Techniki automatyzaciji ll
Cwiczenie 4. Manipulator pneumatyczny
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1. Cel ¢wiczenia:

Celem ¢wiczenia jest poznanie budowy i sposobu dziatania oraz odwzorowanie uktadu elektropneumatycznego oraz
elektrycznego manipulatora zbudowanego na podzespotach firmy MONTECH.

2. Schemat uktadu manipulatora (kinematyka wraz z dyszami i torem przemieszczania kulki)
Na schemacie uktadu nalezy zaznaczy¢ potozenie poszczegdlnych czujnikéw.



Techniki automatyzacji Il Laboratorium
Cwiczenie 4. Manipulator pneumatyczny

Schemat uktadu elektropneumatycznego
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5. Schemat uktadu elektrycznego

®

it B
-
il b
|
IS
-n‘l -
b |
_Is
|
PR &
11
< Vol
i1
L
]
oy L
[k |
II-|
[
S\
i1
_ s
|
SN
i
I
\'
|
i
oo
L=
i
5
[
E—
_ 15
|
Jed |
b |

28V OV

SENSOR
SUPPLY

IN O 1 2 3

mE Y = 3 B -E o & ¥ 2 9 s
r l I our 8- 9

6 7 FESTO
@ rower

@2 @ run E.FEC20-DC

o ol i T u
& 7 FESTO
® rower

L Lo e S 5

POWER
24V OV

+

i = & o 0 wn
;z¢|—$ Eszg%_‘ﬁ Edeﬂ—‘$ Eazzlb_‘p‘g mgb-i; E|2¢|—‘$
B 5 - = = o

E41 E"';_—If% E31 |::f_"_—|»% EZ1 E‘:"'_—I»:$ =11 Iﬁ{\%

E\;g -
E61 QL"_"Hﬁ &1 I:h
i & o Fox

o

T g B

P

+24Y

o




