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Forpalnq podstawg opracowania Jjest karté otwarcia zlecenia
wéﬁnqtrznego PIAP Nr 1040 realizowanego w ramach, Centralnego
Plarnu Badawczo-Rozwojowego nr 7.2 cel 36 pt. "Zunifikowane
urzgdzenia sterujgce pneumatyczne i eleéfro—pneumatyczne dla
potrzeb automatyzacji maszyn i urzgdze™. Opracowanie obejmuje
sprawozdanie z prac wykonanych wg punktu kantrdlnego 2 pt.

"Wykonanie i przebadanie modeli urzgdzen®.

ot oo s s s . gy S e B WA e D SV 4mD G P e S

Przedmiotem niniejszego épracowania sg badania médeli urzadzen
sterujgcych pneumatfcznyoh i elektro-preumatycznych wykonanych
wg dokumentacji opracowanej w ramach punktu kontrolnego nr 1
(zlec.1040).

Wykonane zostaly nastegpujgce modele urzgdzen sterujgcych:

sterpownik pneumatyczny synchroniczny wg'dok. APW-1007
- miniaturowy przekaZnik drogowy wg dok. APW-1013

~ ‘'sterownik pneumatyczny asynchronicznng-dc;k APW-1008
/mechaniczny/ ) .

- blok alternatyw wg dok., APW-1013

- blok sterowania cylindrem napedu

_ wg dok, APW-101l
skokowego

- bIok generatora._ _ wg dok. APW-1012

-

- zunifikowany pneumatyczny sterownik wg dok, APW-1009
sekwencyjny /oparty o pamieci taktowe/ -
- blok wejsciowy - wg dok. APW-1009-21

/
- miniaturowy przerzutnik pneumatyczny

3/2
- sterownik mikroprocesorowy do uktadéw

wg dok. APW-1014

elektro-pneumatycznych wg dok. APW-1010 _

- ’ 5



Nodele wykonane zostaly pwmg wspéipracy Wydziatu Produkcji MERA-
PIAP, Warsztatu OAM, Spétdzielni» FIRMA-MIKROTEK.

3. Cel badai /

AY

Celem badarl modeli urzadzefi sterujgcych pneumatycznych i elek-
tfopneumatycznych byto éprawdzenie koncepcji konstrukcji, spraw-
dzenie funkcjonalne oraz sprawdzenie osiggnietych podstawowych
parametrdéw technicznych opracowywanych urzadzen sterujacych.

Koncepcje zunifikowanych urzagdzeid sterujgcych pneumatycznych
i elektropneumatycznych zostaly opisane w sprawozdaniu z punktu
kontrolnegoicelu 36 CPBR 7.2. nr arch;PIAP 5812 pt. "Zalozenia
konstrukcyjne zunifikowanych urzgdzenh sterujgcych pneumatycznych
i‘Elektro-pneumatyczﬁych". |
Badania modeli stanowié bedg podstawe do sprecyzowania uwag i
wytycznych pomocnych przy dalszycﬁhpracach nad opracowaniem do-
kumentacji konstrukcyjnej prototypdéw zunifikowanych urzadzen ste-
rujgcych.

modeli
Przy badaniachYelementéw i blakéw funkcjonalnych zbudowanych z
elementdw opmdmde¢ 2 mm oparto sig na istniejgcych normach Zakia—
dowych zblizonych ée elementdw syste;u INTEPNEDYN o przelocie

2 mm, ktdre ustalajg wymagania i sposéb badania tych elementdw.

4.,1.Badania modelu sterownika pneumatycznego‘synéhronicznego.
Model sterownika pneumatycz;e%o synchronicznego zbudowanﬁ-jest
zgodnie z zatozeniami nr arch.PIAP 5812 pkt. 3.3.1l.
Sktada sig on z bebna programowego przes%awionego skokowo przy

pomocy sitownika pneumatycznego uruchamianego maogabarytowym

’
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2aww5welektre-magnetycznym typ MzW /24V, 50 Hz/ opracowanym w MERA=-PIAP

w ramaéh CPBR 15.2 cel 2.3. Skokowe przestawianie prna mozliwe
Jest dzigki wykorzystaniu programowanego przekaZnika RTst prods
MERA~REFA Swiebodzice, ktdry cyklicznie zgodnie z programem usta-

7 wionyh na krzywkach zalgcza zawér MZW, Zastosowany w modelu prze-
kaZnik RTst zasilany Jest napgeciem 220V 50 Hz. Czas peinego
obrotu krzywki zastosowanego w modelu przekaZnika RTst wynosi Amm

- Krzywka raz na peiny obrét zatgcza poprzez igcznik elektryczny
zawbér MZW, |
Mozliwe jest réwniez wykonanie dodatkowych nacigé na krzywkach
co umozliwia przy Jjednym obrocie krzywki kilkakrotne zaigczanie
zaworu MZW. Osiggngé mezna w ten sposéb uzyskanie krétszych okfe—
s6éw przestawiania bgbna programowego sterownika,
fodobny~efekt uzyskuje sie przez réwnolegie Zaczenie normalnie
otwartych stykdéw tgcznikéw miniaturowych‘wspélpracgjqcych_z odpo-~-
wiednimi krzywkami przekaZnika RTst. '

Na listwie pod bebnem programowym sterownika przewidziane

Jest piejsce na umieszczenie 12 miniaturowychipneumatycznych
przekaZnikéw drogowych., W modelu zainstalowano 4 szt.przekaZni-
kéw. Program na bgbnie ustawia sig¢ przy pomocy wkrgtéw z bem
walcowym spelniajgcych role krzywek inicjujgcych dziazanie prze-

kaZnikoéw miniaturowych.

4,1.1l.Sprawdzenie dziélan;a sterownika synchronicznego.

Do zespolu sitownika uruchamianego bebnem doprowadzono cifnie-
nie zasilania p = 0,63 NPa, Przez styki normalnie zwarte minia-
td}owego przelgcznika elektrycznego przekaZnika RTst éoProwadzono
napiecie Zasilania 24V.do zaworu e/p typ MZW. -Nast¢pnie urucho-
mieno przekaZnik RTst, przytsgczajgc go do sieci 220V,



.Przy wstepnych prébach modelu sterownika stwierdzono luz wyste-
pujqdy na sprzggle wailka bgbna p?ogramowego i watka napedowego.
Luz ten wyeliminowano przez podloZenie odpowiednie) podkladki.
Ponownie sﬁrawdzono dzialanie sterownika. Po wprowadzoneJ po-
prawce dziatat prawidtowo. Bgben obracal sig sﬁokowo‘zgodnie z
programem ustawionym na krzywce przekaZnika RTst. Obrét bgbna
programowege odbywal sig przy zejéciu rolki lgeznika z krzywki, .

natomiast ttoczysko cylindra napqdﬁ'skbkowego wycofywazo sie

/ruch jatowy/ przy wejdciu rolki lgcznika elektrycznego nha krzyw-

ke.

4,1.2.Badanie modeli .miniaturowych pneumatycznych przekaZnikéw dro-

gowych.

a) szczelnosé
Sprawdzono szczelnos$é przekaZnikdéw drogowych zamontowanych
w modelu sterownika /4 szt/. Prdébe przeprowadzono przy cis-
nieniﬁ doprowadzoenym do koricéwki zasilania 0,8 MPa. Stwigp—
dzono calkowitg szczelno$Sé zewngtrzng oraz szczelnosé wew-
ngtrzng przy diwigni w stanie swobodnym /cidénienie wyjéciowe

p.. = 0/. Natomiast przy dZwigni wcidnietej /ciénienie wyjs$-

y
ciowe py = pz/ w 3-ch sztukach wystgpily nieszczelnosci.

Przeciekl spowodowane byiy usterkami wykonawczymi - zbyt duzg
chropowatosécig popychacza i zbyt gig¢bokim nacigciem gwintu
M8x1 przez co uszkodzono powierzchnie uszczelniania gniazda
przez gérny piersdcien uszczelniajgcy # 5x1. Nieszczelnosci
te usunig%o, dajgc dodatkowy pierécien uszczelniajacy i.wy-

gladéajqc powierzchnie popychacza.

b) Dzialanie

Sprawdzono dziatanie modeli miniaturowych przekaZnikéw drogo-
-wych

| 3



przy cisnieniach zasilania 0,25, 0,4, 0,63 i 0,8 MPa.
PrzekaZniki realizowaly funkcje powtdérzenia zgodnie z zalozZe-
niami.

Dodatkowo pomierzono site potrzebng do przesterowania bada-
nych elementéw, oraz wartosfci parametréw drogi sterowania /do-
bieg, wybieg, histereza/. Sita potrzebna do nacidniecia rolki
déwigﬁi dla peinego przesterowania przekaZnikdéw drogowych przy
cidnieniu 0,63 MPa wynosita 4 N. 4
Wartosci parametréw drogi sterowania badanych przekaZnikéw dro-

gowych zestawiono w tablicy 1.

Tablica 1. )

________ O |

! Nr przqkainikal ______ Parametr . __ ______. 1

' ! dobieg | wybieg ,histereza ‘!

! v /mm/ | /om/ | [mm/ '

I il i

: 1 : 0,6 , 2,3 , 0,2 !

1

i 2 v 0,7 : 1,4 : O)l"' t
]

, 3 L 0,7 12,2 1 04 |

i ]

———————————— F - - - .r pu—, - - - -'

szeplyw

Natgzenie przepiywu powietrza na wyjéciu przekaZnika drogowego
!

mierzono przy cisnieniu zasilania 0,63 MPa i spadku cifnienia
na badanym przekaZniku 0,1 MPa.
Wartoéé natezenia przepiywu g Q na wyjSciu przekaZnika podano

s/

w tablicy 2.



Tablica 2

b e e e e e ar e e e e e e e e o e e e - -
lﬁr przekaznika Natgzenie przepitywu |
! ! m”/h .
T === = - == = = = = - - - -—-—— - - \
1 1 ! 1,4 ‘
i 1 \
' 2 t 2,0 \
! i

| 3 i 2,2 :
S ! 1,55 :
! 1

4,1.3.Sprawdzenie max czestotliwodci przetgczania bgbna programowego.
Zestawiono uklad pomiarowy pokazany na rys.l.

Do zadawania impulséw prostokgtnych wykorzystano generator
funkcji typ GFT73 prod.ZDZ Warszawa. Pokretiem generatora
zwigkszano bezstopniowo cqutotliwoéé przeigczania zaworu MZW
sterujacego cylindrem napedu skokowego bebna. Okre$lono maksy-
malng czestotliwo$é, przy ktérej cylinder przéstawia beben o
peiny skok dla réiznych wartosci cidnienia zasilania zaworu MZW,

Wyniki zestawiono w tablicy 3,

. - — - q—- -

"R e mm e wm ae W em an e ee s e e s e s e

! Cidnienie ' Maksymalna czestotli- |

! zasilania ' wos¢ '/Hz/ .

t /MPa/ i |

== - - e L R R B

H

! 0,63 1 4,0 .
1 1 )

. 0,5 . 4,5 :

™~ ]

: 0,4 : 5,1 !

'

i 3 ' 4,1 :

' ! .



h.i:h. Préba programowego stercowania cylindrami pneumatycznymi

Do préby wykorzystano dwa sitowniki pneumatyczne dwustron-
nego dzialania @ 32x100 produkcji CPP PREMA KIELCE. Schemat
potgczenia sitownikéw ze sterownikiem synchronicznym przedsta-
wiono na rys.2. Cylindry pneumatyczne byty sterowane bezposdred-
nio z miniaturowych przekaZnikéw drogowych umieszczonych pod
bgbnem programowym sterownika.
Przyktad realizowanego programu przedstawioné na rys. 3a/.
Na rys. 34/ przedstawiono przykiad sterowania za posrednictwem
1 pary krzywek nastawnych przekaZnika RTst natomiast na rys.3b/
przedstawiono przyktad sterowania z wykorzystaniem dwdch par
krzywek nastawnych umozliwiajgcych uzyskanie czasdw przetgcza-
nia réwnych potowie okresu obrotu przekaZnika RTst. Stwierdzono,
Ze cylindry wykonujg ruchy zgodnie z programem ustawionym na
bebnie programowym. Pewne utrudnienie w obsiudze sterownika
stwarza usytuowanie przekaZnika programowego RTst nad bebnem pro
gramowym sterownika, gdyz utrudniony Jjest dostep do bebna dla
jego wymiany. Nalezy rozwazy¢ mozliwoéé innego usytuowania prze-

kaZnika RTst.

\

4,1.,5. Sprawdzenie mozliwoéci przeigczania czaséw obiegu programu przy
zastosowaniu dwéch przekaZnikéw RTst. .

W niektérych programach istnieje potrzeba przejscia od krét-
kich czasdéw trwania taktu do kilkakrotnie diuzszych. Przy zwy-
ktiej metodzie programowania sterownika synchronicznego prograﬁy
takie zajmowalyby zbyt wiele miejsca na bebnie programowyn.

W takich przypadkach istnieje mozliwo$¢ sterowania bebnem pro-
gramowym przez dwa przekaZniki RTst. PrzekaZnik o krétszym cza-

sie obrotu krzywki przestawia beben sterownika we fragmentach

- A



programu o krdétkim czasie trwania taktu zas$ dla uzyskania diugich
czaséw trwania taktu wykorzystuje sie drugi przekaZnik RTst o
diuzszym czasie obrotu krzywki,

Dla sprawdzenia metody sterowania wigczaniem odpowiedniego prze-
kaznika RTst zestawiono uklad xkexmwam pomiarowy przedstawiony
na rys.4. Do programowania momentu wigczenia odpowiedniego prze-
kaZnika RTst wykorzystuje sig jedng Sciezke na bebnie programowym
sterownika synchronicznego.‘SygnaI pneumatyczny z miniaturowego
pneumatycznego przekaZnika drogowego sterownika synchronicznego
wysterowuje styki przekaZnika p/e typ WPPE prod.MERA-PIAP,
PrzekaZnik ten wgcza w zaleznodci od programu silnik M1l pier-
wszego przekaZnika RTst lub M2 drugiego przekaZnika RTst).
Wykonano préby przeigczania, zwracajgc uwage szezegélnie na za-
chowanie sig¢ cylindra napgdu skokowego. W czasie przelgczania’
nie stwierdzono niepozgdanych ruchdéw cylindra napgdowego.

Przelgczanie przebiegalo prawidiowo,

4,2, Badania .modelu sterownika pneumatycznego asynchronicznego

(mechanicznego).

Model sterownika pneumatycznege asynchronicznego opartego
o uklad mechaniczny zostat w wysokim stopniu zunifikowaqy z kon-
strukcjg sterownika pneumatycznego synchronicznego (patrz pkt.
4.,1). W poréwnaniu z tg ostatnig konstrukcja sterownik sekwen-
cyjny~-mechaniczny posiada sterowanie cylindrem napedu skokowego
wyitgcznie sygnalem pneumatycznym oraz nie jest wyposazony w prze-
kaZnik programowy RTSt.
Wyposazenie modelu sterownika pneumatycznego sekwencyjnego opar-

tego o0 ukiad mechaniczny stanowig medele blokdéw: alternatyw,

, A%,
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sterowania cylindrem napedu skokowego oraz generatora. Zostaly
one zbudowane 2z elemegtéw systemu INTEPNEDYN @ 2 w formie blo-
kéw o poigczeniach bezprzewodowych, na’ptytach zunifikowanych
z produkowanymi piytami montazowymi MPL-6., Blok alternatyw zbie-
ra sygnaly informujgce o zakoﬁq;eniu wykonywania taktu z obiek-
tu i wprowadza Jje do bloku ste;owania cylindrem napedu skoko-
wego. W bloku sterowania cylindrem umieszczgny jest element
MEP oraz miniaturowy opornik pneumatyczny MOZ-1, ktéry umoéli-
wia przediuzenie impulsu sterujacego de chwili zakoniczenia prze-
stawiania bebna programowego przez cylinder napedu skokowego.
Blok generatora przeznaczony Jest do szybkiego przestawienia
nie wykorzystanych pozycji bebna programowego.

Schematy funkcjonalne wymienionych powyzej blokéw zawie-
raja dokum.nr APW-1013, APW-1011, APWTlOlz.
Badariia modelu sterownika sekwencyjnego-mechanicznego poprze-
dzity badania modeli blokdéw stanowigcych Jego wyposazZenie.
Badania miniaturowych przekaZnikéw drogowych wykorzystanych
réwniéz w modelu sterownika sekwencyjnego-mechanicznégo zamiesz-

czone zostaly w p-kcie 4.1.2 niniejszego sprawozdania.

4,2.1,Badania modeli blokéw pneumatycznych do sterownika pneumatycz-

nego asynchronicznego.

4,2,1,1.Blok alternatyw. .
a) Dzialan?%oggodne jesp ze schematem z rys.APW-1013-Z,
Blok realizuje funkcje dwéch alternatyw czterowejsciowych
lub przy wzajemnym ich polgczeniu funkcjg alternatywy o.
siedmiu wejSciach.
'b) Szczelnosé. -

Sprawdzono szczelno$s¢ bloku alternatyw przy cisnieniu 0,8MPa.

A



Stwierdzono catkowitg szczelno$¢ zewnetrzna bloku zaréwne przy
zastosowaniu piyty przqucﬁeniowej metalowej specjalnie skon-
struowanéj dla modelu bloku, Jak i przy zastosowaniu standardo-
wej piyty przytgczeniowej MPL-6 z tworzywa sztucznego:

Dla wiekszej pewnosScl uszczelnienia zwlaszcza ptyt z tworzywa
sztucznego korzystne byloby zastosowanie uszczelek z pogrubie-
niami wokdét otwordw uszczelnianych i kanatéw w celu wyeliminowa-
nia niekorzystnego wpiywu ewentualnych nieréwnosci powierzchni
piyty wyprasek.‘Powyésza uwaga odnosi sie réwniez do pozostalych
blokdw,

¢) Przepityw

Natezenie przepiywu powietrza na wyjéciach zmierzono przy cis-
nieniu zasilania 0,63 MPa. Né obu wyjSciach z bloku uzyskano
przepiywy w granicach 1,7-1,8 m3/h (przy przejsciu przez dwa
elementy bierne) oraz w najbardziej niekorzystnym przypadku
(alternatywa z siedmioma wejéciami - przeplyw przez 4 elementy

bierne) ' 1,25-1,3 m>/h.

4,2,1,2.Blok sterowania cylindrem napedu skokowego.
a) Dzialanie . _

Dziatanie bloku sterowania cylindrem zgodne Jest ze schematem

z rys.APW-1011-Z, Znajdujgcy sig w bloku opornik zmienny Jjedno-

kierunkowy MOZ-1 umozliwia przedluzenie czasu trwania impulsu

wejdciowego o nastepujgce wartosci maksymalne (bez dodatkowe

pojemnosdci) dla cifnienia zasilania p, = 0,4 MPa  t=8s
max

p, = 0,63 MPa +t=16s
- max

sg to wartofci opéinien znacznie wigksze od wystgpujacych przy

pracy sterownika.

, Ak



b)

c)

Szczelnosé

Sprawdzenia szczelno$ci bloku sterowania cylindrem dokonano
przy Qién. 0,8 MPa. StWierdéoﬁe catkowitg szczelnosé zewngtrzng
bloku.

Przepiyw

NateZenie przepiywu powietrza na wyjsciu bloku wynosi Q=2,6m3/h
przy cidnieniu zasilania p, = 0,63 MPa i spadku ciénienia na

wyjéciu Ap = 0,1 MPa.

4,2,1.3. Blok generatora

a)

c)

Dziatanie

Generowane w bloku ismpulsy pneumatyczne stuza do szybkiego
przéstawienia bebna programowego sterownika. Dzialanie jego
zgodne Jest ze schematem z rys,APW-1012-Z,

Przy wykorzystaniu tego bloku uzyskad¢ mozna przy cisnieniun
zasilania p, = 0,63 MPa, czgstotliwos¢ przestawiania bgbna
réwng £ = 3,5 Hz bez wykorzystania szybkiegoe spustu i czgsto-
tliwo$é maksymalng £ = 6 Hz z wykorzystaniem elementu szyb-
kiego spustu (z zaworu MZ W) umieszczonego na Vejéciu cylin-

dra napedu skokowego.

Szczelnosé
Stwierdzono caikowitg szczelnosé zewnetrzng bloku przy cis-
nieniu zasilania p, = 0,8 MPa,
Przeplyw.
Natez2enie pfzeplywu powietrza przy cisén. p, = 0,63 MPa i spad-
ku cisnienia na wyjéciu A p = 0,1 MPa wyniosio

dla wyjécia z elementu powtérzenia

Q=2,1n/n
dla wyjécia z elementu negacji
Q=2,7 uh

A5
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Badania modelu zunifikowanego sterownika sekwencyjnego

opartego o pamigci taktowe,

Model sterownika sekwencyJjnego opartego o pamieci taktowe,
ktérego koncepcja zostala opisana w p-kcie 3.3.3 sprawozdania
PIAP nr arch. 5812 zostal wykonany w nastepujgcej konfigura-
cji:

- blok wejsSciowy - 1 szt,.

- blok pamieci taktowej (BPT) - 3 szt,

- bloku pamieci taktowej {(koricowego) (BPTk) - 1 szt.-

-= blok komutacyjny I (wejéciowy) (BKI) - 1 szt.

- blok komutacyqu II (koricowy) (BKII) - 1 szt.

- hlok komutacyjny III (przejsciowy) (BKIII) - 2 szt.
W modelu sterownika sekwencyjnego opartego o pamieci taktowe
do budowy blokéw pamieci taktowej uzyto modeli miniaturowego
przerzutnika pneumatycznego 3/2 wykonanego wg dokumentacji
APW-1014, Przerzutnik ten moZna wykorzystywad w uklédach pneu-~
matycznych réwniez jake samodzielny element montowany na ply- ‘
tach przytgczeniowych MPL-6, Wykonano 3 modele przerzutnika
z 1 pokrywg alternatywy (MAZ) + 1 pokrywe koniunkcji (MKB)
oraz 1 szt. modelu przerzutnika z 2-ma pokrywami alternatywy
(MAB).
Blok pamigci taktowe]j konicowy zbudowano dodatkowo dla spraw-
dzenia dzialania'sterownika w przykladowym uktadzie sterowa-
nia. Blok ten wykonano przez przerdbke poigczeri kanatowych w
piycie komutacyjnej bloku rys. APW-1009-Z2-1 oraz zastosowa=-
nie przerzutnika 3éiz dwoma pokrywémi wykonanymi z elementdéw

MAB.\Sposéb przerébki kanatéw w ptycie komutacyjnej koricowego

| yy



blogu pamieci, taktowej pokazano na rys.5.

Blok ten umozliwia po doprowadzeniu sygnaiu kasowania z zewngtrz

ustawianie ostatniej pamieci taktowej w stanie "1" co Jjest wa-

runkiem uruchomienia cyklu automatycznego.

4,3.},Badania modeli miniaturowego przerzut@ika pneumatycznego 3/2.,

Modele przerzutnika pneumatycznego 3/2 zamocowano na piy-

tach przylaczeniowych MPL6 zaopatrzonych w koricéwki przytgcze-

niowe $ wew. 2 mm,

a)

b)

/

Szczelnosé -

Prébe przeprowadzono przy éiénieniu 0,8 MPa.

Wstepna préba szczelnosci z uszczelky plaskg pod elementem
wypadla niepomyélnie. Wystepowaly duze nieszczelnosei zwlgsz-
cza na wejdciu do kanadéw sterujgcych w korpusie I wynika~-
Jace z przesunig¢cia ptaszczyzny podstawy korpusu I wzgledem
pfasgczyznylpodstawy korpusu II. Zamiast plaskiej uszczelki
zastosowano uszczelke z wystepami wokér kanaiédw pneuhatyczé
nych. NieszczelnoS¢ wystgpowala réwniez woké:r tioczka wskaZ-
nika sygnalu wyjéciowego. Przyczyng tej ostatniej nieszczel-
nosci byto zakleszczenie ttoczka w korpusie wskaZnika po
wcisnigciu go w otwér w korpusie II. Zmniejszone o 0,05 Sred-
nicy talerzyka ttoczka wskanika i powiekszono otwér w kor-
pusie wskaZnika na ¢ 1,7 mm.

Zniiany te oraz uszczelka z wystegpami zlikwidowaly wystepujg-
ce w przerzutnikach nieszczelnodei., -
Dziazanie _ ‘

Przerzutniki dziataty zgodnie ze swojg funkcjg w zakresie
0,25 - 0,8 MPa.

AT



3 szt. przerzutnikdw - wigczanie sygnailu wyjSciowego przy ko-

-niunkgji 2 sygnaiéw sterujgcych doprowa-

dzonych do pokrywy zbudowanej z elementu

MKB

- - wytaczanie sygnalu wyjSciowego przy sy-
gnalach sterujgcych doprowadzonych do
pokrywy, zbudowanej z elementu alternatywy
MAB powigzanych ze sobg funkcjg alterna-

tywy.

1 szt. przerzutnika wlgczanie sygnatemi sterujgcymi powigza-
nymi ze sobg funkejg alternatywy doprowa-
dzonymi do Jjednek pokrywy zbudowane] z
elementu MAB
- wylgczanie sygnatami sterujqcymi powig-
.zanymi ze sobg funkecjg alternatywy dopro-
wadzonymi do drugiej pokrywy zbudowanej
réwniez z elementu MAB.
Po przerdébkach opisanych w p-kcie a) wskaZnik sygnatu wyjécio-

wego dziatat prawidlowo, zgodnie ze swoim przeznaczeniem.

Sprawdzono warto$¢ minimalnego cisnienia sterowania przy réznych

’

wartoSciach ciénienia zasilania.

0,25 MPa wartesS¢ minimalnego cidnienia sterowania wynosita

. ) . 0,220 MPa
0,40 MPa -"- - ~ve " 0,29 MPa
0,63 MPa ~"- -n o e - 0,34 MPa



c) Nategzenie przepiywu na wyj$ciu. .
Warto$é natezenia przeplywu Q na wyjééiu przerzutnika 3/2
mierzono przy wartodci eidniehia zasilania 0,63 MPa i spadku
ciénienia/na badanym elemencie 0,1 MPa. W podobny sposéb zmie-

rzono warto$é natezenia przepiywu w kierunku odbiornik - at-

mosfera Q2, .
N Wyniki zestawiono w tablicy 4.
" Tablica 4.
, = ) [y
ot Rty L S TS m T T T T i
y Nr elementu | WartoS¢ natgzenia przepiywu _
H
: Yoay(@¥/n) , Qy(n’/n)
’ H e e : ------- 4‘\ ——————— i
i i 1
\ 1 . 2100 ' 2200 \
- [ e
o 2 . 2000 ! 2000 '
_______________ iy
i 1 i ~
' 3 i 1900 ! 2000 i
- e e ey e e er e e e m. - - d e - e e e e
1 | t
' 4 | 2200 ' 2100 .

4.3.2. Badania modelu bloku wejSciowego.

] a) Dzialanie

Model blokd.wejéciowg po podiaczeniu przyciskéw wg rys.6

umozliwia realizacje nastepujqéych funkcji: ustawienie
N rodzaju cyklu (praca automatyczna-reczna, cykl pejedyﬁc;y
- ciggly), sfart cyklu, zatrzymanie po wyXonaniu peinego
cyklu, stop bezpieczenstwa, zaéilanie przyciskéw recznego
sterowania i pfzquczenie sygnatéw warunkéw startu I taktu.

Dziatanie modelu bloku zgodne Jest 2 wymienionymi funkc?a-

mi i jego schematem funkcjonalnym.
f

A9




b) Szczelnosdé
/Sprawdiono szczelnosé bloku przy cisnieniu zasilania 0,8 MPa,
Dla otrzymania calkowitej szczelnoéci zewnetrznej bloku ke-
nieczne’bylo skrecenie piyty montazowe]) i piyty przyigczenio-
wej dodatkowym wkretem w miejsdu, gdzie znajduje sig nie wy-
korzystane miejsce na-element pneumatyczny.

c) Przepiyw
Warto$é natezenia przepiywu na wyJjéciu z bloku do startu I
taktu, zmierzona przy cisnieniu zasilania 0,63 MPa i przy

spadku ciénienia na wyjéciu o M p = 0,1 MPa wyniosta

Q = 2,4 m/h.
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453+3._Badanie modelu bloku taktowego _______

Zestawiono model pamiegci taitowych i dokonano niezbegdnych
pozgczen przewodami elastycznymi wg rys. Te Uzyskéno w ten spo=
86b model bloku taktowego o pojemnodci 4 taktéq:reaiizujqcm'li-
niowy -przebieg programu, .
Przy montazu tulejek uszczelniajacych kanatys w bocznych Scian-
kach piyt komutacyjnych wystgpowairy trudnosci w ich ukradaniuy

w pogtebieniach ¢ 6, Niezbedne: byto zlikwidowanie ostrych kra=
wedzi tych pog;;bieﬁ i zrebienie: frezek wprowadzajgcych tulejki.
uszczelniajgce, Przerdbka ta nmozliwzia prawidowy montaz bloku
Tukejki zapewnialy szczelnosé potaczenl kanardw pomigdzy sgsied-
nimi blokdfi. ’ '
ﬁfzeprowadzons sprawdzenia funkcjonalne bloku,

Sygna¥ kasowania mmkawakx ustawiat pamigci bloku w stanie Y1=0, '
Y0, Yifo, Y4=$ co jest zgodne z zasadg dziaXania bloku takto~
wego. ’ _

Podawane na kolejne wejscia bloku /xf,xz,xipx&/ sygnalm:wejécio=
we poczgwszy od Xy a-koregac na. X, powodowazy pojawienie sié na.
kolejnych wgjSciach bloku'/Y1,Isz3?Y4/ sygnaxgw wyjsciowych o
wartoéci "1¥, przy czym pojawienie sig sygnaiu Y1=1 kasowaXo
stan "1" na wyjsciun Y4_ﬁ¥4=0/, pojawienie sig sygmaiu Y =1 ka-
sowaxo stan "1" na wyjsciu Y,}/YH=O/, pojawienie sig sygnalu
Y3f1 , kasowaXo stan "1" na wyjsciu Y2/Y2;G/ zas onawienie:siq
sygnatu Y;=1 kasowato stan "1" na wyjéc;u YEjYifo/ﬁ;DziaZanie

_ te jest zgodne ze schematem funkéjonalnxm bloku taktowegos
Nastepnie zestawiono blok taktowy wg rys,.8; i dokenano niezbed-
nych potgczed przewodowych bloku z elementami_dodatkowymi poza
blokiem wg schematu funkc jonalnego zamieszczonego na r&s.
Powstal w ten sposéb model bloku taktowego ze skokiem w pregra-

mie realizujgcyr przy sygnale W=1 przebieg liniowy programm
/4 takty/ zaé pézyysyggazeaw=0 przebieg ze skokiem z taktu 2 do

~
-, N . -
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4 /opuszczehie taktu 3/,

Sprawdzenia funke jonalne: potwierdzizy prawidizowe .dziaa:anie badanego
modelu bloku. Sygnet ¥ = 1 dawa} w efekcie przebieg liniowy programd
tal; jak to episano poprzednie przy badaniach ‘modelu bloku linioweée

S

o pojemnodci 4 taktdw, - ~

Zanik sygnatu w /w = 0 / powodowat, Zze sygnat "1" pojawiaxr sig ped
¥ wptywem kolejno zadawanych sygnaléw wejBciowych Xy X Xz X, N2 W= |

‘ §ciach, wg nastepujacej kolejnosci

) Y1 = 0} !'2.” 13 Y35’= 03 Y441=9' )

Y1=o; YgaOfYﬁ'-':@; Y@"““ itd. ~

Dodatkowo przeprowadzono prébg innej konfiguracji bloku ze skokiem

—

w programie tzn. skok z taktu 1 do 4 czyli z taktu pierwszego de

ostatniego,
Taka konfiguracja bloku jest niemosliwa do realizacjiq
Wynika to z gasady dziaXania bloku taktowego, gdyé W takin; przypad-
ku sygnat wyjsciowy Y4 jest jednocgzednie podawany na wejscia kasu~
jace sygnat wyjéciowy Y1=O pamigei pierwszego czxomu bloku taktowe~
go jak i na jedno z wejéé elementu ko;xiunkcji wigczajacego sygnax
wyjsciowy Y1=1 tej pamiezc:;.. Powstaje wiee stan w ktdérym naaprze’ci oy
-~ strony suwaka» w elemencie pamieci podawane: sg sygnaty sterujaces
Nalezy  wige przy, projektowanin ukraddw uwzglqdpiaé praktyclzny wnio~
sek; |
Prébe modelu blolgu taktowego ¥ 3 petlg przeprowadgono zestawia
jac blok taktowy i dokonujac niezbgdnych porgczed przewodowych zgod
nie 2 ryse 9e g
) -Blok™ taktowy tak zreaiizowa;.ny przy sygnale W=1 dzia¥a jak dpisany
poprzednio blok z programem limicwym /4 takty/ zad przy sygnalé:
W=@ wykonuje program W petli obejmujgecej takty 1,2,3; przy kelejnym
zadawaniu sygnaléw we jéeiowych X, 9% s XDy X4 “ita ,WyjScia bloku takto

2

wego preybierajg nastepujgce stuagny !
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UN=b, Y,=0, Yp=0, T,=1 .

Y, =1, T80, Yg=0, I, =0 . >

sO’Y2=1§,Y=O,Y4=9 A ~

1 3

Y
X, =0, T2 0, Yy3=1 ,%, =0 *
Y,=t, ¥,=0, Yg=0; Y;= 0

,Y)=e, 1,81, Yy=0, Y,=0itd. , -

Préby z inpymi konfigurac jami bleku taktewego realizowane z petly
v programie pozwolitry sformutewal praktyczng wniosek , ze w celu
wyeliminewania: /podobnie jak to opisano w przypadku bloku ze sko=
kiem w programie/ stanu, w ktérym na przegiwne‘stronm' suwaka W
elemencie pamigei przyehodzg rfwnoczesnie sygnaxy sterujace liczbe
czxonéw bloku objetych petla nie mozé byé mniejsza pd 3 -

s
A
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44324, Badania modelu sunifikowanego sterowniks sekwencyjnego_

- e ayn W g wp o aun Ton wip 0 wmn gl B W WO T P T U B P S T D G R ) I S G
-

Poxgczono przyktradowy ukrad sterowania 2-ma eylindrami pneuma
tyeznymi dwustronnego dziarania zbudowany przy wykorzystaniu zuni-
fikowanego pneumatycznego sterownika sekwencyjnego opartego o pa=
mieeci taktowe,

Sterownik sk¥adat sig¢ z Dbloku wejsciowego eraz bloku taktowego
zbudowanego z 4~ch czonéw pamigei'w konfiguracji realizujgce}
skok programy z taktu 2 do taktu 4 przy sygnaleW = 0,

Tak poaza,czony. uk¥ad realizowal przebieg ecyklu zgodnie 2z wykre
sem pracy zamieszczenym na rys, & I

Blok wejéciowyy umozliwiax zgodnie ze swg funkeja za posSredni-
ctwem przyciskéw pneumatycznych wybér prgey uktadu / cykl pojedyt=
~cz¥s cykl ciagry/cykl autematyczny / oraz pozwalal na uruchomieni-
i zatrgymanie uk!:a;iu.
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i&ii Badania_modelu sterownika: mikroprocesorowego do gggggéw

elektro-pneumatycsnych, '

4o4s1, Opis modelu sterownika mikroprocesorowege

Model sterownika mikroprocesorowego do uktaddéw elektro-pneuma~
tycznych wykonano we wspéipracy z firmg MIKROTEK Wewa w oparciu o
'zaXozenia opracowane w ramach punktu kontrolnege 1 cel 36 CPBR7,2
/zlee:1040/ i dokumentacje do modelu nr APW~1010. Zatozenia: na
gterownik mikroprocesorowy do ukYaddw eléktropneumatycznych zawie=
‘fa punkt 3.3.4 opracowania pt."Zatozenia konstrukcyjne zunifikowar
nych urzadzeﬁ sterujgcych pneumatycznych i elektro-pneumatycznych
nr arche 5812,

Rozwhgzanie konstrukeyjne: modelu sterownika, réznque sieg
nieco konfiguracja do jego wersji doeelowe]} opisanej w zaloZeniach.
nr 5812,miako za zadanie z jednej strony sprawdzenie zasadﬁiczej
koncepe ji ujetej w w/w zaloZeniach.a dotyeZchjmwykorzystania do
programowania sterownika najbardziej rozpowszechnionych w kraju i
najtaiszych kemputeréw osobistych i sprawdzenia dpracowywanego wi
ramach niniejszego tematu Oprogr;mowaniaipozwaiajqcego.w mozliwie
prostszy sposéb realizewal uk¥ady elektro-pneumatyczne stosowane
w automatyzacji maszyn i urzadzen, z drugiej strony zas dla uzyska
nia wzglednie szybko deswiadczed przemystowych z jego zastosowania
zrealizowanie takiej konfiguracji sterownika aby model ten mozna
byzo bezpodrednio zastosowaé po pomySlnych jege prébach do uk¥addw
stercwania zrobotyzowanych pras do érasowania wyrobdéw s ﬁrosqkéw
zelaga opracewywanych w PIAP a przewidzianych do wdrozenia w POLMO
EOMIANKI, )

Model steroy;ika ME-8YW posiada.mikroprocesor Z-80 pamigci
EPROM typ 2764 i RAM typ 6264 o pojemnodei 8 kilobajtéw kaszda,
Wykonywany model sterownika moge wspSipracowal z komputerami musms

osobistymi ZX Spectrum + oras AMSTRAD - SCHNEIDER PC 1512 kompa=
|
tibilnym z IBM-PC; ‘ 9
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Mikrokomputer osobisty skusy do redagowania, testowania i wprowas

dzania programu do pamigci sterownika za poSrednictwem odpowiednie-
go interfejsut . o \ \
-Caxyy sterownik MK-8W zabudowany zestax W‘obudo;ie o wymiarach

445 x. 105 x 315 mm,

W obudowie sterownika mieSci sig¢ réwniez zasilacze )

Model zostax wykonany w konfiguracjl o roszszerzone] ileéci wagééw
i wyjéé / awie pxyty/s _ - ‘

Sterownik pesiadagfz wejdciam i 48 wyjS¢ oraz ma mozliwodé -
sterowania dwoma silnikami krokowymi /np. typu FA-34¢4-2 prod,
Mikroma - Wrzeénia/. Kanax sterowania silnikemi kroko¥ymi wykonany
zostdk w oparciu o uniwersalny ukzad licznikowy’ﬁéSB% Vejscia 1
wyjécia,sterewnika MK-8W sg -oddzielone galwanicznie, Modur jednow-
stki centralneg zaopatrzono w kanar transmisji szeregowej RS232 ,
umoz11w1ajqcy wigczenie sterownika w sieé nadzorowans przez jed-
nostke nadrze¢dns. Ponadto wbudowany zostatr kanaY skalowania czagowe
-go, Wykorzystywany przez kanat transmisji szereg&wej i przerwanie

-

czasu rzeczywistego.
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4.4.2., Przygotowanie modelu staMowiska de badad

G0 IS TED G S GNP WD STV W (P (U ST GIR b GRS SUD GAD S GG TR W SR ST S L] "
S

Do przygotowania modelu sterownika: do badah niezbgdne byko kapnaﬁ
nie nastepujgcych urzgdzei i oprogramowanie :
Urzgdgenian ¢
- interfejs do wspdipracy sterownika z mikrokomputerem "2ZX Spentrufﬁ
- interfejs do wspéZpraéy;' sterownika z mikrokomputerem "Amsirad

PC 1512

= programator typu PE-2 umozliwiajjgcy programowanie pami‘qci EPROM

-~

garéwno przy’ pomocy’ZX Spectrum +"jak i "Amstrad PC 1512",

~ karta interfejsu do wspdipracy mikrokomputera: "Amstrad PC 512"
a- programatorem PE-2, '

Oprogramowanie \ ©

- program EK\BWTEST umo2liWwia jacy wspltpracg sterownika z mikrokom-
put'erel;i v zX Spectrum + " )

- progra:m DEMO stuzacy do sprawdzania prawidrowosci dziaraii=m ste-
rownika: / wersja: dla " 2X Spectrum +"/

= program PEY umosliwiajacy zaprogramowanie pamigei EPROM PrZy po=-

" mecy mikrokomputera "ZX Spectrum +* ] .

~ program MW87 na bazie ktérego, w oparciu o glgoryim automatyzo-
wanego procesu mozna w prosty sposéd tworzy¢ program sterﬁjapw
procesem technologicznym. Program jest szczegolnie przydatny dla
typowych, prostych ukraddw automatyzacji maszyn pray; zastosowa=
niu elektro-pneumatycznych elementdéw wykonawczych. ?IWB‘? jest wezy
tywanyy z kasety magnetofonowej do "2X Spectﬁm +' a z dgskietki
do “Amstrada PC 1512%, Sposéb korzystania z oprogramowania MWSY
zawiera instrukcja oprogramowania o symbolu YMW87-Instrukejal,

- program SMKSTEST umozliwiajacyy wspéiprace sterownika z mikrokom=-
puterem "Amstrad PC 1512" : ;

- program DEMO,BIN sxuigcy’ de sprawdzenia prawidtowosci dziazania:’
sterownika: /wersja dla "Amstrada. PG 15124/

- program NIBMPE2 umozliwiajgcy zaprogramowanie: p&mi’.Qci EPROM przyw

e
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pomocy mikrekox;xputera;;, IBMPC /i jego odmiana. IBNPE2: dla: YAmstrada
PC 1512" stworzona z uwagl na niepexns kompatybilnod6é z IBMPC/
& program HEX2BIN umozliwiajacy konwersjg intelowskiego kodu heksar
decymalnege na binarny. przy, pomocy. "Amstrada PC 15124
Ponadto wykorzystano nastepujgce oprogramowanie handlowe:
- "GENS3" « edytor i jednoczeSniecasembler 28f / dla "ZX Spectrum+"
w "MONS3¥ - monitor fdebugger / dla: "ZX Spectrum +% /
~ WORDSTAR « edytor tekstw./ dla komputerdéw kompatybilnyeh z IBMPC/
= AZ8§ « asembler Z8¢ dla IBM PC /wraz z programem linkujacym/
o AVSIMZB% - debugger firmy AVOCET )
Do prgygotowania stanowiska do badar’; mode:\Lu skompletowano nastegpa-f-\
jaes aparature / w drodze zakupu w ramach niniejszego tematu lub w
oparciu o aparatur¢ posiadajigem jus w PIAP/,
w mikrokomputer “ZX Spectrum +" -
~ mikrokompubsr “Amstrad PC 1512" _kempatybilny z IBM PC
= drukarka: Star NL 10 ‘
- monitor Heptun 156 -
- magnetofon kasetowyy M532SD
« kasownik pamigci EPROM typu KEwti
Ponadto w- oPérciu o program MW87 stworgzono program MWBT1/w wersji
dla: "2X Spectrum +" i dla "Amstraaa;. PC 1512"/ do realizacji automas
’cyczne:go stanowiska robotyzacji pras do‘prasowania wyrobdéw z prosz=
kéw zelaza,
Schemat stanowiska. przedstawia rys, 107
Uproszezony algorytm pracy tego uktadu przedstawi&-ryg;ﬁ%. ,
Zdakxgeznik nr.t do ninie jszego sprawozdania przedstawia: gapis progra#-
ma MW8T71. dl?&'tego ukradu,
Wymagania stawiane dla uktadu przedstawionego na rysa- 10 byy nae-.
stepujgce @ - )
afPrzeznaczenie: = odbieranie detali z prasy: przy: pomocy: prosfego
robota <elektro~pneumatycznego PR-O% i uktadanie:
nas palecie umieszZczone]j na stoi.e krzyzowym przed
prasai

~
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:
b/Posyc ja wyjéciova « modux A wycofany, modut B podniesiony, chwy=~
. tak obrdécony, do géry, szcsgki chwytakss otwar
;e pod wydawaniem detall z prasy.
e¢/Mozliwoé¢ nastawyy drugesci odcinkéﬁ-przésuwu stoxu krzyZewego
/zalegnie od wielkoSci detalw/ i predkodci przesuwu,

.d/Uruchamianie cyklu automatytzmnego ~ przyciskiem START

e/Praca: w cyklu automatycznym cigg¥ym, krokowym, lub przyy reesznym
st@rowaniu, ‘

£/Przebieg cyklu automatycznego wg rys. 1!

g/Réwnoczeénie moga odbywaé sig ruchyA” C* 1up ATcY

h/Silniki Sx i S& moga przesuwaé stéx w trakcie ruchéw cyiindréw
A 1iC, -

i/0twarcie szczek chwytaka /poozenie detalu na paleecie- pe wysu-
nicciu moduzu A, wpuszczeniu moduiu B i obrdceniu na d6x chwyta-

ka@ Przy kradgeniu detalu, stéx pozostaje nieruchomyy
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4,44%% Badanie modelu sterownika mikroprocesorowego
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Badanie modelu sterownika~5rzy zastosowaniu mikrokomputers

" ZX Spectrum +":

- korzystajgec z magnetofonu kasetowego i programi MKSWTESlepréwar

dzono do mikrokomputera "ZX Spectrum +" , a nastepnie do pamigci.
RAM sterownika program DEMO, UmoZzliwito to stwierdzenie PoOprawno-
8ci pracy uktadéw sterownika, poprzez obserwacjg zachowania sie
zabudowanych w sterownilku diod swiecgoych informujacych o stanach
portéw we/wy, ' '

w identyczny sposéb wprowadzono do pamigei RAM sterownika nie-
ktére procedury programm MW87, UmozliwiXo to sprawdzenie wykorzy-
stania: niektérych podstawowych funkeji uk*adu /Stop,Start,praca
reczna itp/s

Za pomocg licznika impulséw prébowano zbadaé czy sterownik emitu=
je prawidtowe ilodci impulséw przeznaczonych do sterowania silni-
kami krokowymi, Ilo$¢ impulséw zadawana. bya przy pomoey r¢cznego
zadajnike typu CONTRAVES, Niezbedna okagaa sig@ drobna korekta
programu MW87 zmieniajgca zasadg odezytm licznika 8253 /przyczan
byx btad w literaturze opisujgcej tem licznik/. Po wprowadzeniu
popravwki uszyskano zadowajajgce wyniki,

Przy stesowaniu mikrokomputera "ZX Spectrum +" i wezytywaniu pro-
graméw z magnetofonu kasetowego ze wzglgdu na: niskg jakosé tego
magnetofohn,pojawialy sig dos¢ czeste usterki przy wezytywaniu pr+
gramu, '

Wstepne badania sterownika na obiekeie skxadajgeym sig, z

czterech siownikéw /trzech moduxéw robeta PRO2 i uchwytu pneumat,
sterewanych elektrozaworami oraz z dwéch silmikéw krokowych? &
Obiekt é&tanowir model zrobotyzowanéj prasy do proszkéw spiekanyeh?
Schemat stanowiska. przedstawia rys,10.

Sposéb prayraczenia sterewnika do ebiektu schematycznie przedsta=~

29

wia. rysunek 12



—

e

-y

7

.
- 29, [ . A
e s - . .
Z a
>

-

édijrqwadzeniu»prdgramn‘MH871 do %amiqei RAM sterownika: przepro-
wadzono préby sterowania urzgdzeniami wxgpnawczymi w cyklu auto=
matycznym i w trybie praey reczne]. Na tym eféﬁie badania prowa=-
dzono z wykorzystaniem prégramu MESWTEST umozliwiajgcymi sprawdze
nie zawartosci koﬁérek"pamiqci i portéw we/wy przy pomocy mikro-
komputera: “ZX .Spectrum +", . )
Stwierdzono ;ieprawidlowe dziatanie jédnego kanatu wyjSciowego
sterownikay Pe usuniegciu uszkodzenia; kanaiu ?yjé;idwego sterowni=-
ka. MK8-W dziaxat prawidtowo, )
Stwierdzono, %e sterownik prawidzowe reélizuje.zaZOZOny\cykl prac:
a.wyjécia Bterownika wytrzymajs @;ciqzeniezw postaci elektrozawo=
réw firmy CPEA® na napigcie 24V= oraz lampek na pulpicie. /o para~-
metrach 220V 0,16A/, %géénie obcigzenie pradowe wynosiie oks
0,458, B | ; ' ,

Po opisanych wyzej wstgpnych badaniach program MW87,1 zostax
umieszczony na stare w pamigci EPROM sterownika SMKEW co osiggneg-
%o pPzy. pomocy mikrokomputera. "ZX Spectrum +", programvPE-{ i pro-
gramatora eproméw PE~1i; '

0d tej pory bddania: kontynuowano na stanowisku, z ktérego usunig-~
-to mikrokomputer "ZX -Spectrum +" wraz z monitorem i interfejsem;
Stwierdzono, Zg bardzo niewygodna dla uzytkownika jest konstrukej:
modelu sterownika w ktérejfplyta modutu CRU zawierajgca wymienng
pamig¢ EPRON i diody, sygnalizujace stany WE/WY przykryta jest

1

ptyts meduiu WEB/WY, przez co jest niewidoczna, a zmiana pro%ramu
‘ L 3

wymaga. demontazu catego sterownikae
\
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Badanie modelu sterowmika przy zastosowaniu mikrokomputera AMSTRAD.

S GEb G G S G S AV S S W GID GV S S T S U S S G D G W S - > we v

§g§§g;der 1512, N

Opracowanie interfejsu ; oprogramowania umozliwiajacego wspbipracg
sterownika SMK-8W i nowego programatora pamieci EPROM typ PE2 2z mi-
krokompubterem "Amstrad PC 1512" umozliwixo zastgpienie tym mikro-
komputerem "ZX Spectrum +", Przeprowadzono préby modelu sterownika
SMK-8W z mikrokomputerem Amstrad 1512, Zestawienie mikrokompubéra
Amstrad 151%;skr6ciZe znacznie czas i poprawito niezawodno#é
wezytywania programéw de mikrokomputera,

Program MW8T zostat rozbudowany e procedury obszugi wyswietlaczyy
eyfrowych, procedury obstugi dodatkowych lampek sxgnalizacyjnych
zwigzanych z pracg silnikéw krokowych i wProwadzenienﬁtopuﬁ progra=~
mé'ebok istniejacego juzwﬁtopu awaryjnego? Postanowiono wprowadzid
nowy sposéb komunikacji pomigdzy mikroprecesorem a.zadajnikémb
recznymi i wyswietlaczami cyfrowymi charakteryzujagcymi sig mnieje

Zalstmala réwenes ,

szg iloscig linii przesy&ow?gﬁtfigﬁzgsincéé wprowadzenia kerekty

w czgéci programm MW87 detycszgcej charakterystyk rozruchu silnikéw
krokowych. Od tej pory generowanie impulséw dla silnikéw krokoﬁ}ch
gaczynato sie od poziomu 60Hz i po wygenerowaniu kazdego kolejnego
impulsu zwigkszono czgstotliwoéé o dalsze 20Hz az do osiggnigeia:
jednej z dziesieciu cze¢stotliwoSei pracy /600-1500Hz/, ktdéry numer
zadawano przy pomocy recznych zadajnikéw typu CONTRAVES,

Wszystkie 2miany W programie byty wprowadgane przy pomocy mikrokcm-
putera: "Amstrad PC 1512" i programatora pamigei EPROM typu PE2;
/¥ czasie préb programator PE2 wlegt awarii, ktérej usunigcie wyma-
gato wymiany jednego z uktadéw scalomych/

W czasie prédb stwierdzono usterki w zaaczaniu silnikéw krokowych
gstoxu., Stwierdzono, e przyczyns tege jest za niski poziem sygnaxl.
pochodzacych £ taczrikéw halotronowych sygnalizujgeych peozenie
stozu wspélrzgdnoééiewego. Zmiana wartodci opornikéw podniosia

poziom sygnatéw do wartesci wymaganej




sprawita natychmiastowg peprawg pracy silnika napgdzajgcego of ya
Mimo “te wystgpity jeszcze kilkakrotnie przypadki nie generowania:
impulséw sterujacych ten silnik przez sterownik MKSW, Przyczyna
tego byxo nieprawidtowe dziatanie kanaru silnikéw krokowych wyko-
rzystujscego liczniki typu 8253,

Po wprowadzeniu dodatkowegwx bramki wzmacniajgcej sygnatry w tym

~

-

kanale, impuksy’ generowane byty prawidtowo,
Model sterownika mikroprocesorowego nie byx obecnie pdﬂan§~pe1nym
prébom odpornosci na zak¥beenia, co jest przewidziane w etapie
badat pretotypu. Tymniemniej sterownik dziazax ﬁoprawnie W pré=
bach modelu prasy mimo pracujgcych w.poblizu obrabiarek /m.in. sto
~jgcej w odleg¥osei 1 m od sterownika frezarki/, .

Po usunigciu wszystkich wymienionych w tym punkcie usterek sterow=-
nik realizowal prawidlowb algerytm pracy ukradu modelu zrobotyze-

wanej prasy wg.rys.11 przez caly dalszy okres prdéb tego modelu;

3
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‘Wnioski

Priéprowadzone badania modeli zunifikowanych urzgdzed sterujg-
pneumatycznych potwierdzary siusznesé ogélnej koncepcji ich
konstrukyji, zawarte] w gatozeniach Nr 5812, Osiggnig¢te w mode-
lgch podstawowe parametry techniczne odpowiadajg parametrom
elementéw pneumatycznych gminiaturyzowanych e przelocie 2 mm,
Przy opracowywaniu dokumentacji do prototypdéw naleszy uwzglednié
opisane W pe+4 niniejszego Spraﬁézdania wprowadzone w trakcie
badad zmiany i rozwazyé mozliwosé zmian techmologicznych.
Nalezy wprowadzi¢ uszegelki g pogrubieniami wokéY otwordw i
kana¥éw pneumatycenych w blokach pneumatycznych i przerzutniku
pneumatycznym 3/2,
~ rozwazyd moziiweéé wprowadzenia w blokach pneumatycznych
zamiast piyt montazowych metalowych wyprasek pryt MPt=6
% tworzywa sztueznego,
- rozwazyé mozliwoéé usytuowania przekafnika RPst w sterowniku
synchronicznym w sposéb uatwiajgcy dostep do Rkm¥mx bebma
programowego np. dla. wymiany programu.

- Badanie modeiu sterownika mikroprecesorowego elektro-pneumatys

cznego potyierdzily koncepcj¢ techniczng okredlong w zatrozeniac™
odnodnie budowy prostege sterownika mikreprocesorewego programo-
wanego ﬁomputerem osobistym.

Badany model sterownika programowany przy zastosowaniu roZpow=
szechnionych w kraju wzglednie tanich komputeréw esobistyeh‘

ZX SPECTRUM + oraz Amstrad - Schmejder 1512 realigowaX prawidto-
WO ngany algorytm elektro-prneumatycznego modelm ukzadu sterows.
nia zrobotyzowang prasg do prasowania wyrobéw z proszkéw Zelaga%
wyposaseng w stér wspdirzedniodeciowy napedzany silnikami kroko=-
wymi 24
Zaprogramowywanie sterownika dla realizacji przez niego rézno-

rodnych algorytméw pracy uk¥adéw gréwnie ukzadéw elektropneuma=
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~tyeznych, jest wzglednie proste. dzigki epracowaniu w PIAP w
ramach niniejszych badai oprogramowanie MW87 dosto se;wane?go zZas
réwno do komputera ZX .‘;‘:PEGTRUM jak i AMSTRAD Schnejder, Opro=
gramowanie to winno by¢ dalesj rozwijane i, doskonalohe w ramach
prac nad protetypem sterownika,

7. W oparciu o nabyte doswiadczenia z badad medelu sterownika: nae
lezy przgstqpié do budowy pretotypowege sterownika opéttego o
sprawdzong W niniejsgych badaniach Koncepcje a. majacego konfigu=-
rac jg¢ podstawows opisgng w ‘ZzaYoseniach tematu /Oprac,PIAP Nrg
5812/4 - |
Prototyp ten gquz'ie peidany badaniom pexrnym w tym badaniom detye

’ czgcym odpormodci na zakY¥Gcénia. elektromagnefizczne;
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