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Techniki automatyzacji II-lab. Materiaty dydaktyczne

Nr éwiczenia: |Temat ) )
4 Sterowanie praca manipulatora elektropneumatycznego .

1. Cel ¢wiczenia:
Poznanie zasad integracji systemow automatyzacji: uktady elektropneumatyczne, sensory sterowniki.

Odwzorowanie uktadu elektropneumatycznego oraz elektrycznego manipulatora zbudowanego na
podzespotach firmy MONTECH.

2. Realizacja ¢wiczenia laboratoryjnego.

W zakres pracy studenta wchodzi zapoznanie si¢ z praca komponentow manipulatora oraz sporzadzenie na podstawie
obserwacji pracy manipulatora jego schematow: -elektropneumatycznego i elektrycznego (uproszczonego)
obejmujacego integracje uktadoéw napgdowych sensorycznych i sterujacych.

3. Opis manipulatora.

Manipulator elektropneumatyczny Montech (rys.1) sklada si¢ z dwoch sitownikéw liniowych
dwustronnego dziatania, z ktorych jeden dziata w pionie, a drugi w poziomie, z sitownika obrotowego,
chwytaka, silownika zderzaka oraz dwoéch dysz. Wszystkie te elementy sa skladowymi uktadu
pneumatycznego. Cze$¢ elektropneumatyczng stanowi wyspa zaworowa zbudowana z zaworow
rozdzielajacych 4/2 sterowanych za pomoca cewek. Cze$¢ elektryczng stanowia: czujniki indukcyjne,
sterownik PLC oraz regczny panel sterujagcy trybami pracy manipulatora z przelacznikiem rgcznym.
Zadaniem czujnikow jest wykrywanie potozenia obiektu/kulki na torze oraz wykrywanie potozen
sitownikéw oraz chwytaka, a takze przekazywanie informacji o wykryciu obiektu do sterownika PLC.
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Rys. 1. Manipulator pneumatyczny MONTECH
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Sterownik PLC (na podstawie zapisow programu) ,ustawia” odpowiednie wyjscia powodujac prace
odpowiednich elementow uktadu elektropneumatycznego. Cato$¢ uktadu zataczana jest wlacznikiem, a sam
manipulator moze pracowa¢ w trybie sterowania recznego lub w trybie pracy automatycznej. Tryby te
wybiera si¢ na panelu sterowania.

Praca automatyczna manipulatora polega na wykrywaniu potozenia kulki na torze. Po jej wykryciu (przez
czujnik indukcyjny), chwytak podnosi kulke z toru i przemieszcza ja w inng czg$¢ toru gdzie kulka jest
upuszczana i grawitacyjnie przemieszcza si¢ w obszar dziatania dysz zdmuchujacych. Zadaniem dysz jest
kierowanie kulki w naprzemiennych kierunkach toru. Sposéb wyboru miejsca odlozenia kulki ustawiony
jest ,,na sztywno” w programie sterownika.

Praca krok po kroku pozwala na rgczne sterowanie przemieszczeniem sitownikoOw manipulatora. W ten
sposob w poszczegdlnych krokach realizujemy prace programu, jakg wykonywal manipulator pracujac w

trybie automatycznym.

4. Schemat ukladu elektropneumatycznego

Nr | Nazwa llo.
1 _|Sitownik poziomy LEP—160 /
2 |Sitownik pionowy LEP—60 LA
3 |Sltownik zderzaka | 2
4 |Sitownik obrotowy DAP—1 !
5 |Chwytak GPPI-2 1
6 | Dysza QS e o 2
7 |Wyspa zaworowa CPVIO—VI (Festo) _
8 |Stacja przyq. pow. LFR—F—-1/8-S-B| 1
9 |Zawor zwrotno—dlawiacy GR—M5-B | 2
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Przebieg ¢wiczenia:

. Zapozna¢ si¢ z budowa manipulatora,

. Przeanalizowac¢ ilo$¢ oraz rodzaj elementéw uktadu elektrycznego,
. Przeanalizowa¢ budowe uktadu pneumatycznego,

. Podtaczy¢ manipulator do zrodia zasilania,

. Zalaczy¢ doptyw sprezonego powietrza — zawor redukeyjny,

. Przeanalizowa¢ tryby pracy manipulatora,

. Przeanalizowac sygnaly pracy wyspy zaworowej,

. Przeanalizowac¢ sygnaly wejsciowe 1 wyjsciowe na sterowniku,
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. Narysowac/uzupehi¢ schemat elektropneumatyczny manipulatora,
10. Narysowac/uzupeti¢ uproszczony schemat elektryczny manipulatora,
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