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Nr ¢wiczenia: |Temat: Data:
1 Programowanie zadan manipulacyjnych z uzyciem jednostki
taktowo-stopniowej z sekwencyjnym ukladem sterowania.
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1. Cel ¢wiczenia:
Poznanie zasad dzialania 1 stosowania pneumatycznej jednostki taktowo-stopniowej. Nabycie umiejetnosci

sekwencyjnego programowania ruchow elementéw wykonawczych realizujacych zadania manipulacyjne.
Opanowanie umiejetnosci syntezy uktadow sekwencyjnych z zastosowaniem jednostki taktowo-stopniowe;.

2. Przebieg ¢wiczenia.
(1) Zapoznac¢ si¢ z instrukcja oraz specyfikacja jednostki taktowo-stopniowe;,

(2) Zaprojektowa¢ sekwencyjny uktad sterowania realizujacy ponizej opisane zadanie:
Zaprojektowac uktad sterowania pracg trzech sitownikdéw pneumatycznych, z ktérych zbudowano
stanowisko technologiczne do potautomatycznego wiercenia.

Sterowanie rgczne odbywa si¢ za pomocg trzech przyciskOw monostabilnych 3/2, ktére umozliwiaja:

* przycisk I1 — zamocowanie detalu,

* przycisk 12 — ruch posuwu operacji wiercenia,

* przycisk I3 — anulowanie akcji zainicjowanych przyciskami I1 i 12, mozliwo$¢ korekty
ustawienia/zamocowania detalu.

Opis slowny dzialania stanowiska:

Stanowisko jest obstugiwane przez pracownika, ktory kontroluje prawidtowos¢ ustawienia obrabianego
elementu i decyduje o realizacji okreslonych etapéw za pomocg rgcznych przyciskow.

Zadania sitownikow:

* sitownik A — zamocowanie i odmocowanie obrabianego elementu,

* sitownik B — naped narzedzia (ruch posuwowy i1 powrotny),

* sitownik C — zepchnig¢cie obrobionego detalu.

CyKkl pracy:

W pozycji poczatkowej wszystkie sitowniki sg wycofane.

I. Pracownik kontroluje prawidtowos$¢ ustawienia detalu, (dokonuje ew. korekty) i uruchamia sitownik
mocujacy (A) wciskajac przycisk zaworu monostabilnego 3/2 (I1). Ruch ze zmniejszong predkoscia -60%.

I1. Pracownik kontroluje prawidtowo$¢ zamocowania detalu i uruchamia ruch posuwu narzedzia
sitownikiem (B) wciskajac przycisk zaworu monostabilnego 3/2 (I12). Ruch ze zmniejszong predkoscia -
45%.

II1. Po wykonaniu wiercenia nastgpuje automatyczny ruch powrotny sitownika z narzedziem (B). Ruch ze
zmniejszong predkoscia - 75%.

IV. Po wycofaniu silownika (B) nastepuja automatyczne ruchy odmocowania detalu (ruch powrotny
sitownika A) oraz zepchnigcie obrobionego detalu sitownikiem (C). Oba ruchy rozpoczynajg si¢
jednoczesnie, ruch sitownika (C) ze zmniejszong predkoscia -60%.

V. Po zepchnigciu detalu sitownik (C) automatycznie wycofuje si¢ do pozycji poczatkowe;.
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Do realizacji uktadu (projekt oraz podtaczenie) zastosowac:

jednostki taktowe 4x TAA + 1x TAB, lub 3xTAA + 1xTAB

sitowniki 3x — (dobra¢ odpowiedni rodzaj sitownika) wraz z zaworami sterujacymi (4/2 lub5/2) oraz
zaworami z rolkg (3/2) wykrywajacymi potozenia krancowe sitownikow,

zawory monostabilne 3/2 z przyciskami 3x,
zawory dtawigco zwrotne do nastawiania predkos$ci ruchu sitownikow 4x,
zawordéw logicznych AND / OR,

zasilanie pneumatyczne.

Cyklogram pracy ukladu:
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Schemat jednostki taktowo-stopniowej ztozonej z czterech segmentow TAA 1 jednego segmentu TAB zamieszczono
ponizej. Pozostate elementy nalezy dorysowa¢ samodzielnie.

Wskazowki: Zgodnie z powyzszym schematem czasowym i opisem, , cykl pracy sktada si¢ z pigciu taktow (I-V),
wigc uktad mozna zaprojektowac uzywajac pigciu segmentow taktowych (4xTAA + 1xTAB).

Mozliwe jest tez zbudowanie uktadu na czterech segmentach (3xTAA + 1xTAB) 1aczac niektoére z ruchdow w jeden
takt. Jednostke z czterema segmentami zamieszczono na ostatniej stronie.

3. Whioski podsumowuj ace ¢wiczenie: (wpisaé po zaprojektowaniu uktadu — nastgpna strona, podtaczeniu i weryfikacji dziatania)
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