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1. Przedmiot i cel prób 

Przedmiotem prób by/ prototyp mikroprocesorowego sterownika 

do układów elektropneumatycznych, wykonany w ramach CPBR 7,2 c01 32. 

p.k. 4. Prototyp ten przeszedł badania pełne w Cent'ralnej Stacji 

Prób MERA-PIAP z wynikiem pozytywnym. Po zakończeniu badai5 pełnych 

prototyp sterownika MSEP dodatkowo poddano próbom eksploatacyjnym. 

Próby te przeprowadzono w OAM. Gelem prób było sprawdzenie pracy 

sterownika NItelektropneumatycznym układzie sterowania. 

Sprawdzono jego współpracę z zaworami elektropneumatycznymi, elemen-

tami poboru informacji w układach elektropneumatycznych / mikrołącz-

fliki elektryczne!. Poza tym przeprowadzono próby współpracy sterowni 

ka MSEP z elektrycznym silnikiem skokowym. 

podczas prób eksploatacyjnych .sprawdzono równiet współpracę Sterowni 

ka z komputerem osobistym, który w przypadku sterownika msEr spełnia.

rolę urządzenia testująco-programUjącego, 

2, Zakres prób eksploatacyjnych. 

Podczas prób eksploatacyjnych prototypu sterownika MBE? przepro 

VAdzono następujące sprawdzenia,: 

- próba pracy sterownika w elektropneumatycznym układzie sterowania, 

próba- współpracy sterownika z silnikiem skokowym, 

- próba współpracy st.ei.ownika z komputerem osobistym, 

3 Przebieg prób eksploatacyjnych. 

341. Próba pracy sterownika MSEP w ilektro-pneumatycznym układtie 

sterowania, 

Próbę prz4rrowadzono na zbudowanym w OAM stanowisku wyposatonym 

w 6 cylindrów pneumatycznych dwustronnego działania-o średnicy tłoka 

32 mm_i skoku 100 mm, 



Położenia tłoczyska każdego cylindra był sygnalizowane za pomocą 

mikrolączników elektrycznych. Cylindry były sterowane za_pośredni-

ctwam małogabarytowych, trzydrogowych zaworów rozdzielających 

elektropheumatycznych MZW o napięciu 24VDC. 

Stanowisko wyposażone było w pulpit sterOwniczy z przyciskami : 

R - A /ręczne sterowanie - cykl automatyczny /1 C - K / praca. ciągła 

praca krokoWa f, PRZYGOTOWANM, START PRoGRAMU, STOP PROGRATml

STO? / beizpieczez5stwa I. 

Sterownik MSEP-1f-P zasilono z sieci 220V/50Hz poprzez zasilacz sta-

bilizowany EZS-09.00. Schemat Układu sterowania pokazano na.rys.1a. 

Wykres cyklu pracy pokazano na rys. ib. Cykl pracy ./ rys. lb/. 

Uprogramowano w pamięci EPROM sterownika przy pomocy komputera. 

osobistego AMSTRAD 1512 PC i programatora pamięci EPROM. Program 

ułożono, wykorzystując język FAST opracowany w OAM specjalnie. dla 

programowania sterownika MSEP. Wydruk programu przedstawiono w za-

łączniku nr I do niniejszego sprawozdania. Wykorzystywany podczas 

prób cykl pracy układu sterowania &party został na cyklu pracy'zaut-

-tomatyzowanych szlifierek do narzynek pracujących w FWP "SWIEROZE-

WSKI". Szlifierki ta jeszcze w bieżącym toku przewidziane są. do mo-

dernizacji i zostaną. wyposażone w mikroprocesorowe układy sterowam. 

nia oparte.. na sterowniku MSEP, które zastąpią aotychczasowe układy. 

,przekainikowe. Będzie to pierwsze przemysłowe zastosowanie ppracor. 

wanego w ramach CPBR-7..tcel 36 sterownika MSEP. 

PO umieszczeniu w sterowniku pamięci EPROM z zapisanym programem 

uruchomiono sterownik. Sprawdzono pracę sterownika w układzie ste-

rowania zarówno w cyklu a:utomatycznym ciągłym jak i przy pracy kro-

kowej. Sterownik realizował przebieg cyklu układu zgodnie z zapisay-

nym w programie. Reagował też zgodnie z programem na sygnały z pul-

pitu wprowadzane przez operatora takiet jak : STOP PROGRAMU, START 

, PROGRAMU, STOP, A - R, PRZYGOTOWANIE, 

6-



Prawidłowość pracy sterownika sprawdzono, porównując sekwencję 

rudhu cylindrów z wykresem rys. lb oraz obserwując wskazania stanu 

wejść i Wyjść na diodach umieszczonych w sterowniku MSEP-1P. 

Po włączeniu wyłącznika głównego W1 świeciły się:diody potwierdza 

,Ace istnienie zasilania 24VDC, 5VDC, diody wejś6.21 4, 6, 8, 10, 

22 potwierdzające położenie wyjściowe wszystkich cylindrów pneuma-

tycznych, dioda wejścia 25 informująca p istnieniu ciśnienia zasi-

lania pneumatycznego, dioda 26 / brak stopu bezpieczeństwa/ i 

dioda 27 / brak stopu programuj. 

W położeniu przełącznika R - A na "R" i przełącznika Q - K na,"C" 

po naciśnięciu chwilowym przycisku PRZYGOTOWANIE/co było sygnali-

zowane chwilowym zaświeceniem-diody na wejściu 30/uaktywnione= 

zostały wyjścia nr. 2, 4, 6, 8, 13, 16 z których sygnały za pośred 

nictwem zaworów eXektropneumatycznych typ MZW utrzymują cylindry 

pneumatyczne w położeniu wyjściowym /wycofane t/oczyska/, ponadto 

zapaliła się dioda ha, wyjściu 9 sygnalizująca uaktywnienie sterow,-

nika. Po przełączeniu przełącznika R - A w położenie _"A" zapaliła 

się dioda na wejściu 31 sygnalizująca przygotowanie sterownika. do 

pracy w cyklu automatycznym a po naciśnięciu prZycisku START PROGRt 

-MU potwierdzonym chwilowym zaświeceniem diody na Wejściu 29, 

nastąpiło uruchomienie pracy układu zgodnie z przebiegiem zapro-

gramowanym w pamięci EPROM. Uruchomienie programu potwierd-zazaś-

wiecenie się diody na Wyjściu 11. Sterownik poprawnie realizował 

cykl pracy automatycznej. Podczas sprawdzania układu sterowania_ 

ze sterownikiem MSEP w cyklu pracy krokowej przestawiono Atexamoti' 

przełącznik C - K w położenie "K".. Przełączenie: na prace krokową 

sygnalizowało zaświecenie się diody na,wejściu nr432,sterownika 

- MSEP. Po naciśnięciu przycisku START PROGRAMU nast4A/o uruchomie-

nie pracy układu i wykonanie pierwszego takt. /wysunięcie t/oczysr,

ka/cylindra. "A"/. Po wykonaniu pierwszego taktu układ czekał na• 

sygnał od operatora na wykonanie następnego taktu. 

a 



MI( 4 

Sygnałem tym byl3ponownd naciśnięcie ly-zez operatora przycisku 
START PROGRAMU, Naciskając ponownie po - wykonaniu każdego taktU przy 

cisk START P.:tOGRAMU uruchomiono wykonanie kolejnego taktu programu. 

Sterownik zrealizował w reżimie pracy krokowej poprawnie pełny prze-

bieg cyklu zgodnie z zapisem w pamięci EPROM i wykresem przedstawio 

nyM na rys. la. 

Nabtępnie sprawdzono reakcję sterownika pracują9ego w układzie- ste-

rowania w cyklu automatycznym na sygnał z przycisku STOP PROGRAMU. 

Po uruchomieniu cyklu automatycznego naciskano w różnych fazach prze 

-biegu tego cyklu przycisk STOP PROGRAMU. Powodowało to gaśnięcie Itl 

diody na wejściu 27 i zatrzymanie wykonywania programu na takcie 

aktualnie wykonywanym. Ponowne uruchomienie programu od miejsca 

zPtrzymania następowało po naciśnięciu przycisku START PROGRAMU. 
Przebieg sprawdzenia by/ zgodny z funkcją przycisków START PROGRAMU 

I STOP PIROGRAMTI, Sterownik prawidłowo reagował na sygnały zatrzyma.r. 
nia i uruchomienia programu. 

Ostatnim sprawdzeniem pracy sterownika w układzie sterowania była 

próba reakcji na sygnał STOP przy awaryjnym zatrzymaniu. 

Próbę przeprowadzono zarówno w cyklu automatynznym_ciągłym jak i w 

'trybie pracy krokowej. Naciśnięcie przycisku STOP przez operatora 

tak w cyklu ciąg?-_ym jak i prZy pracy krokowej powodowało gaśnięcie 

diody na wejściu. 26 i natychmiastowe zatrzymanie pracy steroWnika 

do chwili przeTqczenia trybu pracy na ręczny i p-ojawienia,się sygna 

/u z przycisku PRZYGOTOWWIF. Reakcja sterownika MSEP sygnał 

STOP z przycisku awaryjnego zatrzymania oraz sposćb jego porownego 

uruchomienia były zgodne z zaprogramowalnq funkcją zatrzymania 

awaryjnego i utuchomienia,sterownika po sygnale STOP. . 



3.2. Próba współpracy sterownika MSEP z silnikiem skokowym 

bo zespołu podstawowego sterownika MBEP-1P podłączono zespół roz-

szerzający MSEP-1R, który przygotowano do sterowania silnikiem 

skokowym przez przestawienie dźwigienki mikrnp-mełącznika umiesz-

*czonego na jego płycie z obwodem drukowanym. 

Do sterownika MSEP podłączono sterownik silnika skokowego produkcji 

MIKkOMA WRaSNIA współpracujący z silnikiem skokowym FA-34-4-4g2; 

Połączenie sterownika silnika skokowego ze sterownikiem MS3P wykona 

-no w następującym układzie : 

- generator - z wyjściem 27 MSEP 

- luzownik - z wyjściem 24 MSEP 

- kierunek - z wyjściem 23 MSEP. 

Sterownik silnika krokowego zasilano z osobnego zasilacza stabili-

zowanego o nacięciu 247 DC i prądzie may. 

W zespole podstawowym umieszczono pamięć W.M a złącze przeznaczone 

do komputera połączono kablem z komputerem osobistym AYPTRAD 1512. 

Z klawiatury komputera wprowadzono odpowiedni instrukcje, przy.

pomocy których uruchomiono silnik skokowy w obu kierunkach obrotu. 

W czasie pracy silnika gaśnie dioda na wyjściu 24 cn sygnalizowało 

pracę silnika skokowego. Podawanie impulsów napędzając-tick) silnik 

sygnalizowało zalaienie sig diody na wyjściu 27. Sygnał kierunku 

/ wyjście 23( o wartości "O" powodowa/ wirowanie wirnika 84.1nika 

skokowego w prawo, zaś sygnał o wartości "1" powodowa/ wirowanie, 

wirnika silnika w lewo. Po zatrzymaniu się silnika dioda na wyj-

ściu 24 zapalała sig ponownie. 

Próbg,potwierdzila możliwość współpracy sterownika MSEP z silni-

ka* skokowymi. 



3.3. Próba współpracy sterownika z Itomputerem osobistym. 

Podłączono zespół podstawowy sterownika MSEP-1P pracujący w 
układzie sterowania wg p.3.1. z komputerem osobistym AMSTRAD 1512 

PC. W sterowniku umieszczono pamięć RAM. 
Posługując sig opracowanym w ramach niniejszego Celu programem. 

MSEPTEST fodczytywano z ekranu komputera stan wszystkich wejść i 
wyjść sterownika w różny6b fazach cyklu pracy. Poprawność podawa 

nych przez komputer informacji sprawdzono przez ich porównanie ze 

stanem diod świecących znajdujących się na każdym wejściu i wyjś-

ciu sterownika MBE. 

Dane podawane przez komputer były zgodne ze wskazaniami diod 
wejściach i wyjściach ster9wnika4, 
Następnie do rejestrów 'sterownika wpisywano z klawiatury komputera: 

nowe, zmienione wektory wyjść. Potwierdzeniem przyjęcia i wykona-

nią przez sterownik tej operacji była zmiana stanu diod świecących 

na wyjściach sterownika MSEP na zgodny z zadawanym przez komputer 

oraz zmiana stanu wyjść sterownika potwierdzona przez przetterowa 

nie zaworów elektro-pneumatycznych MZW i przyjęcie przez tłoczysko 
cylindrów pneumatycznych nowych położeń zada ch przez komputer. 

Próbę powtarzano kilkakrotnie za każdym razem obserwując działanie.

sterownika i układu zgodnie z .zadawanym za pośrediactwem komputer-
ra. 

W toku dalszych prób sprawdzono możliwość wprowadzania zmian w 
programie przy pomocy komputera. Za pomocą edytora tekstu firm
"Mirco Star" zmieniono wersję źródłową_ programu zmieniając. tym - 

samym przebieg cyklu realizowanego przez sterownik.. Zmiany dotyt-

czy/y kolejności wykonywanych przez cylindry pneumatyczne ruchów, 
długości nastawianej zwłoki czasowej i ilości powtarzanych w trak-
cie cyklu pętli programoWych. 

Kod wynikowy tworzony przez translator FAST; wchodzący w. skład 



oprogramowania sterownika MSEP, przesyłano do pamięci RAM sterow-

nik. MSEP. Przesyłanie następowało po ponownym urlichomientu -Drogra 

mu MSEPThST. Poprawn•ość wykonania programu w zmodyfikowanej wersji 
stwierdzono, obserwując zachowanie cylindrów pneumatycznych. 
Było ono zgodne z wersją programu umieszczoną -w pamięci RAM. 

4. Wnioski 

Próby eksploatacyjne prototypu MSEP wykazały, że sterownik ten 

w elektropneumatycznym układzie sterowania prawtdłowo realizuje 

zapisany w, pamięci program i reaguje na sygnały z przycisków ..ęcz-

nego sterowania zgodnie z ich funkcjami. 

Sterownik MSEP daje możliwość współpracy a silnikami skokowymi. 

qprogramowanie do sterownika MSEP pozwała na ułożenie progra-

mu., jego zapis w pamici_EPROM i współpracę sterownika z komputerek! 

osobistym Amstrad 1512 PC jako urządeniem programująco-testującym: 

Wyniki prób eksploatacyjnych wykazują, że sterownik MEP 

prawidłowo realizuje swq.funkcję'w układach elektro-pneumatycznych 
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zimmio,i0,,, ..= vApypE soP lim uszczAi POI` CIA SRE ON/A WARTOŚĆ 
ZAS/LA/V/A =24 V ± 4% 

[ 
NA PI k- LM ZA371AN/A RRĄDU ZASILANIA 

, 

DATA PRomnre]/ DATA .5PRZEDAŻY 

,,M11.: r. 07.1A—WR:Frr;NIA" 
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A/R STEROWN/KA KONTROLER 
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