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1, Przedmiot i cel prdéd
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Przedmiotem prdéb byt prototyp mikroprocesorowego sterownika
do uk¥addéw elektropneumatycznych, wykonany w ramach CPBR 7,2 c8l 32
Pe.ke 4+ Prototyp ten ppzeszedk badania peine w Centralnej Stacji
Préb MERA~PIAP z wynikiem pozytywnym. Po zakorczeniun badard pexnych
érototyp sterownika MSEP dodatkowo poddano prdébom eksploatacyjnym.
Préby te przeprowadzono w OAM, Gelem prdéb byxo sprawdzenie pracy
sterownika w elektropneumatycznym ukiadzie sterowania,
Sprawdzono jego stéZpracq z zaworami elektropneumatycznymi, elemen-
tami poboru informacji w wkadach elektiropneumatycznych / mikro¥gcz-
niki elekiryczne/. Poza tym przeprowadzono préby wspdkpracy sterowni
ka MSEP z elektrycznym silnikiem skokowym,
Podczas proéb eksploatacyjnych.sprawdzono réwniesz wspdiprace sterowni
ka z komputerem osobistym, ktéry w przypadku sterownika MSET speknia

role urzgdzenia testujgco-programijacegos.

2. Zakres proéb eksploatacyjnych,

Podczas proéb eksploatacyjnych prototypu sterownika MSEP PrzZEepro-
$adzono nastepujace sprawdzenia: :
~ prdba pracy sterownika w elektropneumatycznym ukxadzie sterowania,
~ préba wspodxpracy stefownika z silnikiem skokowym, |

- préba wspdxpracy sterownika z komputerem osobistym,
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Prébe przéprowadzono na zbudéwanym w OAM stanowisku wyposazonym

w 6 cylindréw pneumatycznych dwustronnego dziatania o Sredniey tioka

4

32 mm. 1 skoku 100 mm,



Potozenia tZoczyska kazdego cylindra byzg sygnélizowane Za POmMoCy
mikroxgcznikéw elektrycznych, Cylindry byzy sterowane za. posrednim-
ctwem matogabarytowych, trzydrogowych zawordw rozdzielaj%cyéh
elektropheumatycznych MZW o napigciu 24VDC,

Stanowisko wyposazone byxo w pulpit sterowniczy z przyciskami

R ~ A /reczne sterowanie =~ cfkl automatyczny /, C - K / praca ciggia
‘= praca krokowa /, PRZYGOTOWANIE, 3TART PROGRAMU, STOP PROGRAMT,
STOP / bewpieczeristwa [,

Sterownik MSEP~1~P zasilono z sieci ?220V/50iHz poprzez zasilacz sta-
bilizowany EZS-09,00., Schemat uktadu sterowania pokazano na rys.la.
Wykres cyklu pracy pokazano na rys. 1b. Cykl précy,/ Tys. 1b/.
Zaprogramowano w pamigci EPROM sterownika przy pomocy komputerz
osobistego AMSTRAD 1512 PC i programatoré panieci EPROM, Program
utozono, wykorzystujac jezyk FAST opracowany w OAM specjalinie. dla
programowania sterownika MSEP, Wydruk programu przedstawiono w za—
¥gczniku nr 1 do ﬁiniejszego sprawozdania, Wykorzystywany podczas
préb eykl pracy uk*adu sterowania aparty zostat na cyklu pracy zau-
~tomatyzowanych szlifierek do narzynek pracujgcych w FWP " SWIERCZE -
WSKI%, Szlifierki te: jeszcze w biezgcym roku przewidziane sg do mo=~
dernizacji i zostang wyposaszone w mikroprocesorowe uk¥ady sterowas
nia oparte,na'sterowniku MSEP, ktére zaétqpiq dotychczasowe ukxady -
_przekaznikowe, Bedzie to pierwsze przemysiowe zastosowanie opracos
wanego w ramach CPBR~7.% cel 56 sterownika MSEP,

Po umieszczeniu w sterowniku pamieci EPROM z zapisanym programem
uruchomiono sterownik, Sprawdzono prace sterownika w ukzadzie ste=
rowania zaréwno w cyklu automatycznym ciggiym jak i przy pracy kro-
kowej. Sterownik realizowa} przebieg cyklu uk¥adu zgodnie z zapisas
nym w programie, Reagowal‘tez zgodnie z programem na sygnatry Z pul-
pitu wprowadzane przez operatora takie}. jak : STOP PROGRAMU, START
PROGRAMU, STOP, A =~ R, PRZYGOTOWANIE, '

-



PrawidYowosé pracy sterownika sprawdzono‘poréwnugac sekwenc je¢
ruchu cylindréw z wykresem rys. 1b oraz obserwujgc wskazania stanu
wejdé i wyjéé na diodach umieszczonych w sterowniku MSEP~1P,

Po wigczeniu wyigcznika g¥dwnego W1 Swiecily sig:diody potwierdza-
jace istnienie zasilania 24VDC, 5VDC, diiody wejsé-2, 4, 6, 8, 10,
22 potwierdzajqoe‘poloéenie wyjécicwe wszystkich‘cylindr6Wwpneumar
tycznych, dioda wejécia 25 informujgea o istnieniu cis$nienia zasi-’
lania pneumatyeznego, dioda 26 / brak stopu beZpiecéeﬁstwa/ i
dioda 27 / brak stopu orogramy/.

W poxozeniu przexgcznika R - A na "R" i przetgcznika C -~ K na "C" -
po nacisnieciu chwilowym przycisku PRZYGOTOWANIE [co byXo sygnali-
zowane chwilowym zaswieceniem -diody na wejsciu 30/uaktywnionef ,'
zostaxy wyjscia nr, 2, 4, 6, 8, 13, 16 z ktdérych sygnaxy za posred
nictwem zawordw elektropneumatycznych typ MZW utrzymujg cylindry
pneumatyczne w poiozeniu wyjdciowym /wycofane troczyska/, ponadto
zapali¥a sie dioda ha wyjsciu 9 sygnalizujgca uakéywnienie sterowe
nika. Po przeiatzeniu przekgcznika R - A w poXozenie MA" zapaliza
sie dioda na wejsciu 31 sygnalizujgca. przygotowarie sterownika. do
pracy w cyklu automatycznym & po nacisnigciu przycisku START PROGAS
-0 , potwierdzonym chwilowym zaswieceniem diody na wejsciu 29,
nastgpi*o uruchomienie pracy uk*adu zgodnie z przebiegiem zapro-
gramowanym w pamigci EPROM, Uruchomienie programu potwierdza. zasg- |
wiecenie sie diody na wyjdciu 11, Sterownik poprawnie realizowak
cykl pracy automatycznej, Podczas sprawdzania uk¥adu sterowania

ze sterownikiem MSEP w cyklu pracy krokowe] przeRstawiono sisxmwri
przexacznik C ~ K w po¥ozenie "K", Przekgczenie: na prace krokowg

sygnalizowaxo zaswieceni€ sie diody na wejsciu nr.32,sterownika

' MSEP, Po nacisnieciu przycisku START PROGRAMU nastgpiYo uruchomies

nie pracy uk¥adu i wykonanie pierwszego takiu /wysunigcie tXoczyss

ka/cylindra "A%/, Po wykonaniu pierwszego taktu ukzad czekax na -

"

sygna? od operatora na wykonanie nastepnego taktu.



Sygnatem tym by¥o ponowné nacisniecie przez operatora przycisku
START PROGRAMU, Naciskajgc ponownie po wykonaniu kazdego taktd przy
cisk START PR0OGRAMU uruchomiono wykonanie kolejnego taktu programu.
Sterownik zrealizowaxz w rezimie pracy krokowej poprawnie peiny prze-=
bieg cyklu zgodnie z zapisem w pamigci EPROM i wykresem przedstawio
nym na rys, 12,

Nastepnie sprawdzono reakcje sterownika pracujgcego w ukladzieAsfas
rowania w cyklu automatycznym na sygnax z przycisku STOP PROGRAMU,
Po uruchomieniu eyklu automatycznego naciskano w réznych fazach prze
~biegu tego cyklu przycisk STOP PROGRAMU, PowodowaXo to gasdnigcie @t
diody na weiéciu 27 i zatrzymanie wykonywania programu ns takcie
aktualnie wykonywanym, Ponowne uruchomienie programu od miejsca
zatrzymania nastepowaio po macisnieciu przycisku START DPROGRAMU.
Przebieg sprawdzenia byr zgodny z funkcjg przyciskdéw START PROGRAMU
i STOP ﬁROGRAMU. Sterownik prawidXowo reagowal na sygnaty zatrzyma-
nia i uruchomienia programu.

Ostatnim sprawdzeniem pracy sterownika w uktadzie sterowania byra
prééa reakcji na sygnarx STCP przy awaryjnym zatrzymania,

Prébe przeprowadzono zardwno w cyklu automatyeznym ciggiym jak i w
"trybie pracy krokowej., Nacidniecie przycisku STOP przez operatora
tak w cyklu ciggrym jak i PTZY pracy krokowe] powndowaXo gasniecie
diody ne wejsciu 26 1 natychmiastowe zatrzymanie pracy sterownika

do cﬁwili przetgcgenia trybu pracy na rgezny i pojawienia sie sygna .
Yu z przycisku PRZYGOTOWANIF, Reakcja sterownika MSEP ma: sygnax

STOP z przycisku awaryjnego zatrzymania oraz sposCb jego porownego
uruchomienia byxry zgodne z zaprogramowaing funkcjg zatrzymania

awaryjnego i uruchomienie sterowrika po sygnale STOP,



5.2+, Préba wspdétpracy sterownika MSEP z silnikiem skokowym

Do zespo¥u podstawowego sterownika MBEP-1P podaczono zespét roz-
szerzajgcy MSEP-1R, ktdéry przygotowano do sterowania silnikiem
skokowym przez vrzestawienie dZwigienki mikroprzekgcznika umiesz-
'céonego na jego piycie z obwodem drukowanym, /

Do stercwnika MSEP podléczono sterownik silnika skokowego produkcji
MIKROMA - WRZ=SNIA wspdtpracujacy z silnikiem skokowym FA~34-4-2(%l7
Poxgczenie sterownika silnika ékokowego ze sterownikiem MSSP wykona
-no W nastepujacym ukxadzie :

- generator - z wyjsciem 27 MSEP

- Juzownik =~ 2z wyjsciem 24 MSEP

- kierunek =~ z wyjsciem 23 MSEP,

Sterownik silnika krokowego zasilano z osobnego zesilacza stabili-
zowanego o navieciu 24V DC i pradzie max. 84,

W zespole podstawowym umieszczono vamigeé R'"M a zXgcze przeznaczone
do komputera poxgczono kablem z komputerem osobistym AMSTRAD 1512,
Z klgwiarury‘komputéra wprowadzono odpowiedni® instrukeje, przy
pomocy. ktérych uruchomionc silnik skokowy w obu kierunkach obrotu.
W czasié pracy silnika gasnie dioda na wyjsciu 24 cn sygnaliéowa}o
prace silnika skokowego. Podawanie impulséw napedzajgeych silnik
sygnalizowato zalahenie sig diody na wyjsciu 27.\Sygnél kierunku

/ wyjscie 23/ o wartosci "O" powcdowal wirowaunie wirnika s<ilnika
skokowego w prawo, zas$ sygnat o wartosci "1" powodrwal wirowanie
wirnika silnika w lewc., Po zatrzymaniu sie silnika dioda na wyj-
Sciu 24 zapalaza sie ponownie,

Prébg. potwierdzira mozliwosé wsPékﬁ}acy sterownika MSEP z silni-

kdmh skokowymi,



3.3, Préba wspdtpraqy sterownika z Komputerem osobistym,

Podzgczono zespétr podstawowy s*erownika MSEP~1P pracujgcy w
nk¥adzie sterowania wg p.3.1. 2z komputerem osobistym AMSTRAD 1512
PC, W sterowniku umieszczono pamigé RAM, .

Poszugujac si¢ opracowanym w ramach niniejszego celu programem
MSEPTEST,odczytywano z ekranu komputera stan wszystkKich wejsé i
wy jéé sterownika w rdéznycr fazach cyklu pracy. Poprrawnosé podawas
nych przez kommuter informacji sprawdzono przez ich pordwnarie ze
stanem diod éwiecqcych znajdujgcych sie na kazdym wejsciu i wyjs-
ciu sterownika MSEZR,

Dane podawane przez komputer byty zgodne ze wskazaniami diod n&
wejsSciach i wyjsciach sterownika,

Nastepnie de rejestréw sterownika wpisywano z klawiatury komputera
nowe, zmienione wektory wyjsé, Potwierdzeniem przyjecia i wykonams
nia przez sterownik tej operacji by*a zmiana stanu diod $éwiecacych
na wyjsciach sterownika MSEP na zgodny z zadawanym przez komputer
oraz gzmiana stanu wyj$é sterownika potwierdzona przez przesterowse
nie zawordw elektro-pneuvmatycznych MZW i przyjecie przez tXoczysko
cylindrdéw pneumatycznych nowych poxozen zadawgeh ﬁrzez kompufer.
Prébe powtarzanc kilkakrotnie za kazdym razem obserwujgc dziaranie
sterownika i uvk¥adu zgodnie z zadawanym za posrednictwem kompute~
ra,.

W toku dalszych préb sprawdzono mozliwosé wprowadzania zmian w
programie przy pomocy komputera. Za pomocs edytora tekstu firmy
"Mirco Star" zmieniono wersje Zrdédiows programu zmieniajac tym
samym przebieg cyklu realizowanego przez sterownik. Zmiany dotye
czyty kolejnosci wykonywanych przez cylindry pneumatyczne ruchdw,
d¥ugosci nastawiane]j zwXoki czasowe] i iloéci powtarzanych w trak-
cie cyklu petli programowych,

Kod wynikowy tworzony przez translator EAST; wchodzacy w skzad

Y



oprogramowania sterownika MSEP, przesy*ano do pamieci RAM sterow=-
nika MSEP, Przes&lanie nastepowaro po ponownynm urﬁchomieniu‘progra
mu MSEPTEST, Poprawnosé¢ wykonania programu w zmodyfikowanej wersji
stwierdzono, obserwujge zachowanie cylindrdéw pneumatycznych,

Byto ono zgodne z wersjg programu umieszczong w pamieci RAM,

4, Wnioski

Préby eksploatacyjne prototypu MSEP\wykazaZy, ze sterownik ten

w elektropneumatycznym uktadzie sterowania prawidfowo realizuje

zapisany w paﬁiqci program i reaguje na sygnary z przyciskdéw recz-

nego sterowania zgodnie z ich funkejami,

Sterownik MSEP daje mozliwo$é wsplrpracy = silnikami skokowymi,
Qprogramowanie do sterownika MSEP pozwala na urozenie progra-

my, jego zapis w pamigci EPROM i wspdipracg sterownika z komputere:

osobistym Amstrad 1512 PC jako urzgdzeniem programujgco-testujgcym.
Wyniki préb eksploatacyjnych wykazujg, ze steroﬁnik MSEP

prawidXowo realizuje swg. funkcje w uk¥adach elektro-pneumatycznych.
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