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Stanowisko do badan charakterystyk statycznych i dynamicznych
elementdéw sterujgcych pneumatycznych

Stanowisko do badan charakterystyk statycznych i dynamicznych
elementéw sterujgcych pneumatycznych i elektropneumatycznych.
Stanowisko do badain elementéw i ukraddéw logicznych pneumaty-
cznych,

Stanowisko do badan wytrzymarosciowych elementéw,

Stanowisko symulacyjne do uk¥addéw pneumatycznych i elektro-
pneumatycznych ze sterownikami MSPS i MSEP,

Stanowisko do préb trwazxosdci elementdéw pneumatycznych.
Stanowisko do pomiaru strumienia objetosci elementdédw pneuma=
tycznych

Stanowisko do symulacji obcigzenia siYownikdéw pneumatycznych.
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Stanowisko do badard charakterysiyk statycznych i dynamicznych
elementdéw pneumatycznych przeznaczone jest do préb elementdw /[gkbw-
nie zawordw/ pneumatycznych jedno lub dwuwyjsciowych, sterowanych
jednym lub dwoma sygnakami Ppneumatycznymi, o przelotach do G1/4"

/6 mm /. Przy pomocy starowiska wykonywaé mozna nastepujgce badaniai

/podane przykradowo/

- wyznaczanie charakterystyk statycznycr,
[Pe Pyyg = £/ Pster.i/? Pster.i ~ T/ pzasil./ - dla elementow
pneumatycznych;
gdzie i =1 Jub 2

- pomiar strumienia objetosci / przertyw/ po wyposazeniu stanowiska
w rotanetr,

- badanie szczelnodci komdér sterowaria i drdg przepkywowych elemen—?
t6w pneumatycznych.

Stanowisko wykorzystadé mozna réwniez do badania charakterystyk

dyramicznych, meksymalnej czestotliwosci prze¥aczania elementéw,

wyznaczania czaséw otwardia i zamkniecia zaworu itp. Przy tych

|
|

badaniach stancwisko wypcsazyé malezy dodatkowo w czujniki pomia-
rowe ciénienia, mostek pomiarowy np. KWS/T-5 firmy Hottinger i
rejestrator petlicowy do zapisu szybkich przebiegbw, wzglednie

oscyloskop dwukanaXowy.

2. Instalowanie starowiska

Stanowisko nalezy ustawié na stole tak, aby przed stanowiskiem
od strony obstugujgcego, byto ok. 40 cm wolnej powierzchni blatu.
Powierzchnia blatu winna byé *atwo zmywalna i gtadka, *atwa do
utrzymania czystosci.

Do stanowiska nalezy doprowadzié sprezone powietrze o cisnieniu
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conajmniej o 0,1 MPa wyzszym od maksymalnejx wartosci casdnienia
zasilania badanych elementéw i czystosci odpowiedniej dla klasy
badanych elementdw, Dla elementdéw przeznaczonych do pracy w typb-
wych warunkach przemystowych czystosé powietrza zasilajgcego jest
zagwyczaj 8 klasy wg PN-82/M-73740, Przytgcze pneumatyczne zasila-
jace z otworem G1/2" znajduje sie z tyxu stancwiska.

Instalacja pneumatyczna winna byé zaopatrzona w zawdr odcina-
igcy i filtr powietrza G1/2" /np. prod., CPP PREMA lub ZM LUCZNIK/ .
Podtgczenie naleZy wykonad przewodem elastycznym o fpwew. conaj-
mniej 10 mm, dostosowanym do przesykania sprgzonego powietrza o

cignieniu 1,2 MPa,

3, Instrukcja uzytkowania starowiska

DPrzed przystgpieriem do pracy na stanowisku obsXugujgcy powi-
nien zapoznaé sie z niniejszg instrukcjg, instrukcjami obsiugi
wspl¥pracujgeych przyrzgddw oraz normami przedmiotowymi lub innymi

Gokumentami, zawierajgcymi wymagania dotyczgce badanych elementéw,

W stanowisku znajdujs sie dwa tory zadawania cidnienia :

1/ o przelocie 3 mm - przyZagcze 3 lub 4 niezalezne

2/ o zwiekszonym przelocie 8 mm - przyigcza 1 lub 2 wzajemnie
zaszeregowane jako wyjscia zaworu 5/2 G3/8".
Wartosé cidnienia dla toru 3 nastawia sie reduktorem 2.1
/odczyt na manometrze 2.2,/ , dla toru 4 reduktorem 3.1 /odczyt
na manometrze 3.2./
Cidnienie na przy*scze 3 wiagcza sie prze¥gcznikiem reczuym 2.3,
na przytgcze 4 przezacznikiem 3.3. Zawory 2,3 i 3.3. sg zawo-
rami trzydrogowymi, dzieki czemu po odcigciu cisnienia zasila-

nia /poXozenie pokrgt¥a w pozycji "0"/ nastepuie odnowietrzenie

*+



1linii pod¥gczonych do przyiaczy wyjsciowych tych zawordw

/nr 3 1lub 4/,

W torze gasilania o zwiekszonym przelocie przyzacza 1 i 2

potaczone sz z wyjsciami zaworu rozdzielajgcego G3/8" - 1.11,

Cidnienie nastawiane reduktorem 1.3 /odczyt na manometrze 1.2/
podawane jJjest do zaworu 1.11 przez zawdr trzydrogowy 1.7. sterowa-
ny, poprzez alternatywy 1.5 i 136, przexgcznikami 1.1 i 1.4 lub,
spoza stanowiska, ciénieniem podawanym na przyxacza 8 i 9. Zawdr
1.7 umozliwia o@ciecie cis$nienia na obu wyjsciach /1 i 2/ i révwno~
czesne odpowietrzenie., Wybdr przy*gcza / 1 lub 2/, na ktérym ma
pojawié sie cidnienie odbywa sie¢ przez przestawienie suwaka roz-
dzielacza 1.11 w odpowiednie poXoZenie sygraY*ami pneumatycznymi
impulsowymi, doprowadzonymi do przykacza nr 6, gly wykorzystujemy
vrzytgcze nr 1 lub do przytaczasnr 7, gdy wykorzystujemy przyigcze
nr. 2.
Blementy alternatywy 1.8 i 1.9 umozliwiajg podiaczenie do stancwis-
ka bardziej rozbidowanego uk¥adu pneumatycznego, np. umozliwiajg-
cego sterowanie zaworu 1.11, povrz8z te alternatywy, w zdZnych
zrédek,
Przykradowy schemat takiego wykorzystania stanowiska pokazano na
rys.2. Przedstawiony na nim ukad steruje sixownikiem pneumatycznym
wykonujgcym ruchy oscylacyjne.
Sposéb mocowania manometrdw w stanowisku pokazany jest na rys. 4.
Drawik, co jest bardzo istotne przy badaniach elementdéw dwustano-
wych pneumatycznych, umozliwia ograniczenie predkosci wzrostu cis-
nienia wewngtrz manometru, przez co zapobiega uderzeniom cisnienia
Zle wptywajgcym na trwarosé menometru i pozwala réwniez ograniczyd
drgania.wskazdwki przy cyklicznych gmianach cisnienia w komorze
pneumatycznej, do ktérej ten manometr jest podxsczony.

Wymiana mamometru odbywa sie w sposdéb bardzo prosty, bez specjalnyc’
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Po zluzowaniu $ruby mocujgcej mozna wyjglé manometr wraz z korpusem
ze stanowiska.

W stanowisku istnieje tor do pomiaru szczelnosci, sktadajscy sie =m
zaworu redukcyjnego 4.1, przexacznika recznego 4.2, wkgczajgcego
cisnienie préby do linii pomiaru szczelnosci, i odpowietrzajgcego
te linie /pokozenie "O"/, przetacznika 4.3., odcinajgcego szczelnie
/ w Porozeniu "O"/ cidnienie w linii pomiaru szczelno$ci, manometru
4,4, 1 przyxgcza nr 5. Przexacznik 4.3 w porozeniu "1" umozliwia
nape¥nienie linii pomiaru szczelnosci powietrzem pod cisnieniem nas-
tawionym zaworem 4,1, W linii pomiaru szczelnosci znajduje sie mano-
metr 4.4., wskazujagcy wartosé cisnienia.

Ciénienie do stanowiska podtgczyéx nalezy weZem gumowymm w oplocie
metalowym z kodcdwks G1/2" do przyiacza kolektora /rys. 4a/.
Koricéwka G1/2" w przyrgczu ma mozliwosé obrotu, ct umozliwia wygodny

montaz weza z najbardzie] dogodnej strony.

Przed uruchomieniem stanowiska nalezy :

-~ sprawdzié poziom zanieczyszczed w zbiorniku filtra powietrza,
ktdry powiniern by¢ umieszczony na rurociggu zasilajgcym stanowisko.
¥ razie potrzeby spuscié kondensat i oczyscié zbiornik,

- sprawdzié potozenie przexgcznikdédw pneumatycznych "PB" - wszystkie
powinny byé w poXozeniu "O" /wyktgczone przez obrét w lewo/.

-~ pod¥gezyé wspbipracujace przyrzady i1 urzsdzenia,

Usytuowanie przytgczy pokazane jest na schemacie pneumatycznym
/rys. 1/ 2amieszczonym w niniejszej instrukcji.

- poxgczy¢ pneumatyczny ukzad pomiarowy odpowiednio do prowadzonego
badania,.

Rozmieszczenie przytaczy pokazane jest na schemacie pneumatycznym

/rys. 1/. Kofcdédwki 1 i 2 skuzg do przyisgczenia przewodu o srednicy

G1/4n.
9



- wkgczyé cidnienie gzasilania zaworem odcinajgcym umieszczonym na

rurociggu, dovrowadzajgcym sprezone powietrze do stanowiska,

e e s s et s ot vt S S T e Bt s B o . T o  en wve ot e et e e o W . 2 et e o e s S o

Podxgczony badany zawdr do stanowiska wg schematu pomiarowego
odpowiedniego do prowadzonego badania, wykorzystujac wkasciwe przyXg-
CZa.

Do zasilania wykorzystaé mozna przy*acza nr 3 lub 4 / o przelocie |
gwew. 4 mm/ lub dla wiekszych elementéw, o przelocie np. G1/4", przy-
¥gcza 1 lub 2, ustawiajgec zgdane wartodcl cisnienia zasilania redukto-
rami, odvowiednio 3.1 lub 2.1 1ub 1.3,

Cidnienie zasilania na przyZzgcza 1 lub 2 wxgczone jest przyciskiem 1.1,
\

1ub 1.4. |
Przykradowy ukrad pomiarowy do sprawdzenia charakterystyki statyczne]

zaworu pneumatycznego 3/2 pokazano na rys.3.

Badanie to mozna wykonal przy wspdrpracy 2zé zmodernizowanym
stanowiskiem do pomiaru strumienia objetosci wykorzystujgc zestaw ro-
tametréw z zaworem odcinajgcym wchodzgey w skxad tego stanowiska.
Elementy o przelotach do § 2,5 mm mogg byé zasilane podczas badania
strumienia objetosci z przyiacza 3 lub 4, Elementy o przelotach wigkwxy
-szych - do G1/4" / @ 6 mm / powinny byé zasilane podczas badania z
przytgcza 1 ludb 2. Stanowisko umoZliwia pomiary strumienia objetoseci
przy wyptywie swobodnym powietrza do atmosfery, lub metodg zaxozonego
spadku cidnieria na badanym elemencie /najczedcie] p = 0,1 MPa przy
Prasil. = 0,63 Mpa i Pyy = 0,53 MPa.

Przyktradowy ukad pomiarowy éo badania strumienia objgtosci pokazano

na rys. 5

A0
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Sprawdzenie szczelnosci elementdéw pneumatycznych dokonad naleZy:
korzystajgc z toru szczelnosci w stanowisku /koricdéwka 6, manometr
4.4,, przexaczniki 4,2 i 4.3., reduktor 4.1./.

Sprawdzang komore zaworu kgczymy z koncowksg 5, po wkgczeniu przy-
ciskéw 4.2 i 4.3, ustawiamy ciénienie prdéby reduktorem 4.1 /wartodé
cidnienia wskazuje manometr 4.4./.

Przexgcznikiem 4.3 odcinamy szczelndexX sprawdzong komore, obserwuje-
my wskazania manometru 4.4., mierzgc spadek cisnienia w okreslonym
przedziale czasowym /wg wymaged sprawdzanego elementu/. Przykiadowy
schemat uk¥adu pomiarowego pokazano na rys. €a. Dla okreslenia nie-
szczelnosci w jednostkach strumienia objetosci powietrza wspékpracu-
jacego przez miejscé nieszczelnosci / 1/min 1ub 1/h/ nalezy przed
przystepieniem do badad wyskalowaé tor nieszczelnoéci w stanowiska.
Schemat uk¥adu do skalowanie smkyxmmizwia stanowiska w zakresie 1,2+
12 N1/h przedstawia rys. 6b.

Dla mniejszych nieszczelnosSci zamiast rotametru proponuje sie¢ stoso=-

waé cylinder pomiaroWy /menzurka/ znenej objetosci, np. 11 /rys.6c/.

4, Zakonczenie badar i wytgczenie stanowiska

odxgczyé sprawdzany element

- ustawié wszystkie prze¥gczniki pneumatyczne w poxozenie "O"
/stan wyxaczony/

- pokretrami reduktordw 1.,2; 2.23 3.2 i1 4,1, przez obrdét w lewo,
zredukowad cisnienie wyjdciowe do zera /wskazania manometréw
réwne 0/.

- odkgczyé cisnienie zasilania stanowiska przez zamknigcie zaworu

odcinajgcego #mieszczonego na rurociggu, doprowadzajgcym sprgzone

powietrze do stanowiska,

M
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1. Przeznaczenie stanowiska
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Stanowisko do badar charakterystyk statycznych i dynamicznych
elementdéw pneumatycznych 1 elektropneumatycznych przeznaczone jest
do préb elementéw / gidéwnie zaworéw / pneumatycznych jedno lub
dwuwy jéciowych, sterowanych jednym lub dwoma sygnarami pneunatycz-
nymi oraz elementdéw elektropneumatycznych jedno lub dwuwyjSciowych
sterowanych jednym lub dwoma sygnatami elektrycznymi o przelotach
do G 1/4", Przy pomocy stanowiska wykonywaé mozna nastepujace
prébvy |
- wyznaczanie charakterystyk statycznych,

np. pwyj =1 Z?ster.i /5 Pster.i ~ t /pzasil. / - dla elementdw
pneumatycznych;
Pwyj = £ /Uster.’/ ’ Uster.i =1 /pzasil./ - dla elementow
pneumatycznych sterowanych sygnazami elektrycznymi;
gazie i=11ub 2
- pomiar strumienia objglosci / orzepryw/ po wyposazeniu stanowisik
-ka w rotametr,
- badanie szczelnosci,
- Pomiar pohboru mocy, potrzebnej do sterowania elementami /zawo-
rami/ elektro-pneumatycznymi.
Stanowisko wykorzystaé mozna réwniez do badania charakterystyk
dynamicznych, maksymalnej czgstotliwodci przexgczania elementdw,
wyznaczanie czasbéw otwarcia i zamknigcia zaworu itp. Przy tych
hadaniach stanowisko wyposazyé nalezy dodatkowo w czujniki pomia-
rowe cidnienia, mostek pomiarowy, np. KWS/T=5 firmy fottinger i
rejestrator petlieowy do zapisu szybkich przebiegdw, wzglednie

oscyloskop dwukanaiowy .



2. Instalowanie stanowiska

Stanowisko nalezy ustawié na stole tak, aby przed stanowiskie:
od strony obsiugujacego, byro ok. 40 cm wolnej powierzchni blatu.
Powierzchnie blatu powinna byé ratwo zmywalna i gradka, zatwa do
utrzymania czystosci,

Do stanowiska nalezy doprowadzié sprezone powietrze o cisnieniu
conajuniej o 0,1 MPa wyzszym od maksymalnej wartosci cisnienia
zasilania badanych elementdéw i czystos$ci odpowiedniej dla klasy
badanych elementdéw, Dla elementdw przeznaczonych #da pracy w typo-
wych warunkach przemysZowych, czysto$é powietrza zasilajagcego
jest zazwyczaj 8 klasy wg PN-82/M-T73740.

Przy¥gcze pneumatyczne zasilajgce z otworen G 1/2" znajduje sie

Zz tytu stanowiska.

Instalac ja pneumatyczna wirna byé zaopatrzona w zawdr odcinajacy
i filtr powietrza G 1/2 * /np. prod. CPP PREMA lub @M LUCZNIK,
Pod¥gczenie nalézy wykonaé przewodem elastycznym o $ wew, conaj-
mniej 10 mm, dostosowanym do przesytania spregzonego powietrza o
cidnieniu 1,2 MPa,

Przyracza elekdtyczne, umeeszczone na lewe] Sciance stanowiska
stuza do podkgczenia przyrzgddw niezbednych do badania elementdw
elektro~-pneumatycznych / autotransformator, zasilacze, amperomie=-

rze, woltomierze/s SN T, -

UWAGA 3

e s oan an e Sk wed

Przy podkgczeniu do stanowiska napigcia. elekirycznego stanowiskas
nalezy podlqczyé do instalacji échronnej /zerowanie i uziemienie/.
Sruba M6 do przyigczenia przewodu uziemiajgcego znajduje sig na
tylnej $ciance stanowiska. Instalacje ochromng podxgczy¢ mozna

réwniez do listwy zaciskowe] oznaczone] lub "O" znajdujace}]

AU

sie pod oskong boczng stanowiska,.



3+ Instrukcja uzytkowania stanowiska
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Przed przystgpieniem do pracy na stanowisku obsiugujgcy musi x
zapozna¢ sie z niniejszg instrukecjg, instrukcjami obsxugi wspdipracu
jacych przyrzgddéw oraz normemi przedmiotowymi, zawierajgcymi wymaga-

nia dotyczgce badanych elementéw,
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Znajdujg sie W niej dwa tory zadawania cisnienia :

1. 0 przelocie 3 mm - przyzacze " 3 " lub " 4 " niezalezne,

2. 0 zwiekszonym przelocie, 9 mm - przytacze 8 lub 9 wzajemnie zane=-
gowane jako wyjscia zaworu 5/2 G 3/8",

Warto§é cidnienia dla obu tordéw nastawia sie reduktorem AB1 fodczyt

na manometrze GB1/.

Cisnienie mna przytacze 3 wigcza sie¢ przekgcznikiem recznym PB2, na

przytscze 4 przexgcznikiem PB3. Zawory PB2 1 PB3 mg zaworami trzy-

drogowymi, dzieki czemu po odcigciu cisnienia zasilania /poZozenie

pokretra w pozycji "O"/ nastepuje odpowietrzenie linii podkagczone]

do przyxacza wyjsciowego tych zawordw / nr. 3 lub 4/.

W torze zasilania o zwiekszonym przelocie przyzacza 8 1 9 poXaczone

sg z wyjSciami zaworu rozdzielajgcego G 3/8""f B1.

Cidnienie nastawioné feduktorem.AB1 /odczyt na manometrze GB1/ poda-

@ané jest do zaworu E1 ﬁrzez zawor trzydrogowﬁ E2, sterowany prze-

Ygcznikiem PBY, Zawdér E2 umozliwia odcigcie cifénienia na obu wyjsé-

ciach i rdéwnoczesnie odpowietrzenig .

Wybdr przyracza / 8 lub 9 /, na k8brym ma pojawié sie cidnienie

odbywa sie przez przestawienie suwaka rozdzielacza E1 w odpowiednie

poXoZenie sygnaYami pneumatycznymi impulsowymi, doprowadzonymi do

przytacza nr 1, gdy wykorzystujemy przyzgcze nr S lub do przyxgcza

Vi



nr 2, gdy wykorzystuje sie przytscze nr.8,

Stanowisko zaopatrzone jest w dwa manometry, umozliwiajgce -pomiar
ciéniel doprowadzonych z zewngtrz - GB3 i GB4,

Mierzone cisnienie doprowadzié mnalezy do przyrgcza nr 6 dla manometru
GB3 1ub nr 7 dla manometru GB4.

Sposbéb mocowania manometru GB1,GB2, GB3, GB4 przedstawia rys.4.
Dxawik, co jest bardzo istotne przy badaniach elementdw dwustanowych
pneumatycznych, umozliwia ograniczenie predkosci wzrostu cidnienia
wewngtrz manometru, przez co zapowiega uderzeniom cisnienia, Zle
wptywajgcym na trwazosé manometru i pozwala réwniez ograniczyé drga-
nia wskaz6éwki przy cyklicznych zmianach ciénienia w komorze pneumaty—
cznej, do ktérej ten manometr jest podrsczony.

Wymiana manometru odbywa sie¢ w sposdéb bardzo prosty, bez specjalnych
narzedzi, Po zluzowaniu Sruby mocujgcej mozna wyjgé manometr wraz z
korpusem ze stanrowiska,

W stanowisku istnieje tor do pomiaru szczelnosci, skkadajacy sie z
zaworu regukcyjnego AB2, przexgcznika recznego PB5, wigczajgcego cis-
nienie oréby do linii pomiaru szczelnosci i pdpowietrzajgcego te li-
nie /poxozenie "O"/, przexgcznike PB4 , odcinajgcego szczelnie / w po-
Yozeniu "OV"/ cidnienie w linii pomiaru szczelnogci, manometru GB2 i
przytacza nr. 5. Przetgcznik PB4 w poxogeniu "1" umozliwia napeinie-
nie linii pomiaru szczelnosci powietrzem pod cisnieniem nastawionym
zaworem AB2, W linii pomiaru szczelnosci znajduje sie marnometr GB2,
wskazujgcy wartosé cisnienia,

Ciénienie do stanowiska podtgczyé nalezy wegzem gumowym w oplocie meta-
lowym z koxdcdwka G 1/2" do przyigcza kolektora /rys.4a/. Kodcdwka
G1/2" w przytaczu ma mozliwosé obrotu, co umozliwia wygodny montaz

weza z najbardziej dogodnej strony.

4%
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Schemat tego zespozu i rozmieszczenie przyigczy pokazare jest
na rys. 3. Przytgcza elektryczne znajdujgce sie¢ na bocznej Sciance
stuza do przyxgczenia do stanowiska zasilamta pradu starego /[Z+,~/
lub antotransformatora laboratoryjnego /7 / oraz miernikdw -
amperomierza pradu stakego / A+,-/, amperomierza pradu przemiennego
/ A /, woltomierza prgdu staxego /V+,-/ i woltomierza prgdu
przemiennego /V /+ Wybér rodzaju napiecia / state 1lub przemienne/
dokonuje sieg prze¥acznikiem W, Stanowisko wyposazone jest w dRa
przytacza wg @SO ~ 6952, P1 i P2, Napiecie na te przyigcze wigczamy
przyciskami sterujgecymi S1 /Start 1/ - na przytgcze P1 oraz 352 /EEAX

/Start 2 / - na przytscze P2,
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Przed uruchomieniem stanowiska nalezy :
- sprawdzié poziom zanieczyszczer w zbilorniku filtra powietrza,
ktéry powinien byé wmieszczony na rurociggu zasilajacym stanowis-

ko. W razie potrzeby spuscié kondensat i oczyscié zbiornik,

- sprawdzié poXozenie przeXgcznikdéw pneumatycznych "BB" - wszystkie
powinny byd w porozeniu "O" /wykgczone przez obrdt w lewo/.

- podxgezyé wspdipracujgce przyrzady i urzadzenie ,
Usytuowanie przyxaczy pokazane jest na schematach pneumatycznym
/rys.2/ i elektrycznym /rys.3/ zamieszczonym w niniejszej instruk
cji. '

- pokxgczyé pneumatyczny uktad pomiarowy odpowiednio do prowadzonego
badania.
Rozmieszczenie przy*sczy pokazane jest na schemacie pneumatycznym
/rys.2/. Kodcéwki 8, 9 stuzg do przy¥sczenia przewodu o Srednicy
G1/4",
W przypadku badania zawordw elektropneumatycznych przyracze

%

elektryczne P1 i P2 podiaczyé do badanego zaworu,



- wkgczyé cidnienie zasilania zaworem odcinajgcym umieszczonym na

rurociggu doprowadzajgcym sprezone powietrze do stanowiska,

3.5+ Wyznaczanie charakterystyki statyczne]
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Podxgczyé bvadany zawdr do stanowiska wg schematu pomiarowego
odpowiedniego do prowadzonego badania, wykorzystujgc wasciwe
PrzytaCoi, ]

Do zasilania wykorzystaé mozna przykacza nr 3 lub 4 / o przelocie
@ wew, 4 mm/ lub dla wiekszych elementdéw , o przelocie np. G1/4",
przyrgcza 8 lub 9, ustaRiajac zgdang wartosé ciénienia zasilania
reduktorem AB1 /cidnienie to wskazuje manometr GB1. Cidnienie zasi
~-lania na przyxgcza 8 lub 9 wkgczone jest przyciskiem PB1,
Wyjécia badanego elementu podgczyé mozna do manometru GB% /przy-
¥acze 6/ lub GB4 /przyxscze T/. Cidnienie sterujgce uzyskaé mozna
z przytaczy 3,4, ew.5.

W przypadku sprawdzenia elementdéw elektropneumatycznych do badane-
go zaworti podxgczyé nalezy przytacze P1 albo P2 lub dla zawordw
sterowanych dwoma sygnarami elektrycznymi P1 i P2, Napiecie steru-
jace wWkacza sie przyciskami S1 /dla przyagcza P1/ lub S2 /dla
przy*gcza P2/, Do gniazd elektrycznych, znajdujgcych sie z boku
stanowiska, podxgczyé odpowiednio zasilacze i mierniki,
Przykzadowy uk*ad pomiarowy do sprawdzenia charakterystyki staty-
cznej zaworu 3/2 sterowanego elektrycznie i pneumatycznie pokaza-

no na rys.S,.

3.4, Badanie strumiemnia objetosci
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Badanie to mozna wykonaé przy wspdkpracy ze zmodernizowanym
stanowiskiem do pomiaru strumienia objetosci wykorzystujac zestaw

rotametrdéw z zaworem odcinajgcym wchodzgcy w skrad tego stanowiska

A



Elementy o przelotach do $ 2,5 mm mogg by¢ zasilane podczas hada-
nia strumienia objetodci z przykacza 3 lub 4., Elementy o przelo-
tach wiekszych - do G1/4" /@6 mm/ powinny byé zasilane podczas
badania z przykgcza 8 ludb 9., Stanowisko umozliwia pomiary stru-
mienia objetosci przy wyptywie swobodnym powietrza do atmosfery,
lub metodsg zaxozonego spadku cisnienia na badanym elemenci®:

/najezesciej p = 0,1 MPa przy p = 0,63 MPa i p

zasil, vy
Przyktadowy ukrad pomiarowy do badania strumienia objetosci poka-

j=0,53MP&=
ZaN0 Na TYS.0.

3.5« Sprawdzenie szczelnosci
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Sprawdzenie szczelnosci elementW pneumatycznych dokonad nale;
zy korzystajac z toru szczelnoéci w stanowisku /korcéwka 5, mano-%
metr GB2, przekgczniki PB4 i PB5, reduktor ABZ/,

Sprawdzong komore zaworu kgezymy 2z korcdwks 5, po wkaczeniu przynj
ciskéw PB4 i PB5 ustawiamy ciénienie préby reduktorem AB2 /wartoéé

ciénienia wskazuje manometr GB2/

Przexgcznikiem PB4 odcinamy szczelnoéé sprawdzong komorq,obserwu-i

jemy wskazanie manometpu GB2, mierzgc spadek cisnienia w okreélo-j
nym przedziale czasowym /wg wymagari sprawdzanego elementu/
Przykradowy schemat uk¥adu pomiarowego pokazano na rys.7a. Dla

okreélenia nieszczelnosSci w jednostkach strumienia objetosci po~
wietrza wspdipracujgcego przez miejsca nieszczelnosci /1/min lud
1/h/ nalezy przed przystgpieniem do badar wyskalowaé tor nieszczel
noséci w stanowisku, Schemat ukradu do skalowania stanowiska w
zakresie 1,2 - 12 N1/h przedstawia rys. Tb.

Dla niniejszych nieszczelnosci zamiast rotametru proponuje sie
stosowaé cylinder pomiarowy /menzurkag znanej objetosci np. 11

/rys. Tc/.

/2
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346+ Sprawdzenie poboru mocy

Sprawdzany element podkgcza sie do przyrgeza 3 1lub 4 / 9 albo
8 dla G1/4"/, Ustawié nalesy nominalne cidnienie zasilania reduktox=
-rem AB1 /manometr GB1/. Przekxacznik "W" nalezy ustawié w poXozeniu
odpowiadajgcym, rodzajami napiecia sterowania cewki / = lub [e
Wartosdd znémionowq napiecia /UZn / sterowania ustawi& sie odpowied-
nio na zasilaczu stabilizowanym lmub autotransformatorze, podigczonym
do stanowiska, Cidnienie zasilania wxgcza sig odpowiednim przycis-
kiem PB., Po przycisnieciu przycisku S1 /dla przyxacza P1/ lub S2
/ dla P2/ odczytaé nalezy na amperomierzu wartosé pragdu "J" pryng-
cego przez cewkg, Wartosé napiecia sterowania wskazuje odpowiedni
woltomierz podxgczony cdo gniazd elektrycznych z bloku stanowiska.,

Moc pobieranq‘przez cewkeg wyznacza sig ze wzoru P =T, Jo
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4, Zakonczenie badan i wyigczenie stanowiska
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- odxgczyé sprawdzany element
- ustawié wszystkie przeXgczniki pneumatyczne w poxozenie "OM

/stan wyxgczony/

- pokretrami reduktordéw AB1 i AB2, przez obrét w lewo, zredukowad
ci$nienie wyjéciowe do zera /wskazanie manometrdéw GBT i GB2
réwne 0/,

- odxgczy¢ wspdipracujgce przyrzady elekiryczne w wykgczyé je m
sieci, j

~ odxgczyé cidnienie zasilaniae stanowiska przez zamknigcie zaworu
odcinajgcego umieszczonego na rurociggu, doprowadzajgcym spre-

zone powietrze do stanowiska,

28
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1. Przeznaczenie stanowiska

Stanowisko do badan elementdéwiuk¥adéw logicznych pneumatycz-
nych jest pomocne przy syntezie ukraddw sterowania i moze byé wyko
rzystywane przy badaniach elementdéw i urzgdzed pneumatycznych jako
stanowisko pomocnicze we wspOipracy 2z innymi specjalistycznymi
stanowiskami,

Stanowisko to situzy do

- sprawdzenia pracy projektowanego ukzadu logicznego pneumatyczne-
go w warunkach laboratoryjnych i do. ewentualnej korekty ukzadu,

- sprawdzenie pracy ukzadu na obiekcie sterowanym, czyli sprawdza
prace ukradu ng analizatorze ukradu logicznego, zamontowanym na
obiekcie,

-~ bezposredniego sterowania urzgdzeniami, w przypadku zgdanej lud
przewidywanej mozliwoéci zmian lub wariantdéw programu sterowania

- sterowania urzgdZeniami pneumatycznymi /zaworami, sitownikami/

przy ich badaniach ma innych specjalistycznych stanowiskach,

2. Instalowanie stanowiska

Stanowisko nalezy udtawié na stole tak, aby przed nim, od
strony obsizugujgcego, byxo ok, 40 cm wolnej powierzchni blatu.
Powierzchnia blatu winna byé ratwo zmywalna i gxadka, tatwa do
utrzymania czystoéci /np. laminat/.

Do stanowiska nalezy doprowadzié sprezone powietrze o cisnie
-nin z zakresu 0,25 « 0,8 MN/mZ i czystosci conajmniej 8 klasy wg
PN-82/M-T3T40,

Przytgcze pneumatyczne z otworem G 1/2" gnajduje sie z tyizu stano-
wiska.
Instalacja pneumatyczna winna byé maopatrzona % zawdr odcina-—

jacy i filtr powietrza G 1/2" /np. prod.CPP PREMA lub ZM RUCZNIK/.

7



Podtgczenie nalezy wykonaé¢ przewodem elastycznym, dostosowanym do

przesytania sprezonego powietrza o cisnieniu 1,2 MPa,

%+ Instrukcja obstugi
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W skrad stanowiska wchodzg nastepujace zespoty :

- zestaw elementdéw logicznych systemu INPEPNEDYN, o przelocie 3 mms.
PWELw, PWELa, PWBL~1, PWELk, PWEdz oraz wskaZniki dyskretne pneum:
tyczne PWWo ~ 2/1, PWWo - 2/2,

-~ zestaw elementédw recznego wprowadzania informacji systemu INTE-
PNEDYN o przelocie 3 mm - pneumatyczne przergczniki przyciskowe
PWPk, przekgczniki pokretne PWPp,

- elementy pomocnicze do budowy uktaddéw - przytgczki, rozgarezniki,
manometry itpe.

Elementy umieszczone sg na piytkach tworzgcych wymienne bloki. Na

ptytkach elementéw naniesione sg oznaczenia w postaci symboli

funkc jonalnych. Przyxgczki wtykowe s*uzg do doprowadzenia sygnatow

pneumatycznych.

hgczenia ukraddw dokonuje sie przy pomocy elastycznych polietylenow

-wych przewoddéw o érednicy zewngtrznej ¢ 6 + 0,2 mm, wykorzystujac

listwy z ®zeregiem przyxgczek wtykowych, umieszczonych pomigdzy

szeregami elementdw,

Wxgczenie zasilania analizatora odbywa sig przy pomocy przexgcznie

ka pokretnego PWPp.

Obserwacje sygnaxdw wyjsciowych umozliwiajg zabudowane w stanowisku

pneumatyczne wskazniki optyczne., Urzgdzenie Jest wyposazone w re-

duktor do nastawiania wartosci cisnienia zasilania,

29



- -

L‘--_—-—--~-———.‘-‘—-“—-ﬂ-—-"‘-——n—‘—‘.———-

| Meseelememts Pome
Element logiczny pneumatyczny wielofunkecyjnyg g PWELw
Element logiczny pneumatyczny alternatywy 5
bierny i PWELa.
Przerzutnik pneumatyczny E PWBL-1i
Element koniunkcji § PWELk
Opornik pneumatyczny jednokierunkowy" i PWEdz
Wskaznik dyskretny pneumatyczny % PWWo - 2/1
Wskaznik dyskretny pnéumatyczny i PWWo - 2/2
PrzeXgcznik pneumatyczny przyciskowy ! PWPk
Manometr @ 60 E M60/R-KP/0~-1,0
§ MPa
PrzeXgcznik pneumatyczny pokretny s PWPp
i
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Rozmieszczenie przytgczy stanowiska i schemat wewnetrznych poxaczen

pomigdzy nimi przedstawiony jest na rys. 2.
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Przed przystgpieniem do pracy nalezy 3

-

sprawdzié poziom zanieczyszczen w zbiorniku filtra powietrza,
ktdéry powinien byé umieszczony na rurociggu zasilajgcym stanowisko
W razie potrzeby spuscié kondensat i oczys$cié zbiornik,
sprawdzié poXozenie przeiagcznikdéw pneumatycznych PWPpy wszystkie
powinny byé w porozeniu "O" /wykgczone przez obrdt w lewo/,
sprawdzié czy wszystkie niewykorzystywane przyrgcza zasilania
/ry®. 2 kolor niebieski/ sg zaslepione,

wigczy¢ cisnienie zasilania zaworem odcinajgcym, umieszczonym na

rurociggu doprowadzajgcym sprezone powietrze do stanowiska,

ho



~ Zaworem redukcyjnym /9/ umieszczonym w stanowisku ustawié zgdang
wartodé cidnienia zasilania wskazywang przez manometr /11/ umie~
szczony 2z lewe] strony zaworu redukcyijnego,

~ Obracajgc w prawo przexgcznik gkdéwny /10/ doprowadzié cisnienia.

zasilania do uk%adu,

4, Zakonczenie pracy i wyzaczenie stanowiska

o e o e o B e e o e o o e

- ustawié wszystkie przekagczniki pneumatyczne w poxozenie "OV
/stan wyxaczony/,

- pokretrem reduktora przez obrét w lewo zredukowaé cisnienie do
Zera.,

- odxgczy¢ cisnienie zasilania stanowiska przez zamknigcie zaworu
odcinajgcego, umieszczonego na rurcciggu doprowadzajgcym sprezo-

ne powietrze do stanowiska,

A



1 —korpus analizatora, 2~ moduly z elementami logicznymi, 3—moduty z prze-
tgcznikami, 4 —moduty z wskaznikami wizualnymi, 5—moduly z manometrami,

6 —koricéwki kolektordw zasilajacych, 7 —moduly z ogranicznikami, 8 - wyjécia

z analizatora, 9 - zOwdr réa’uka//‘,,y 10 -preefgeanit gltcwn Y, 11-manometr stg-
nowistg
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STANOWISKO DO BADANIA WYTRZYMAZOSCIOWEGO
ELEVENTOW PNEUMATYCZNYCH TYP PWUW,

Opracowax : mgr inz,.Pawex Majdecki

Warszawa, listopad 1991 r.
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1. Przeznaczenie stanowiska
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Stanowisko hydrauliczne do badania wytrzymaosci elementdw
pneumatycznych typ PWUW przeznaczone jest do badania olejem wytrzy-
matosci elementéw i ich pakaczen na dziaranie wysokich cisnied.

Na stanowisku prowadzié mozna badania elementdéw pneumatycznych przy
cisnieniu mex.,6 MPa,

Cisdnienie oleju w ukradzie nastawiane jest recznie pokretxem,

2. Budowa stanowiska
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Stanowisko PWUW do badan wytrzymaZosciowych elementdéw pneuma-
tycznych zbudowane jest na bazie mamemétru obcigzhikowo-tXokowego
typ MT-60, Maksymalna wartosé cisnienia uzyskiwanego na stanowisku
wynosi 6 MPa, Préby wytrzymaXosSciowe typowych elementdw pneumatycz-
nych prowadzi sie zazwyczaj przy cisnieniu 2 # 3,2 MPa, Manometr
obcigznikowo -txokowy zamocowany Jjest w metalowe]j obudowie umieszczo-
nej miedzy storami warsztatowymi i przykryty blatem ze sklejki
pokrytej laminatem, Dostg¢p do stanowiska jest mozliwy po zdjeciu
blatu. Schemat stanowiska przedstawiono na rys. 1.

Badany element "O" umieszcza sie¢ pod osZong "10" zabezpieczajgcg 2
grube] pxyty z metapleksu. Oszona jest odchylana na zawiasach umozli
-wiajgc wygodny dostep do przestrzeni roboczej., Do zadawania cilnie-
nia sruzy pompa hydrauliczna "&" , ktdrej txok jest przesuwany Sru-
bg zakorczong pokretxem, Z komory wyjsSciowej pompy "6" wyprowadzone
sg 4 odgatezienia do :

- gzbiornika oleju "2"

- manometru obcigsnikowo - tlokowego nan

~ badanego elementu "9 0

- manometru wokazdwkowego 4",

Na kazdym odgaXezieniu umieszczone sg zawory odcinajgce odpowiednio
4,5,7,8, ktére umozliwiajg podawanie cisnienia oleju do odbiornikoéw

7

zgodnie ze schematem ukadu pomiarowego.
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3, Przygotowanie stanowiska do pracy
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W celu przygotowania stanowiska do pracy naleszy :
-zdjgé blak stanowigcy pokrywe stanowiska, nape¥nié ukrad hydraulicz-—
ny stanowiska elejem i odpowietrzyé go. ‘
~¥bbroié stanowiska w manometr wskazlwkowy i podxaczyé element badanya?
Ukzad nape¥niony jest olejem hydraulicznym Hydrol 20. SposSéb hapex- ‘
nienia i odpowietrzenia ukxadu hydraulicznego stanowiska opisano

ponizej. : |

3.1. Naper¥nignie olejem ukxadu hydraulicznego i jego odpowietrzenie.

- przygotowad %% ok. 0,5 1 oleju Hydrol 20 <

- zamkngé zawory 4,5,7 /rys.1/

~ otwoPzyé zawdr 8 do zbiornika oleju

- pokretrem pompy hydrauliczne] pokrecié w prawo do oporu,

- wlaé do zbiornika "2" olej do 3/4 wysokosci

- pokrecié pokretem pompy hydraulicznej "6" w lewo do oporu
po czym zamkngé zawbdr "8" zbiornika,

-~ otworzyé zawdr 4 gniazda manometru wskazdwkowego i obraéaé
powoli pokretiem pompy hydrauliczne] "e" w prawo do chwilil
gdy olej bedzie wypiywatr z gniazda manometru wskazdwkowego
w spos6b laminarny, bez zaburzed i pgcherzykdéw powietrza.

- gamkngé zawlr 4,

- otwofzyé zawbér 7 gniazda manometru obcigznikowo-tiokowego W
lewo i obradaé powoli pokretxem pompy hydraulicznej 6 w peawo
do uzyskania laminarnego wypiywu oleju bez pecherzykéw powie-
trza,

- gamkngé zawdr 7,

- otworzyé zawdr 5 gniazda przeznaczonego do podkgczenia bada-
nego elementu i obracajgc powoli pokretiem pompy 6 doprowa-

dzié do laminarnego wyprywu oleju bez pecherzykdéw powietrza,es

It



3+.2. Instalowanie manometru wskazdéwkowego 1 w gniezdzie i podg-
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Manometr wskazdwkowy "1" instaluje sie w gnieZdzie 2z zaworem
4 po napernieniu olejem uk¥adu i odpowietrzeniu,
W stanowisku instaluje sie manometr § 160 o zakresie 4 lub 6 MPa
w zaleznosci od stosowanych podczas prdby cisnied,
Przed zainstalowaniem nalezy manometr wypeinié olejem takim samym
jaxim wypeiniony Jjest uk*ad hydrauliczny stanowiska, Manometr ten
spexnia funkcje manometru kontrolnego wskazujgcego wartosé cidnie-
nia w uk¥adzie pomiarowym podczas badan. Badany element 9 /rys.1/
podxgcza sig do stanowiska /gniazdo z zaworem odcinajacym 5/ za
posrednictwen przewodu elastycznego w oplocie metalowym 11 .
Przed podigczeniem badanego elementu naleszy przewdd elastyczny i
komore badanego elementu wypeinié olejem takim samym jakim wypex-

niony jest uk*ad hydrauliczny stanowiska,

4, Sprawdzenie szczelnosci uk¥adu pomiarowego stanowiska,
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Przed przystgpieniem de badania elementu nalezy sprawdzié
sprawnos$é tordéw, Przewdd elastyczny kagczgcy element ze stanowiskiem
nalezy zadlepié korkiem gwintowanym,
Nalezy odpowietrzyé ukXad i pokrecajgc pokrettem 6 w prawo nastawié
cidnienie odpowiadajgce cidnieniu prodby.

Nalezy obserwowaé wskazanie menometru wskazodwkowego., Jezeli w
okresie 1 min nie widaé zmiany wskazania wskazujgce] na obnizanie

cid$nienia mozna przyjgé, ze ukad hydrauliczny jest szczelny.

4
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5. Badanie wytrzymaro$ci elementdéw prneumatycznych.
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Badany element nalezy umiescié pod ruchomg oskona zabezpiecza-
jaca 10 / rys. 1/, ktéra zabezpiecza prowadzacego badania przed
wytryskiem oleju 2z nieszczelnego elementu,.

Badany element jest poxzgczony przewodem w oplocie ze stano-
wiskiem,

Nalezy sprawdzié czy wszystkie zawory 4,8,7,5, sg zamkniete
a nastepnie pokrecajgc w lewo pokretiami 4 i 5 odkrecié je..
Nastepnie powoli zwiekszal cisnienie- pokrecajgc w prawo pokretrem
pompy "6" az do uzyskania na manometrze wskazdwkowym odpowiedniego
cidnienia préby.

Przetrzymadé pod tym cisnieniem badany element przez odpowiedni
czas zgodny z wymaganiami badax,

Wyniki badan ocenia sie wizualnie obserwujgc badany element
czy nie ma na nim odksztaXced i wyciekdw oleju.

W czasie prdby kontrolowaé wskazania manometru podczas prze-
trzymywania elementu pod cidnieniem, Zmiana wskazania manometru wsk
~zuje na wystgptenie nieszczelnosci w badanym elemencie,

Po zakonczeniu badania nalezy zredukowaé cisnfenie. pokrecajac
pokretrem pompy 6 w lewo do opoTu,
Gdy manometr wskazuje warto$é O mozna zamkngé zawdr 5 i odxgczydé
badany element od ukzadu,
Po zakoXczeniu pracy zamkngé zawory 4 1 5 otworzyé zawér 8 i prze~
pompowaé olej do zbiornika oleju, pokrecajac pokregtiem pompy 6 w
prawo., Po dojsciu txcka pompy do oporu nalezy cofngé pokretio o 2
obroty w lewo i zamkngl zawdr 8.

Oczysécié stanowisko z oleju. Zdjagé ze stanowiska manometr 1,

opuscié oszoneg 10 i przykryé stanowisko blatem,

9



6. Uwagi ogdlne dotyczace eksploatacji stanowiska.

W trakcie eksploatacji manometru nalezy zachowaé ostroznosé z
uwagi na wytworzone wysokie cisnienie oleju w instalacji hydraulicz-
nej ukadu pomiarowego. Gr¥déwnie nalezy zwrdcié uwage na. @
- przed. kazdorazowym wymontowaniem manometru sprgzynowego i prze~
wodu elastycznego z gniazda z zaworem 5 nalezy cisdnienie oleju
w uk¥adzie hydraulicznym zredukowaé do zera, odkrecajac pokre-
txo 6 w lewo do oporu a nastepnie zamkngé zawory 4 i 5,

~ ptzed kazdorazowym otwarciem zawordw 4,5,7 i 8 nalezy cisdnie-

nie zredukowaé do zera.

Pokrettem oleju nalezy krecié powoli i piynnie a po wystgpieniu
wyczuwalnego oporu zaprzestaé krecenia,

Po dxuszszym okresie nieuzywania manometru moze nastgpié przyklejenie
uszeczelek txoka pompy oleju do cylindra,

Dlatego przed kazdorazowym przystapieniem do pracy na manometrze
nalezy pokretxem 6 krecié w prawo 0,5 ¢ 1 obrotu w celu zlikwidowa-
nia ewentualnego przyklejenia uszczelki txoka.

Przy kazdej nastepnej serii badan elementdw na stanowisku nalezy
najpierw Cokonaé uzupeinienia oleju w zbiorniku oraz odpowietrzenia

zgodnie 2z opisem pkt.3.



STANOWISKO SYMUTACYJNE DO UKZADOW
PNEUMATYCZNYCH I ELEKTROPNEUMATYCZNYCH
ZE STEROWNIKAMI MSPS I MSEP,

Opracowata ¢ Barbara Zdanowska

Warszawa, listopad 1991 r.
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1. Przeznaczenie stanowiska

Stanowisko przeznaczone jest do symulacji, badania i demon-
stracji ukaddéw pneumatycznych 1 elektro-pneumatycznych,
Na. stanowisku modelowaé mozna ukiady pneumatyczne za pomocg
szedcio - taktowego sterownika pneumatycznego, typ MSPS, ktory
umozliwia zbudowanie ukradu sterujgcego trzema niezaleznymi siXow-
nikami pneumatycznymi dwustronnego dziarania. Stanowisko pozwala
réwnies na symulacje uk¥addéw elektropneumatycznych, budowanych
ne bazie sterownika mikroprocesorowego MSEP-1P. Ukrad taki, przy
wykorzystywaniu jedynie sirownikéw zabudowanych na staxe w stano-
wisku, moze sterowaé niezaleZnie szescioma sirownikami pneumaty-
cznymi dwustronnego dziaxania.

Rozszerzenie sterownika MSEP o zespdér MSEP-1R umozliwia
symulacje i badania uk¥addéw elektropneumatycznych z dwoma silni-
kami skokowymi /np. sterowania storami wspbrrzednosciowymi z napeg-

demzx za pomocs silnikéw skokowych/.

2, Instalowanie stanowiska

Stanowisko nalezy podtgczy¢ do sieci elektryczne] za pomocg
doraczonego do stanowiska sznura z bolcem ochronnym. Stanowisko
jest przygotowane do zerowania ochromnego.

Po stanowiska nalezy doprowadzié sprgzone powietrze o cisnie
niu w zakresie 0,4 - 0,63 MPa i czystosci conajmiej 8 klasy’ vg

PN-82/M-T73740, Przykacze pneumatyczne - przepust znajduje sie na
prawym bocznym wsporniku stanowiska /ryse.1/}/przepust I, koricdwka.
nrei1/ .

Instalac ja pneumatyczna winna byé zaopatrzona w zawdr odcinajacy

i filtr powietrza min. G1/4",

O e,
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Podxgczenie nalezy wykonaé przewodem elastycznym o Srednicy wewng-
trznej 4 mm, dostosowanym do przesyrania spre¢zonego powietrza o

cisnieniu 1,0 MPa,

3, Instrukcja uzytkowania stanowiska

Przed przystgpieniem do pracy obstugujacy powinien zapoznat
sie z niniejszg instrukcjg oraz z instrukcjg programowania sterow-

nike mikroprocesowowego MSEP-1{zak.1.).

%3.1. Budowa stanowiska /rys.? i 2/

Stanowisko zbudowane jest z ramy i pulpitu. Na ramie umiesz-
czony jest zesplt szesciu siYownikdéw, sterowanych obustronnie pneuma
tycznie / A - F / umieszczonych na ramie, Na drodze: tXoczysk siXowni®
kéw umieszczone sa przekazniki drogowe / a - f / pneumatyczne i
elektryczne.

Ponizej sirownikéw znajduje ste zespér dwunastu elektrozawordw MIZW,
stuzacy do przetworzenia RAWFE sygnardw wyjsSciowych elektrycznych
ze sterownika MSEP-1 na sygnaly pneumatyczne, sterujgce sirownikami.
Obok zespoiu zawordw umieszczony jest maxogabarytowy pneumatyczny:
sterownik sekwencyjny MSPS,

Sygnaxry elektryczne z przekainikéw drogowych podawane sg bezposred-~
nio do wejéé sterownika MSEP-1P, sygnaxy 2z przekaznikéw pneumatycz-
nych - na wejécia sterownika MSPS, Ponizej znajduje sig pulpit
sterowniczy, Na prycie pulpitu umieszczone sg przyciski i przeigcz-
niki umozliwiajgce zadawanie: sygnaxéw. sterowania recznego /START,
STOP, KASOWANIE itp./ w obwodzie sterownika pneumatycznego oraz w
obwodzie sterownika MSEDP,

7 prawej strony pulpitu zamocowany jest sterownik MSEP~-1P z MSEP~1R.;
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Przexgcznik MSPS - MSEP umieszczony rdéwniez na pulpicie skuszy do
wigczania aktualnie wykorzystywanego ukzadu sterowania / ze.sterow-
nikiem MSPS bgdZz z MSEP-1,

Ponizej, na lewym wsporniku stanowiska, znajduje sie¢ gxdéwny prze-
tgcznik "W", stuZgey do zaxaczania zasilania elektrycznego do
stanowiska,

Przykradowe cykle: pracy stanowiska oraz schemaly pneumatyczny i
elektrgpreumatyczny z wykorzystaniem obu sterownikdéw pokazane sg
na rySe 2Ze

Wewngtrz pulpitu umieszczony jest zasilacz stabilizowany dajacy
napiecie 24V=, listwy montazowe, zawér rozdzielajgcy sterowany
elektrycznie do zasilania pneumatycznego ukradu sterowania, stero-
wany przekxgcznikiem "MSPS - MSEPY oraz ukxad filtrujgcy do zasila-
nia eldktrycznego sterownika MSEP-1.

Dostep do antrza pulpitu mozliwy jest po zdjeciu wierzchnich pxyt
ostonowych, ‘
Dojsécie do przyiaczy pneumatycznych sterownikea MSPS mozliwe jest

po zdjeciu tylne) oszony stanowiska,

3.24. Przygotowanie stanowiska do pracy

P2 e S A ST S S SR S S S A v S G e GO R g S G Swp WD SV S SR WAE SR AU SN G Smh A N Ga G0 S SOV S

Przed uruchomieniem stanowiska nalezy :

- sprawdzié poziom zanieczyszczen w zbiorniku filtru powietrza,
ktéry powinien by¢ umieszczony na rurociggu zasilajgecym stanowis
ko, W razie potrzeby spuscié kondensa® i oczyscié zbiornik,
Zaleca. sie doprowadzenie cisnienia zasilajgcego ze stanowiska
laboratoryjnego PWSU, zawierajgcego manometr i reduktor,

- ustawié wymagang wartos$é cisnienia zasilania,

-?%%ﬁorzystywany jest sterownik pneumatyczny przexgcznik MSPS-
MSEP ustawié w pozozenie. MSPS,

- gdy wykorzystywany jest sterownik elektroniczny przetgcznik
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MSPS - MSEP ustawié w poxozeniu MSEP, przekgcznik R =~ A w pozycji
R / praca reczna/, przelqcénik K - C w pozycji K / praca krokowa/

- wytgcznik gréwny. W ustawié w pozycji "O"

- z moduru MSEP-1P wyjgé piytke z pamigcig EPROM i zaprogramowad
ja zgodnie z instrukcjg pte:"Oprogramowanie sterownika mikroproce
sorowego MSEP do realizacji typowych ukkédéw sterowania elektro-
pneumatycznego maszyn i urzgdzed";/zaX.t/.

- w przypadku pracy z silnikami krokowymi skdmpletow;é i podxaczyé
do stanowiska zgodnie z rys. 3, nastepujgce urzgdzenie : silniki
typ FA-34~4-2, elektroniczny sterownik silnikéw, typ ESU-2=34 prc-
MIKROMA - Wrzeénia oraz zasilacz pragdu starego 24V + 4 % , min,SR
npe. SPS~1B-24V ; w module MSEP-1R przetgczy¢ wyjscia na wspdipra-
ce z silnikami krokowymi.

~. wrozyé prytke z zaprogramowans pamiecig EPROM do ‘moduiw MSEE-1P,

- wkgczyé zasilanie pneumatyczne i elektrycazne

UWAGA: Zmiana programu sterownika MSEP odbywa sig¢ przez przeprogra-

mowanie pamigci EPROM zgodnie z instrukcjg - zaz.1, zmiana
programu sterownika MSPS przez zmiang polqézeﬁ przewodéw

4y

pneumatycznych / @ 2 mm / w bloku taktowym

ZEWIl, ¢Wer‘l.

sterownika,

4, Zakodczenie badan i wyzgczenie stanowiska:

5 ustawié przekgczniki pneumatyczne:w poxozenie "O% /stan wyxaczo-
ny/

~ ustawié wytacznik W w poZozeniu "O" i wyxgczy¢ stanowisko z sieci

- wyxgczy¢é i odxaczyl urzgdzenia zewngtrzne /silniki krokowes, stex
rownik silnikéw i zasilacz /,

- od¥gczyf cisnienie zasilania stanowiska przez zamknigcie zaworu
odcinajgcego, umieszczonego na rurociggu doprowadzajgcym sprgzone

powietrze do stanowiska /gdy korzysta sie ze stanowiska PWSU,
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wytgczy¢ uprzednio zasilanie odpowiednim przetgcznikiem w tym

stanowisku/ .
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1. HWETEP

PrzodmioLem ninlejszesn opracaowania jest oprogramowanie mikro-—
procesorowego sterownika MSEP. Sternwnik ten zostal zaprojektowa—
ny i wykonany w PFLIAP. Jest on przezhaczony  do  elektropneumalycz-—
nych ukladéw sterowania maszynami 1 urzadzeniami technonglc24
nymi. ¥ skiad oprogramowania sterownika MSEP  wchodzl translatof
FAST, ktdory zamienia program napisany w o jezyvku ?AST na ’postaé
binarng umieszczang v pamieci: sterowunlka. Program w (jezyku FAST
pisze si¢ w oparciu o algorytm auvtomnatyzowanezo procesu,  Pisanie
programow w jezyku FAST jest wykonalne po krotkim  przeszkoleniu
rowniez Jdla osoh nie obeznanych »  intormatyka. Met.ody pisania
t.ych programow sa przedstawione w niniejasze] lnstrukcsi.

Chcac zautomatyzowad proces Lechnologiczny przy . pomocy
sterownika MEEP nalezy najpierw dokonad analiz aut.omatyzowanego

procesyy ( napisgad jaeso algorytm. Nastepnie trzeba przypisad

weZystikinm sygnadom wystepuajaoym wo procesie  nazwy  odpowiadajace

_Nazwom wWoegsa i vy jse shoerosnika (potrz rozdzial 2 p.ot. UCzynnos-—

cl wstepne'D, Do przygotowania prcgramﬁ sterujacego Jjest
potrzebny Kompuler Kompatybriny 2 184 PC 1 programy um;eszczone
na dyskiectoe copatbrzonej etykiety "MFLPY. Zasady poslugiwania  sie
tym nprozeramowaniem opisano w orozdzaiale 4. Préy pisaniu  programu
dla sterowmika pomocna jest znajomosc dowolnegzo jezyka wWyzszego
rzodny v uwagi na  podobienstwoe nazw niektorych 'instrukcji'
wystepu ggoyeh % Jezyku FAST. Niommiey jak juz wspomniano  osoby
nie Zia jgooe 2adiego jewyvka s rownlev w stanie napisac poprawhy
brogram, W oparaiuy o o antormacje  ZamosyozZone  w rozdziale 5
p.ohy UEpessob pisonia programa owo jeZyku o FANT Frogram napisany
weddiug romdzialn 5L zanmieniony na akodowany program wynikowy
w sposoly oepisany w yczdzja]e 4 Jdagje w erekere plik o rozszerze—

. R . - . - N .
nin CBIN,  ktory nalezy umiescid w pamicei EPKROM sterownika

karvystutac 2 komputers 18N PO 1 peogramatiora paisieci  EFROM.

2
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MoZna tez polaczuyd stevownik z komngerem“}BM PG przy  pomocy
/jnteyrejeu i'wnzytac 7 dyskietki program MSEPTEST. Umozliwia to
zafadownnie napisanego programu  do  pamieci FAM  umieszczonej
w sterowniku w miejsce pamiceci EI'ROM i sprawdzenie poprawnosci

dziaiania programu (patrz rozdzial 6).
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Z. CZYRNOSCI WSTEPNE
1

Przed przystapieniem d§ pisania programu nalezy przypisad¢ wszystkis
sygnaXom wejsciowym i wyjsciowym nazwy odpowiadajaqe’lnazwqm zapiskl
listew we jsciowych i wy j$éciowych sterownika MSEP. -

Przy jeto zalozenie, Ze sygnaly wyjsciowe zapisywane sa duzymi lite
rami alfabetu, za$ odpowiadajace im sygnaly wejsciowe maXymi literami.
Ruch urzaylzenia wykonawczego do przodu oznacza sie cyfra 1, natomiast
ruch do tylu cyfra 0. Zatem na przyklad symbol D1 oznacza ruch de
przodu urzgdzenia D. Potwierdzenie wykonania t.ego ruchu powinno nasté
pi¢ przy pomocy czujnika (Xacznika drogowegod di. Okreslenie "rﬁzf
do przodu" przyjeto w niniejszej instrukcji Jjako umowne i moze onc
oznaczac¢ dowolnie przyjety kierunek (n.p. na ddX, zamocowanie w szcze
kach bédz wlaczenie urzadzenia elektrycznego). Vyprowadzenia sygnalé:
wyjsciowych i wejsciowych na zaciski sterownika przedstawia tabelka:
Listwa wyjs¢ zespoiu podstawowego sterownika:

WY1 JWY2 [WY3 [WY4d [WYS [WY6 |WY7 |WYS
Al A0 | .Bt BO c1 Cco D1 bo
WY? [VWY10 [WY11 |WY12 [VWYA3 |WY14 |WYLiS|WY16
SF |STPR|STRT| R S T E1 EO
Listwa wyjs¢ zespolu rozszerzajgcego sterownika:
WY1 [VWYZ2 [WY3 [WY4 [WYS |WYS [WY7 |WY8
F1 FO G1 GO H1 HO X1 X0
WYO VY10 |WY11 |[WY12 [WY13 {WY14 [WY15 |WY16

‘Y1 YO IX IY J | 4 11 I0

Listwa wej$¢ zespolu podstawowego sterownika:

WE1 |WE2 |WE3 |[WE4 |WES |WES |[WE7 |WE8 |WE® |WE10

al a0 ‘bl bO ci c0 di do el el
VE11 |WE1Z2 |WE13 {WE14 |VE1S5 |WE16 |WEL17 |WEL18 IWE19 [WE20

pail |paC |pbl |pb0 |pci |pcO |[pdl |pd0 |pel |peO
WE21 |WE22 |WE23 [WE24 |WE25 | WE26 | WE2T |WE28 |WE29 |WVESD |WES31 |WE32

krok

T s t u nmi |stop|stpriint |strtlincjlauto

by



ai,aO,bi,bO,ci,cO,dl,dO,ei,eO,fl,fO,ging,hi,hO,il,iO;xi,xO,yi,yO,
f,s,t,u,j,k,l,m,ﬁ,o,w,z—wejécia sygnalow od Y3cznikéw krancowych:
pai,paO,pbl,pbO,pci,pcO,pdi,de,pei,peO,pfi,pfO,pgi,pgo,phi,pho,pil,p
px1,px0, pyl, py0-we jécia przeznaczone dla sygnaXdw z pulpitu ope}atora
nmYI -dziala identycznie jak STop
sTop—zanik napiecia oznacza -stop awaryjny i w rezultacie
natychmiastowy zanik napiecia na wyjsciu EF i zatrzymanie
pracy sterownika do czasu przeiaczenia trybu pracy na recény
(zanik napiecia na wejsciu "auto') i pojawienia sig sygnaiu -
"inicjacja précy" na wejsciu "incj'". Zaleca sie wyjécié SF
podiaczyé do élektrozaworu odcinajacego zasilanie pneuma-—
'tyczne wszystkich urzadzen oraz ewentualnie do przekaznika
odcina jacego zasilanie elektryczne wybranych urzadzef.
STpr—zanik napiecia oznacza stop programu v cyklu automatycznym
‘ i powoduje wstréymanie wykonywania programu na danym kroku;
ponowne uruchomienie programu oq miejsca zatrzymania
mozliwe jest po naciénieciu przycisku “stari".
int —-wejscie fezerwowe (powodu je przerwanie maskowalnei
strt—-podanie napiecia powoduje podjecie pracy w trybie automatyki
incj—podanie napiecia powoduje~ podjecie pracy przez sterownik
swiezo wIaciony do sieci lub zatrzymany na skutek awarii
auto—-podanie napiecia na to wejscie oznacza prace automatycina,
zas jego brak oznacza praceg w trybie recznym.
krok-podanie napiecia na to wejscie oznacza prace krokowa,

zas jego brak oznacza prace ciagla (w trybie automatycznymd.



3. ¥Wykaz wejsc i wyjsc sterownika MSEP

Zespodi podstawowy MSEP-1P

(element U412 - adres rejestru sterujacego #0B — GSZ>:

nazwa bit numer typ symbol funkcja sygnaiu
i adres re jestl— |WE-VWY |wyJjsc¢lurzadzen| w ukladzie sterowania
rejeétru ru\ l VE-WY
PA7 VE1 al urzadzenie A wysunigte
WE JSC1 PAQ. WEZ a0 urzadzenie A wycofane
adres #08 . PAS WE3 bi urzadzenie B wysuniete
PAd VE4 bO urzadzenie B wycofane
PA3 WES ci urzadzenie G wysuniete
PAZ2 VES cO urzadzenie C wycofane
FPAl "WE7 di urzadzenie D wysuniegte
PAG YE8 do urzgdzenie D wycofane
"PC7 WEO el urzadzenie E wysuniete
VE JSC2 PC6 VE10 el urzadzenie E wycofane
adres #0A PG5 WE11 patl przycisk — A do przodu
fGi WE12 pa0 przycisk - A do tyiu
PC3 WE13 \pbi przycisk — B do przodu
PC2 VE14 pbO przycisk - B do tyiu
PC1 VE15 pci przycisk — C do przodu
PCO VE16 pcO przycisk — C do tylu -
g PB7 WE17 pdi przycisk — D do przodu
VEJSC3 PB6 ¥E18 pd0 przycisk — D do tyilu
adres #0090 PB5 VE19 pel przycisk - E do przodu
PB4 WE20 pe0 przycisk — E do Lylu
PB3 WE21 r czynnos¢ R-wykonana
PB2 WE22 s czynnosé S wykonana
. PB1 VE23 t czynnos¢ T wykonana
PBO WE24 u we jscie dodatkowe

N
v\
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Zespol podstawowy MSEP-1P

Celement U28 --adres rejestru sterujacego #0F —CS33:

nazwa bit numer typ symbol funkc ja sygnaiu
i adres rejest—|WE/WY |wyjsc urzadzeﬁ w ukltadzie sterowania
; rejestru |ru WE/WY '
' | PAS YE25 nmi obecnosé cisnienia
WEJINT " PA7 | WE26 stop brak stopu awaryjnego.
adres #0C PAl WE27 stpr brak stopu programu -
pa0 | wE28 | int rezerwa Cpowoduje INTD
PA2 o ' czas
PA3 8251 ‘
PA4 watchdog — biad- adresu
PAS . zanik zasilania .
| PB7
WENASH PB6
adres #0D PBS
PB4
PB3
PBZ
" PB1
PBO
PC7 VE29 strt przycisk start
VEJSC4 PGC6 WE30 incj ' - przycisk inicjacja:
adres #0E PCS WE31 auto przelacznik reka—automat {
' ' "PC4 WE32 krok |przelgczn.ciagla-krokowa
PC3
PC2 ]
PC1 .
PCO
-0 -




W

2Zesp6t podstawowy MSEP-1P

(element U8 -. adres rejestru sterujacego #13 - CS41):

nazwa bit numer typ .| symbol funkc ja sygnaXu
i adres rejest— |WE/WY |wyjsc urzadzen| w uktadzie sterowania
re jestru {ru WE/VY ’
~ PAD |
WYjSCO PA1 ,
adres #10 PA2
PA3 RESET [reset sterownika gdy 0s1 |
PA4 c
PAS 3 ‘
PAG > ‘
PAT IRAM zamrozenie RAM gdy 1
. PBO wYd czas. Al wysunigcie urzadzenia A
WY JSC1 PB1 WYZ " |zwyky AQ wycofanie urzadzenia A
adres #11 PB2 WY3 . zwyk? B1 wysunigcie urzagdzenia B
PB3 WYd4 zZwykd BO wycofanie urzadzenia B
PB4 Y5 zwykd C1 wysuniecie drzadzénia C
PBS Yo ZwykX Co wycofanie urzédzenia C
PB6 wYy7z zwykZ D1 wysuniecie uriadzenia D
" PB7 vY8s ZwykX DQ : wycofanie urzadzenia D
PCO - WY9 ZwykX SP nie nastapii stop bezp.
WY JSC2 PCE YY10 jzwykl STFR nastapil stop prggramu
adres #12 PQC2 .WYii' Zwykd STRT nastapii start programu
PC3 wYiz2 éwykl. | R start urzadzenia R
PC4 WY13..przek - S start urzadzenia S
PC5 WY14d |pr+cz T start. urzadzenia T ‘
PC6 WY15 |przek El wysuniecie urzadzenia E
PC7 ¥WY16 |(przek EO wycofanie urzgdzenia E
;
—AN0 —
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;PROGRAﬁ PRACY W CYKLU AUTOMATYCZNYM:
START: WHEN start AND aD AND b0 AND cO0 DO ;rozpoczynéjac prace
;poczekaj na wcisniecie przyéisku start
;oraz Spelnkenie warunkdw poczatkowych
D1_0 DO_1 ;hastepnie
Y1 1 FL2@4 ;ustaw, dodatni Kierunek y ruchu stoktu-
X1 1 FL1_ 1 ;ustaw dodaﬁni kierunek x ruchu stoiu -
IF yi THEN GOTO KONIEC '
IF y0 THEN SY1.2 ELSE SY1
’ . jesli stol jest w polozeniu yO
; Lo pnzes:ﬂ go wzdiuzZz osi Y
;0 péY wymiaru y wyrobu
; jesli nie to przesun stél’b-i pozyc je
RUCHX: IF x0 THEN 5 jesli stox Jjest w.potozeniu x0
' ‘ LDHUSX ;to zaXaduj do komérki PUSTEX ilosc
‘o ;wyrobow mieszczacych: sie wzdiuz osi X
DECFX SX1i.2 ;przesun stéody w kierunku X |
. . ;0 pol wymiaru x wyrobu
| | GOTO KROKZ o ' .
ELSE Xi_O'EL1~p ; jesli nie to
‘ ;ustaw ujemny kierunek ruchu stolu x
SXo " ;i przesun st6r do konca w kierun. X
WHEN x0 DO SXSTOP ;poczekaj az bedzie Qciéniety Iécznik x0
X1_1 FL1i_1 GOTO RUCHX
;zatrzymaj silnik X, ustaw dodatni kierunek ruchu stoiu

;a nastepnie skocz do etykiety RUCHX
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Zespdl rozszerzajacy MSEP-1R

(element U28 - adres rejestru sterujacego #8F —CS3):

nazwa - bit numer typ symbol funkcja sygnalu
i adres rejest— WE/YWY (wyjs¢| urzadz. | w ukZadzie sterowania
rejestru |[ru WE-WY
PB7
WENAS2 PBG6
adres #8D PB5
PB4
PB3
PB2
PB1 : zadjn* wers ja z zadajnikami
PBO siln wersja z silnikami krok.
PC7 VEST J czynnos¢ J wykonana
WEJSC8 PCO6 WEBSS k czynnosé K wykonana
adres #8E| PG5 VES9 1 we jécie dodatkowe
- PC4 VYEGO | we jscie dodatkowe
PC3 WEG61 n we jscie dodatkowe
PCZ' WEG2 O ve jscie dodatkowe
PC1 .WEG63 w ve jscie dodatkowe
PCO YEG64 Z we jscie dodatkowe

*5 Ve jscie siln zwiazane jest =z Démiopozycyjnym mikroprzeigcznikiem
poiozonym na piycie drukowanej zespoiu MSEP-1R. DZwigienka ( jedna
z osmiu)‘poloiona najblizej zaciskdow we jsciowych sterownika
sunigtlta w polozenie blizsze srodka piyty MSEP-1R przestawia

rownik w tryb pracy bez silnikéw krokowych. Chcac zapewnié wspoi—

prace ;sterownika z silnikami krokowymi nalezy te dzwigienke ﬁrze— -

sung¢ w kierunku krawedzi zewnetrznej zespolu

"z silnikami krokowymi® wyjécia X0 1 Y0 wilaczajag i wylaczaja

-zasilanie silnikéw, =zas IX

silniki.

IY emituja

MSEP-1R.

impulsy napedza jace

W
RN

U
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Zespél rozszerzajacy MSEP-1R

(element U - adres rejestru sterujacego #93 - CS4D:
nazwa bit numer typ symbol funkcja sygnatu
i adres | rejest— |WVE/VY |wyjs¢| urzadz. | w ukladzie sterowania
re jestru_[ru . WE/VY )
‘ FBO VY17 |czas. F1 wysuniecie.urzadzenia F
¥YJSC3 PB1 ¥Y18 |zwykd FO wycofanie urzadzenia F
! adres #91 PB2 VY19 |zwyki G1 wysuniecie urzadzenia G
PB3 Y20 [zwykZ GO wycofanie urzgdzenia G
PB4 WY231 |zwykX| Hi wysunigcie urzadzenia H
PBS ¥Y22 lzwyki HO wycofanie urzadzenia H
PBG ¥Y23 JzwykZ X1 kierunek obrotu silnika™
PB7. WY24 |zwyk] X0 silnik X nie pracuje®
. FCO YY25 |zwykZ Y1 kierunek obrotu silnika™.
WY JSC4 PC3 WY26 |zwyki| YO silnik Y nie pracuje®
adres #02 PC1 WYZ? specj IX impulsy dla silnika x*
P2 | wy28 |specj| 1Y impulsy dla silnika Y*
PC4 VY29 iprzek J start urzadzenia J
PC3 WY30 |pr+cz K start urzadzenia K. : -
', PC6 ¥Y31 |przek 11 wysuniecie urzadzenia I
PC7 Y32 |przek I0 wycolanie urzadzenia I

*y Vy jscia oznaczone gwiazdka majg zmienne funkcje w zaleznosci od u-
stawienia dzwigienek mikroprzefacznikdédw na piycie drukowanej zespolu
MSEFP-1R. Poza opisana na stronie 12 dzwigienka mikroprzeiacznika og—
miopozycyjne”o'wazne Jest tez poioéenie dzwigienek znajdujacego sie
na piycie MSEP-1R mikroprzeiacznika czteropozycyjnegoe. Dwie dzwi-
Agienki blizsze sSrodka plyty MSEF-1R odsuniete od piytek wyjsciowych
sterownika, =zas dwie pozostale przysuniete do tych piytek
, powoduja ze wyjscia IX, IY sa normalnymi wyjsciami (jak n.p. Al, ADD.
Przelaczenie dwu dzwigienek blizszych $Srodka piyty MSEP-1R w poioze—
nie blizZzsze piytkom wyjsciowym przestawia wyiscia IX i IY w tryb

emitowania.impulséw napedza jacych silniki krokowe.

1%



4.

ZASADY POSLUGIWANIA SIE OPROGRAMOWANIEM STEROWNIKA MSEP
PRZY POMOCY KOMPUTERA IBM PC

¥ celu wprowadzenia zmian w programie, ktory zostanie umieszczony

w

pamieci EPROM sterownika nalezy: .

Wiaczyé komputer

¥ kieszeni prawego napedu umiescid¢ dyskietke opatrzona etykietg
“MSEP" . l

W kieszeni lewego napedu umicescid dyskietke zawierajacé tekst
prbgfamu.

¥prowadzic< polecenie: b:

6.  Wprowadzi¢ polecenie uruchamiajgce znajdujacy sie na dyskietce

ad
b>

cO
d>
e

w napedzie b edytor tekstu. VW przypadku korzystania =z edytora
"MicroStar™ firmy BORLAND jest to polecenie: ms; , ktore spowo-
duje ukazanie sie na eKranie napisu "Open File”. Wdéwczas nalezy
napisa¢ nazwe tekstu programu (ktéra moze posiadad dowolne
rozszerzenie rozne od .BIND nip.: NAZWA.TXT.

0O ile taki tekst jeszcée nie istnieje wystarczy wdisnaé t.ylko

klawisz.J.

. Korzystajac z zamieszczonego u goéry ekranu menu nalezy teraz

wpisad badz skasowad odpowiednie fragmenty programu zaleznie
od potrzeby. Menu jest rozwijane przyciskiem F10 i wybierane
przyciskami ¢ lub » oraz .

Nowo utworzona wersje programu nalezy zapisa¢ na dyskietce

‘w nastepujacy sposob:

¥cisnad klawisz F10
Przesuna¢ bialy pasek na menu przy pomocy klawisza < na napis
“"File'. ~ .
Vcisngl klawisz g

¥Ycisnac¢ klawisz Q"

Na pytanie.Save Changes (Y/N>7?" wcisnad kKlawisz "Y"



(R
Cw

ad
b>

10.

ad
b

o

d>

ed

11.

'poc2awszy od opisanych w punkcip 8.

Utworzony w powyzej opisany sposéb program Zroédifowy nalezy
przetworzy¢& na program. wynikowy przy pomocy translatora FAST.

Aby tego dokonaé¢ nalezy:

'Wprowadzi¢ polecenie: FAST }

Poda¢ nazwe pliku zawierajaca postad Zrddiowa programu. wraz

z litera oznaczajaca napgd, w Kktérym znajduje. sie dyskietka

zaﬁierajaca ten plik. Na przyktad: a:NAZWA.TXT 3

Na ekranie ukazuje sie wowczas lista popeinionych biedéw zaopa— -
trzona W numery wierszy okreslajace polozenie kazdego z bleddw.
W przypadku ukazania sie listy bledow nalezy je poprawid _przy
pomocy edytora tekétu. 0] i%e Jest to "MicroStar" nalezy:
Vprowadzic¢ Eolecenie: ms -

Wpisad nazwe programu zawiergjacego versje zrodlowa czyli n.p.
a: NAZVA. TXT | )

Po wezytaniu tekstu wcisna¢ klawisz F10, przesunaé przy pomocy
klawisza » biale pole w gérnej czesci ekranu na napis "Go to",
ﬁcisnaé klawisz 1>2 nastepnie klawisz “L" i wpisa& numer
Iinii, w ktérej znajduje sie ostatni z bleddw. Potem wcisnac
i poprawié -biad. '

Po poprawieniu bifedu poprawidé pozostale powtarzajac czynnosci
opisane w punkcie D

Po poprawieniu wszystkich biedéw powtdrzyd wykonane . czynnoéci’
Jezeli w wynlku czynnosci opisanych w punkcie Y zamiast. listy
popeinionych blpdéw ukaze sie napis:

“dokonano zapisu kodu wynikowego do Pliku: A:NAZVWVA.BIN®

wOwczas wiadomo bedzie,ze napisany program jest Juz pozbawiony
bteddéw skladniowych, a jego wynikowa, zakodowana postad zn&jdu—
Je sie na dyskietce w napedzie A i Jest gotowa do umieszczenia

w pamieci EPROM sterownika.

- 15 -



Aby program wynikowy wprowadzi¢ do pamieci EPROM nalezy umiescidé
w komputerze interfejs stuzacy do przylaczeniéx programatora PE-2
i wykonad& czynﬁoéci opisane w instrukcji ‘'"Programator PEjZ" firmy
"Mikrotek" oraz dyskietka FAST zawierajgaca programy IBMPEZ i AMSPEZ.
Nalezy pamigtac o tym, ze w przypadku ’komputera IBM PC korzystaé
nalezy Z programu IBMPEZ, zas W  przypadku komputera
Amstrad PC 1512 =z programu AMSPEZ: Uruchomienie programu AMSPE2

osigga sig poprzez napisanie polecenia AMSPEZ
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5. SPOSOB PLNANLA PROGRAMU ¥ JEZYKY FASY

5.1 Struktura p;cgramu N .

Tekst, prograinu powiniean POZPOCHYNAL gie siowem PROGRAM
i konazyc slowen END. Transiator FagT  analizuje tylko e czesdé
tekstu, Ktora znagdugn sie po plerwszym napotlkanym slowie PROGRANM
i przed piérwsmym napotkanym sltowem END. Pomiedzy tymi stowami

. ,

zna jduje sie segment programu ppisnjacy prace sterownika w tryble
automalyki sekwency jnel. Segmenl ton moZze wystepowacd samodzielnie
lub wspolnic = innymi ﬁegmnntnmi,~b ile s one ni?zbedﬁe da opisu
pozadanego vachowanin sie sterownika podozas pvacy: Program w najbap—'
dziej rozhudowana j postaci zhudowany Jrest 7 na$tgpujaqydh czesci:

PROGRAN

Ce2EST0 ‘ .
e ' cZeso deklaracy . jina
STAKT 1

END= L cegmenty opisnjaue bhlokady
START

IND>
HAND R ' )
i e segment, ppis oy prace w trybie sterowanlia

..... recunoego

4 e .

AUTO .
segment, oplstjey sdarzonia wymagagjace natych=

..... miastowe] reakopr W Leyvhie pracy automat.yczne, j
NI .o

SE‘{!;"!E‘Y)L P U I N T vzynnosyl W)’I.‘\Tﬂl}f'n'&!\(} pPQ npo-—

« 4 s e

..... jawieniu n=ie for e e WE IR 28

. : ’ ‘l ’ .
Cag o Ol st g ot Privadie sclRwenoy Jng w tL.evbhie

.
(S
N
.

| —

antomat.yKi

- v .- N 4
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¥ bekscie programu moze wystepowac nieograniczona 1losc komentarzy.

Za komental'z uwazany jEHLAdOWOLDY c1ag znakow znajdujacy sie w Jjed-
nej‘ Tinii programi i poﬁrzedznny arednikiem. Transiator FAST
nie przenosio tych komentarzy w sadne] postaci do programu wynikowegé.

Umieszozenie takiego tekstu moze Jodnak znacznic poprawié czytelnosa,

programu 1 hyc pomoche proy tLworzeniu dokumentacji ukiadu
sterowania. . . ’ ‘

5.2 Symbole wykorzystyﬁané v jezyku FAST
|

¥ tekscie programu mogy - byad uzywane Jjedynie symbole opisane
w niniejszej instrukaji. Oczywiscle pgraniczeniw to nie stosuje’ sie
do fragmentow stanowiacych Komentarvze. Foszezegulne symbole zapisane
W jednym wierszu musza byd oddzielone przynajmniej Jednym znakiem
spacji'(odgt@pu). Fonizej =znajduje sie wykaz symboli, .ktdre sa
nazwami. instrukcji stos6wanych w jQszu FAST, badz sa argumentami
t.ych instrukedl. Wykaz'ten nie obegjmuje symboll bedacych nazwami seg—
mentow oraz symboll wykorzystywanyuh « ﬂZ@SCl—dekldPaﬁyjnUJ programu,.
5.2.1‘Insurukcje Logiczne siuzace o Lwnyzenia wyrazen boolowskich:
WHEN DO
1F THEN ELSE :
AND OR NOT ¢ D ' ‘
5.2.2 Instrukaje wykonawcze zmieniajace stan wyJsc sterownika:
Al 1 A0_1 B1_1 BO_1 Ci_1 Co_7 Dhi_1 DO_3 E1_1L EO_L F1_1 FOo_1 Gi_ 1
‘ -0 1 Hi_1 HU 1 il_f 101 J_1 K 1 T 1 R_1 S_1 Xl_}'XO_; Y1 1 YO_1
—ingtrukec je Le zmienlajg na aktywny stan wyJjsa: Al, a0, Bi, BO,
¢1, ¢o, vt, Do, E1, EQ, Fi, FO. G1, GO, H1, HO, Ii, Io, J, K, T,
R, 3. X1, Xo, ¥1, U
A0_U B1_0 BUO_D ¢1_0 Co_0 b1 U DO_O EI_O EO_O F O G1 0 GO_D H1_ O
HO 0 Li_p 10 0 J 0RO S0 N1_9 XU;Q Yi_ 0 w_ooo- insnrukéje te
zmioniaja na nicaktywny stal wyJse: AU, Bl. DBO, c1, €0, b1, DD;

£1. bu. PO, GL, Gu. HL, Ho, 1i.do. J, KRooS0OXL, X0, Yi, YO

ht
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5.2.3 lnstrukeje wykonawcze nie zmieniajace stanu, wy jsc sterownika:
CZAST CrASZ (ZAS3 CZASM CZASS CrASH  (OzAST  CZAS8 -~  rozpoazynaja

proces odmierzania czasow o diugosci okreslonej podana liczba.

FL1_1 FLz_1 FL3_1 flL4_1 FLS 1’ FL6 1 FL7 L FL8 L FLO L FLLO_1

I

FLli;j Fli2 1 FLi3_1 FL14_; FL15 2 FL16_1 ~— nadaja Znacﬁnikohw

FL1=FLL16 wartose logiczng PRAWDA. -
| FL1_0 FLZ_ 0 FL3_0 FlL4_0 FL5 0 FlLo O FL7 O FL8 0 FL9_ O %L1o_p
FL11 U FL1Z_0 FL13.0 FLI 4 6  Fia 'i__E) Fl.to_ 0 - nadaja =znacznikom

FL1+FL16 wartos¢ logiczna FALSZ.

LICZNL 1LLCZNZ L1CZNS LICZN4 — zaiadowuja podana  wartosc liczbowa
g ' do licznikow . »

Li-1 L2-1 L3-1 h4~; - zmnie jszaja zawartosc licznikow o Jjeden

GOTO ~setykietas~—powodu je skok do miejsca wskazanego przez etykieﬂé
5.2.4 Instrukcje wykohawcze zZvigzane = obslugg s1lnikéw krokowych:
sxf SY1 ~— uruchomienie silni&?w X Y ze skokiem rownym nastawidnemu
| ' SX1/7 SY1,2 — uruchomienie silntkew X Y ze skokiem rownym poXowie
nastavwionego .
SX14 =Yirs4 ~ uruchomrenje silnikow X Y e =kokiem rownym 1.4
nastawionego
SX0 SYU - ufuchomienie silnikow N Y ze skoﬁiem nieograniczonym
: : SXSTOI - SYSTOP — zatrzymanie s=ilnikow X Y ‘ .
PREDKX PREDKY - zmiana predkosci obrotow silnika X Y poprzez podé—
nie nowej wartosci liczbowe] )
' DROGAX BROGAY — zmiana ilosci obrotow silnika X Y poprzez podanié

1.

nowe j wartosai liczbowej

(S

.25 “mienne binarne o stanie lograznym  odpowindajacym obecnosci
napiecia na we jecinch sterownika
Al w0 bL BO I €0 dl dU el ed £1 0 gl w0 hi b il 30 g k1 mn o
ros Lou oWz XioxU0 vyl oyo start

pal pal pbl pbi pcl pat) pdl pdy ped pul p'i pro pgl 0 phl phO

pit p1o o px1t o paydopyl pyQ . N
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5.2.6 Zmicnne hinaroe nie =zwiazane

bezpusrednio  ze st.anem wejsé

‘gterownika MsSEF

czasl cras? Czass coasd czas craso cmasi crvasihy o przyjmuja stan

logiczny FPRAWDA DO vakonczeniu procesu ! ndliczania czasu

i

(/ANT =CZASE, zas ' stan FALSZ po rozZpoczeciu odliczania.

11 1 113 rld 15 t'lo L7 £18 11V 110 111 1112 £113 fl14 £115

116 — maja stan logiczny zgodny 7 aktualnym stanem’ znacznikow

Fl.i=}FLio.
silx s1ly - posiadaja stan logiezny Pravba  tLyliko podczas- pracy
silnikow krokowych X Y .
gdy zawartosc licznika PUSX

pusx={] pusx=1 — majg wartosoe PRAYDA

wynosi 0 <lub 1.2

5.3 Dobor na«aw zmiennych wykorzysLywnnych w programie .
H '

Na jozesciej program nie wykorzystuje wezystkich wejse i wy Jjsc

sterownika MSEP. V zwiazku 7oty moZna sobie pozwolid na dobranie

zaciskow sterownika O symbolach vapewniajacych mozliwie najwieksza

czytelnosc programu. ¥ przypadku ukliadow z silownikami pnedhaﬂycznymi
zaleca sie, aby wyjscia przestevowywujace dany silownik byly 0znaczo—

he tymi sSamymi literami. Na przyklad sitownik oznaczamy litera C.

Pojéwiuniu'gj napiecia na wy jeain U1 sternwntia spowoduje wysunigcie

ot

sterownika, 2Zas na iecia na wy Sein s G0 e wycotanie. Nalezy tu
b4 - ;)

pamietacd 04L§m, ze wiekszossd wyjsu nie POWrAaca automatycznie do stanu
nicaktywnego, €O WYHaga poslugiwunia =10 nstrukcjami  typu L G
(zerowanie wyjscia G1y i wo_o (merowanic wyjscia GO Wysunigcic
LYoka =iYownika G osigzniemy wigu slosujac insnrukcje.co_p ci 1 fcu
oznacza: zlikwiduj napigcie na wy jsciu GO 1 nodaj napigcie na wyjécit
G1o: Analﬁgicznje chaan wycotac f 1ok sitownika 0 napiszemy £1_0 CO_1.
ArgumenLami WyYTanen bhoolowskich =4 zmiennce hinarne, ktore czaest.
odpowiadaja @ejécjmm stoerowni ko, W oceln nratwienia powiazani.
zmieunych we jsaiowych z olraslaonyn! wy jsciami steorownika oznaczono J:

Lymi samymi lecs matymi literami alrabetu. bzieki temu mozna W prost
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. . H . .
sposob opisywacd uklady wykorzystujace silowniki. Potwierdzeniém ruchi -

sifownika w Xierunku Ci powinno Dby¢ pojawienie sie napiecia

na wejsciu cil, zas potwierdzeniem ruchu powrolnego tego siIownika

H

napi¢cie na wejsciu ¢0. Odpowiednio pryciski sterowania recznego dla

tego silouwnika zaleca sie potraczye z  wejgsciami pci i pcO:

Pojawienie sie napiecia na wejsciach sterownika odbierane jest przez
program jake przyjedcie wartosci logicznej PRAWDA przez zZmienna

0o nazwie identyczne]j z nazwa danego wejscia.
}

\

5.4 Sposob tuworzenia wyrazen hoolowskich
. i

N
- Translator FAST zapewnia zachowanie ogdlnie uznawanych

priorytetow dla wyrazen boolowskich. Kolejnosé wykonywania. dziatan

t

‘jesL wiec nastepujaca: ' . )

1 wyrazenia nawiasowe

2. NOT —negacja

3. AND —koniunkcja

4. OR —alternatywa
Zapis < xU'OR x1 D AND C y0 OR NOT y1- 3 jesL TOWNOWaAZNY P6wnéniu:
(xO'V x1) AN (y0 , ¥ID. Najpierw bedzie =zanegowany sygnai yl,
nasLQpniP obliczone wartosci w obu nnw1asach,'n na koncu obliczony
bedzie iluczyn wylrazen w nawiasach. .
2 kole1l rragment progiramu: 1F ¢ 1 Ok m 0 - AND  NOY start, THEN Hi_1
spowodu je,; ze wyjscie Ui zostanie uaktywnione tylko wtedy, bgdy
Jjednoczesnie napiecie zaniknie na wejsciu “start” sterownika, zas po-
jawi sie przynajmniej na Jjednym z dwu wejsc: 17 lub "m".
3.5 Opis nstrukcii typu WHER ... 50 ... i IF ... THEN ... ELSE
Typowy progeam sklada sie z ciagu instrukoedi typu:

.WHEN swyrazenie boolowskies DO sarag instrukcji wykonawczych/

oraz instrukejl typu: '
" 1F swyrazenie hoolowskies THEN sciag instrukcjil wykonaquycﬁ/‘

ELSE 712 instrukagdi wykonawczych/s

<<




At

Wykonanie takich jnétrﬁkcji polega na spravdzeniu  wartosci wyraéenia,:
boolowskiegu 1 w przypadku htréymaniu wyniku FRAWDA wykonaniu ciagﬁ#f
instrukcji wykonawczych znajdujanych.sie po symbolu BO lub pd‘ Symbolﬁ@:
THEN a przed symbolem ELSE. Instrukcje umieszczone po symbolu ELSE sé#
wykonywane w przypadku otrzymania wyniku FALSZ. Ve wszystkich przypad- ..

N

kach dopuszcza sie rowniez pominiecie ciagu instrukeji wykonawczych.

.

Roznica miedzy wymienionymi instrukajami polesga na tym, Ze konstrukcja.-
WHEN r/wyrazenie boolowskies, DO ... -povoduge  wstLruzymanie wykonywania
instruekeji wykonawczych do Czasu, az wyrazenie  baolowskie przybierze

wartosa FPRAWDA. Stad kazda instrukcja typu WHEN +w- DO- ... wyznacza -

P

pojedynczy krok programu przy'pracy w trybile . "automatyki sekwencyj-f

" nej'". Natomiast instrukcja: . 1F swyrazenie boolowskie~s THEN ...
oraz jej peina postac: IF rwyrazenie boolowskiers THEN ... ELSE ...
powoduja Jjednokrotne obliczenie wartosci wyrazenia boolowskieguw,

nastepnie w zaleznosci Sd otrzynanego wyniku wykonranie lub nie _wyka—;;
nanie instrukcj; umieszczonych po THEN i ELSE, a potem natychmiasto&e"
ﬁrzejécie o nastepne j instrugmjl pProgramu. Na przyvkiad:
PROGEAM
START: WHEN start DU
PE?LA: WHEN bD DO B1 L

WHEN b1 DO BL 0 :

“IF s THEN GOTO START ELSE GOTO PETLA
END ‘ ' . o
Vykonu jao ﬁrugram SLerownik czelka na sygnal  od prz&nisku padajacego
napicaic na wejscie "start™. Nastepnie  po pojawieniu sie napiecia
na wejsain "hg” naktywnia  wyjscie B, Po pogawioeniu sie napiecia
na wejscin Th1Y o ostan akbywny wy jsoiln B jest Kasowany, a  potem  znowu
przywranany DO ponownyn pojawicniu sie nepicoia na wojsciua "hot. Ci?n—
nosai Le powtarzance 23 w petll do wowenta pojawienia sie napiecia na‘
wejstin s, YWtedy bowiem wykonywany jest. skok W programie do miejsca
aZnAczonego otykiety START i dokonywanio zmian na wyjscia Bl zostaloby

zawic=szone do GZasu Ponownego PoJjawion .. =1 sygnaln “starn’,

. : '
X | 84{ |
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. . 3.0 Instrukcja GoTo i etykiely ' |
’ ¥ykonanie inshfukcji GOTO /eLykieta) sprawia, 2e'3nasteﬁn:
wykonywana instfukcja bedzie ta, Ktora Zna jdu je siq; Za  etykiet.
O nazwie podénej PO symbolu GOTO. vy Programie mozna wykbnngé sﬁoki
o do przodu i do tyly ale Lylko w nbrebpie danego  segmenty lup czesci
i pProgramu. Rozkaz skoku do  innego segmentu  hylhy nrzez sterownﬁk
wykonany, ale Erozidby trudnymi i, Przewidzenia nastepstwami..
Etykieta w programie Jest. downlny clag  co najwyzej 7 znakéw,
. po ktérych hastepuje hezposrednio dwukrobek n.p.:-
ETYKIET: VWHEN a1 po Bi 1 BO_0o :
128ab: WHEN b1 Do co_1 1 o '
o e IF silx THEN SNSTOP ELSE. GOTO ETYKIET -

0

.

¢ Programowe odinjerzanie czasy

r

5.
Istnie je molewoéé.jednoczPsnego odmierzania 8 réznych warﬁoéci
czasow, Hmzpoczqcie-odminrzanja nastepuje w wyniku wykonania instruk—
ciji Sklﬂdqjqupj sie oz 'symboiu /AR Zakonczonego numerem licznika
Czasu (1...4) orag WArtosci licuzbowey (z Zakresu 1., . 65835 rowne j
Wymagan: ] zwioce CZasorwe ] wyrazone w setnych  czesciach ﬁekuﬂdy.
¥ ten spnﬁoblmnzna odmierzad czas o ¥artosci z zakresiy od 0.01 sel.
do 10 minugw 5,35 sekundy. O uplynieciqg zadanego czasuy informuje
zZmienna anac2ana-3ymbolem Tezast zakonczonym numeren licznika, Przy-
kladowo razpoczecie moment.y odliczania azaoy nr o) rownego sekundom
hastepuje po wykonaniuy Insstrukeji GZASS 400. zmiphna czass przyjmuje
wtedy wartoso FALSZ. Po zakonczen ju odliczania Czasu nr 5 zmienna
0 nazwie czast przmeuje‘wavLosu ngWDA. Inny prezykrad: ‘
PROGRAM
POCZ: WHEN start, DO C2ASS 100 _ |

YBEN czas8 DO (2AS6 6000 D1 2
VHEN czase Do D1_0 GOTO POCy

SND



PowyzZszy program wykonywany hedzie nastepujaco: ‘

Po pojawieniu sie napiecia na wejsciu start, sterownika HMSEP

rozpocznle si¢ odmierzanie czasu nr 3 rownego 1 sek. . Po tym czasie

rozpocznie sig odliczanie czazu nr 6 rawnego 1 min. 1  Jednoczesnie
t

pojawi sie papiecie na wWyjsciu DiI°sterownika. Po  uplywie 1 minuty

napiecie na wyJsciu D1 zaniknie i rozpocznie sie oczekiwanie na nas—

tepny sygnal start

5.8 “naczniki -

'W programie mozna korzystad z maksymalnie 10 zZnaacznikow ponuﬁe—
rovwanych od 1 do 16. Zmiany wvartoscli znacznikow dokonujeésie przy po-
mocy iﬁstrukcji rozpoczynajac&ch sie od liter "FL", za% wartosci zna—

; , N
cznikow reprezentuja zmienne o nazwach zaczyhajgcych sie od liter T1.
Przykladowo znacznik nr 5 mozna ustawicd instrukcja FLBS_}. Yowozas
zmienna 17115 przyjmuje wartoscé PRAWDA. Po wykonaniu instrukcji FL15 O
zmjénna 1'115 przyjmuje wartosc FPals2.

5.9 ;unkcje ficznikove

¥ oprogramie mozna liczyd zdarzenia przy pomocy czterech nieza-
leznych licznikdow! Liczenie wykonywane jJesl poczawszy od podanej war-—
tosci az do zera, vartosd poczatkowa wprowadza sie przy  pomocy
insgrukcji skiadajacej sie z symbolu LICEN zakonczonego numerem 1, 2,
3 lub 4 wraz = liczby rdwnej zadancj wartosci poczatkowej, ktora musi
) A

miescic sie w zakresie 3:.-05535. Na przykiad L1CZN4 65535, ¥Wykonanie
instrukeji tM1-~1,.L2~-1, Li-1 nraz L4-1 pownduje zmniejszanie zawarios—
ci -odpowiedniego licznika o 1. Jezeli licznik zawiera Jjuz wartosdé
zero, Lnstrukaja Laka nie jest wyknnygnna. Usipgnicaie wartosci zero-—
we ] sygnalizovane jest przyjgeciem wartosci  logliczuoe] PRAWDA przez
zmienng- - licznl, liczng, 1icz3 luh licznd w zZaleznoseyl od numery licz—
nika. ¥ ponizZzszym przykladzie petla programowa vostanie wykonana 25°

razy. Tn znaczy zostanic zasygnalizowane Z2h-krobne pojawienie sie

sygnala L1



S0
-

PETLA: L1C2ZN3 2y
' WHEN NOT i1 Do | .
VHEN i1 DO L3-1
IFCNOT liczn3 THEN GOTO PETLA . -

85.19 Sterowanie silrikami krokowymi

Zespol Tozszerzajgcy. sterownika uchliwiA sﬁenuwanie dwoma silni
kami. krokowymi: O tym czy sterownik ¥spo¥pracuje Silnikémi krokowym
decydu je boioéenie dZwiéienki mjkrmprzelacznika ~ﬁmiészczoneg(
na piycie zesptu rozszerzajacego tuz ohok pionowych'plytek zZwigzanye)
Z wejsciami sterownika. Dzwigienka (jedna 2 osmiu) poio?ona. nagjhlize_
zaciskéw wejsciowych sterowniksa PrZestawiona  w pPotnzenie dalsze
patrzac od srodka piyty modutu POZRZeTZAJ3c0eg0  przestawia Stgrownik
w tryh Qspofpracy z silnikami krokowymi.. Jednoczesnie naleZyJ przesta-
wie déwigienk& mikroprzelracznikay Znajdujacego =ie  na plvcie zespodu
rozszerzajacego. Dwie dzwigienki blizsze srodka plyty musza sfé znq%
lez¢ w potozeniu blizszym pPivtek wy jsciowych Sterownika. W takiej
sytuacjl zmienia sie f'unkc ja wyjéc IX, IY, X0 i vo. Normalnie éa' to
wy jscia zmieniajace SWoj stan w przypadku Pojawienia sie w programie
instrukcji 1X_4, 1N 0, 1Y 1, 1Y 0. X031, Xoo, vo 1, YO 0. Teraz
wyjscie o symbolu 1X staje sig zZrodicem tmpulsew dla sterownika silnika
umownie nazwanego X, zas,wyjséie IY staje sie zrodiem  impulsow ’dia

sterownika siinika Y. 2 kolei  wyjscia Xo i YO stajay |ie¢e  zZrodiem
informacji o tym CzZy na wyjscia IX lub IY 53 w danej chwili podawane
impulsy. Intormac ja taka moze by wykorzystana w cely wytaczenia
PrZeplywia prada w uzwojenlach silnika skokowego, Napigecie na wﬁjéciu
X ntrzymywane Jest zatem Cylkeo whody o edy na WyJdscre IX nie sg poda-—
wane impulsy, Analogioznice zanilk haplilegcia na  wyjsciu TY informujé
O TPOZPOCzZeciy bodawania. impulsow 1., WyJsule 1Y, Podozas wspodipracy
Zosiintkomio mobeos Sie rownice, any Wy iscia X2 PoY1? przesteraowywane
Przy pomocy insteukc i XI_1, M1 oo, Y1 _1. Y1 v decydowaly o kierunku

obrotn siln:kow.

G
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Druga 2z kolel dzwigienka. wspomnianego mikroprzeiacznika -z

. podstavworego przestawiona w podoZenis dalsze

“a

i)
¥

zadajnikiem dekadowym'™. W tym trybie pracy zmienia

przejsciu

na

t.ryh

i

"wspoldpracy

‘trzech wyjsc zespoiu rozszerzajacego

czterech wejso:
BZYNY

przedstawia ponizsza tahelka:

adresove j

o, w, z.

zadajnika.

Z |Zesc1opozycy jnym

zespoilu

od srodka piyty decyduje ?f

recznym

sie charakter .

sterownika: GO, H1, HO .oraz |._
Wymienione wyjscia peinia Wowczas role
Przeznaczenie  poszozegdlnych = wyjsé i

symbol ﬁ&gﬁnla sterownika [numer poz runkacja wybraney !ﬁ
"oy ) ]
symbol linii adresoweij zadajnika pozye ji zadadnika b
) R
GO AT "0
WAZ WA1 WAD | ) i
. [N
’ i 1 1- 1 pozycjia numer czestollwoser Impulsow X’E;
1 1 [ 4 pOZYCJa|poZyc ja dziesietna przesuniecie &ﬁ
' 1 4] 1 S pozycjal pozZydja JednosSci lw osi x [mmlyr
T k) 8] 4 poZyCJa|numer CcZzestobliwosoT 1mpuisow.1 gﬂ.,
3] -1 ] ) pmzycgé pozZycja azieslelna przesuﬁlec1e o
8] P L [ O pozycja pozyCJJ Jodnoscy v osi o x [mml. )~
o= braﬁ napiecia na wi
1 —obecnosc napiecia na WY
! O :
Ve jscia n, o, w, pednia natomiast. role szyny danych  wspélnej

dla wszystkich szescin povyc il zadajnika:

symbol we jsclasgsymbhol Iini! adanych pozycja w Kodzie dwo jKRowym
n -~ D23 2°
o s Dzz 2?
‘ w s DZ1 2?
z ~ D20 2"
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¥ celu obstugi silnikow krokowych nalezy poslugiwaé’sie instfukcjami
wykonawczymi podanymi w punkcie 4.2.4 i nicktérymi z  wymienionych

% punkcie 5.2.6 . Uruchomienie silnikow X Y ze skokiem réwnym nasta-—

wionemu na zadajniku dekadowym nastepuje w wyniku wykonania inétruk—‘

cji SX4 i SY1. Mozliwe Jest rdéwniez uzyskanie przesunied réwn}ch
pofowie lub jedﬁej czwartej wartosci nastawionej korzystajac =z in-
strukcji SX1-2, SY1.2, SX1-4, SYi4. Fraktycznie nieograniczony skok
uzyska< mozna uruchomiajac silniki poleceniami SXOy\ lub SYO. ¥tedy
Jjednak nalezws je w odpowiedniej chwili zatréymaé posiugujac sie in-
strukcjami SXSTOP lub SYSTOP. Dziesieé roznych wartosci czestotliwos—
ci =z Jjaka emitowane sa impulsy =z wyjéé<IX i’ IY moze by¢ deklarowanych
w czesci deklaracyjnej programu przy pomacy instrukpji zXozonych
z symbolu CZEST =zakonczonego nﬁmerem 0...9 i 1liczby 2z =zakresu
1...65535. Na przyktad umieszczenie w programie deklaracji:

CZESTO 800

CZEST1 -1000

CZESTY 2600

a nastepnie ustawienie cyfry 1. na pozycji =zadajnika wybiera jacej
numer czestotliwééci spowoduje, ze po uruchomieniu ktodregokolwiek
z silnikdw impulsy emitowane beda =z czestotliwoégia 1000 Hz (jesli
pominaé'wolniejsza faze rozruchowad. Wartosé czestotliwoéci i przesu-
n1ec1a wybrana na zadaJnlku dekadowym jest odczytywana ¥ trybie pracy
recznej i zapamletywana na czas pracy automatyczneg Podczas pracy
automatycznej czestotliwogé impulsow emitowanych przez sterownlk aby
sﬁowodowaé obracanie sie silnika krokowevo mozna zmienia¢ wykorzy-—

tujac instrukcje umieszczanc w programlc. ¥ zaleznosci od tego czy

.chodzi o silnik X czy Y sa to instrukcje skifadajace sie 2z symbolu:

PREDKX 1lub PREDKY oraz =z wartosci ‘liczbowej =z =zakresu 1...65535
(okreélajacej czestotliwosd w Hz)>. W podobny sposob mozna
zaprogramovwal ilos¢ emitowanych impulséw, a co za tym idzie rdéwniez

wielkos¢ przesunigcia stotu wspdlIrzednosciowego napedzanego przez

%
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silnik Kkrokowy. Instrukcja, ktérg nalezaloby =zastosowad skiada sie
z symbolu DROGAX lub DROGAY i wartosci liczbowej z zakresu 1...16383
(okreélajécej przesuniecie stolu w dziesiatych czesciach milimetra)d.
¥pisanie wartosci 1 odpowiada emisji 4 impulsédw sterujacych na wyj—-
Scie IX lub IY. PrzykZXad: ' ‘

WHEN ai DO PREDKX 800 DROGAX 210 SX1

PowyZszy fragment programu spowoduje wyslanie na wyjscie IX sterowni-
ka 840 impulsdw co przy przelozeniu 40 impulséw na 1 mm przesunigcia
spovwodu je przesuniecie stolu wspolrzednoécidwego owwl mm. Czestotli-
wos¢ emisji bedzie za$ rdwna 800 Hz. Gdyby zamiast SX1 wystapila in- -
StrukcjasSX1/z, wowczas ilosd impulsdw wyniosiaby 420 zad przesunie-— .
cie 10,5 mm.V¥ przypadku tej metody programowania silnikéw krokowych
obowiazujaca Jjest zawsze ostatnio napotkana instrukcja definiujaca
parametlry pracy.

Jesli instrukcje.DROGAX, DROGAY, PREDKX, PREDKY.znajduja sie W seg—
mencie HAND ... ENDS wtedy sterownik musi byé przestawiony na tryb

‘pracy bez zadajnikdw recznych.

5.11'0pis poszczegolnych segmentow programu . "
5.141.1 Czqéé opisujaca prace sekwencyjna w trybie automatyki :
¥ zaleznosci od étanu panu jacego na wejsciu "auto"’sterownika MSEP
wykonywany jest program pracy w trybie automatyki {gdy na to wejscie
sodano napiecie> lub w trybie sterowania recznego (przy braku
napigcia na tym Wejéciu). . )

Program 'pracy sekwencyjnej w trybie ‘"automatyki" skfada sie

z ciagu instrukcji typu WHEN ... DO ... oraz instrukcji typu:
IF ... THEN ... ELSE . -
Instrukcje . typu "WHEN ... DO ... wyznaczaja, Jak Jjuz wspomniano,

kolejne kroki programu. V sytuacji kiedy napiecie wystepuje nie tylko
na wejsciu "auto" sterownika, ale tez na wejsciu “krok" wykonywana
Jest "praca automatyczna Kkrokowa'. Wykonanie kolejnej instrukecji

‘WHEN ..>. DO ..: Jest wowczas uwarunkowane nie tylko speXnieniem’

a
W
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warunku opisanegé wyrazéniem booclowskim umieszczonym - pomiedzy
symbolami WHEN a DO , ale réwniez chwilowym podaniem 'napiecia
na wejscie "start", co powinno by¢ spowodowane wcisnieciem pré}cisku
"start” na pulpicie sterowniczym. . ¥ przypadku, kiedy na wejsciu
"krok" napieéie nie wystepuje, wykonywanie kole jnych instrukeaji
podczas pracy automatycznej nie wymaga kazdorazowegb wcisniecia
przycisku “start”, ale nadél Zzalezne jesﬂ' od wartosci wyrazenia
boolowskiego wystepu jacego w déﬁej‘ instrukcji. Wykonanie kolejnej
instrukcji typu WHEN .... DO ... nie Jest nigdy moéliwe bez wykonahig
poprzedniej. W ten sposoéb uzyskaé ‘mozna typowa prace sekwency.jna.

Czesd prograﬁu opisujacé prace automatyczna sekwendyjna jako najbar—

dziej typowa dla sterownika MSEP nie jest wyrédzniana zadnym symbolem

‘rozpoczecia ani zakonczenia segmentu.

5.11.2 Segment opisujacy zdarzenia wymaga jace natychﬁiastowych dzia—
- Yan podczas pracy w trybie automatyki ’

Niektoére sytuacje zacbodza&e podczas pracy ¥ trybie auLométyki
wy@?gaja natychmiastowego wygonania okreslonych czynnosci niezaleznie
od pracy sekwencyjnej. Jezyk FAST pozwala na ~zaprogramowanie takich
czynnosci i opisanie-.sytuacji, w Jakich powinny by¢ wykonane. Do tego
celu siuzy segment brogramu rozpoczynajacy sie symbolem AUTO i kon-—
czacy sie ‘symbolem ENDS. W.ségmeﬁcie tym zabronione  jest uzZywanie
instrukcji WHEN ;.. DO ...lpraz instrukcji skoku.do etykiety wyste—

Pujacej w innym segmencie programu. Przyklad:

PROGRAM
AUTO

IF 1 OR m THEN E1 0 EO_1 .

IF b0 AND NOT ¢ 1 OR m > THEN.EO 0 E1_1 \
ENDS

KROKL: WHEN start DO

END



Przedstawiony program zapewnia natychmiastowa zmiane wyjs¢ E1 i EO
¥ reakcji na opisany stan wejs¢ b0, 1 i m. Jest to reakcja niezalezna
od wykonywania dowolne j czesci programu pracy ‘sekwency jnej

zaczynajacej sie od etykiety KROKi.

5.11.3 Segment opisujacy prace w trybie sterowania recznego

Czesto rozpoczecie pracy w cyklu automatycznym wymaga
uprzedniego sprowadzenia urzgdzeﬂ wyKonawczych do pofoZenia ;
wyjéciowégo. Osigga sie +to przy pomocy przyéiskéw na pulpicie
sterowniczym. Przyciski Lte ulatwiaja tez sprawdzenie poprawnosci \
dziatania nowo opracowanemo ukiadu oraz sprawdzenie poprawnosci
podiaczenia i  dzialania poszczegdlnych urzadzen. Praca w trybie
stepowania rgcznego ma miejsce wlwczas, gdy do %ejécia “auto"
sterownika nie jest doprowadzone napiecie. ¥ takigj sytuac ji wykony-
‘wane 53 instrukcje znajdujace sie w segmencie rozpoczynajacym éie
symbolem HAND i zakonczonym symbolem ENDS. Segment HAND nie moze
zawlerad¢ instrukcji WHEN ... DO ... ani instfukcji skoku do ‘etykiety
wystepujacej w innym segmencie programu. Przyktad:

PROGRAM

HAND
'IF pci THEN CO_O C1 1
IF pcO THEN C1_0 CO_1
F pdi THEN CO_0 C1 1
. IF pd0 THEN D1_0 DO 1
ENDS
AUTO
IF NOT ¢ 1 AND m OR start > THEN HO 1 ELSE HO O

...............................................

W podanym przykfadzie wcidniecie przyciskéw podigczonych do WEJ$C
pcl, pcO pdi ' pd0 sterownika powodu je pPZPStEPOdelC siXownikéw Q, D
podlaczonych do wyjs¢ GO, Ci, DO, i D1. ‘

W
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5.11.4 segmenly opisujagee blokady

Ze wxgledu na bezpleozenstyo pracy obsiugujacych sterowany ukilad

lub W celu zabezpicazenia - wspolpracujacych urzadzen przed
Zniszcoczeniem slLosuje sie zabezpieczenia uniemozliviajace start
niektdrych urzadzen hez spmtnjenia pewnych warunkdw. W jezyku FAST

mozZna kazdemt v wyjsc prezypisad wyrazenie hoolowskie, ktére warunkuje

o

ziang napiecia na  tym wyJsciu. Realizuje sie to wsLawiaj?c
yoce  si symbolem  START,

da programu krdtkie segmenciki  rozpoczynaja
po kiLdvym wystepuje symbol blokowanego wygscia, wyrazenie hoolowskie
1 symbhol ENDX. Na pirzykdad:
PROGKAM . -
START Au_1

bo A'Nl) NOT a6

~

ENDS
STAKRT A0_U

as ' )
ENDS -

START sSX1
C b0 OR bl 7 AND ROY a3
END>S
¥ przedstawionym przykladzie zardwno w Lrybie pracy recznej, Jak
i automatycznej napizcie na wyjsciu A0 moze pojawic sie tylko po poda—
ﬁiu napiecia na wejscie b0 1 jego braku na wejsdiu al. Natomjiast, wyla;
czenie napipcié na wyjsciu A0 moZJiwe Jjest Lylko~p6 podaniu napiecia

na wegéule al. Zz kolei UFUlhOManle silnika X mozliwe jest tylko przy

n,obecnObLl napigcia na WO]Q\ u bo lub bl 4 Jego braku na wejsciu cl.

H « : "

5 11 5 Segment EXTRA o

SpgmenL/LXLRA rozZpaczyna sieﬂstbolgm EXTRA a ~ konczy syfitbolem

i.sa s
Wi

ENDS. Pomledzy tyml symbolami znajduje sie fragment programu wykony—

wany natychmiast, gdy na wejsciu 28 .sterownika pojawi sie napiecie.
- 31 -
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0. SPRAUWDZANLIE POPRAVNOSCL DZYALANIA PROGEAMY WPROWADZONEGO
DG PAMIECL STEROWNIXA

Poprawnomc dzialania napisanego programu  mozna sprawdzic
przy pomeocy systomu LestoWania, na ktéory skiada sie mikrokom-—
puter kompatybiliny = 1BM PO, program MSEPTEST wraz ze spec jal-
nym intertejsem. Po pndl:;y...vmu systemu Lestowania | wiozyta— |
niu programa ASEPTEST mozliwe jest vprowadzenie napisanegoa
programu do pamiec: RAM sterownika. ) -

w.trakuio uruchamiania  programu na' obiekcie <lub  jego
modelu) wyzoudnie jusL sprawdzac zawartosd niektdérych komérek
pamigci, <o pomaga ziokaJJzowac 1 wyeliminowac popeinione -

"

biedy. Adresy, nazwy i znaczenla przypisane poszcze golnym ko-—

morkom pdmLFCL RAM podano ponizej:

2000 ILXBIN oblicrzona na podstawie wartosci odazyta-—
. nych z zadajnikdw ilosd elementow ukia—
‘danych na stole wspodrzednosciowym w jed-

nym reedzie w osi X (w postaci binarne ()

7‘1

2001+2002 SKOKX llosc impulsow, jakie nalezy przekazac
do =ilnika krokowego X. aby uzyskaé na-

stawione przesuniecie

rd
2003 NRUZEX zadany nr czestotliwoscli  impulsdw  dla
silnika krokowego X )
2004+2005 SZESTX zadana wartosd¢ czestotliwosci dla silni-
ka X .
2006+2007 GZEMAX maksymalna czestotliwosd przesidziana

dla =silnika ostalnio uruchomionerso
f ! b &

. 2008 LLYBIN oblidzona na podstawie wartogci odczyta-—

nych z zadajnikow ilost elementow ukia-—

danych na stole wspolrzednosciowym w jed-
nym yrzedysie w osi Y (w postaci binarne i

N
N\



SKOKY

ilos¢ impulsédw, ~jéka nalezy wystad

2009+200A
do silnika Y, aby uzyska¢ nastawione
przesuniecie .
200B NRCZEY zadany numer czestotliwogci impuls¢q dla
silnika krokowégo w osi Y
200C+200D .CZESTY wartosc¢ czestotliwogci dla silnika Y
200E+200F CZESIL czgstotlivwosd, z jaka byly osﬁapnio gene—
rowane impulsy dla silnika aktualnie
zhajdujacego sie w ruchu
2010+2011 ADKR
2012+2013 DIVIDE wartosdé dlaﬂlicznika 8253 okres$la jaca
' céestotliwoéé generowanych impulsoéw
2016 PUSTEX ilos¢ niezapeXnionych miejsc na palecie
wzdiuz osi X . ‘
2017 PUSTEY | ilosc¢ niezapeinionych miejsc na palecie -
: wzdtuz osi Y "
2018+2019 | ADKROK |adres ostatnio wykonywanego kroku programu
201 A STAN ' flagli systemowe \
201B STANT ktore czasy TIME sa aktualnie odmierzane .
Z201E NOWACX ostatnio odczytana wartosé czestotl. x
201F . NOWACY |} ostatnio odczytana wartodé czestoll. y
2020+2021 | SKXnZ2 ilos¢ impulsdw jaka nalezy wygenerowad
dla silnika krokowego X, aby uzyskaé
potowe nastawionego przesuniecia
202242023 SKXnd ilos¢ impulsdw, jaka nalezy wygenerowad
dla silnika krokowego X, aby uzyskad
174 nastawionego przesuniecia
202442025 SK¥n2 ilosé impulséw Jaka nalezy wygenérowaé.

dla silnika krokowego Y,

aby uzyskKad

polowe nastawionego przesuniecia
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ilos$¢ impulsédw, jaka nalezy wyéenerowaé

2026+2027 SKYn4
: dla silnika krokowego Y, aby uzyskac
174 nastawionego przesuniecia
2028 POZ1X 1 pozycja X dla wyswietlacza. cyfrowego
2029 POZ2X 2 pozycja X-dla wyswietlacza cyfrowego
202A P0OZ3X 3 pozycja X dla wyswietlacza cyfrowégo
2@23 POZ1Y 1 pozycja Y dla wyswietlacza  cyfrowego
. i@zg» PCZZY 2 pozycja Y dla wyswietlacza cyfrowego
2?20 POZ3Y 3 pozycja Y dla wyé&ietlacza cyfrowego
2§ze+202F ADRE]J _
2b30 WYMXD przesunigcie dla silnika X w kodzie BCD .
2031 WYMXB J.w. (w postaci binarnej>
5032+2033 ODLXB odleglost pomiedzy srodkami elementow
uk¥fadanych na palecie (wzduz osi XD
- W postaci binarnej
,2034' ODLX1D cyfra setek dotyczaca w/w odleglosci
‘ . zapisanej w kodzie BCD
2035 | | ODLX2D | cyfra dziesiatek (j.w.>
2036 ODLX3D | cyfra jednosci <j.w.D
2037 NOVWYWX nowy wymiar elementu w kierunku x
2038l WYMYD -przééuniecie dla silnika Y w kodzie BGCD
2039 WYMYB j.w. Cw postaci binarnej> -
203A+203B ODLYB -odleglosd pomiedzy s$rodkami elementow
uktadanych na palecie (wzdiuz osi YD
:, w postaci binarnej - :
'zééc | ODLY1D cyfra setek dotyczaca w/w odleglosci
$ zapisanej w .kodzie BCD
203D ODLY2D cyfra dziesiatek (j.w.>
203E ODLY3D cyfra jednosci (j.w.>
203F NOWYWY [ nowy wymiar elementu w kierunku y

9%



2040 F0OZ12ZD pierwsza pozycja odczytana z zadajnika
2042 POZ32ZD trzecia pozycjé odczytana z zadajnika
2043 POZ42D czwarta pozycja odczytana z!zadajnika~
2044 P0Z52D piata poiycja odczytana z zadajnika .
2045 FOZ6ZD szdsta pozycja odczytana z zadajnika
2050+2051 TMO n¥*10ms jakie pozostaly do konca CZASS
2052+2053 ™1 n*10ms jakie pozostaly do kohca CZAS;
2054+2055 ™2 nx10ms jakie pozostaly do konca CZAS2
2056+2057 ™3 n*10m5~jakié pozostaly do konca CZAS3
2058+2059 T™4 n#l0ms jakie pozostaly do konca CZAS4
205A+205B M5 n¥10ms jakie pozostaty do konca CZASS
205C+205D ™G n¥10ms jakie pozostaly do konca CZAS6
205E+205F | TM7 n¥*10ms jakie pozostaly do kohca CZASY
2060+2061 TMOS czas systemowy

2062+2063 | TM1S czas systemowy

206442065 TMZS czas systemowy

206642067 TM3S czas systemowy

- 2068+2069 TM4S czas systemowy

206A+206B TM3S czas systemowy

206C+206D | TM6S czas systemowy

206E+206F TM7S czas systemowy

2070+2071 L1 zawartosé¢ licznika nr 1 -
2072+2073 L2 zawartos¢ licznika nr 2

2074+2075 ﬂS zawartos¢ licznika nr 3

207642077 | L4 zawartosé licznika nr 4

2080+2081 VSTOS adres stosu po zaniku napiecia

2082 WSSN1 komérka pomocnicza

2083 WSSN2 komorka pomocnicza

2100+2101 STOSBP wskaznik stosu boolowskiego

2102 STOéé poczatek stosu boolowskiego

\
[4)
()]

]
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7. PRZYKLADOWY PROGRAM ¥ JEZYKU FAST

Przedstawiony ponizej program sfuzy do ukiadania wyrobow na sto-
le wspdirzednosciowym napedzanym dwoma silnikami‘krokowymiz Yy-
roby uklada wyposazony w chwypgk manipulator napedzany trzema
éilownikami dwustronnego dzialania. Pierwszy sitownik, przeste—
fgwywany sygnalahi Al 1 AQO, \decyduje 0 przenoszeniu wyrobow
w'kierunku poziomym od miejsca ich pobierania do miejsca odkia—
dania na stole wepolirzednosciowym. Drugi éilownik, przesterowy-
wany sygnaXami B1 i BO, umézliwia podnoszenie wyrobdw z .miejsca
ich 'pobierania. Z kolei trzeci sifownik przesterowywany sygnalé—
@i_Ci i CO umozliwia opusiczanie wyrobdw na palete. 0O chwyceniu
badZz wypuszczeniu wyrobu decyduja sygnaly D1 i DO. Sté6r  wspol-
rzednosciowy wykonuje ruchy wzdXuz osi x i y ustawiajac sie tak,

aby chwytak odkXadal. wyroby w przewidzianych miejscach.

v b e He K ¢ e e H b K b b w b ¢ si¢

>

éROGRAM

;wykorzystywane sygnaly wejsciowe od Xacznikow krancowych:
; al0 — modul poziomy A cofniety nad stoZl

al — moduzf poziomy A wysuniety

; b0 — modul pionowy B wycofany do gory

%; b1 - modu® pionowy B opuszczony

;  ¢cD — modul p@onowy C wycofany

;' 1 = moduX pionowy C opuszczony

; m - jest gotowy do odebrania kolejny wyroéb

x0 — st6Y znajduje sie w poXoz. wyjsciowym w kier.X
x1 — stédY zostal przesuniety do konca w kierunku X
;. y0 - stol znajduje sie w poYoz. wyjsciowym w Kier.Y

i yl — stol zostad przesuniety do kofica w kierunku Y

95
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Ve

Ve

AO

Al
BO
Bi
of¢)
C1
DO
D1
X1

]
'

X0,

Y1
. YD

IX
IY

‘wykorzystywane sygnaly wyjsciowe:

wycofanie chwytaka nad miejsce u'kiadania elementdw

i

t.zn. nad stéf wspdirzednosciowy

przesuniecie chwytaka nad miejsce pobierania elementdw

podniesienie modutu pionowego.B ,

opuszczenie modufu pionowego B
podhiesiénie modufu pionowego C
opuszczenie modufu pionowego C
wyiaczenie chwytaka’D ,
zataczenie chwxﬁaka D )
wybdér kierunku obrotu silnika X
sygnalt unieruéhOmiajacy silnik X
wyhér kierunku obrotu silnika Y
sygnat unieruchomiajacy silnik Y .

wyjscie impulsowe dla silnika X'

wyjiscie impulsowe dla silnika Y

.

wykorzystywane przyciski 1 przelaczniki:

sta

rt

f_stop bezpieczenstwa

praca reczna—automatyczna

inicjacja

praca w cyklu ciggta—-krokowa

stop programu \ -

pal
pal
pbho
pbi
pcO
pcl

wycofanie modulu poziomego

wvysunigecie moduiu poziomego

podniesienie chwytaka w celu przemieszczenia poziomego

opuszczenie chwytaka nad pozycjé pobierania wyrobow

t

\
podniesienie chwytaka w celu przemieszczenia poziomego

opuszczenie chwytaka nad pozycje ukfadania wyrobow

%
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/

; pd0 ~ wylaczenie chwytaka D , ‘

hl

;. pdl —-zalaczenie chwytaka D ; L
px0 — przesuwanie stoXu wspdirzednosciowego w kierunku X ujemnym‘ '
px1 — przesuwanie stoiu wspdirzednosciowego w kierunku X dodatnim.

py0o = przésuwanie stofu wspélrzednoécﬁowego w kierunku Y ujeﬁﬁym
;‘:pyi — przesuwanie stoXu wspdirzednosciowego w kierunku Y dodatnim

J: — ciagly przesuw stolu na czas wcisniecia przyciskdéw px, py
wykorzystywane liczniki czasu:

CZAS1 — czas chwytania wyrobow

s CZASZ2 - czas puszczania wyrobodw

‘wykorzystywane .flagi:

FL1 - 14 gdy jest ustawiony dodatni kierunek obrotdw silnika x

.y
pd

FL2Z — 4 gdy Jjest dstawiony dodatni kierunek obrotdw silnika y

; s sk sk ok ok sk sk sk ok sk sk sk sk ok sk K
J

;wartosci czestotliwosci dla silnikow krokowych

;obowiazujace w trybie pracy z zadajnikiem dekadowym:
CZESTO 809

CZEST1, 1000

CZEST2 1200

CZEST3 1400 : '
CZEST¢ ;60q\ )
CZESTS 1800

CZEST6 2000

CZEST7 2200

CZEST8. 2400

GCZEST9 2600
e sk ¢ s o K O X o e si¢ *” 2 * e

14
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; BLOKADY OBOWIAZUJACE WE WSZYSTKICH TRYBACH PRACY:

START AC_1 ;poziomy ruch chwytaka mozliwy
"b0 AND cO0 ;tylko w gébrnym polozeniu

ENDS
START Al 1 ;poziomy ruch chwytaka mozliwy
b0 AND cO ;tylko w gérnym polozeniu ‘
ENDS ) '
START Ci_i smodul pionowy C mozna ‘opuscidé
a0 AND NOT ¢ silx OR sily D } . -
;tylko przy wycofanym nad palete module poziomym A
31 przy wyXaczonych silnikach x,y
ENDS o -
START SX1 - ;start. stolu w kierunku X
b0 AND cO ;mozliwy tylko przy-podniesionym chwytakﬁ
ENDS . . .
START  SY1 ;start stofu w kierunku Y
" b0 AND cO ;mozliwy tylko przy podniesionym chwytaku’
ENDS ‘

; koniec zapisu blokad ]

H b *k b ¢ b ] K ¥ b e e b ¢ ¢ b SR 3
; GZESC PROGRAMU WYKONYWANA ¥ TRYBIE PRACY RECZNE]J
;(nie nalezy tu stosowad instrukcji: WHEN,DOD

HAND IF pal THEN A0_O A1_1 ;wyjscie Al sterownika wylécza sie samo
IF pa0 THEN A0_1 ; PO nastawionym czasie ! '
IF pb1i THEN BO_O B1_1
IF pb0 THEN B1_0 BO_1
IF pci THEN CO_O C1_1

IF pcO THEN C1_0 CO_1
IF pdi THEN DO 0 D1 1 -

IF pd0 THEN D1 0 DO 1



o [

IF j THEN' GOTO RUGHCG -
IF NOT < px0O OR px1 OR py0 OR pyl > THEN GOTO KONKLAW
IF sily THEN GOTO SILNX
IF pyO0 AND NOT yO THEN Yi_0 FL2 0 SY1 GOTO SILNX
IF pyl AND NOT yi THEN Y1_1 FL2 1 SY1
SILNX: IF px0 AND NOT xO THEN GOTO SILNXO
IF NOT pxi OR x1 THEN GOTO KONKLAV .
IF NOT silx THEN X1_t FL1i_1 SXi GOTO KONKLAV
STLNX0: IF NOT silx THEN X1_0 FL1_0 SX1 GOTO KONKLAW
RUCHCG: IF px0 AND NOT x0O THEN ‘GOTO PXO
IF px1 AND NOT x1 THEN GOTO PX1
IF silx THEN SXSTOP GOTO Y ELSE GOTO Y

PXO0: IF silx THEN GOTO Y ELSE Xi_0 FL1 0 SXO GOTO Y
PX1: IF silx THEN GOTO Y ELSE X1 _1 FL1_1 SXD
Y: IF py0 AND NOT yO THEN GOTO PY(

IF pyl AND NOT yi THEN GOTO PY1
IF sily THEN SYSTOP GOTO KONKLAW ELSE GOTO KONKLAW

PYO: IF sily THEN GOTO KONKLAW ELSE Y1 0 FL2_0 SYO GOTO KONKLAW
PY1: IF sily THEN GOTO KONKLAW ELSE Y1_1 FL2_1 SYO
KONKLAV:

”

ENDS -

*
*

; * o ok K s s ¢ 3 * o % % ok K x
; DODATKOWA CZESC PROGRAMU WYKONYWANA -
;¥ TRYBIE PRACY AUTOMATYCZNE] NIEZALEZNIE OD PRACY ¥ CYKLU
;{nie nalezy tu stosowaé instrukcji: WHEN,DOD
AUTO

IF x0O AND NOT f11 AND silx THEN.SXSTOP ;zatrzymywanie stolu

IF x1 AND f11 AND silx THEN .SXSTOP ; wspdirzednosciowego

IF y0 AND NOT £12 AND sily THEN SYSTOP ;na wylacznikach

IF y1 AND {12 AND sily THEN SYSTOP ; krancowych

ENDS -

—
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B

2>

A
A K . >k * e # * K L3 * £ 3 %

;PROGRAiVI PRACY W CYKLU AUTOMATYCZNYM:

START:

RUCHX:

WHEN start AND a0 AND b0 AND <O DO ;rozpoczynéjac prace

S

;poczekaj na wcisniecie przyéisku start

;oraz spednienie warunkdw poczatkowych
D1_O DO_1 ; hastepnie
Y1 1 FL2-4 ;ustaw dodatni Kierunek y ruchu stoiu:
X1_1 FL1_1 ;ustaw dodatni kierunek X ruchu stoiu-
IF y1 THEN GOTO KONIEC
IF y0 THEN SY1.2 ELSE SY1 .
‘ ; jebli st6l jest w polozeniu yO
;Lo przesunl go wzdiluz osi Y
;0 pédY wymiaru y wyrobu
; jesli nie to przesun stol o.1 pozycje
IF x0 THEN ;jeéli stédx jest w.polozeniu x0
LDPUSX ;to zaXaduj do komorki PUSTEX ilosc¢
; Wyrobow mieszcéqcych sie wzdiuz osi X
DECPX SX1.2 ;przesun stér w kierunku X |
;0 pol wymiaru x wyrobu
GOTO KROKZ ‘ ’ .
ELSE Xi 0 FL1 0 ; jesli nie to _
;ustaw ujemny kierunek ruchu stoiu x
SX0 ;1 przesun stér do konca w kierun. X
WHEN x0 DO SXSTOP ;poczekaj az bedzie wcisniely Iécznik
Xi_}.FLi_} GOTO RUCHX

x0

;zatrzymaj silnik X, ustaw dodatni kierunek ruchu stolu

;a nastepnie skocz do etykiety RUCHX

- 41 - R
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:  WHEN bO AND ¢O0 DO ;1 krok pracy wykonywanej w petli:

. ;kiedy moduiy B i G beda w gorze wtedy
IF pusx=0 THEN SY1 ;spraﬁdz czy iloé# pustych mie jsc
.. : - sdla wy?obéw w kierunku X wynosi 0’
; jesli tak to przesunr stéd: na nastepna pOZYCJQ w kier. y'
) LDPUSX ;zaladuj do komérki PUSTEX ilosé .
DECPX < wyrobow ukladanych wzdiuz osi X
IF fli THEN X1_0 FL1 0O ELSE X1_1 FL1_1
N ;a nastepnie zmieﬁ kierqnek x,ruchu stoiu

ELSE SX1

[y )

.;jeéli nie to przeésun stoék
;0 1 pozycge w klerunku X
DECPX zmnlerz o1 zawartoéﬁ PUSTEX ’
WHEN aO DO AC_O A1_1 ,wy§uﬁ moduz pozlpmy A T
WHEN al ' AND m_ DO ;poczekaj az modui pbziomy.A bedzie
. ;Wysuniety dqlkaczqika a1~draz 
L ;bedzie gotowy do odebrania kélejny wyrob
7 BO d Bi‘i‘ i ﬁtedy opusd m&duk'pionowy B
WHEN NOT sily DO ;poczekaj na zatrzymanle silnika y
IF y1 THEN GOTO KONIEC ; jezeli stézx 303echa1 Juz '
' ;do kofca w kier. Y ‘to skocz do KONIEG
WHEN b1 DO | ;poczekaj azamodul p%onowy B bgdzie na-dole
.D0_0 D1 1 ;i wtedy zalacz chwytak D .. o
GZAS1L. ;i 7acszJ odmierzac czas Ti1 réwny 0,5 .sek,

‘WHEN czas1 DO ,po odmlerzenlu czasu T1
" hY

’

S

) B1_O. BO 1 ,podnleé modui pionowy B _
‘WHEN bO DO ;poczekag az: moduit pionowy B bedzie'w gérze
- AO0_1 ;i wtedy wycofaj modu .poziomy A nad stér

N |

jo !

| ) i
; .

t § .



VHEN ‘a0 AND NOT silx AND NOT sily'DO, : ; kiedy modui A

;bedzie wycofany nad palete a silniki»skoﬂcza pracé

Co0_O Cl;; ;wtedy opusé modui pionowy G ’

WHEN c1 DO ;kiedy modul C bedzie na dole wtedy
Di_O0°D0O_1 ;wyXacz chwytak .

W

CZ2AS2 ;i rozpocznij odmierzanie czasu T2 rownego 0,2 sek.’
WHEN ézasz DO ; po uplywie czésu T2 ]
- . C1_0 CO_1 ;podnies modﬁl pionowy C
GOTO KROK1 ;a potem skocz do KROKi
KONIEC: ; krok” wykonywany po utozeniu wszysﬂkich wyrobéw'
~ .Di_p DO_1 ;wylacz chwytak ’ .
'Bl;Q BO 1 ;wycofaj do géry modul B
WHEN NOT sily DO ;kiedy bedzie wylaczony silnik:Y
‘ Y1 0 FL2 0 ;wtedy ustaw kierunek powrotny ruchu stoiu
SYO ;1 przesun stor do racznika yO
WHEN NOT silx DO ;a kiedy silnik X zatrzyma sie wtedy
X1 _0°FL1 0 ;ustaw ujeﬁny kierunek x ruchu stoiu
i .- SXOo ;1 przesun stér do Kacénika x0 .
VHEN bd Db ;nastepnie kiedy bedzie naciéniety ¥acznik b0
' Ab_i ;wtedy wycofaj modul A \ .
GOTO START. ;a potem skocg do etykiety START
END )
; koniec programu

sk s e - sk K si sk s e P s Uk sk e sk e
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pracy sterownlka zanlsywany aest W’ paleCl EPROM g " ”g.ﬁg

" . Podczas’ wsnolpracy z Komputerem m0211wy aest oﬂcyyt i zapls'wea

_ nie. prqdkosc1 ruchuo

~ Do wegsc modulu MSEP~1P mozna dotaczyd. 32 sygnaly dwustanowe¢do

Dla oszdzqdnoéci.miejéca w szafie sterpwniczejAzeégozwftéﬁmdzﬁé~

.

v b

" montoviad Jeden nad drug : L '.“, . - {,'
o Sterownik jest, wykonywary W technice: HCMOS zwquszaggceg gego

‘odpornosc ha zakkocenla W przemyslowych warunkach nracy. Progran

’ . 2’
D} [N

.

' Sterownlk gest nrzystOSOWany do beznosrednleg wspolpracy g komp

terem osoblstym IBM “lub kompatybllnym /nn. Amstrad 1512 PC/, kt

‘spelnla w tym’ przynadku rolq urzqdzenia programugaco«testugqceg.

l',,

A

[wyjsé oraz odczyt i zapisfpamlec1 sterownlka. e S “gf

' .
' sl

';SterOWhlk ma rozbudowany system p;zerwan reagugqcy na zanlki‘na
'plQC bredy oblegu programu 1tp. PaleC RAM sterownlka jest pdd

)trzymywana w przypadku zanlku nap1qc1a w s1e01 przez zmbudowany

‘ . . . :-
R . . i N -

qterownlku akumulator.

Y

Sterownlk moze: oy & wynosazony /- na. qpecaalne zamow:enie/ W zlqc

“j ~

4o t“ansmlugl w standardzie.V 24, . .i° ) ’ Qf

™~ . -
i w0

'Na zgdanle odbiqrey. wraz ze sterownlklem moze byc dostarczon&
' blok malogabarytowych zaworéw elektronnoumatycznych MZW b maleg
. mccy,nobleranea /3 W/ i cisnieniu zasilania do.1,0 MPa przy EL
'qrednlcy,p* elotu okolo 1 mm, Zawo“y te maaq zawor szybklegO"

”upustu i mogq sterowac zaworaml roz“z1elagqc3m1 o duzych przdlo

LN

tach a nawet bezuosredqlo n1ew1elk1m1 cylandrami pneumathznyml

/ do srednlqy'BZ ‘mm/ JeSll nie sq otaw1ane ostrP wymaganla'odno

¢ v .
.
[

-

'Zesnok MSDP~1P ma budowe kompaktowa i zawiera. mikroprocesor ZBO
. oraz pamlqc programu uaytkowego ‘zapisany W’ pam1Q01 TPROM /2764/
j—BKD Pamiqc ta moze byc w atwy %posob Wymlenlona na HAM /6264

Po przechzenlu mlkroprzelqunlka na plytce nam1q01 z pozycjl .

EPROM na, RAM, . e .

-

jego wpgscia i wy3501a oygnallzowane G dlod? swxecch.
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a— kanaz transmisji uzc*epoweq RS 232 WVKorzlatugqcy ukkad typu'

Na plyéie zespolu MSEP-1P znajduje Sl? przefwornlca 1mnulsoQa

+ 24V/5V - 3A ktdra sxuzy do ZlSllunla ukladow scalonycn calevo.
sterownlka w tym rownlea jego wersgl rozszerzoneg. Mlarj ova4 1
OVS 58 od1¢010wane galwanlcznle dzieki odpow1edn193 konqt”ukcgl
przetvo*nlcj. " ‘_’ ) .' - . ) | 2 g QL

W zespole: MSEP~1P wbudowane E] ponadto nastqpuJQﬂe bloki funkcaonal

1

«ne . _ . - -“i - : ' -
3251 1 wys peogallz wane nadagnlkl i odblornikJ ]1n11.

.'Parametrv transmlogl us tala uzytkownlk w programle obskugl, sto—_
sowania do parametrow urquzenla wspoloracugqrcpo, tgcznie 7
protokolem trans leJl. ) . o ‘

b~ Kanal skalowanl CZ&;OWLFO wykorzystywanj przez kéﬁal.transﬁiéji,
: ozeregoweg, kanai ptzerwanla czasu rzeozyw1*tego /np, d]a zegara i'

czasu rzeﬂzjw1utepo lab czasowego skulowanla mku obs?ugw vrocesu/

- oTraz kanaz WATCHD¢G~a do kontroll prawid>owago obiegu programu(

c- Kanal transmv ji rovaLeblca danych wyposazony W odpow1ednle‘

~

sterowane bu*or] szynj adres oweg, danych i sterujqnych, pozwala-j

chy na’ wsnolprace Z zewnetrznym mlﬁrohomputerem. " ' 5
< . f

d— Sygnalazacga K
- z1elona dloda/uygnallquQCd obecnosc nap1@01at+24v . T $‘ ,
- zielond dioda °ygnallzu3qca obecnosc naplqpla + 5V

~ czerwona. dloda sygnallzugaca nlskl stan naladowanla akumulato—~

.ra 3,6V /IOW. BATTERY/ . '
- . . ) ) h . :’ L . . . . [

~-z:e15na dloda oyganlquaca of in poprawnej pracy.sterownika“
zgodnie -z programem /RUW/ _~l \ - | '

. ; czerwona dioda GVgnajlzugqca bxad - wynlhagqcy Z przckroczenla ':

Zakre;u pam¢n01 snerownlka lub- blqd WATCHDOG-& zquzany‘z .

zakkéceniem rytmu oblegu programu /?BROR/. C ‘ -

e~ Reset. ~ ' ' o g ) . R
we ‘

- pvzy01sk RESER dla uﬁjtkownlka uAJteczny w czasie. ufﬁchamla—

nla programu, konserwacgl / dostQPnJ DO ZdJQClu obudowy ?ifi?;ﬁ



Jprzekroau 0 5 +.2,5 mmz;‘

.watyczkuml." R o - . :~'H L

-zu/nrsm-m S e e
- reoef automatyczny Do operacgl fypu BUSRQ/BUSAK tzn. W cza31e

wqpo}pracy p zewnetrvnym mlkzokomputerem za posredn1chwem Inten

%

fegsu. o : o . ) ‘ N L

\

-‘/ Dédatkowe zabeypleczenle. o ‘ ceoL T s

- automatyczne prueJSCle sterown&ka W stan reretu Z: sygnallza,
cia bkqdu /LRROR/ jole) Drzekroczenlu 7?kresu dowolnego puleC1

lub po bkqd21e WATCHDOG-a ’ gdy zak}ocony zostanle rytm Obl’

:"

\ .
L

. gu progrqmu,‘ o ' , , A
A auéémat}ozne zanam;etanle stanu wsuysfklcb wegoc i wyjac .

"na stosie' w cza yie. zannku naplPCla za511a3qoego +24V ponlm

: zea ‘poziomu’ +2O 4V /- 15 % Un / i odtworVGnQe.tego otanu po
~powr001e naplQOJa ZQ%Jlajqceoo. W §Jtuac31, gdy uklad weasé

i wy j$¢ ulegnie zmlanlo, ktora moglabj gnowodowac stan awary

e * o .
v»f

Fna,.odtworzenle gest nlemozllweo Podtrzymanle zaplsanag
‘1nforma031 odbywa sig d719k¢ obecnosei bloku trzech polqcz
nych szerepowo akumulaforow Cd—Nl 1,2V, kadowanych automatr*

oznle odpowmedv:m pre dem do nanchma zn mlonowego.

_‘ZeSpo? MSLP—1R jes £ sferowany za, Domocq SZJny adresoweg a danych
. [

Z. moddlu MS 1*. Zaciera ldcntyczna 1lCZbQ wejsé 1 wygsc z* tq
-:véznlcq, Ze do wybranycn jego wya §¢é mozna podlqczyc dwa 31ln1k1L

 ,skokowe / ‘78 posrednlctwem handlowych sterownlkow/ Jeut to roz~

~

‘wiazanle alternatywne, gdy 7. nie chcgc korzystac z tea mozllwosél
mamy do dy5po7ycgl 7wykZe wywsc ia. tranzystorowe. 3 B
.AMozllwe jeot modelowan*e obstugi lub naavorowanle procesu / np.

w.czasie oprdcowywanla prosram u7ytkowego/ W konflguracal zawie~

~ra3aceJ mlkrokomputer IBM PC modua 1nterfg3uu i steroWnlk M%EP.

Weascma i wy3s01a W obu 7eopokach wypo%avone 53 W 11 twy za01gkow

/ do latwego okavlowania/ do ktorych przylgcvyc mozna’ prvewodm

-~

Zes nolj M°EP~1P‘i MSFP-1R nqucvone uq ze "sobg za pomoca kaola Z.

~ . . PR
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o . .3, Podstawowe dane &lektfyCZﬁe ‘ |

s1. Kaney wejseia: . AP "1: B
~Zbudowahy jést w pos tacJ Uiytkl o wymlarach 38 x 42 mm 1 montowar

A} N -
2]

iplonOWO do pryt zespokom MSuP 1P 1lubd MSVP-1R - . ;“;bz"

4

- nap1Q01e NGJSClOWC maksymaWno dla stanu 1oglczneﬂo “1"’-44V+1O
_~ nap1Q01e we3Q01owe minlmaWne dla stanu Joglcbnego "1"-24V~15%

- prqd wea Sciowy dla stanu loglvzneﬁo "1" ok, 20 mA | -~_:1

N A

"‘Kana? we3801a gest Galwannczrle odseperovany - od +24V za pomocq

3_. - -—ftranspptora W zespole MUEP"1R oztery z- wejsé mogq by ¢ przyplsane
.do obo?ugl zadaJnlkow dla Qllnlkow kokowych ‘ 'f
[ ., . ‘-'. ‘ . . . B ", - o ., . - ' Lo s A

'3_ ana? WXQSClOWX_ = : A ..

el re rn e gt oy’ o e o o - \ . y L. g Mol

T 'Zbudowany jest w post ci plytkl ) wym1arachﬂ58 x 42 mm i. montowan
T pionowo do. piyt zespolow MSEP-1P lub MSPP 1R

D mfnap39c1e zaZchanla maqumalne +24V + 10% - ‘ l, 'nlfthfih“'

. prad za¥aczania maksymalnj 0,5 A S . ‘

' Kanay WyQ%Cla goot galwanicenie od°en¢roh3ny od +24V za pomocq

-~

ansvptorao Posiada zwbEZpleczen¢e od. przen1qo na.. lﬂquCanOSCL:

ob01q7en1a oraz od prz901qzen /zwarc/ bowyzeg o, 54, 3

¢ -

'-Czto“y z wywlenlonych kanalow wvg501owycb nod?qczone_ sg do prZen

¢ S -\“

'kaznlkowuznagduggcych sag na .p 1vc1e zeqPolu MSEP=~1P % MSEP—1R. i

g

. !
Maxsymdlny prqd obc:gzenla 01qgleno zestykow przexaanlkov ~‘4Aﬁ'

a makuymalne naDlQCle praey 2507 SOHz ludb 110V prqdu starego.

'N.c‘

Wy3501a beznlecznlkow zabeznjthone $3 bezplecvnlkaml tonlkowyml.

. Dwa wy3 Scia mogy posiadad wigksze wym1ary/;9 X 42 mm/ i zaW1eraL

‘blok c7¢sowy regulowany an310 gowo za pomocaido t%pnego z zewnqtrz

ﬁ

potencwometru. Zakres czagy nastawlanero wynosl od 0,1 # 30 sek.
_1 moze byé: zmlenioﬁy na zyczenie, Niezaleznie od tych dwoch wygsc

sterowrlk mo7e zreﬂllzowac programowo nraktycvnle dowoln@ nastan

Yoo

RS iczasu dTa’ reallzowanepo procesus . - . ;/{ ff!'
e, '« ’ " SN : ' - . N v _



+ nie moduzu 1nterfeasu P zesnolem MSEP=1P zr9a¢*zowale jest zan

:')s

W-zesboJeJMgEP~1RwdostQ ne - Aq n2 Zyczenie kanaky wyg cioﬁé dézt

. stérowania./ posvednlego/ 2 ullﬁlkOW pkokowych, “:j’ ," -, ;;

Sq to : - - wy3s01e ‘generatora

- wyjscie kﬁerunku': ‘ T - ',‘j;}
‘ - wygscme»zal/wyk /luzownlka/ o S e

~'trzx kanaty do Sterowanla z,adajriikami silnikéw -

F

skokowych /nastawa wielkofci skoku i predkosdci/.
4s Modug’ 1nterferu IBM PC. . T T

——-—-—-—.—---——----—.--——--o-—..-———-—-——

. !
e e e T S . .- / .

Moduk jest dodatkowym zespolem Delnlgcjm Tolg posrednlka pole~

de sterownlkaem.MSWP A mlkrotranzystorem zewnqtrznym IBM PC um(

:~11w1ajqc ich wspO?praCQ- - o ,l : f'ﬁ - ”T‘j:f“

A4

Zootal wykonany w pOutaCi karty do mlkrokomnutera IBN 2C,. . Poxacz:

(S
I

pomooa dodat COWego- kabla zakonczorego wtyczkam:.

[ ' . s

' Ly

5 Zalecany ugosob Qodxaczenla sterownika do zas¢lacza + ?4V

przodstaw1ono ne rysunku nr 2, o

Wocelu dodatkoweg och*ony stelownjka pryed zaklocenlaml od strong

’ .

sieci. zaollagqceg zaleca °JQ dolchac flltry dodatkowe typu

v}?pz B08--250/ll oras FP250/4 produke ji MIFIEX,

Obudowy zesnolow nale/y uzmemlc 04 nednjm punkcie,” -

Y
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STANOWISKO DO PROB TRWAXOSCI ELEMENTOW
PNEUMATYCZNYCH

Opracowakxa : mgr inZ,Barbara Zdanowska.

Warszawa,listopad 1991 .
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Spis tresci
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1. Przeznaczenie stanowiska. « « o+ ¢ o o o &
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1» Przeznaczenie stanowiska.

- = e e S S WP S G G G S S S gy S AED G D et G G SEE St B Smie

Stanowisko stuzy do badan trwaXodci elementéw pneumatycznych
i elektropneumatycznych /gtbwnie zawordw rozdzielajqcych/'przepro‘
wadzanych metodg zliczania liczby przexgczend. Badane elementy
elektropneumatyczne sterowane sg bezposrednio ze stanowiska impul
gami elektrycznymi, napigcia 24V= wytwarzanymi w wewngtrzyym gene
ratorze impulséw, Dopuszczalne obcigzZenie wynosi 12V,
W przypadku badaid trwarosci elementdw sterowanych sygnarami pneu-
matycznymi sterowanie nimi odbywa sie za posrednictwem zawordw

elektropneumatycznych WPEp-2, umieszczonych w stanowisku,.

2. Instalowanie stanowikka

Stanowisko nalezy ustawi¢ na stole tak, aby przed stanowis=-
kiem od strony obstugujacego, byto ok. 40 cm wolnej powierzchni
blatu., Powierzchnig blatu winna byl ratwo zmywalna i gradka,
Yatwa do utrzymania czystosci.

Stanowisko nalezy ustawié z dala. od urzadzen indukcyjnyche.
Zaleca sie podxgczenie sprezonego powietrza poprzez umieszczony n:
rurociagu ze sprezonym powietrzem zestaw przygotowania powietrza
/Filtr, reduktor z manometrem/, 2 je$li badane elementy wymagajg
sprezonego powietrza smarowanego mgrg olejows, réwniez smarowniceg

Podxgczenie nalezy wykonaé przewodem elastycznym o Srednicy;

gewngtrznej @, = 6 + 0,2 mm / @ 4 mm/

ewn
Badane elementy zasila sie sprezonym powietrzem z instalacji
poza stanowiskiem odpowiednio do srednicy przelotu i zuzycia
powietrza podczage pracy.
Umieszczone na stanowisku zawory elektropneumatyczne WPEp~2

wykorzystywane do badaid elementéw pneumatycznych zasilane sg z

AAD



przepustu zainstalowanego na boczne]j $ciance stanowiska.

3+ Instrukcja uzytkowania stanowiska

Przed przystgpieniem do pracy na stanowisku obskugujgcy powinien
zapoznaé sie z niniejszg instrukejg, instrukejemi obstugi wspdipracu-
jacych przyrzaddw oraz normami przedmiotowymi lub innymi dokumentami

zawierajgcymi wymagania dotyczgce badanych elementéw,

3.1. Budowa stanowiska

e D Gt G T ) L AP G D G S B NS TR M M G S S S e S

Stanowisko skt*ada sie¢ z ramy - obudowy, w ktdérej zamontowane sg:

- zasilacz stabilizowany impulsowy SPS 24V/10A

- generator impulsdéw z mozliwoScig prynnej regukacji czestotliwosci
w zakresie 0,5 - 10 Hz, dwoma torami wyjsciowymi impulsdw zanegowa-
nymi wzgledem siebie, regulacjg wypeknienia impulsdw wyjsSciowych
oraz sygnalizacjg optyczng w obu torach elektrycznych tych impulsow:
/prostym i zanegowanym/,

-~ liczniki impulséw w obu torach elektrycznych impulsdw wyjsciowych
/ prostym i zanegowanym/,

~ zespbx pieciu zawordéw elektropneumatycznych WPEp-2, umieszczonych
w stanowisku.

WyXacznik gxéwny “"W" znajduje sie na przednie] Sciance stanowiska,

Usytuowanie gkdéwnych zespordéw w stanowisku przedstawia rys.1,schemat

elektryczny rys. 2a

3.2+ Przygotowanie stanowiska do pracy:

A G G CE G AT S S T G SO Sk D S e D D S GV G (S BT T U G e S SIS A D G G e G H AN G (AR N P G S S D S D S R BES VA S e S Wt e

Badania elementdéw: elektropneumatycznych
~ wkgezyé do sieci 220V/50Hz



-~ wkgczy¢ przexacznikiem "WY zasilanie stanowiska

- pokrettem nastawié zgdang czestotliwosé impulsdéw wyjsciowych
sprawdzajgc Jjg elektronicznym licznikiem impulsdéw ludb oscylosko-
pem oraz ustawié zgdane wypernienie impulséw /mp. 50%/

- wytaczy¢ stanowisko

- wyzerowad liczniki

- podlqczyé sprawdzany element zasilany zasilany z obwodu spregzo-
nego powietrza poza stanowiskiem do stanowiska.

- wxgczy¢ stanowisko,

Uwaga :1/ Jedli iloéé badanych jednoczesnie elementdéw spowoduje
przekroczenie mocy dopuszczalnej /ponad 12W/ sygnaly z
generatora nalezy wzmocnié / np. za posrednictwem prze-
kafnikéw lub vkradu wzmacniacza elektHonicznego/

2/ W przypadku innych napieé sterujgcych niz 24V= nalezy
badane elementy podxaczyd np. za posrednictwem przekaz-

nikéw zasilanych zgdanym napieciem,

4, Zakoidczenie badarn i Yaczenie stanowiska
g

- odxgczyé cidnienie zasilania stanowiska
~ wykxaczyé stanowisko wyigcznikiem W i wyXaczyC z sieci

- odxgczyé sprawdzany element.

S5



PLAP: A S SRR
. :Warszawa, — Stron
- 4 = wylgeznik gtonn ’
’ 2 - regulacia . czestottinosc , ‘
o 5 =requlacia wypeTnienia .impulson
SRR -4 ='diody - sygralizacy/ne
5 - licaniles * impulsow
6 - zespdt elektrozawordw WPEp -2
1 N g v.k‘ < N '

. e
ent
L] TN ]




Kier. Prac,

! Wymnlary | Odchyiki
—N '
Z -
y Cenerat
220V g—1o Zas:laeo_ Sl o o or
z
510 24y fop 5 o———toS Y o
»
t
y (75 2
r;f,;, °,‘:,';' Ilo&é l Narwa .’:{. Uwagi
Nazwa ! . Podziatka
Schemat stanowiska —
, . Cies
do badar; +rwatosc e
Bl ! Tres¢ zmiany | Podpis |Data} Materiat Zastepuje Nr ark.
. Nr
Projektowat ~ R
; / Zastgpiono Nr rys. zest,
Konstruowal - : przez rys. Nr
Kreéli? Priemyrlowy Instytut Nr rysunku Nr credel
Sprawdzit . Avtometykd | Pomiaréw 14 //z
» f l Warszawa | | o '




Stanowisko do pomiaru strumienia

objetosci elementdw. pneumatycznych

Opracowe : mgr inz,Pawex Majdecki

Eistopad 1991 r.
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1. Przegnaczenie stanowiska

Stanowisko do ﬁomiaréw strumienia objetosci przeznaczone jest
do pomiaru strumienia objetosci powietrza przepiywajgcego przez badany
element pneumatyczny, prowadzonego przy cisénieniu na wlocie. elementu
o wartosci, 0,63 MPa i spadku cisnienia przy przepiywie przez element
0,1 MPa,
Jako urzgdzenia pomiarowe na stanowisku wykorzystuje sig¢ rotametry
typ ROL o zakresach O ¢ 20 m?/h RIN o zakresach O & 50 m:Vh oraz
CARONE o zakresach O & 1,2 N1/h i O # 4 m>/h.

2. Budowa stanowiska

Stanowisko do pomiaru strumienia objgtosci elementu skzada sie:
a/ bloku zasilania powietrza
b/ zespoxu mocowania badanego elementu

¢/ bloku pomiarowego.

Blok zasilania sk¥ada sie z zawordéw odcinajgeych, filtrdw spre-—
zonego powietrza i reduktora, Zadaniem jego jest przygotowanie czyste-
go wolnego od zanieczysdzczen powietrza i umozliwienie ustawienia
wartosci cisnienia gzasilania badanego el&mentu,

Zawory wdcinajgce s¥uzg do odcinania dopiywu sprezonego powietrza. do
odpowiednich drdég przepiywowych niezbednego przy eksploatacji stano~

wiska, Schemat funkcjonalny bloku zasilania pokazano na ryse. le

D e S we S e i Tt s A T I U B L SV SR S it G (e D W et S Sore I T S Gt G P S A G NS ST BE W

Skrada sie z ptyty mocujacej, docisku, Pryta mocujgca ma ruchome:

pxytki @ otworami, ktérych zadaniem jest doprowadzenie powietrza do

A0



wejsécia i odbidr sprezonego powietrza z wyjscia elementu.

Pxytki moga byé rozsuwane co umozliwia dostosowanie rozstawu otwo=-
réw przyxaczeniowych w korpusie elementu badanego. Pxyta mocujaca
posiada rowkd teowe, ktdére umozliwiajg zamocowanie elementdéw bada-
nych przy pomocy S$rub z Xbami teowymi,

W przypadku mocowania gwtaszcza wigkszych elementdéw pneumaty-
cznych o $rednicach przylgczy 1/4" do mocowania elementdw do
pryty mozna wykorzystaé docisk, ktéry znajduje sie pod piytsg mocu-
jacg. Ptyta mocujgca jest zaopatrzona w przyiacza pneumaiyczne umoz-
liwiajgce pod¥gczenie manometréw w celu pomiaru cidnienia wejscio-

wego .1 wyjsciowego elementu podczas badania,

Blok pomiarowy skxada sie¢ z 2-ch dxawikdéw, zaworu odcinajgcego
oraz statywu z zamocowanymi rotametrami, W zaleznosci od zakresu
mierzonego strumienia objetosci podiacza sie¢ wyjscie z badanego
elementu pneumatycznego odcinajgcego do rotametru.o odpowiednim
zakresie,

Ukzad drdég przepiywowych stanowiska zapewnia laminarny prze-
ptryw strumienia. powietrza w punktach pomiaru cisnienia,

Odpowiednie przyigcza umieszczone na rurociggu umozliwiajg
podtgczenie manometrdéw wskazdwkowych ktdérych wskazanie umozliwiajg
wyznacgenie spadku cisnienia w badanych elementach podczas pomiaru
strumienia objetosci, Manometry umieszczone sg w oddzielnej obudo-

wie.
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3. Przygotowanie stanowiska do pracy.

W celu przygotowania stanowiska do pracy nalezy, kolejno
wykonywaé nastepujace czynnosci :

- podxgczyé stanéwisko do sieci sprgzZonego powietrza wykorzystu-
jac do tego celu przewdd elektryczny zbrojony z oplotem metalo~
wym, ktory jest doxgczony do wejécia stanowiska i przystosowany
jest do ciénienia 1,6 MPa,

- sprawdzié stan zanieczyszczed w filtrach i ewentualnie oczyscié
pojemniki,

- zamocowaé element do piyty mocujgcej. Pxytki ruchome rozsungé
na odpowiednig odlegtos$¢é aby rozstaw pasowatr do rosstawu przyige
czy w badanym elemencie. W przypadku zaworéw o przelotach 1/4"
do mocowania wykorzystaé docisk na przegubie kulowym znajdujacym
sie pod pxyta mocujgcge.

W przypadku mniejszych od 1/4" otwordéw w elemencie zamocowanie
do pryty wykonaé Srubami wprowadzonymi w nacigcia w pzycie mo-
cujgceje.

-~ podxgczy¢ przewody pneumatyczne taczgce wejscie /zasilanie/
elementu i wyjsdcie do zesporu manometrdw kontrolnych.

Pozgczed tych nalezy dokonaé przewodem polietylenowym @6 x 1.

~ pod¥gezyé do wylotu rurociggu / za zaworem odcinajgcym/ przewdd
gumowy 1 poxgczy¢ go z wybranym rotametrem,

Zaleca sig w celu zabezpieczenia rotametrdéw przed uszkodzeniem
wykorzystanie w uktadzie pomiarowym zaworéw o@cinajgecych przez-
naczonych do ptynnego stopniowego otwderania przelotu drogi
przeptywowej poxgczonej z rotametrem przy, pomiarze strumienia
objetoscia

Schemat poxgczen pokazano na rys. Ta

N2y



4, Sprawdzenie nominalnego strumienia przepiywu.
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Po wykonaniu podxgczed wg punktu 3 mozna przystgpié do wykona-

nia pomiaru. /Oznaczniki w tekécie odpowiadajg numeracji elementdéw

na schemacie rys.1/.

Sprawdzié zamknigcie zawordws odcinajgcego stanowisko T zaworu
redukcyjnego 3 oraz zawordw odcinajgcych 4 i 5.

OtwoPzyé zawdr g¥lwny umieszczony na koncdéwce rurociggu sieci
powietrza i doprowadzié cisnienie zasilania do stanowiska,otworzy<
zawér 1 1 3.

Ustawié zaworem redukcyjnym na manometrze cisnienie zasilania.
0,63 MPa,

Odpowiednio prostowaé badany element dla ustawienia go W poxozer
niu wymaganym przy pomiarze strumienia objgtosci.

Powoli otwierad zawdr odcinajgey 10 tgczacy wyjscie elementu z
rotametren,

Cidnienie zasilania ustawiane reduktorem musi byé takie aby mano-~
mentr podkgczony przed badanym elementem 7 wskazywax wartosé
ciénienia 0,63 MPa natomiast manometr umieszczony za badanym
elementem wskazywax cidnienie wyjsSciowe 0,53 MPa czyli spadek
cidnienia na Badanym elemencie wynidst 0,1 MPa, Nalezy tak usta-
wié zawér redukcyjny i pokrecié pokretrem drawika.aby uzyskad
obydwie wartosci. Przy takim wskazaniu memnometrow odczytal wartos:
strumienia przepiywu wskazywang przez rotametr,

W zaleznodci od wielkosci badanego elementu do ustawieniaz .

spadku ciénienia mozna wykorzystaé dradk poz. 8 lub 9.

Do elementdw o przelocie. 1/4% wigcznie dXawik poz.9 / 8-jest caxko-

wicie otwarty/ do wiekszych przelotdw wykorzystujemy zawdr drawisgcy;

8/ pot. 9 jest otwarty/.
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5. Zakonczenie sprawozdania.

Po zakolczeniu sprawozdania nalezy @
- zamkngé wszystkie zawory odcinajgce / 10, 4, 1/
i zawér redukeyjny,
-~ odkxgczy¢ rotametry, jesli sg umieszczone na ruchomym statywie,
- odxgezy¢ przewody pneumatyczne rgczace pryte mocujgcy ze stano-
wiskiem wyposazZonym w manometry kontrolnes
- odXgczyé Sruby mocujgce element do pyty mocujgce] /ew,odkrecid

docisk Srubowy na przegubie kulowym/,

6. Zalecenia eksploatacyjne

Przed przystapieniem do badania nalezy odkrecié zawdr 1 i 5 1 ;
powoli spuscié czesé powietrza wraz z zanieczyszczeniami z sieci
zasilajgce]j powietrze,

W przypadku odtozenia sie zanieczyszczed w filtrach nalezy zakrecic

zawér 5 i 1 i oczyscié filtry z zanieezyszczei.

Przed przystgpieniem do badan sprawdzié dokradne zamknigcie zawo-

~ru 5
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1. Przeznaczenie stanowiska
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Stanowisko przeznaczone jest do badaid statycznych 1 dynamicz-

nych siXownikdéw pneumatycznych o grednicy, do 100 mm,

2. Instalowanie stanowiska
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Stanowisko nalezy, ustawié na stole laboratoryjnym. Powierzch~-
nia blatu winna byé Yatwo zmywalna ‘i gradka, ratwa.do utrzymania
czystosci /np. Laminat/.

Do stanowiska nalezy doprowadzié sprezone powietrze niezbedne
do napedu sitownikéw lub nastawy zgdane] wartosci obcigzenia Imx
o cidnieniu z zakresu 0,25 -~ 1 MPa i czystos$ci conajmniej 8 klasy
wg PN~-82/M~73740, Do tego celu zaXeca.sig wykorzystaé stanowiska
PWSU wykorzystujge wyjécia o duzym przelocie. W siXowniku - symu-
latorze znajdujs sie przyxscza umozliwiajgce podgczenie przewodu

elastycznego o érednicy 9 12 mm lub przewodu zakonczonego

ZEWIL
przytaczks z gwintem zewngtrznym G 1/4" lub G 3/8",
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N

Przed przystgpienie do pracy obskugujgcy powinien gzapoznalé sig
niniejszg instrukeja,

N

1s. Budowe stenowiske. [ryss1/___

W 2y oo~ e g b

W skxad stanowiska wchodzg
- podstawa do ktérej prazykregcone sy wsporniki, do mocowania symu-
latora obcigzenia  oraz sixownika badanego,

- symulator obcigzenia /sixownik wzorcowy/ jest specjalnym sixow-

nikiem z dwustronnym tXoczyskiem, ktéry cechujg bardzo maxe: opo-

ry ruchu.
Bkok symulatora ustawiony jest przy pomocy zderzaka umieszczone~
go na tylnym txoczysku,

- ¢ylinder badany, mocowany za poérednictwem tarczy mocujgce] de

wspornika, ktéry moze byé przesuwany wzdiuz podstawy /justawienie
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wspornika. - jego odlegrosé od symulatora. - nalezy dopasowaé do wiel=-
koéci sixownika badanego/. Przy wymianie sitownika nalezy w tarczy
mocujgcej wywiercié otwory o rozstawie zgodnym z rozstawem otwordw
montazowych w growicy badanego sirownika,
- sprzeg¥o, umozliwiajac@ kompensacje nieosiowosSci zamocowanie obu
cylindrdéw, z ktzywksg stuzgcg do zakgczania mikrokgcznikéw. drogowych,
- miniaturowe *gczniki elektryczne zamocowane na wsporniku, umozliwda-

jacym ich przesuwanie,

342+ Przygotowanie stamowiska do pracy

Przed uruchomieniem stanowiska nalezy :

~ sprawdzié poziom zanieczyszczen w zbiorniku filtra powietrza,
ktéry powinien by¢é umieszczony na rurociggu zasilajgcym stanowisko,
W razie potrzeby spuscié kondensat i oczyscié zbiornik,
Cisnienie do siXownikdw stanowiska. doprowadzié mozna ze stanowiska.
PWSU, zawierajgcego manometr i reduktor,

- ustawié wymagang wartos$é cisnienia zasilania,

- ustawié skok symulatora zderzakami,

- ustawié porogenie miniaturowych xgcznikéw elektrycznych,

3+3. Badanie statyczne

~ sprawdzenie sity rozwijanej przez sitownik przy rdéznych warto-
sciach cisnienia sterowania,
Warto$é sikxy nastawia sie poprzez doprowadzenie cisnienia. do
jednej m komér symulatora / w zaleznosci od tego, czy siownik
sprawdzany ma byé pchany, czmﬂciggniqty/.
Ustalenie naleznos$ci sity obcigZenia mastawioné] na symulatorzc

od cidnienia w komorach przednie] i tylnej symulatora odbywa
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sie na drodze skalowania stanowiska przy pomocy sitomierza.

SPreZynowego,

3,44 Badania dynamiczne
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Do podstawowych badad dynamiki siXownikdw nalezy sprawdzanie:
czaséw przejscia /wykonanie suwa/ na ustalonej drodze- miedzy taczni-
kami przy zadanym obcigZzeniu badanego sirownika,

Sposéb przeprowadzenia badania jest nastepujacy @

~ ustawiamy miniaturowe Xgczniki elektryczne w wymaganety odlegXosci

- wyjécia xgcznikdéw kgezymy z elektronicznym miernikiem czasu, W
ktérym sygnakx rozpoczecia pomiaru pochodzi np. Z Zgcznika A, sygnasz
zakonczenia z xacznika B,

- czas przejscia mierzyé mozna przy obcigzeniu badanego sirownika
symulatorem lub po odkgczeniu symulatora ~ z wymaganym obcigzeniem
zaxozonym na tioczyska badanego sixownika. /Obcigzenie w tym przy-

padku stanowi np. wytoczony waxek stalowy o wymagane masie/.

4, Zakonczenie badain i wykgczenie stanowiska.
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-~ od¥gczyé cisnienie zasilania stanowiska przez zamknigcie zaworu
o8cinajacego, umieszczonego na rurociggu doprowadzajgcym sprgzone
powietrze do stanowiska / w przypadku korzystania %e stanowiska
PWSU uprzednio ustawié przekgczniki pneumatyczne stanowiska PWSU
w. potozenie "O", zredukowaé wartoéé cidnienia zasilania do warto-
§ci O zaworem redukcyJnym.

- wytaczyé i odrgczyé urzadzenie zewnetrzné / miernik czasu/,
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