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1.WSTEP.

Przedmiotem niniejszego opracowahia Jjest sprawozdanie =z wykonanych

prac w raméch n/w zadann celu nr K-16 pt.Robotyzacja 6 pras $rednich 300 T

2. Adaptacja zrobotyzowanej linii pras $rednich rﬁ* 22 w zakresie sprzetu
i oprogramowania dla potgczenia =z systemem informatycznym troczni.

3. Eksperymentalne potaczenie zrobotyzowanej linii pras srednich z modelem
magistrali sieci lokalnej i odbiornikiem informacjjnym na bazie PC.

Prace wykonane zostaly w ttoczni Fabryki Samochoddéw Malolitrazowych ~ Zaktad
Nr 2 w Tychach.

2.5TAN POCZATKOWY.

Trocznia FSM nie jest wyposazona w systemy infdrmatyczne .zbierania i
przetwarzania danych z urzadzer technologicznych, zarzadzania produkcija itp.
Sygnalizowane byly =zamiary zakupu systemu informatycznego dla , ttoczni o
nazwie SILAM od firmy FIAT. -

Urzadzenia technologiczne sa eksploatowane w ttoczni od wielu lat i nie sa
przystosow;pe do wspdipracy z centralnymi systemami informatycznymi.

W obregbie tloczni pracuje kilka zrobotyzowanych stanowisk w tym linia pras
cigzkich nr 8 oraz linia pras $rednich nr 22.

W momencie rozpoczecia prac linia pras srednich nr 22 =zlozona ze\ste—
rownika nadrzgdnego typu SIMATIC S5 155U sterujacego praca siedmiu robotdw
IRb-60 ,podajnika wykrojek i szesciu pras s$rednich o nacisku 300 T byta
w okresie dochodzenia do =zatozonej wydajnosci produkcyjnej. Linia ta jest

-0sazona w system diagnostyczny informujacy obstuge o wystepujacych przy-
czynach zakidcert pracy linii bez mozliwosci zapamigtania iioéci wystgpuiag-—-
cych zaklscen i ilosciowo strat czasu pracy linii spowodowanych danym zakid—
ceniem.‘Nalezy jednoczesnie nadmieni¢,ze zastosowane rozwiazania podajnika,
chwytaksdw, polaczen robotdw ze sterownikiem, czujnikéw itd sa prototypowe
i maja wplyw na wydajno$¢ pracy linii. Ponadto prasy sa prasami
eksploatowanymi od wielu lat i nie znany byt ich wptyw na niezawodnosd
pracy. W tej sytuacji w ramach prowadzonego nadzoru autorskiego’ prowadzona
byta regczna rejestracja zakidcen i czaséw postojéw oraz na tej podstawie
zostala opracowana analiza zebranych danych ,zas wnioski z niej byly pomocne
do doktadnej identyfikacji przyczyn awarii i postbjéw obniZajacych wydajnosd

pracy zrobotyzowanej linii pras.
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3.ZAMIERZENIA |

-

Poprzez realizacjg prac zamierzano osiagnac: . SV - e

1.Cel szkoleniowo—doswiadczalny ; zapoznanie sie 2z wymaganiami standar-
déw MAP/TOP obowiazujacych w systemach CIM, przeanalizowanie mozliwosci

realizacji tematdéw z tymi wymaganiami przy uwzglednieniu uwarunkowat
kosztowo—finansowych zwiazanych z zastosowaniem wymaganego sprzgtu
i oprogfamowania. . . .
2.Cel uzytkowy — opracowanie i wykonanie uktadu informatycznego w tioczni
bazujgcego gtdwnie na zrobotyzowanej linii pras s$rednich nr 22 speitnia-
jacego funkcje kontroli i nadzoru procesu produkcyjnego na podstawie
danych zebranyth 1 przetwarzanych w czasile rzeczywistym w tym procesie,
zas wynikowe dane przetwarzania beda uzyteczne dla bodnoszenia efek—

tywnosci zrobotyzowanej linii pras. N L,

4.ZAKRES REALIZACJI.

W oparciu o zdobyte doswiadczenia w ramach peitnionego nadzoru autorskiego

w okresie dochodzenia do zatozonej wydajnosci produkcyjnej linii przy Jjed-
noczesnym braku sugestii ze strony personelu ttoczni co do funkcjonalnosci
takiego systemu nadzoru i kontroli przyjsto wykona¢ w ramach niniejszego te-
matu rejestracje 1 przetwarzanie danych o postojach =ze szczegdtowym
rozbiciem przyczyn tych postojdw w grupie postojéw =z powodu pras
i automatyki. Dostepnos<¢ tych danych w obiektywned i1 szczegdtowej formie
¢ .yduje o szybkosci podjgcia wymaganych rozwiazan techniczno—-organizacyj—
nych =zapewniajacych ciagta 1 niezawodna prace linii pras; Ponadto reali-
zacja takiego =zakresu nie wymaga istotnych zmian oprogramowania sterowni-
ka sterujacego praca linii pras.
W wyniku przetwarzania danych uzyskane zostaty informacje.o ilosci zaistnia-—
tych zakitdcert pracy linii pras oraz sumaryczny czas postojéw odniesionych do
poszczegdlnych przyczyn tych zakldcen. Ponaqto wyliczane sz wskazniki licz-
bowe dla oceny niezawodno$ci poszczegdlnych grup urzadzern linii pras oraz
ich wptywu na jej efektywnosdé,

W zakresie realizacji sprzetowej wykonano eksperymentalne polaczenie za
pomoca dwuprzewodowe] linii sSwiattowodowe] sterownika SIMATIC S5 153U
z komputerem PC/AT za posrednictwem interfejsu szeregowego RS 232
brzyczym w sterowniku wykorzystano do tego potaczenia port szeregowy modulu
procesora komunikacyjnego CP 525 zas$ w komputerze wykorzystano standardowy

port szeregowy COM 1 lub COM 2. W celu zapewnienia przesylania i1 przetwarza-




a.a danych w czasie rzeczywistym wuzupelniono oprogramowanie sterow
wiostepniajac do odezytu bloki danych w pamieci sterownikazas w kompt.-
7C/AT zainstalowano specjalistyczne programy umozliwiajace wielozad-
Liace  Komputera w czasie rzeczywistym RTM (Real Time Monitor)
r.acujacy w jego otoczeniu program PIM pozwalajacy .na wymiane komun-

| -+ sterownikiem wedtug protokotu realizowanego przez program stero
j ~3 512 W Kkomputerze =zainstalowano réwnierz program aplikacyiny

3 -1d3trem  jest przetwarzanie i prezentacja danych odebranych ze ster

A7 1ch rejestracia na dysku twardym komputera.

5.0P1S RELIZACJI

4. STEROWNIK SIMATIC S5 155U.

5.1.1. Opis konfiguracji sprzetowej 1 prégramu sterownika

T

Do sterowania Zrobotyzowana linia pras $rednich nr 22 zastosce

stelownik SIMATIC S5 155U skompletowany =z nastgpujacych moduldw:

L. modul procesora CPU 946
2. modul procesora CPU 947 B
3. modul pamieci 355 RAM
. nodul procesora komunikacyjnego CP 525
| modul procesora wizualizacii CP 526
| v, moduly wejs¢ cyfrowych ( 8 szt.) 430
| 7. moduly wy js& cyfrowych ( 5 szt.) 4351

Wszystkie moduly sa zabudowane we wspSlnej kasecie i stanowia komplet mod
row mozliwych do zabudowania bez koniecznasci stosowania kasety rozszer
aced,
pamieci sterownika zainstalowano oprogramowanie uzytkowe , Ktdre real:-
romie eterowania praca zrobotyzowanej linii pras nr 22 wraz =z wizualiz
varhre monitora danych w biezacym dniu i na biezaco pojawjajacych si-
oTen pracy linii tzw alarméw powodujacych w wiekszogci zatrzym
Vvolinit pras oraz funkceje rejestracji i przetwarzania danych (CRPD)
roedstawiona wozalaczniku nr 1. Oprogramowanie to byio projektowane i ur
"*miane bez ,uwzglednienia potrzeb niniejszej pracy
Trogramowanie  sterownika posiada stquture blokowa 1 =z punktu po*.
©isze] pracy istotne jest usytuowanie danych produkcyjnych 1 d=
awiz’icych sie alarmach w blokach danych DB przechowywanych w pamis
zas danych o postojach w Przeciagu miesigca w blakach danych
ach DB moga by« dostepne dla systemdw zewns' rznych zas

“aen DY

za tylko danymi wewngtrznymi sterownika.

88

vra L loksiw danych DB 15 sawlerajicego dane o alarmach
DB 193 zawierajgcego dane produkcyijne,

[
(@l

-~
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-zenoszone dane blokéw danych DX oraz struktura blokéw DX przedstaw::
=5t W zglqczniku nr 2.

skonana adaptacja sterownika w ramach niniejszej pfacy polegata
»dyfikacji jego oprogramowania uzytkowego w celu przenoszenia danych bloj
~ do specjalnie utworzonych blokéw DB dla ich udostgpnienia z zewnat: =
* sparametryzowaniu wyjscia szeregowego w procesorze komunikacyinym ©F
.a realizacji standardu RS 232 dla umozliwienia potaczenia = kecm
idrzednym PC/AT.

= zakres adaptacji oprogramowania sterownika zasadniczy wptyw mial fak:
japtacja wykonywana byta w trakcie ciaglpj pracy linii pras nr 22 i gtgl

ngerencja w program mogiaby spowodowad zakidcenia jej pracy

5.1.2. Analiza mozliwosci dostogowania sterownika do polacoern

informatycznego magistralowego

Dostosowanie sterownika SIMATIC S5 155U do =zgodnosci z wymaganiam.
ogtoby nastapi< po uzupetnieniu istniejacej konfiguracji o specjalne modu
wodem 1 sterownik) wraz z ich oprogramowanigm . Moduty takie 33 dosts,

producenta . Przy obecnej konfiguracji - sterownika wymagal oby .
"astosowania kasety rozszerzajacej wraz z modutami laczacymi obie kasety j.
swnierz przeniesienia czeécl moduldw wejsd lub wyjsé z kasety gidwne]
szszerzajace]j . W dalszym tege nastepstwie spowodowaloby koniecznogd =mi.

>gramu uzytkowego sterownika spowodowanego zmiana potozenia moduldw 2

mym zmian adresdw na nich. .
-zt takiej petnej modyfikacji sterownika zgodnej z pelnymi wymaganiami magistralowymi MAP nie jest mozliwy
1ok tadnego okreslenia, jednakze na podstawie przeprowadzonych. ocen szacunkowych, przekroczytby znacznic

towane naktady w tym temacie, modyfikacja taka nie bytaby mozliwa, a z punktu widzenia stanu obecnego
. cyrzgdowania informatycznego ttoczni oraz uzytkowego dla t)rqczni — catkowicie zbedna.

5.2. LINIA TRANSMISJI

5.2.1. Opis linii swiatiowodowe]

Polaczenie sterownika z komputerem zostalo wykonane za pomoca linii sw.
owodowej w ktbérej zastosowano kabel s$wiatiowodowy =z czterema wtdkne
xiatlowodu'gradientowego typu 50/125 zakoniczonego odcinkami jednowldknowy
;koﬁcZonymi gtowicami nadawczymi i odbiorczymi na kazdym z kohcdw 1iniij
:& dostosowania portdw wejs¢ wyjs¢ komputera i sterownika =zastosowanns
5ynchron&czny modemy $wiatl owodowe typu BMK-21-001 z zasilaczem BMK-5Q-nr
«he o zastosowanych materiatach przedstawiaja karty informacyjne starni
algcznik nr 3 . .
2 zastosowaniem linii swiatlowodowej przemaw1aly nastepujace argumenty:
nlewrazllwoéé na wszelkie zaklécenla radloelektryczne

a | y



sywnose atmosfery itp

= niewrazlinodd na wilgotnosé Lamperature A e
ragrozenia ‘

galwanicana ilzolacia aoronyoh wrzadzen zasilanyoch @ oddalonych  punktdw

zasilania

- pordwnywalny koszt kabla Swiatlowodowdgo = dobred jakogci  kablem honcen-—

Lryosmnym .

duzy zasigg tramnsmisjii ( 2000 m ) be: dodatkowyoh urzadzen wamacniajaoych

= ratwosd i prostota wykonania laoza

- dostepnosd kompletu materialdw uw jednego dostawcy

S.3 EOMPUTER PO/7AT
SGeZele Opds konfiguwracii sprzetows) 1 oprogramowania .

stracil 1 prretwarzania danyoh rastosowano kompuber FO/ZAT 20 drue

=}

Do reje

k 3 wyposazony w dysk twardy i port szeregowy .
i

Woeelw zapewnienia transmisii i prretwarzania danych w

rasie  rrecaywistym

W komputerze zainstalowano program RTM  umezliwiajacy prace wielozadaniows

Orar pracuiacy woJjego otoozeniu program PIM re sterownikien A 512 uwumozli-

wiajaoy wymiang komunikatdw za posrednictwem modulu CPF 525 re  sterownikien
BIMATIC 8F 1

cyiny » oz ktdrego zedawans sz zadania dla programd FIM ' ktdry  wgodnie =z

U . Fozatem w komputerze jest zainstalowany program  aplika-—

nimi dostarcza @ radang czestoscia zadans dane dla programy aplikacyinego.

Fa o prazetworzeniu obrazymanyoh  fe sterowniba daryeh  program  aplilkacyiny
wnozliwia otraymanie informacsi o biezaoym starie pracy wrobotyzowansi Linii
pras orax danyoch produkcyinyeh , danyeh o alarmach 1 postojach i wyliczone
wepndl caynnikiy dyspozyoyinaseid i ﬁp?mwmmémi Timdii w o wybranym dnin miesiaca
lub w wybiranym  miesiagcu . Wybrrama informacia moze byd wydrubowana na

teimarce,

Foiimdto program aplikacyiny rejestruje rreczywisty czas pracy  komputera i

dane o cxasie Jego wylaone

zanyoch danych w czasie rzeczywistym.

Funkoje programu aplikacyjnegos

Wyswietlenie informacii o aktualnym driu
Wyswietlenie informacii & wybranym dniu mimsigca

ki

Wyswietlanie informacii @ wyliranym miesigcu w ok
Wyswietlenie in#mrmamji 0 nadczestrzym rodzaiu alarmdw
Wyswistlenie informacii o Tacznym ﬂﬁa%i@iﬂﬂ%tmjéw Wwywolanyoch danym  alay-
mem ' ; :
Drukowanis wybranej informacii na drukarce,

Wymér Funkedi programa odbyvwa sie za preme s kiawiﬁmy Funkoy inyeh, vQ

~
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3.2 Analiza mozliwoéci dostosowania komputera PC do potaczenia informatycznego magistralowego.

W celu dostosowania komputera PC/AT do pracy z magistrala MAP w systemach CIM -wedtug wymagar
.ndardéw MAP wystarczy go wyposazy¢ w karte interfejsu MAP wraz z odpowiednim oprogramowaniem. Na
‘nku sg dostepne gotowe rozwigzania takiego dostosowania.




6. UWAGI | WNIOSKI KONCOWE

6.1. Realizacje niniejszego tematu wykonywano w trakcie pracy zrobotyzowanej linii pras érednich nr -
Ograniczony udziat uzytkownika wynikal, jak mozina ocenié, gtéwnie z podejmowania nowej produkci

zwigkszajacego sie stopnia przejmowania fabryki przez FIATA.

6.2. Optymalng warto$¢ uzytkowa tego typu prac — pod katem funkcjonalnosci i poniesionych naktac.
osiggng¢ mozna przez opracowanie taczne projektu zrobotyzowanej (ych) linii pras i projektu syste
informatycznego lub przez uwzglednienie wzajemnego wptywu tych tematéw na podstawie doswiadczert w *
zakresie. Doswiadczenie w rozwigzywaniu problematyki takich uktadéw ma duze znaczenie. W ramach realizaci:
pracy zespdt wykonaweéw zdobyt pewien istotny zaséb doswiadczeri, ktére powinny byé wykorzystane w inn:
pracach.

6.3. Realizacja omawianego przemystowego uktadu informatycznego, jak wskazuja badania eksploatacy
zrobotyzowanej linii pras, daje podstawe do jego efektywnego praktycznego wykorzystania w procesie kontre
nadzoru,

6.4. Wykonane prace bazowaly na stosowaniu nowoczesnych rozwigzan przy minimalizacji kosztdw i pr

zliwej do uzyskania uzytecznosci. Nalezy podkresli¢ mozliwoéé wykorzystania wynikéw tej pracy .
podniesienia efektywnosci pracy zrobotyzowanej linii pras §rednich nr 22.

6.5. Uzyteczno$é uktadu dla bezposredniego uzytkownika bedzie oceniana po kwartalnej eksploatacji.



T E T S - Zéi@cznik 1a

b
CRPD
W pamieci therownika  bedsie prowadzona baza  da nych. Bazs La

tedzie rozdzielona na nastepujace czegci:

1. Rejestracja danych o produke Ji dla sekcji A" i seke ii "B
Fonstiruioje L €} czgdcl bazry danyeh przedstawia rys.1.pPrz F T e
Sle fe podsioowows blali cdanych beda Przypisane jednej =zmianie

i odukeyine LW bloiiy Lym  bedzie zarezer wowane nmiejsce do
przechowywania informac 51 produkcyjnveh o dwdeh wyttoczkach w
sekcji A" i o dwdeh wyltoczkach w sekcji "B'. Na wypadek
gdyby zaistniala koniecznosd Damietania informacji o kol ejnej
wyttocrzece rezerwuje sie 4-p ¥ dodatkows bloki danych, ktdre
mogt ybhy by dynamicznie w takiej sytuacji wykorzystane.

Numer wytloczhi dla danej sekcji  do bazy danych bedzie
publerany podezas kont iguracji linii z wezesni e] przygotowanych
Przez upowazZniconyech technol ogdw blokdw danyvch. Czas rozpoczecia

produkcji wyttoczki oraz  ilosé  wytloczek . wykonanych beds,

(i

rejestrowane automat yemnie., Ilog wytloczek do wykonania orax
wiellosde wybraku cperator bedzie wprowadzal z klawiatury
alfanumeryoczr w2} sterownika. Przed objeciem zmi any roboczej
aperator winien wprowadzid do bazy swoje dane osobowe Cimie i

2. Rejestracja danych o postojach w sekcji A" 1 B

Rejestracja post @jdw wystepujacych na —=mi anie roboczei na
Sekayi VA" luk  vBe bgdzie polegata na sumdwaniu  czasdw

COsta jow, cdarmegn typu w  ciagu godziny i zapamietywaniu tej

infformacji W o przygotowanych do tego "celu blokach danych
przyvpi sanych'danemnu rodzajowi postoju (rys. 2.).Bloki te beds

TALEDEr Wowane  dl a wiszystkich dni w miesiacu oraz wszysbtkich

rodza | éw. Poslojdw.

RKwallfikacja postojdw bedzie przebiegad automatyecznie W
zakresie posto jdw pras i automatyki sekcji Crobotyd. W

pozostatych przypadkach kwalifikacje postojdw przeprowadzac

bedzie operator na zakonczenie Zmiany roboczej = klawiatury

al ranumer yYczne j sterownika
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Bazujac na wyife] opisanych blokach danyeh system  CRPD  bedzie
umozliwiat:
L.wydruk raportdw o produkeji
w zadanym z klawiatury przedziale czasowym z uwz gl ednieniem

wazystlich proa Uk owan yorh o wyttoczek
- ow o zmadanym proedziale czasowym pod Fatem danej wytioezki
Crmaza., wl2siass
2. wydruk raportdw o postojach
- w zadanym przedziale czasowym wszysthkie rodzaje postojdw

i

~ w zadamym przedziale czasowym dla danego rodzaju postoju

Wydruki rapor Ldw  beda  wybonywane w rormie jaka jest juz
prakitvkowana w FSM na 1linii nr 8.

z

Po wuptywie miesiaca dane =z bazy winny bydéd w sposdb Swiadomy .
usuniete po werediniejsrzym  sporzadzeniua koni eé:znych Taportdw. W

przypadiku gdy baza nie zostanle shasowana system CRPD po uplywie
Jjednego dnia bedzie umnieszczad w odpox.;,'i =zdnich blokach danych
altulne dane. W pierwstym dnin miesizca na ekranie monitora bedrie

wySwietlany slarm przypominagjsacy o koniecznofci dokonania wydruku :

rapor tdw

Syvasitem CRPD bazujasc na “xsr‘ QeSO Te CP 5a6 umo®l i wi ‘rowniez , ;
wyswietlanie na ekranie monitora planszy (wg wzoru juf stosowansgo :
w FSEM na  linii eVl ) rys. 3, ktora w fermie grafliczne] ‘ 1
przedstawli aktualny stan produkcji na sekcji At lub “B" araz , ‘

zliczenie czasu pracy na Lych sekcjach. Wybdr wyiwietlansj ' i

ke i bhegdzie przelfmoezany z klawistury przez operatora. i
MNa powyZszych pl anszach rys.3 proewiduje sie dodatkowao pole ;

a .

alarmdw, pole wizualizacji graficznej linii oraz rubryke w ktdrej

J
badzie v"'<‘*w1er_1am, aktualne fraednie tempo w poszczegdlych sekc jach.

Ha Zyczenie operatora system CEPD bedzie obliczat i wyswietlial ﬁ
na ekranie monitoras wspdlczynniki sprawnoéci linii pod katem : i
- pras :
- automatyki %
= agdtem .
za okres Jednej zmiany. §
i
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RODZAJ
POSTGJIU
1

! RODZAJS
POZRTOIL
z

RUODEAT
PORPOI0

<

RODZAJTE POSTOIOW:

RYS. 2

1 2 31
SEKCJA a SEKCJUA SEKCJA B
1 1 1 PO 1 1
2 z 2 2
3 3 3 3 3 3
23 23 23 23 23 zZ3
24 24 Z4 24 24 24
SEKCJA SEKCJA SEKCJA
A ) B B
1 1 1 1 1 1
———— e H
2 2 zZ 2 Z
3 3 3 3 3 3
L
a2 P S i
23 23 23 23 23 23
23 Z Z4 24 Za 24
SEKCJIA SEKCJA SEKCJA
A B A B
1 4 L 1 1 1
2 “ 2 2 2z z
3 3 3 3 3 3
23 23 23 23 23 z3
Z4 Z 4 2 4 24 24 Z4
1.z poewodu pras
-2 powvodu autcmatykt (rceboty)
3.z powodu dziatu narzedzivego
4.z powodu dziultu kontroli jakosci
5.z powvodu dziatu produkcjL
G.n powvodd dzialtu zuabezpieczenia maleritatowego

A%
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J 1 {j1lose wylltommek deo wvkonra- Tloda wyltoczak do wykona- ,
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llose wytloozah wykhkormanyoh Tlade wyltoczek wvykeonanych
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Zatgcznik 1b

LISTA ALARMOW WYSTEPUJACYCH W SYSTEMIE. STEROWANIA
- LINIA PRAS SREDNICH NR 22

Katowice - listopad 1990/94 .
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I.ALARMY PRAS - GRUPA 1

1 PR x W MANU PRZY URUCHOM.!"

—Préba uruchomienia sterowania automatycznego przy prasie
przeitaczonej na tryb auto (nalezy bPrze:aczyé prase w tryb AUTO).

2."PRASA x NADAL W Gzp"

- —Po uptywie czasu 3 sek. od momentu wydania rozkzu startu . Prasa
nie opdscita goérneqgo zwrotnego 'potozenia.

3."AWARIA GZP LUB PBD - Px"

~Po rozkazie startu znikna: sygna? potoZzenie bezpieczne doi przy
jednoczesnej obecnosci sygnatu GZP. :

4.."PRx NIE OSIAGNELA DzpP"

-Po uptywie 3 sek. od znikniecia sygnaiu GZP nie pojawit sie
Ssygnat dolnego zwrotnegp polozenia.

“"5."PRx NIE ROZP. RUCHU POWROT"

—Po uptywie 3. sek. od pojawienia s¥e sygnatu DZP nie pojawik sie
sygnat ruchu powrotnego.

6."PRx NIE OSIAGNELA PBG"

—Po uptywie 3 sek. od pojawienia sie Sygnalu ruchu powrotnego nie
pojawit sie sygnai potozenie bezpieczne gérne.

7 "PRx NIE OSIAGNELA GZP"

—Po uptywie czasu 3 sek. od pojawienia sie ' sygnatu PBG nie
pojawit sie sygna® GzZP.

8."ELEMENT NIE OPUSCIL PRx"

9."BRAK SYGNALU GZP-START Px"

—Po uptywie 4 sek.od pojawienia sie sygnatu GZP czujnik nie
wykry: obecnosci elementu na zsuwni (wazne tylko "gdy prasa
znajduje siena ostatnim stanowisku w sekcii i jest oprdzniana
Przez wyrzutnik).

N

—Brak obecnosci SygnatuGZP w momencie wydania rozkazu startu
prasy. ’

10."SYGN. DZP PRZY STARCIE Px"

~W momencie wydania rozkazu startu prasy sygna: DZP obecny.

1&.”SYGN. RUCHU POWR. PRZY ST. px"

~W momencie wydania rozkazu startu Prasy sygnat ruchu powrotnego
obecny. ' . ;

12."BRAK SYGNALU PBD -~ START Px"

—-Brak sygnatu PBD w momehcie wydania rozkazu startu prasy.

lb.”BRAK SYGNALU PBG - START Px"

—Brak sygnatu PBG w momencie wydania rozkazu startu prasy.

L)




II.ALARMY ROBOTOW - GRUPA 2

'

. "WEJ/WYJ NRn USZKODZONE - Rx"

~Uszkodzone wejscie lub wyjscie o nNumerze n w czasie testsw robota
Sekwencja robota gotowa do ponownego uruchomienia testdw (brak
koniecznosci synchronizacji robota)-

. "BLAD POZYCJI WZORCOWEJ — Rx" ;

-Btad pozycji wzorcowej podczas testdw robota
Sekwencja robota gotowa do bonownego uruchomienia testdw (brak
koniecznosci synchronizacji robota) .

. "CZUJNIK ZAB. USZKODZONY —Rx*

=Uszkodzenie czuinika zabezpieczenia przed zmiana pozycji poza

pProgramem roboczym. .
Sekwencja robota gotowa do bonownego uruchomienia testédw (brak

koniecznosci synchronizacji robog?).

MZLY PROGﬁAM ROBOTA x*

«=~Wykrycie btednego programu w pamieci robota (numer robota w°
linii 1lub nieodpowiedni numer wyttoczki) podczas testdw,
Sekwencia robota gotowa do ponownego uruchomienia testdw {(brak
koniecznosci synchronizaciji robota) .

- "TEST PRZYSS.Rx - EL.ZE.UL"

—Element zle utoZony podczas testu przyssawek robota.
Sekwencja robota gotowa do ponownego uruchomienia testdw (brak

Koniecznosci Synchrenizacji robota).

. "TEST PRZYSS.Rx - EL.NIEOBEC"

—Brak elementu podczas testy Przyssawek robota 1lub uszkodzenie
czujnika obecnosci elementu. , .
Sekwencja robota gotowa do ponownego uruchomienia testédw (brak
koniecznosci synchronizacji robota).

.. "TEST TLOCZNIKOW ZLY - Rx"

—zta pozycja trocznika prasy Pl 1lub P2,
Sekwencja robota gotowa do ponownego uruchomienia testdw (brak
koniecznosci synchronizacji robota).

-"STR.x NIE ZAM. PRZY TESCIE"

-W momencie gdy System Zada testu bramki strefa nie jest zamknieta
Alarm nie Przerywa sekwencji sterowania i po zamknieciu bramki

moze byd usuniety.

- "LICZNIK WYDLUZEN PRZEP —Rx"

-Liczba wydiuZes ruchu chwytaka osiagneta 50.
Nastepuje. wstrzymanie sekwencji robota (htad 'soft") . Jezeli
oprator uzna ,zZe praca moze Dbyd kontynuowana naleZy wznowic¢
sekwencje sterowania przyciskiem START =z pulpitu gtéwnego.
Zniesienie sygnaiu PRACA Przerywa sekwencje sterowania i
Sygnalizuje uszkodzenie robota (btad "hard") . C

2
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10."LICZNIK UPUSZCZEN PRZE-Rx"
TLiczba upuszczen elementu miedzy prasami osiagneta 4 w cigu
S min. . ) .
Nastepuje wstrzymanie sekwencji robota (bad "soft").Jezelj
oprator uzna ,L%e praca moze Dby< kontynuowana nalezy wznowi¢
sekwencje sterowania przyciskiem START 3z pulpitu g:éwnego.
Zniesienie sygnatu PRACA Przerywa sekwencje sterowania i
Sygnalizuje uszkodzenie robota (btad "hard").

11."BRAK EL.PO ROZK. POBRAN-Rx "
—Po uptywie 7 sek. od rozkazu pobrania czujnik obecnogci nie
wykry: elementu. .
Moz liwe uszkodzenie robota lub czujnika obecnosci
Nasepuje przerwanie sekwencji sterowania robotem i Sygnalizacja
uszkodzenia (btad "hard"”) .
Po wznowieniu bracy systemu na prasie P} powinien znajdowa<& sie
gotowy element.

+2."WYDLUZENIE CZASU CHWYT-Rx"
L —-Dopuszczalne wydtuzenieczasu ruchu chwytaka.
Alarm nie brzerywa sekwencji stemowania robotem.

13."PRZEKROCZ. CZASU CHWYT-Rx"
-Przekroczenie dopuszczalnego czasu ruchu chwytaka. -
Nasepuje przerwanie sekwencji sterowania robotem i sygnalizacja
uszkodzenia (btad "hard"). . ‘
Wmomencie ponownego uruchomienia systemu stan pras nie powinien
ulec zmianie. -

14."POZ. POBRANIA NIE OSIAG-Rx"
—Po uptywie 7 sek. od wystawienia rozkazu pobrania elementu
.robot nie zg:osii odpowiedniej pozycji.
Nasepuije przerwanie sekwenciji sterowania robotem i sygnalizacija’
uszkodzenia (htad "hard"),
Wmomencie ponownego uruchomienia systemu na prasie P1 powinien

zna jdowa¢ sie gotowy element.

'S."EL. UPUSZCZONY POD PRAS-Rx"

ot -Upuszczony element pod prasa Pl lub P2.

" Nasepuje przerwanie sekwencji sterowania robotem i sygnalizacja
uszkodzenia (btad "hard").

UWAGA : '
Wmomencie ponownego uruchomienia systemu prasa pod ktdra

nastapoito zgubienie elementu musi by¢ wolna !

16."Rx NADAL W POLOZ. POBRANIA" ' !
—Po uptywie 5 sek. od momentu zgtoszenia potoZenia pobrania
. Yobot nie Zgr osit polrozenia poza prasa P1.
Nasepuje przerwanie sekwencji sterowania robotem i sygnalizacja

uszkodzenia (btad "hard").
Wyt oczka , ktdra robot zdazyt pobraé z Pl musi opusci¢ prase.

t
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17."POL. PRZED P2 NIE OSIAG-Rx"

—Po uptywie 4 sek. od momentu zgosznia potoZnia poza bPrasa P1 ,
v, robot nie 2g* osit poiozenia przed prasa P2.
Nasepuje przerwanie sekwencji sterowania robotem i sygnalizacja
uszkodzenia (btad “"hard”).

‘f' iB.”EL. UPUSZCZ.MIEDZY PRAS-RX"
—~Upuszczenie elementu miedzy prasami. .
Alarm nie przerywa sekwencji sterowania robotem,

19."POL. POD P2 NIE OSIAGN, —Rx"

' —Po uplywie 5 sek. od rozkazu zioZenia elementu , robot nie
d " 2gtosit porozenia pod prasa P2. '
= Nasepuije przerwanie sekwencii sterowania robotem i sygnalizacja

uszkodzenia (btrad “"hard").
20."EL. NADAL W CHW. POD P2-Rx" ' - .
—Po uptywie 5 sek. og zgtoszenia potozenia pod prasa P2 , element
nadal obecny w chwytaku robota (moz ] iwosd uszkodzenia czujnika
r obcnosci) . :

T Nasepuje przerwanie sekwencji stgyowania robotem i sygnalizacja
uszkodzenia (btad "hard") . ‘

Jezeli robot zdzyt polozye element to musi on zostad usuniety =z

pod prasy P2.

21."Rx NADAL W POZYCJI POD p2" .
. —Po uptywie 5 sek. od 2zt ozenia elementu robot nie zgtosit pozycji
S za prasa P2. ’
Nasepuje przerwanie sekwencji sterowania robotem i sygnalizacja
uszkodzenia (btad "hard").

422."POZ. PRZED P1 NIE OSIAG-Rx" ,
~Po uptywie 4 sek. od zgtoszenia pozycji za Prasa P2 .robot nie
o Zgtosit pozycji przed prasa P1. :
Nasepuje przerwanie sekwencji sterowania robotem i sygnalizacja
uszkodzenia (btad "hard").
23.!"STOP AWARYJNY~-Rx"
—Robot w stopie awary jinym.
Nasepuje przerwanie sekwencji sterowania robotem i sygnalizacja
uszkodzenia (btad "hard") .

24 . "TEMPERATURA PRZEKROCZ . —-Rx"
—Temperatura w szafie robota Przekroczyta 55 stopni.
Alarm nie brzerywa sekwencii sterowania robotem.
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IIX. ALARMY OGOLNE. - ‘ -

;.”POJEMNIK NIEPRZYGOTOWANY! "

—Na stanowisku 7 brak pojemnika do ktdrego robot mosz wrzucad
J - wyt*oczki (pojemniki reine lub nieobecne). .
Alarm nie Przerywa sekwenciji .sterowania robotem,

2.“STOP AWARYJNY Z PULPITU!" . -
—Na pulpicie gtdwnym nastapito nacisniecie przycisku stopu

~

awary jnego. i .
Nastepuje przerwanie sekwencji wszystkich robotdéw i pras.
UWAGA: . .
| . Ponowne uruchomienie systemu tylko po uprzedniej konfiguracji!

3."PULPIT GLOWNY NIEAKTYWNY! "
-Wytaczenie pulpitu g:éwnego. i
Nastepuje przerwanie sekwencji wszystkich robotdw i pras.

4."BRAK GOTOWOSCT PODAJNIKA" & _
—Ro uptywie 1.5 min. od momentu 2gioszenia pozycji robota przed
podajnikiem brak gotowosci podajnika.
Alarm nie ' przerywa sekwencji sterowania robotem,

: . ’ .
s * ' '
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Treize

prasgs sa pamietane w bazie danych pfzez oktres l-go miesiaca . Baza ta -

reallque naste

’

produkCJl postOJach na

puJace funkecije uzytkows:

linii * 22

— gromadzi dane o produkowane j wutloczce:% blokach danych DB101 -

DB193 oraz DB

'— gromadzi ‘dane

zdarzyty sie

194 - DB197 za'okresal-go miesiaca

o postojach w ‘blokach danych DX2 - DX188  sakie

na linii z podziatem na ::

postoje pras . . -

postoje robotdw ' i
postoje dziatu nﬁrzed21owego
postoje dziatu kontr011 Jakoéc1
postoje d21aiu produkCJl o

postoje d21a&u zab, mnterlakowego

— umozliwia wyéwnetlanle aktunlnychﬁdanych o produkecji i postOJach

na ekranie monitora z rozbiciem na poszczegSlne zmiany produkcygne

czasg rozpoczecia produkCle

kod produkowanse j wytloczkl

ilo$¢ wytioczek wykonanych na kampanie
zadana produkc je ﬁa;kumpnnie

postoje pras w rozlidéeniu zmianowym
postoje robotdw w ro;iiczeniuvzmidnowym
postoje inne W'roiliczeniu zmianowym
aktualny czas i date“(d;;;z‘

produkc je caikoﬁlga z; zmlane_

wybrak technologlcz?y%zalzm;ane

tempo produkCJl w szt/mln %‘”r"

= Umozliwia wy$wietlanoie na ekranle monntora sprawnoéc1

katem robotdw

- UmoZliwia prz

\
. pras oracha&ej 11n11 na 2adan16 operat

eprowadzan1e kW&%lfldeJl ,postogéw przez

przed uptywem kofica zmlany .W " przypadku- ‘nie.- wyko

czynnosci prz

ez operatora’ system Przy przetomie zmian

linii pod
ora linii.

operatora
nania tej

kwalifikuje

wszystkie postoje typu 1nnego Jako postoje’ dziatd produkc31

~ Umozliwia wpr

owadzanie danych produkcy:nych takich jak:

\t..‘

i

!



o

N - produkcja . plandwana

= UmoZliwia celu wykonania -

czy w innych

-

synchron:zaCJ1 procesordw! (np: przyﬁzmlan1e czasu |,

podobnych przypadkach '%f”. 313 ' -
~ Umozliwia wprowadzanie kodéw 6peratoréw

koddw wytloczek . . o

Lh

" kodsw technologéw“ﬁ;

'

,;';' .,.5,!4 e g .
— Wykonanie raportéw w odn1951en1u do postOJéw i prOdUkCJl wykonanej
LR AR

N
-’-.‘a, . ‘ B

.dany m-c

na linii w zadanym przedziaie czasowym

— Przypomina o wykonaniu ’raportéw zblorczych 'za przez

' - miganie w ostatnim dnitu m-ca pol& zmlennego na planszy g&éwnéj
Bloki danych teJ bazy moga byé w przyszioéCJ wykorzystywane przez

nadrzedny’/ system komputerowy wspéipracujacy z oprogramowanlem
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- 2.CZYNNOSCI OPERATORSKIE PRZY POSLUGI%@NIU SIE BAZA DANYCH NA LINII 22
Wejscie do bazy danych Jest blokowane przez

- i

’ sterownika linii 22.

kod wejsciowy w celu

wyeliminowania manlpulaCJ1 z baza przez ‘'osoby postronne .

2.1 WEJSCIE DO BAZY. A R
—Nac1snaé klawisz F6 [BAZA D.] w menu gtdwnym .
- Wprowadzzé kod wejsciowy [XXXXXX]

— nacisna¢ klawisz RETURN ,'i & 4 na*

R
N J ag ot b

klawi&turze i épréwdzié w
linii komend (prawa cze<é. tej 11n11)

[DANE PRZESLANE DO STEROWNIKA BEZ

menu. Jesli tak sie -nie sta&b to'
nacié¢niecia klawisza F6[BAZA D. ]

f* 2.2 DANE PRODUKCYJNE . =1‘uﬁ; :
— Nacisna¢ F1 [DANE PROD] f ;":ﬁ

Pojawi sie nowa plansza oraz nowe przyplsanxe klaw1szy funkey jnych

iczy pOJaw1} sie komunikat

BEEDU] oraz czy zostaio zmienione

czynnosci od

LR

nalety . powtdrzyd

f
€.

i
P
'w
b

Plansza umozliwia wprowadzanie w1elkoéc1 produkCJl planowaneJ oraz

,3.{.{";\4 o H
wielkosci wybraku technologlcznego, ﬁ“pf,} .

- . ic "‘1“" b

. Chcac wprowadzid te wielkoéc1 halezy'? o

~ nacisna¢ klawisz Fl

[PISZ]

I
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) kursor ustawia sie w plerwszym polu typu weJéclowego

— wpisad wartog¢ w tym polu

g
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f;u ‘r

kursor przeskakuje do nastepnego pol

moz na réwnlet dokonywaé przez operowanle klaw1szam1 (strzalk1)
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klawiaturze

- po wp1san1u wszystk naleiy dane . przestad do

ot s

I

vt dE sl Ay i

‘sterown1ka brzez ndCIénie01§AklaW1sza?TRANSFER ’ S
BEZ BLEDU]. "

Checac powrdci¢ .do
F8[RETURN] dwa razy . I
2.3 POSTOJE I ,

- ¢

R = e

<

l

"
1 i o
[
i

przyplsanle' klawnszy

’?
i
"»«
'e'
AR

Pojawi s1e nowsa

oy L
b funkcyijnych.Plansza umoé11w1a v W'flkowanle postojow typu innego

i I Seon Y

w/g uznania operatora 11n11“

, P @ :
W tym celu nalezy ; | ! o 3
— nacisna¢ klawisz F1 EPISZ] . , ' §

¢ kursor ustawia sie w‘ mlercu: przeznaczonym_ do wpisan&a typu
poétoju i tak: kod 3 d21ai“ngrzsdzzowy . ‘

kod 4 - dz:al(koqu(“: o gw

kod 5 - d21aigpioﬂg#931 X fh

kod 6 dz1ai§zsbJ’ ‘
Poruszanie gie kursora .’ manipulacyjne

RN
) ¢ ‘uy‘?

(strzatki). ' "jﬁu

atnil

e . .
Po wpisaniu wybranego kodu nalezybnac1snad klawisz o AR

TRANSFER. w celu przestania: danfch do sterownlka (pojawia sie )
napis w linii komend [ DANE PRZESLANE DO STEROWNIKA BEZ - BLEDU ] .
i doplero wtedy nalezy nac1snaé klaw1sth4 [ KWAL S1 1 w celu.
zakwalifikowania postOJu ' Jezeli“”by&yw na  tej =zmianie jeszcze
jakie$ postoje typu innego: to czynnoéc1 te powtarzamy az w polach

‘¢

poczatku postoju i konlec postogu dane przestana sie zmieniad .

ok

Powrdt do planszy gléwneJ wykonuJe
F8 [RETURN] dwa razy. @ it

2.4 WYDRUK RAPORTOW.
- Nacisna¢ klawisz F3

sle przez nac:én1ecue klawigza -
bt g

; g cn
" : ; I ‘ R TRE A
.\ Pojawia sie nowa planszail‘nowe?przyp1san1& klaw1szy funkchnych
~ g s & Halieghe v .
. 2.4.1 RAPORT PRODUKCYJNY " ;'1“1fLﬁ y' ALY

Nacisna¢ klawisz F1 [RAP PROD1 1§

.;& ' k,, i :‘3.‘. ,.‘, 4

Pojawia sie koleJna, plansza ﬁ

f

funkcy ijnych. _ .
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—‘NdCJSnaé klawisz F1 [P{

Kursor ustaw1a sie w po Wpodaé dzien od. ktérego.

N (SO

2
e £o ostatni dzieh wydruku. ”*

b

raport ma gie rozpoczaé.}?
b { ! "-".*i\‘a .
Przejscie kursora pomledzy poszczegéidymlfﬂpolaml mozna 'uzyskaéf
\-\.\,"wv""‘yi . ' . "
réwniez przez ' operowanleu%'}l)w1szam1 man1pu1ac31 kursoremL
' L,

Do e ;“ ,‘ *, *7-. sw' . ik

: (strza}ki) o §‘

4

nfﬁ-:?? $i b

w ceiu przesianzaﬁkﬁych danych do sterown1ka5,:
napis [DANE PRZESLANE DO STEROWNIKA“BEZ BLEDU] ) ?f?~

- M "“leh‘y;‘f 2 .

W celu wykonanla wydruku w, uzadanym WCzeénleJ przedziale czasu

Wy N

halezy nacisnad klaw1sz F2 fDRUKQJ]dJ
I R e .

Drukarka powinna byé wczeénlejh%&oi tego_ przygotowana fftzn-‘

P, i

zat adowany papier i pala sne dlody‘POWER i’ ON LINE a podczas
drdku na drukarce pali’ sle réwnlei»dloda SELEKT ALARM. '

' /' } "' " Yo
Na ekranie monitora pow1nlen;pojgw1éw, DRUKOWANIE W

‘

S 1$

TRAKCIE : :§*%§‘ _ :
w celu.goWrotu do p; 4&0%%%9%¥4 ﬂ%?aw nac Ac
klawisz F8 [RETURN] “g;{§§§fgfk : .
2.4.2 RAPORT POSTOJOWY Ly 5*%_ K
~ Nacisna¢ klawisz FB,[POSTéﬂééi o
Pojawia sie nowa p1§nsza{£$ﬁ;' klawisz?y |
, 3 3

G W -
L, W

funkcy jnych. ‘gv}h ;
— Nacisna¢ klawisz Fll[PISZjﬁ
Wszystkie pozostat e czynnoéc
przypadku wydruku raportu prodhkcy:nego.£j~%

i 3~krotnie nacisna&
. . I

In “"\lk
:? L‘;‘ﬂ "‘M . ' .
naieéy wykonaé identycznie jak w

|
Tl

EXRN

W celu powrotu do
klawisz F8 [RETURN]
2.5 KASOWANIE BAZY . f A S ' S

Kasowanie bazy danych odbywa sge:au omatycznle po wykryciu - przeZ‘"
shup ‘:‘!‘- ﬁ{‘“"‘“l ,. 4% -a_l : 1 ; i .. . g - .
Pyt D SOl T el v R '
!‘ 3 %A ﬁ' 3 ? s .

T ey LTy
. }‘\ f‘.- N 2

\‘-4‘ 3 . Y .oy
' . «hx,

"l' '("u (

Po uzgodnlenlu z przedsfaWJCielaml
E ¥, b, G

kasowania bazy przy pomocy prééc1sku zﬁkinWJntury przez operatora o
W] A iy et o € ) R

1}
2
’ziecenlodawcy nie wprowadzono .

i

2.6 WYSWIETLANIE SPRAWNoSéI;
Nacisna¢ klawisz F3 [POTWIRDZENQ-

Pojawia sie nowe
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g

e

2.

2

2

3.

3.

6 1 SPRAWNOSC "'ROBOTOW

Nacisnad klawisz F4 [SPRA ;

"l‘-:

W prawej czesci linii komend pOJaw1a 81e sprawnoéé 11n11 pod katem

m

robotdw 11czona od poczatkulzmlény dégmomentu naczén1e01a klawlsza

5 ! !
gl

6.2 SPRAWNOSC PRAS

P

opis j/w w odn1651en1u do ca&oé01 11n11
7 AKTUALIZACJA CZASU RZECZYWISTEGO"

WPROWADZANIE KODOW .
Nacisna¢ klawisz F5 [KODY] w mend g&éwnym
W linii komend pojawi sie napls "WPROWADZ KOD

F
Po wprowadzeniu kodu dozwolonegoﬂ(G,znakéw ascii) nastepuje zmiana

menu .Wprowadzenie btednego kbdrfi

tekstem w linii komend. ,m‘

' IR
1 WPROWADZANIE KODOW TECHNOLOGOW"‘fI .

}
Nacigna¢ klawisz F1 [KOD TECH] f i

.

Nastepuje wyswietlenie ekrnnulwprowadzanla kodsw technologéw

"h;?

W polu opisanym' "NUMER OSTATNIEGO
B h

'znajg
&

r"'w
P i
& ¥

Inicjacja wpisywania. za pomoca kiaw1sza“F1 [PISZ]

ﬁWAZNEGo KODU "
odpowiednia wartos¢. | i' " g
Z prawej strony ekrahu

kody (6 znakdw asc11)

o Do

Przejscie miedzy polaml za pomoca strzalek.,

jest odpow1edn1m
e

nalezy wpisad

nalezyflwpisaé

Po wpisaniu danych naleiy na01snaé klaw1sz TRANSFER w celu

przestania ich do sterownlka" .Poprawnog¢ tej

sygnalizowana odpow1edn1m tekstem W ‘1inii komend.

operacji bedzie

Powrét do ekranu gtdwnego za pomoca klawisza F8 [RETURN]
Kody technologéw wykorzystywahe sa przy we3éc1u do ekranu tworzenla

bloku parametréw konflguraCJff
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Zaxgcznik 2

ZAWARTOSC DX 6w - w DB

W celu umozliwienia przesy ania danych pamietanych w blokach danych typu DX
przy pomocy programu RTM/PIM nalezy je przepisaé do blokéw typu DB.

Dane o postojach pamietane sg w blokach DX o 24 DW. Przy 6-ciu rodzajach
postojéw dla 31 dni , potrzeba 186 DX-6w./ DX 2 - DX 188 /

DB

230

DW
Dw
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW

DW

1

24
25

48
49

72
73

96
97

i20
121

144
145

168
169

192
193

216
217

240

DX

DX

DX

DX

DX

DX

DX

DX

DX

DX

2 -

.

10

11

Pozosta e DB zawieraja odpowiednio nastepujace DX-y.

DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB
DB

230
231
232
233
234
235
236
237
238
239
240
241
242
243
244
245
246
247
248

DX

-DX

DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX

s : -
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ZAWARTOSE DX 6w — w DB

W celu umozliwienia przesylania danych pamietanych w blokach danych typu DX
przy .pomocy programu RTM/PIM nalezy je przepisaé do blokdéw typu DB.

Dane o postojach pamietane sa w blokach DX o 24 DW. Przy 6-ciu rodzajach
postojéw dla 31 dni , potrzeba 186 DX-6w./ DX 2 - DX 188 /

DB 230 DW
DW
DW
DW
DW
Dw
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW
DW

DW

1

24
25

48
49

72
73

96
97

120
121

144
145

168
169

192
193

216
217

240

b
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX
DX

DX

A b e sk s ek aME A 5 AN e

2

3

10

11

postoje pras w 1 dniu miesigca

postoje robotéw w 1 dniu miesigca.
postoje dz.narzedz. w 1 dniu mies.
postoje kontr.jakoSci w 1 dniu m.
postoje dz.produkcji w 1 dniu m.
postoje dz.zabgzp.mét. w 1 dniu m.

itd dzieA 2, 3,4, ...

S



ZAWARTOSC DB 15 - ALARMOWE

l. ALARMY DLA PRASY 1 - DW 1

0 Tryb pracy recznej - uruchomianie linii text. nr 1 l
1 GZP po 3 sek. po rozkazie startu 2 Il
2 syg. GZP nadal aktywny,prasa sygn. PBD 3
3 Prasa nie osiagnela DZP po 3 sek.od startu 4
4 Prasa nie rozpoczela fuch powrotnego po 5
3 sek. od pojawienia sie DZP.
5 Prasa nie osiagnela PBG po 3 sek. od rozpo- 6
czecia ruchu powrotnego.
6 Prasa nie osiagngla GZP po 3 sek. od poja- 7
wienia sie syg. PBG.
7 Element nie opuscil prasy w ciagu 5 sek. “ 8
po cyklu.
8 Brak syg. GZP przy wydaniu rozkazu startu. M 9
9 Sygnal DZP obecny przy starcie. Al <10"
10 * Sygnal ruchu powrotnego przy starcie. 11
11 Brak syg. PBD przy starcie. 12
12 Brak syg. PBG przy starcie. 13
13
14
15
DW 3 ,DW 4 - PRASA 2
DW 5 ,DW 6 - PRASA 3
DW 7 ,DW 8 - PRASA 4
DW 9 ,DW 10 - PRASA §
DW 11,DW 12 - PRASA 6

& e Diete Ay .o Wa A T ik oot +a o
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ZAWARTOSC DB 15 - ALARMOWE

DLA PRASY 1 - DW 2

Doziemienie w obwodzie sterowania

Brak smarowania obiegowego

Brak smarowania impulsowego

Brak oleju w zbiorniku

Przeciazenie suwaka

Cisgnienie powietrza na odciazaczu suwaka

Cisnienie powietrza na sprzegle

Spadek cisSnienia roboczego na sprzegle

Wl aczony przycisk stop.

W |0 (9 oo [ b Jw D = JO

Uszkodzenie hamulca.

Zakl 6cenia zabezpieczenia walu

[
o

DW 3 ,DW 4. - PRASA 2
DW 5 ,DW 6 - PRASA 3

DW 7 ,DW 8 - PRASA 4

DW 9 ,DW 10 PRASA 5

DW 11,DW 12 - PRASA 6

.- T . Y



ZAWARTOSC DB 15 - ALARMOWE

2. ALARMY DLA ROBOTA 1 - DW 13

0 Bramka otwarta w trakcie testu strefy
1 Uszkodzony chwytak w trakcie testu
2 Blad pozycji wzorcowej przy tescie robota tekst nr 2
3 Czujnik zabezpieczenia uszkodzony przy tescie 3
robota . )
4 Zly program robota. 4
5 Wolny
| 6 Zle uloznie elementu przy teScie przyssawek. 5
7 Element nieobecny przy tesScie przyssawek 6
8 Temperatura przekroczona. _24
9 Licznik wydluzefi czasu przy ruchu chwytaka © 9
przekroczony.
10 Licznik upuszczeii elementu miedzy prasami - 107
. przekroczony.
11 Wolny.
12 Po czasie 5 sek. od rozkazu pobrania czujnik 11
nie sygnalizuje obecnoSci elementu.
13 Wydluzenie czasu ruchu chwytaka. 12
14 Przekroczenie dopuszcz. czasu ruchu chwytaka 13
15 Po 5 sek.od chwycenia elementu robot nie 14
sygnalizujepozycji pobrania.
DW 16,DW 17,DW 18 - ROBOT 2
DW 19,DW 20,DW 21 - ROBOT 3
DW 22,DW 23,DW 24 - ROBOT 4
DW 25,DW 26,DW 27 - ROBOT 5
DW 28,DW 29,DW 30 - ROBOT 6
DW 31,DW 32,DW 33 - ROBOT 7

2 s o fas SFa
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ZAWARTOSC DB 15 - ALARMOWE

ROBOT 1 - DW 15

0 Pierwsze - wej./wyj uszkodzone ( przy tescie)
1 Drugi_e - "
2 Trzecie - "
-3 Czwarte - "
4 Pigte - ] "
5 Szbste - "
- 6 Siédme - "
7 Osme - "
DW 16,DW 17,DW 18 - ROBOT 2
DW 19,DW 20,DW 21 - ROBOT 3
DW 22,DW 23,DW 24 - ROBOT 4
DW 25,DW 26,DW 27 - ROBOT 5
DW 28,DW 29,DW 30 - ROBOT 6
DW 31,DW 32,DW 33 — ROBOT 7

Znaczenie bitéw analogiczne jak dla robota 1.

Ao o madioe
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ZAWARTOSC DB 34 - ALARMY OGOLNE

- DW 34

Brak pustego pojemnika na elementy dla 7 rob.

NaciSniety STOP AWARYJNY z pulpitu gléwnego.

Pulpit gléwny nieaktywny.

w v |- o

Brak gotowego elementu w podajniku przez S0 s

-



ZAWARTOSC DB PRODUKCYJNEGO

DB101 - DB193

.O Wolne

1 Identyfikator operatora

3 - :

3 " ( 6 znakow ASCII )

4 Ilo&§é typdw wytloczek na zmiane sek.1

5 Nr.DB dodatkowego w przypadku 3 wytloczek na sek.1

zmiane

6 Kod wytloczki sek.l ;wytl.1
7 " 1 1
8 " ( 6 znakdw ASCII 1 1
9 Czas rozpoczecia produkcji - godzina 1 1
10 - minuty 1 1
11 - rok 1 1
12 - miesiac 1 1
13 - dzief 1 1
14 Ilo§é wytloczek do wykonania 1 1
15 " 1 1
16 Ilo8¢ wytloczek wykonanych 1 1
17 " 1 1
18 Wielkos& wybraku "1 1
19 Kod wytloczki sek.1l ;wytl.2
20 " 1 2
21 " 1 2
22 Czas rozpoczecia produkcji ~ godzina 1 2
23 - minuty 1 2
24 - rok 1 2
25 - miesigc 1 2
26 - dzief 1 2
27 Iloéé wytloczek do wykonania 1 2
28 " 1 2
29 Ilo8€ wytloczek wykonanych 1 2
30 " ' 1 2

.
FRERU JER 55N
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Wielko&é wybraku

31 sek.1
_32 ° Il08& typdw wytloczek na zmiane sek.2 ;
33 Nr DB dodatkowego w przypadku 3 wytloczek sek.2 ;
na zmiane.

34 Kod wytloczki sek.2 ;wytl.l
35 " 2 1
36 " 2 1
37 Czas rozpoczecia produkcji - godzina 2 1
38 - minuty 2 1
39 - rok 2 1
40 - miesiac 2 1
41 - dzief L2 1
42 Ilos&é wytloézek do wykonania 2 1
43 " 2 1
44 Ilosé wytloczek wykonanych 2 1
45 " - 2 1
46 Wielko&é wybraku 2 1
47 Kod wytloczki sek.2 ;wytl.2
48 " 2 2
49 " 2 2
50 Czas rozpoczecia produkcji - godzina 2 2
51 - minuty 2 2
52 - rok 2 2
53 - miesiac 2 2
54 ~ dzief 2 2
55 Ilo8é wytloczek do wykonania 2 2
56 " 2 2
57 Tlo5é wytloczek wykonanych 2 2
58 " 2 2
59 Wielkos§¢é wybraku 2 2

5



ZAWARTOSC DB DODATKOWEGO DB194

DB197

0 Wolne

1 Kod wytloczki

2 "

3 " ( 6 znakéw ASCII )
4 Czas rozpoczgcia produkcji - godzina
5 ) - minuty

6 - rok

7 - miesiac
8 - dzief

9 Ilo§é wytloczek do wykonanid
10 "
11 Ilo8¢ wytloczek wykonanych
12 " _
13 Wielko§¢é wybraku

L T RO
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ZAWARTOSE DB 15 - ALARMOWE

ROBOT 1 -~ DW 14

tekst nr 15 l

0 Element opuszczony pod prasg

1 Po 5 sek. od pobrania robot nie sygnalizuje 16 ,
polozenia za prasa 1.

2 Po 5 sek. od pozycji za prasa 1 robot nie 17 -
sygnalizuje pozycji przed prasa 2.
Element upuszczony miédzy prasami.. 18

4 Po uplywie 5 sek. od rozkazu polozenia 19 |
elementu ,robot nie sygn.pozycji po prasa 2

5 Po uplywie 3 sek. od pozycji pod prasa 2 20
element nadal w chwytaku.

6 Po 5 sek. od polozenia elementu ,robot nie 21
sygnalizuje pozucji za prasg.

7 Po 5 sek. od pozycji za prasa robot nie syén., 22
pozycji .za prasj.

8 Niedozwolone wejsScie do strefy.

9 " Niepoprawny test tlocznikéw.
przekroczony.

10 Robot w stopie awaryjnym. 23
przekroczony.

11 Wolny.

12 Wolny.

13 Wolny.

14 Wolny.

15 Wolny.

DW 16,DW 17,DW 18 - ROBOT 2
DW‘19,DW 20,DW 21 - ROBOT 3
DW 22,DW 23,DW 24 - ROBOT 4
DW 25,DW 26,DW 27 - ROBOT 5
DW 28,DW 29,DW 30 - ROBOT 6
DW 31,DW 32,DW 33 - ROBOT 7

Znaczenie bitéw analogiczne jak dla robota 1.

B A VET V- PEL A SAPP P - AU L
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STRUKTURA DX

B sl

0 wolne

1 godz. 6

2 " 7

3 " 8

4 v 9

5 " 10

6 " 11

7 12

8 " 13

9 " 14
10 " 15
11 " 16
12 " 17
13 " 18
14 " 19
15 " 20
16 *o21
17 " 22
18 " 23
19 w gt
.29 " 1
21 "2
22 " 3
23 " 4 -
24 - 5 $f1

w DL i DR adzna

ilo§é~paétoj6w dla danej sekcji wyrazona w minutach.

A

- .’z

B

A\

rn waemw e e



' zatacznik 3

ul. Diamentana 1 Zaklad Optoelektroniki

s e euilledon.

20-447 Lublin
tel. (081) 43021 .w. 213
tlx, 643237 ele pl

BS Lublin .

P43176-174684-136-61
Asynchréniczny modem gwiatZowodowy . :
BMK-21 0001,
o ,
' [T 11— n oy
ey
N 4
Al ¢ o
M
|/ o
1)
/ -
20 / 97 /

Dwa modemy swiatlowodowe BMK~-21-0001, polaczone ze sobg
dwuwl cknowa linig sSwiatlowodowsa BMK-06 stancwia standardowe
lgcze umozliwiajace polaczenie dwdch urzadzern wyposazZonych w
interfejsy zgodne z zaleceniem V-24 CCiTT ~ RS-232C. Lacze
Lo =zapewnia catkowita izolacjg pomiedzy urzadzeniami oraz
odpornoss na  wszelkie zakidecenia wystgpuigce na drodze

orzesylowej. W pordwnani =z bezpodrednim polacrzeniemn

i

Praewedowym zapewnia znaczne zwiekszenlie zasiegu 1 szyblkodsci

-

Modemy dolaczane sy bezpodrednic do interfejsu V-24

RE-232C. Linia swiatlowodowa dolaczana jest do modemdw w
Snposob rozlaczny za pomocy zilaczy wsposlosiowych., Zrdodiem

zasilania dla modemow s§ minlaturowe zasilacze sieciowe.

Dane techniczne.

- vrad sterujgecy DEL an = 5 CmAd
- cruiosd odbiornika (%10 100 CnAd
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. BMK-21-0001 -
o _J_..r-‘-ﬁ—- ‘; . i ORYARES
i T zasilacz — -
- 7 _ BMK-50-001
Typowy sposdb wykorzystania modemdw BMK—-21-0001
gniazdo “jack’ whyk 871 025
) 2086542 3 7 1
——T{\i——t ’)—f‘ ,—T—_cr" O—0
WU ) \
O
X N/ /D\
Y \
4 '
@ {o>
gniazda wspdlosiowe
Uproszczony schemat modemu BMK-21-0001
Sposdb zamawiania.
W zamdwienliu na kompletnes lacrze nalefy podad:
- typ nodemu: BMK~-21 ~-0001 - & szEL.L
- typ 1 dlugesd linii: BMK-06-YYY-111 1 szt
lubk  BMK-05-YYY-111 - 2 szi.,
- Lyp zasilacza: BMK-50-001 - 2 mat
¥ omdejsce YYY naiely wsitawid fadana dl u-._'_:_o\:::c': kabla w metrach.
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ul. Diamentowa 1
20-447 Lublin
tel. @81) 43621 w. 213
il 643237 ele pl

BS Lublin
PA3T76~-174684-136—61

: BMK-02; 03; 04
’ T\ o

L, s 40 L.

PRSI 5 BN

“BMK-05; 06

N
N
I

/

p

S
\\

, ge min 200 , 40 L
max 1000

a - niebieski - glowica odbiorcza ¢ - brak ozn. - PL5 200 um

crarWony - glodica nadaWwexa Zielony - grad. 507125

A qiowicd
b - | 9ZnaczeENiinadawcza | odbiorcza
brak Cgra% BRVFY2
zielony SFHY010 .

Linie $wiatlowodowe BMK przeznaczone s do tLransmisji
aygnaldw =za pomocy promieniowania dSwietlnego = zakresu
bliskiej podczerwieni. Zapewniajg catkowita izolacje
elektrvezng 1 odpornoad na pola elektromagnetyczne.

Linia sklada sig z odcinka kabla =z Jjednym lub dwoma

Swiatlowodami oraz zamontowanych na jego koricach glowic ze

s



zlgczaml wespdlosiowymi. W glowicach sa wmontowane 1 ha stale
poltgczone ze $wiatlowodem przetworniki optoelekg;bniczne.
Polaczenie rozlchne 1inii ze wspdlpracujgcymi urzgdzeniami
odbywa sig na drodze elektrycznej.

Linie $wiat} owodowe BMK  mogsg by< stogowane. do
transmisji rdéznorodnych sygnaldw, zardéwno cyfrowycH; jak i
analogowych, w zaleznosci od typu wspdlpracujgcych ukiladdw.
Najbardziej typowe zastosowanie - to transmisja danych
cyfrowych w sieciach komputerowych.

Linie BMK-02, 03 i 04 przeznaczone s3 do transmisji
jednokierunkowej, natomiast BMK-05 i ©06 - do transmisji
dwukierunkowej. Linie =zakoriczone Jjednostronnie glowicami
02, 03 i 05> stosowane s3 wéWczas, gdy maksymalna diugosd
jednego odcinka fabrykacyjnego jest niewystarczajgca 1
zachodzi koniecznodé polgczenia dwdch lub wiecgj_ﬂodcinkdw

kabla.

‘Dane techniczne NI

I. Kabel sSwiatlowodowy.

- typ swiatlowodu 5’%2‘25 aogfgso Cumd
- tiumiennosd jednostkowa 3 20 (dBs/kmd
- grednica zewnetrzna kabla 3,5 * 0.5 Cmm?2
- minimalny promiéﬁ giecia 50 Cram>
- maksymalna dlugose odcinka 300 Cmd
II. Glowica nadawcza.
- typ fotoemitera DEL
SFH401 0 COFz4
- diugosé fali 830 850  ¢(nmd
- minimalna moc wprowadzona =20 200 CuW2
do swiatlowodu
- czas narastania impulsu 10 1% (ns)
optycznego (max. 2
—- dopuszczalny prad przewodzenia 100 {po CmAdD
- dopuszczalne napigcie wsteczne 2 3 (A
ITII. Glowica odbiorcza.
- typ fotodetektora PIN
- czulosd 0,4 CA/WO
- pojemnogd elekiryozna (u =3V2 7 CpF2

F L
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- prad ciemny (max.?D

- dopuszczalne napiecie wsteczne

e Sk pmghiipatpminpiymt g

W zamdwleniu nalezy 'podad symbol 1linii

wg

YYY - 2ZZ22

~ 'T 4\4[

BMK -~

~

oxX -

Symbol wyrobdw firmy
L ANEX

Zwiatiowodowa dwuwl dknowa

zakonczona glowicami
gwiatlowodem typu PCS 200 um,

z dicdami odbiorczymi BPYP 42

aktywnymi, o

z diodami

2 CnA>
50 cvd
gwlatlowodowe j

wzoru, z zaznaczeniem zZzgdanej dlugosci.
Al

odmiana konstrukcyjna:

0O - kabel jednowidknowy

1 - kabel dwoéwidknowy z roz-
galtgzieniem na koxcu

typ Swiatiowodu:

o - PCS 200 pm - .

1 - gradientowy 50125 um
typ przetwornikdw:

0 - COF 24 ~’BPYP 42°.7°
1 -~ SFH 4010 .~ BFYP 42

diugosgsd w metrach

rodzaj linii:

- 02 -~ linia jednowldknowa
z glowica nadawczg

- 03 — linia jednowldknowa
z gtowicyg odbiorczg

~ 04 -~ linia Jjednowldknowa.

- z glowicami nadawczg
i odbiorczg

- 05 ~ linia dwdwldknowa
zakoriczona jedno-—
stronnie glowicami
nadawczg 1 odbiorczg

- 06 - linia dwéwldknowa

zakoriczona obu-

stronnie glowicami
o przeciwnych kie-—
runkach transmisji.

BMK~06~-150-001 - linia

(dupleksowad, obustronnie
150 m, ze

COF 24 1

di ugosci

nadawczymi

42
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