania .typv. L 4,11)1i 10 inny storoww

nik generojciey. odpowiednie sygnaly sterujloc.

Sterownik robota jest oktodom nadrz4E3nyn dla ealego staw:,

nowislm, ictakla znaosenia, im opriloz bezpofii;odniezo stS-

rowanla mottami cztldel ;nanipulacyjmej robota rirue!laLlla

pras:, uysterewuje potiajnik detali i arzldzonle odbiorczo 4



2 ap

oraz realizuje wymazowi losikg dzialpnia obwoctiu progra=..

' wyeh blo!trad i syGnallzacji. .

:oo uruChomienia 1. watgpnych prób aodalu technoloc,lezner?,o'

przewidziano zastosowanie sterownika IVL-02/J1n.

°pis olormatów stanowiska
============a7==*==mmomma

2.14 Prasa FL.063,3t.,
i •

14ap 'PUSG3OP wyprodakonana zostala przez Fahryk ?rds -

Aitomatycznych PONAU—PLASUW w'1,7araZawis.' C:pls.jej budo—

wy, zasady dzialaalo 1 obolusi zawarty jest w odnośnej

dokumeuttiejl:tochniezno—ruchowej.

NiczaisAuls od 14zystosocihio prasy do zaiastaloahia-

modulo tee1inO1ogicznogocnole4 j równis2 dodtoacwad do

bozPot5redaloj usp61praoy z robotom w zattreald wy4onania

.odpowiodnieh eprz eti sgnakovych. Opis tych sprzęto4

zawarty jest w dalszej ezr.Oci.niniejszogo opracowani.

2.2., detali z zesobnihivil

Podajnik detail z zosobaiklea opracewaayW am PLASC#:IET'.

slu4 do- dostorezonia "robotowi pytek b-,161eych przedalo.

tom obróbki w określony punkt przestrzeni. Płytki wsuwa— .

no sq ze stosu ocrdesiu przy pomocy taniaka napgdzancgo"

ellownition'pncumatycznym. *ymaga sig aby/podajnik Costar.

czai detale pojedy4ezo, jodnosnaosnis i powtarzalnie.

2.3, Urz.-tdzenic odbiorczo z z3.loimik1e71
Memo •••••arsoosseelaweIsawilwes.warow4aws• va*"....o...iowse1•••• dw oo 

smoralp~kmm emit

. UM-10,3011111 Odbiorcze z zasobnikiom..opracowano w ODR,

PLAS6WT..Urztldzenis odbiorcze jest tak shonstraevano,

,pahist ultrIonych po'obróbde detali ()puszcza sig ku dcIowi.

co 2 cykle pracy, robota o dwie , rubcgoi dotalu-Avykrawhi/.

•



3 •

mpornik paacta °piers olo no dwóch zapadkach urn 4=11a.-

np% przemiennie. "

TaT4a tonstrukoja arz4dzenic odblorezece narzuca'zostoos-

wanio w robocie M-02 nzulLAN'chwytattn z uvaliwoL;el4 elap-

tycznego U5/go1a o warto!S4 03 najmniej r al greimeci

detalu /Wy4rawki/.

t

2.4

MINI1NN aostosowea.-Producent= i'dotawc4 robota n-02

nogo do wsp6i/oracy z prno MMCI, jcot Przemyslowy Insty-

tut AutOr.latyki l'Pomior617.

2.4.1, -1.1.140.aatugyj a

c x.; ś 6 manipulacyjna robota oktoda 002 z ‚nast V),cycl).

modułów::

obrotowego RD 1800,'roaliznAbcgo,obrilt ramt6n w

plaszczy2nle poziomej ,
• 4. 2 modutów liniowych MOO, rcaliznjlicych fnaf:cje

suouyoh -ramion

2 esdniów linieWych MC 321, rcalizujleyea pionowy -

10/m1ny Iirce'a cLIwytakOw

-. 2 cliwytaU6w elektromagnetycznych filikoaanio sDoclalie

no/ przy czym ketdy z chwytaków wyposoZony Jost w

czujnik obocno6o1 details,. , ,

Projekt konfiguracji cz9ócl maalpulncyjnej robota Pfl-02

nINIMAN iskzaznaczenlom wymiarów gabarytowych roboto 'l

znUresu ratchei* przoOstaWla rye. nr. 2.

Jost to konfiguracje robota dwuroalennof;o /ramio I -

podaj:Ica-dotal pod prawili ramio II odblorajlce Cotal

spod prasy/. noilionn ustawione so4 Wzglodom slabie prost

P11404, '

Tfoday cz)601 xanipulacyjnoj /na wyjltkiem ohwytekdow/

wykonano el W versji standardowej syatepu Pn-02: Szczo-



'

Oiowy opis budowy, zasad dzielenia oraz,obeauGi aodtt-

i6w zawarte si w odnoLnych dokumentaojaola tael:demo-

ruchowych.

2.4.2. 121.0 111LIVIMI

Ulo% sterupcy zawierci cztery-U-drol;:owe bistabilne-roz-
1.51J0 ,501JafID

dzielnicze elektrophoumetyczne:--- ---TWX.1,ziclaczy

transmitowano s4 po ro z babci plicallatloznY ao odPowiod-

nich cocut611 cz ci manipulacyjnej, pray czym:

. i zm:6r siwili do wysecrowoule'modulu RD 130-w obu

kieruhkac4

•

• MP

2 zowdr sluay do wysterop.anis I =dubi 14=00 w obu

kierunkach

3 *emir slu-4 , do wysterowania II modulu LX200 wobu

kieruataoh

- 4 zaw6i slu2y do jeOnoezesuego 4sterowouia

1.6w 021 w ohu klorUalzach.

St'orownlk
,...000eismoom,•••••

moda- ,

ODR PLaSoMOT docelowo do wystaram:tutu modulu technolOziet-

ntgo przewiduje zastosewanie.epcojalaeGo aterowniftew

nlowa'a na.olwos uruchomienia i wstqpnych preib,zodulu

technologicznego uayty b zie uiand'sterowania

Calazy opia detyczyó 11)dzie 1,46) utaadu:

Uklad sterol-7111a i)2.-02/SI4

szc2eg6iowy opis budowy, zaoody dzielenia i obolu31 znpj-,

dują/ $ig w odoxOnej dok4mentabj1 tonalczuo-raohowej.

utIOdzio sterowanie Pt-02/3141 programuje sig wszystkie

instruttoje dotyczzeo setzvencji ruchtiwtzlaci manipulacyj-

nej robota, uroc!lamianic prasy, suwem w podajniku

urzldzenla odbieraP:ooco oraz orogramowych uzaleAnioll 1

• t4..



zabezpieczali pracy stanowiska. uklad sterowanis'Pa-02431

noana dodatitowo wpo2pay6 lopuls6w clotctryczayc:to

sluatloy do zliczania 'Atleci cykli pracy.

W procy autmlatyoznej robot pobiera dotal a OodainiNa

tot*. lileozcza go v gniec ie matrycy prasy, =cnami°

pras" i po zakoviezeniu'eytln prasowania ryjmuje dotal z

aniazda matrycy.prze1osz4o sodo arzlidzeala odblorczeLo. ,

Progran pracy automatycznej stanowiska miloalwia realica-

ej, nast/p cych uzalo2alais zabozpleczeti'l smnalizacjii

,Altomatyczne vylaczenie stanowieka po rozluaotranin

praay. w przypadku" stwierdzenia braku' detalu suniejzou

pobrania go przez robot z podajnika detali

isyvAtoNotyczne vylqczonie stanowiska po uprzeaain

niu robota z pola pvacy prasy, jeZ411 myst4pi brak dc.

talu.v clzwytaftu ramionis odbieralloczo,
•

automatyczne wylojezcalo stanowiska po vykoaanin ustalo-

nej liczby cykli pracy stanowiska v cclii vy:Alany zaa04-

nik6w na stanowisku podawania lub Obierania, s joelao-

. ct:conq sygnalizacji.) np. eptycznz.
,

' 3. Podstawowo wymagania tuchalczno.oksploatacyjno

3414 CzA maninulaua=

o/ Umilanie pneumatyczno;

- zakros oinio

• eiclniunie nominalne

- maksymalny pobór powietrza

• makbytialny wymiar 2,onieczys2cze4
etalych 

nwGo

zawartotid wotly . ty postaci pary po a ugrunki0m, te
punkt rosy 1o2y o UW poOtej
temperatury pracy

e

0,4 0,8 14Pa,
.00,112a

1 03/11 przy cOni
niu 01,0-10k,



Morowi= e masi elejoy4 Lraplc I'Llyoztm.
nitca amarawnicy floclowej oo 5 al
net otulaj procy robota/

b/ zakres temperattlr pracy

0/ wilLotna616 wsglqdna otoczenie

, /
• .

.13.2. otera:::inri

a/ zasil isie elektryczno

aaki-IyaaluY pobór mocy 400 VA

4w Instolow=le
puma=======Ft

00
220 V -13

40'

30

/05 przy

I ilz

:4.1. !:ont0 tylchanicznx

liontaa ;slut:la:04=w rolAta polega na praykr,,;ccalu 0211:;

_ Qanipukocyjnej M-03 MOIMAN 4.aa limbami MG da uetyloOgo

wozwnika, zamocowanso aa korpusie praay:

Uniessozonle bloku sterniwego jest aowolna. !Loae.sta

obok obraWd lub mo.la by4, ust=lony na ,;,,o;20 ika)ob

przynocoaauyah de obrablar%i. Dwa kable elektryc3no i -

I Imbol.pnonmatyczay wyprovat:lzoac 04 un jadali

blalzu storujIcoga. '

Szafa ukloau Va-G2/141 poviuno. by4 ustawiona w'odleglo-

ci ulu. i a od Eranicy'strely pracy tiozystkich elenent.ów

rucliomycA stanowiska. tref" procy etaaowiliam powinna

byk.; Lwbozploczons

ononantyiza2

;:Znellanis pncumatytano rabota U3tCy podkletyd do ,

ster4i:Icego przowodotu elastycsnya- o wyalarach 1141

isiredalea wsm. n 0 Apo kul-,414k1 do Web arfowo**,

:uw/.
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411341:

voOrowodzenie Acoilaala pleuclatyd *ego z'sieol sprq2opege

powietrza powinno byó dotonane za potirodnict6m:zippole ;"

Eawicraj4oeGo po"wictrzo z o "adaiao3e3.

clinician i lorownicq# zapowalejqeego 31:manienie wyma

ii241e149 4310 trYen4

12a:1:menie maaipulapyjnoj z Mot ęE3EOL:buizIP,Y2,
.robota odbywa plo za p=o04:0p0034iuyea Lali/14,

Poblezeuie uktedu -pterowcoic k-02/$14.1:z bio4lem atCrLlj

cy0,robota'Cof4Onywailo 4est otandordo46

pym wyvcoof::oule szafy.Zterowz4czej: PolcIrozailia zWaadz0-

sterowania P4-02e:T:1.4 ukladozfeterowculb prauyi; z ZOspo

lomi olciitryon*TriVeldzonia.pdbierczoco- dokonywano

o0owloaai3i blcit yprowad4oaymi s czaty :Uktudu'etc-.;,

rowania robota:

Uproszp ony,wykoz hebil/ pr &stawi

• Proaramowanie'\
. nalsmarispagliftaim

PEICara1029211instru.1441.4:17,1E14101110 YIILL1.211111j

Tunl,aapa.robotil i oismontamsp.tbaow2oii2

Instrucje Pot,YcjoUovania oznaczono 6yobolani 

1 11 Po G Przyporle:CUowdno e4 ruchom móduleiw cz:Aci • r
pulocyjnej 1 chwytatom roboto va.1)2 giNIMAU pastQpejticer

A - ruch codulu 1;b 100

Ai obr4 przwo /module z ruchem wskaz&sivt. zearo;/.

A2 tor,,It w lewo /przeciwnie do kicrunttu ruchu wLa

, zO3ara/
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m ruch Waduln I 14,1200 /ramienia I/

' Li.. wyeunkIele

D2 uyoófaale'

ruoh randuIu II Lx2po /ra.lenis II/ -

Ol . wysunigole

02. veoganie

D'e E . jednoczesny ruch modu16v.1 MC 321 1 II :11c. 321,/1

naleszestiny jest na ramieniu I, I MC321 micsicsony

393t'na rdaioniu II/

. Dió El . do dola

D211 E2 do góry

'Ruchy mduli5w I U321 1 II 1,1021 flaWy,pronramowa

jednoczegnie tzn., instruejq Di. na1e4 programowa

Itleznie s Ci, s D2 LIcznic s1.32

chwytali elektromagnetyczny ramienia I tj. I

Fl . chwytanie /7z:dziewie elektroaaGuesu/ -

• V2 . zwalnianie /elektromagnes nie Wala/

0 chwyta elektromagnetyczny ramienia II tj. II SU

Cl . chytanto /zadzIalaale elektromagnesu/

02 . zvalnlanie /elektromagnes nie'dziala/.

irsedstaill'onc; proporsIdLowanie iluiltrujo rys, 2,

_
Instrukcji pezycjonewania ';oznaczoncj mbolca a przy.

porzakowatic sq nygnoly steruj" przekanitaez elektrom

pneumatycznym WF p. i Uruchamiaj:ma za poCxedaletuom

ellownika pneumatycznego dvastronnego dziaIania podajnik

suwal,:ouy

Iii"— przesualole suwaka s detalem w sklernnku toaalputcm'

tura

112.. powr6t suwa!aCo polote2ia picrvetnego

••••

r

174
•

ozu. oar ianralewtraft,Exawairmacaidannra.
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.436c1.a programówone .

Vi, Va,i13,,zoprogromeweise przekilozenie etyktiw przyinirz,Za-

Aco4anyoh.odpowisdnieh przekoLniU4sruyjgclowych

143, z r6wisoczesUym uaktywnianiom odpowiednich

ve346 Viii, ys2. %GU
-

436cia te- wykorzystalso ,zosta do wystopowaataur

odblorezeGo. Sc4onat vystcrowanla togo iw "

dzenio przedsta71anY'w 3a1,z0J*qici-oProcowaniii
,

• I

progrgmówane 4z0znie i instrakóW0 Onoozalzapp6.0.

CroMowisie koku worunKoweao.w poaromic „do nej4W-

szego adresu"; w zoleOnapi od etanu arzyperzld,4=6-0-'
I 4

, ncdo wejt1elo,ViS4 ,

• VS .. -proztapowane Ilezaie z instrukept sk azaacZo

zsraaiomaleakoku-toruakowe5o,w prollramie de-nj13112;7.

, Isze6o adreau„ za1ó41o4c1 od stanu brzypowpAko.wa:-

nogo voSolo'VS-5'- , N
, • 

\

. VG - zaprogramowane przellezenio etyk6w prtyporzldkeionesw

: przekaLnika wysjiielowegó Pto'vruenomiajudeogo obw6d

Stmlit PROY z rSwuopzennym.vralonlem if2oul8u.dO Licz-, .

flika cykli pracy autocatyiwej i uattywnionion • $ -p

ela VSG•

przelilemo przeks.Anift4r:P4 lub Kicetanowitleyeb.

yjacia-inatraeji Vi, V5, elalV641Ndl do przorwanin • ,

Owoda: zasilania sterowalka, zdodnie Z 10511: 4240.2h104

i zOcEPUOile4 we P..2451: ,

• iiejtioia, synchronizujcie° /sprzggai448/,

,-
V01, V , V$3„ 'wejiielo A układu sterulloogo grzidzonleM -

oablorczym. schemot:wysterowania tOdo.urz4dzenia ,,,
f..!rsedeta4lop.o w 6alezofezdel,Opraocwanae. 

,

 -vrelowori 

-\

v

.004-11.11MMUMEIVOldk,,,a
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,
VS4 — wor-Ova onie rz viujnika oTnenafici eataln-/I C;W

i zo dszczancgo na chwytoku:ramionia I przy 'czyn:

wojticie Y'34'"zwartae v brzypadim braku detalu,

' Artan lof;lczny
,

— .wc,yicia VS4 *przervancń w przypa&u obechośpi ,

•,

'Cata/u "stan lag:Iczny *i*/

VS5 — wyprowadzanie z czujnika obecna:5cl detain '/II. CW/

zoaloszcZanogb nn 6hwytaEiu rozlania II przy.tnycl-_,

lae36cle'VS5 ,1zwartag w przypadku broku deullp

/ tan iagiczby'nOwn

,f cej6cie VG5 nprzarvane'v'przypadka,obocno6ci

detalu /etan logiczny ftl.

t

Vs0 syna l zoko6ezcala praay prasy, przy czYas

• wojeicie v30 oprzormanoo w przypadku pracygracy.

/st= logicZny "O/ •

—.wajtlaie VS0 Ilzi7ortos w Ozonie, O, i ...,1"scikOnd •

po
t v/I/pc:1111/01M detalu z c4ntozda .matrycy

logiczny *lm/.,

i4 lialteracivolle avadz9hip,odblarczal2

• • \

•

,.

Konstrukcja urzldzenia adblarczogO, oprocawanego-prZcz

(IDA PLASuNia norzueb opos6b wyel,oroyonin oo.

t4ta1e po abrcibce ektadane al jodan na 'Cru3imi twoize,

pakiet. Prikict detali obrabianych opusacza 1i2 Rp dolaci,

O1 " CO dwa cykle a dwic grubaci wykrdaki, W6pernik
kietu opiom na dw6ch za‚adkoch araó:lo ych.przcx,

oichnie pa pomoc:i 4w6cb silovn1k6w. Aby urzIdzeula ppa.4

wlatam dzianalo powinny by6 -zastosowane allovnikl,,Opu.

strannc6a d3iolania. Pora ailowników dwpotroanaco'dzial.;

Ionia Liavann,a by6 wyposc2Ono w dc6 cyllczniki

/04. LE2/ syLnalizakizAa daj6clo ttoczysk

:

•
; •



Lralleouyells' iqechanizm o.,m;zczujIcy pnftiot Ooplazmy jest

oddzielnym urz:Idzenica oaylda;ym

c o  paLlezeil pneumatycznych .urz:Idzenia odbiorczego

'przedeipewla rya. 4.

0)1715d elektryczny dterovania rueaem urzylzenia odbiorcze"m

ge'przedetavioneao sche2atycznie oa 'rys. umiem (low

przeka4;niki /41,'118/ programowo przesterowywaac z układu
sterownia robota 1. zapomnie getiorovionle'sycluau vyjdolo—

wozo co djruG1 pracy automatycznej staaowipka.

stanardoey nro8rato 2r8n.outonni2pol stallo/v/2BR

Schemat bloh:cp7

I
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3.3.2. „O31

t

plerwsoyeh Cw5e11 krokach zeprolT.ramovane.sq lastrn je
lumyajoacwania robota, umozliwiallcs autoaa6vzae przaV
cle czOolTaanipnlacYjnej do pozycji 7y3dolowe3'niazalo4
nie od DozYcji. w taórej naetwlIo vlqazenie pracy auto.
'oatycznej. Jetinocze6nie w 1 kroku okralona została pz.
zycie urs4Czenia podajoaeono jak rdonie2 v 1 1 2 kroku
vys2onc zostaly syna ly z.ukladu sterowania Co obwodu
aloktryczacco arzEldZwila odblerapmene.

6 .

Nastionle wykonywane el lcstrutOje zaprograilowano w kro.
kach 5. 'W G kroku- nodczytywany jest stan ezujL Lo ,
abocno.lol.4etalU I "CliD Eamieszczonoco na I ramioniu.

W przypadku, braku detalu VL4 m-0. nastptija przejAcie
do wyt:6hania instrulicji spwartY,c4 W krokach 7 • 131=4
II rami? robota wijimuje dotal Spod, proy 1 odklada Go'
do urzylzenia odblorczoGo. Ixotu nostpuie.autp.m.
tyczna vylczenie stanowiska.

';; przypadku obdonoici otalu V4a 1 nastnujo sok 'de
troku nr 15. V, 10 kroku v'odczytywaayn joist stan -caujnika
obccamici ectatu II CO) ..,10Aoszczonoco na II raalcniu.

W przypaOku br,aku razi V5 it O aaztvuje wykonanie
AnotrukcJI zeprograbowanych,t7 krokach /7 1 113. tS,a.-

odkłada na stauovlako padaWaala pobrany vozoallój
tal 1 w 10 kroku -nastrIpuje'automatyczae ii con1e sta.
nowi:aka.

Jc611 -stwierdzona zostania obcono6Z wkravfti w chwytaku
, VSS m 1 nastouja skok pp:taro:3u ,(1:o kroku nr 20. 1 ,koldjne
'wykonywanie lnstrukcji zaproGramovanych w'krokach 21424

25 kroku zostaje urnchoolana prosa z JodnoczesUyat
sla4i.cm tly;:palu VG _Co liczniLa inpuladv /cy411/.'ileullab.
cla_proGromu zostaje zatrZIpaaa Co-moLlentu zakoilaZenla
procy praay tzne -Co chwili pojawiania siQ VSO

,



r, 14
a

noetyk** prz6jście do inetrukcji 20, a po jej KO,Paoniu
outoalatycino przejiele do poezqtau:Proi;romue'

liczniku 1,1pul86w 7..a1iczane cl praktycznie Cetale

obrabiane na prasie w pracy autoLlatycznej Po zliczeniu

mialonej wetynie liczby detali s iie ika wysYUlny,

, joist sygna4 kteiry mo2no vykorzysto6' tllanasyGnalizown-

nia-obaludze koniecznagei wymiany zodoWlikai detali na

atonowisku podawania lub odbierania. 4liesenie wyGnali-

zacji.pplega na eakapouanie licznikb i ir4a:U1 104 doUoaz.

no osobnyp przyóiskiem ualoozcionyui np -1346 stanovisku

'ca!Aorania. • ‚ i.

w
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urzqcf2e11/0 0cibr0reee90 CO szory stersolynicAy mbolo
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