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1 AZ OKTATO RENDSZER ELEMEI ES MUKODESE

A rendszer részei:

1. Ejtotar 1: Korongok (kekszek) adagolasa. Az ejtdtar feltdltése manudlisan torténik.

2. Conveyor 1: Behordo szalag. A kiadagolt kekszeket szallitja a robot felvételi
aszinkron motor biztositja.

3. Ejtétar 2: Betarolt tégelyek adagolasat végzi. Az ejtotar feltoltése manualisan torténik.

4. Conveyor 2: Az iires tégelyeket szallitja a toltési pozicioba, majd pedig a feltdltotteket
a portahoz.

5. Pneumatikus Portal: A feltoltott tégelyeket egy 4 férOhelyes palettara helyezi. A
feltoltott palettak cseréje manualisan torténik.

1.1 VEZERLES

A berendezés vezérlése két részre oszlik. A robotkar miikodtetését az asztal alatt elhelyezett
FANUC R-30iB Compact Plus vezérlé végzi. Ez a vezérld felel6s a robotkar mozgasokért
illetve a vakuum megfogd miikodtetésért. A robot paraméterezése, a poziciok felvétele valamint
a program irasa webes feliileten keresztiil térténik, ezért kiilon Teach Pendant-re nincs sziikség.
A Teach Pendant CNTP konnektorara lezar6 dugé van csatlakoztatva.

A robotkar koré épitett technologia vezérlését egy Siemens S7-1214C PLC latja el két 1/O
bévité modullal: SM1223 DI16/DO16 és SM1221 DIS. gy 6sszesen 38 digitalis bemenet és 26
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kimenet all rendelkezésre. A kiadott demo programban digitalis I/O-n keresztiil torténik a robot
vezérlé — PLC kommunikdcid is.
Az egyszerli programozashoz és lizemeltetéshez a két vezérld kozos Ethernet haldzatra
csatlakozik. Az IP cimek alap beallitasa:

e S7-1214C: 192.168.1.140

e R-30iB Compact Plus: 192.168.1.100

Figyelem! A berendezés miikodtetése soran kiilonds tekintettel
jarjon el! Mozgo6 gépen ne végezzen javitast €s a munkatéren kiviil
tartozkodjon!

A robot programozasa/betanitasa soran mindig tartsa magéanal a
Switch Box-ot és tartsa be az Osszes utasitdst, amit a robot

tizemeltetési konyve ir eld!

1.2 OPERATOR PANELEK

A berendezésen 3 operator panel talalhaté és egy hordozhaté Switch Box a robot vezérlé
szamara.

e Kezeldpanel 1: haszndlhatdo a gép inditdsara, ledllitasara, lizemmod valtasra, hiba
nyugtazasara, alaphelyzet felvételére, stb. 3db nyomogomb (piros, sarga, zold) valamint
egy kétallapot kapcsol6 talalhato rajta.

o Kezeldpanel 2: hasznalhat6 a paletta csere kijelzésére €s az lires paletta nyugtazasara.
Egy nyomogomb, egy sarga visszajelzd és egy vészstop gomb talalhato rajta.

e Kezeldpanel 3: hasznalhato a gép lizemallapotanak megjelenitésére. Harom visszajelzd
(piros, sarga, zold) és egy vészstop gomb talalhato rajta.

e Switch Box: Robot miikddtetéséhez sziikséges. A programozas sordn mindig tartsa
maga mellett a vészstop gombot!

o Fehér visszajelz6: Robot busy signal
o Piros visszajelzd: FAULT signal

o Kék nyomoégomb: Robot RESET

o Zo6ld nyomdégomb: Robot START




1.3 VESZSTOP KOR

A vésztop kor a robot vezérld ,,Operator’s Panel Emergency Stop” korét hasznalja. Ezaltal
vészstop esetén a robotkar mozgasa azonnal megallithat6. A PLC a robot safety relé kimenetein
keresztiil érzékeli a vészstop aktivalasat, igy programbol lekezelhetd a tobbi technologia
biztonsagos leallitasa (pl: a megfogd ne dobja el a munkadarabot kiemelt allapotban). Jelen
kialakitasban a robotvezérld belsé 24V-2 tdpvonalat hasznalja a vésztop kor is, igy a vezérld
bekapcsolt allapota sziikséges hozza.

1.4 DEMO PROGRAM MUKODTETESE

Figyelem! A folyamat inditasa el6tt mindig tavolitsa el az Osszes
munkadarabot a berendezésrol! Gy6zddjon meg rola, hogy senki
sem tartozkodik a munkatérben!

e Helyezze dram alé a berendezést és nyissa ki a kéziszelepet a levegd elokésziton. Amig
a rendszernyomas nem ¢éri el a beallitott értéket (~4,5bar), addig a PLC program tilt
minden folyamatot.

e Toltse fel a Food_Industry SCARA 2019 projectet a PLC-re ¢és inditsa el. A robot
vezeérldn inditsa el a PROGI programot. Amennyiben a program nem az elejérdl indul
(PAUSE allapotbdl térne vissza), ugy a webes feliileten keresztiil allitsa le a PROG1
programot a STOP gombbal. Ezutan a RUN gombbal inditsa el, majd a Switch Box-on
nyomja meg a START gombot. Ezzel a program tjraindul az els6 sorrol.

e Tavolitson el minden munkadarabot a szalagokrol és a palettakrol majd toltse fel az
ejtotarakat!

e A sarga visszajelzd folyamatos vilagitasa jelzi, ha lizemkész a berendezés. A sarga
gomb megnyomasara megkezdddik az alaphelyzet felvétele. Ezt a sarga ldmpa villogasa
jelzi. Ha valamelyik feltétel nem teljestil (pl. taplevegd nyomas), akkor a gombnyomas
utdn tovabbra is folyamatosan vilagit a sarga ldmpa. Az alaphelyzet elérését a zold
visszajelz0 folyamatos vilagitasa jelzi.

e Z06ld gomb megnyomasara elindul a folyamat és a zold lampa kialszik.

e Az Ejt6tar 2 kiadagol egy tégelyt és a Conveyor 2 a toltési pozicioba szallitja. Az Ejtétar
1-ben 1évo kekszeket a Conveyor 1 szallitja a felvételi pozicidba, ahonnét a robotkar
feltolti a tégelyt. Miutan belekeriilt a tégelybe mind az 5db keksz, a stopper henger
tovabb engedi a palettdzo felé. A pneumatikus portal ekkor a paletta egy iires fészkébe
helyezi a feltoltott munkadarabot. Ekézben mar a kovetkezd tégely feltoltése is
megkezdddik és indul el6lrdl a folyamat.

e Ha megtelt a paletta, akkor a program nem engedi a kovetkezd tégely elhelyezését.
Ilyenkor a Portal oldalan 1évé sarga lampa villogasa jelzi a paletta cserét. Fontos, a
palettaért csak a portél oldalar6l nyuljon be! Ellenkez6 esetben a robotkar munkaterén
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keresztiil tenné. A sarga lampa csak akkor fog jelezni, ha a portal is mar biztonsagos
helyzetben van. Amig a sarga lampa nem ad jelet, addig a biztonsagi fénysorompd még
aktiv és benyulds esetén vészleallitas torténik. Ha sikeres volt a paletta csere, akkor a
nyugtazé gomb megnyomasara a sarga lampa kialszik.

o A kiliriilt ejtétarakat a Kezelopanel 3-on 1€v06 sarga lampa villogasa jelzi.

e Vészstop aktivalasa esetén a robotkar azonnal megall, a lagyindité szelep pedig leereszti
a tapnyomast. Amig nincs kiengedve mindegyik vészstop gomb, addig a piros lampa
2Hz-el villog. A vészstop felengedése utan a sarga lampa vilagit és a rendszer var az
alaphelyzet felvételre (ugyan ugy mint normal inditds esetén). Addig ne nyugtazza a

hibat, amig minden munkadarabot el nem tavolitott a munkatérbdl.

Wit |
[0TT N e [ty g !

1.5 ENERGIAELLATAS

A berendezés villamos ellataisa 230V-os egyfazisi halozatrol torténik. Legnagyobb
csatlakoztathatd vezetékkeresztmetszet: 3x2,5mm2. A biztonsdgos iizemeltetés érdekében
figyeljen a fazishelyes bekotésre!

A megfeleld védofoldelés kialakitasara hasznalja a kapcsoldszekrény hatuljan talalhato foldeld
sint!

Kiilon 24VDC tapellatasra nincs sziikség.

A pneumatikus rendszer mitkodtetéséjhez 6bar (min. 4,5bar) nyomas sziikséges. Pneumatikus
csatlakoztatas 8-as gyorscsatlakozdval torténik.
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Figyelem! A villamos beko6tés modositasat csak aramtalanitott
berendezésnél tegye! A fesziiltség alatt all6 berendezésnél kiilonos
tekintettel jarjon el! Ne hasznalja a berendezést nyitott
kapcsoldszekrénnyel!

A kapcsoloszekrény belso elrendezése az alabbi dbran lathato:
-X1 X2

-X1 sorkapocs: 230V-os betaplalas, robotvezérld tapellatas
-X2 sorkapocs: terepi eszkdzok csatlakoztatasa

-X3 sorkapocs: robot I/O kabel (JRM18) kifejt6 blokk

-X4 sorkapocs: robot operator panel kabel (JRT3) kifejtd blokk



2 FANUC SCARA ROBOT

A rendszer kialakitasahoz egy FANUC SR-3iA tipustt SCARA robot és a hozza tartozo R-30iB
Compact Plus robot vezérld lett felhasznalva.

A SCARA robotok nagy sebességiik €s pontossaguk miatt idealisak 6sszeszerelési, Pick&Place,
vizsgald és csomagolo alkalmazasokhoz. A név Selective Compliance Articulated Robot Arm
angol elnevezés kezdbbetiiibol ered, amely magyarul szelektiv feladatok elvégzésére kialakitott
artikulalt (tagolt, csuklos) robotkart jelent.

A SCARA konfiguracié négy tengelybdl all, melybdl az elsé két csuklo (J1 és J2) az X-Y
sikbeli mozgast teszi lehetévé, a harmadik csukl6 a Z tengely menti mozgast teszi lehetdvé, a
negyedik csukl6 (J4) pedig az effektor forgatasara alkalmazhat6. A SCARA konfiguracio tehat
harom rotacids és egy transzlacids csuklobol all.

A SCARA robotok munkatere jellemzden henger alaku, kiilonféle atmérékkel és mélységekkel.
Az els6 és masodik szegmens teljes hossza a kor atméréjét, mig a harmadik szegmens hossza a
henger mélységét hatarozza meg.

A SCARA munkatere a legtobb alkalmazasban eldre és oldal irdnyban korlatozott. Ha a robot
hatabol kabelek és pneumatikus tomlok nyulnak ki, akkor lehetséges, hogy a hatsé tér nem
hasznalhat6. Egyes SCARA robotok azonban opcionalis alsé kimenetekkel kaphatok, amely
lehetdvé teszi a robot mogotti munkat.

FANUC SR-3iA SCARA robot:

e

FANUC 50 88-31A

i




R-30iB Compact Plus robot vezérlo:

2.1 ALKAMAZOTT SCARA ROBOT ES VEZERLO ADATAI

2.1.1 FANUC SR-3IA

Tipus SCARA
Iranyitott csuklok 4 csuklo (J1, 72,13, J4)
Telepités padlo, fal
Mozgasi tartomany | J1 +142° (720°/s)
(sebesség) J2 +145° (780°/s)
J3 200mm (1800 mm/s)
J4 +720° (3000°/s)
Maximalis terhelési kapacitas 3kg
Ciklusidé 0.33s
Tomeg 19kg
Zaj 70dB vagy kevesebb

Telepitési kornyezet

Kornyezeti hémérséklet: 0°C-tol 45°C-ig
Kornyezeti paratartalom: 75% vagy kevesebb




2.1.2 R-301B COMPACT PLUS

Az R-30iB vezérl6 el6l- és hatulnézetbdl, illetve a rajta talalhatd konnektorok és egy elemek:

Ethernet 100Base-TX

Ethernet 1000Base-T
\ Camera I/F

1/0 connector
Switch box I/F

Mini slot x1

LED Robot Connection cable

Breaker

1/0 link i Master

1/0 link Master or
1/0 link i Slave

Battery

Power connector

Rear Fan unit

Fesziiltség 200-240VAC, 50/60Hz monofazis
Fogyasztas 0,25kW (SR-3iA esetén)
Kornyezeti Miikodési: 0°C-to1 40°C-ig
hémérséklet Téarolasi, szallitasi: -20°C-t6] 60°C-ig
Homérsékletvaltozas: 0,3°C/perc vagy kevesebb
Tomeg 9kg
Védelem IP20
A vezérld méretei:
85mm
: 8
3 : REE
%
_______ FANUC
LI XA TR -—_777777774““\/"
- asomm
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2.2 PROGRAMOZASI LEHETOSEGEK

A FANUC SCARA SR-3iA kezelésére és programozasara két lehetéség all rendelkezésre.
Ennél a tipusnal a megszokott Teach Pendant-es megoldason kiviil egy 0j, webes interfészen
keresztiili lehetdséget is kindl a FANUC. Az R-30iB Compact Plus vezérld esetén a Teach
Pendant opcionalis. A webes interfész hasznalhato szamitogépen vagy tableton.

A FANUC altal gyartott Teach Pendant:

oo EEEE0
o)
Lty — G 8 20

o ~HEA

ER0HEHE

)

LJ
™
=)
wd
o

A Teach Pendant tartalmaz egy képernydt, a mozgatashoz és programozéashoz alkalmazhat6
gombokat, illetve vészleallité gombot.

A Teach Pendant hatsé oldalan talalhatéak az Un. Deadman Switch-ek, koziil az egyik
folyamatosan be kell, hogy legyen nyomva mozgatas kdzben. Ezek haromallast gombok,
melyeknél biztonsagi okokbol csak a kozépsd allas teszi aktivva a motorokat. A gomb
elengedésével gyorsan tud a felhasznal6 reagalni vészhelyzet esetén, a teljesen benyomott allas
pedig akar valamilyen vészhelyzet hatdsara 1étrejott gorcsot is jelenthet a felhasznalonal. A
gomb elengedésével a robot hiba modba keriil, melyet a Reset gomb segitségével tudunk
megsziintetni.

2.2.1 WEBES INTERFESZ ALAPU PROGRAMOZAS

A webes interfész a Teach Pendant helyettesitésére szolgal és tartalmazza annak Osszes
funkciojat.

A interfész megnyitasahoz célszerli Internet Explorer programcsomagot alkalmazni, mivel
egyéb programok esetén (Mozilla Firefox, Google Chrome, stb.) megtorténhet, hogy egyes
funkciok nem jelennek meg a képerny6n.
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A robotot a 192.168.1.100-as IP cimen keresztiil tudjuk elérni.

& hitpy/192.168.1.100/#sbj04 - O Search.. P~ NI @

& ROBOT Homepage x |3

ROBOT
Homepage

Hostname: ROBOT
Robot No: YS05620

HMI iPendant

L]

HMI iPendant

Moniter Navigate
iPendant iPendant
{JECHO) (ICGTP)

PC iPendant

Current Robot Status

Active Program/
Variables/Diagnostics

Jogging
iPendant
(JITP)

Robot Tools

Contact Information

A fébb miiveleteket az iRProgrammer opcidn keresztiil tudjuk elérni.

& iRProgrammer - Intemet Explorer - x
@ htip://192.168.1.100:3080/frvjcgtp/irprog.sim

TPIF- P: 192.168.1.200 interactive |

PROG1 LINE 14 AUTO RUNNINGRIEZ{y]

i PC Editor

> 2 B PROGRAM  + (@ Run

¥ Teaching

Editor

» Register 2 DO[102:0FF]=0FF ;

3 DO[105:0FF]=0FF ;
» Jogging DO[106:0FF]=QFF ;
DO[101:0FF]=0FF ;
WAIT (DI[101:0N 1} B
P[1l:Home] 5% CNT100 H
P[8:ToConvl] 30% CNT100 i
P[10:PickupNear] 30% CNT100 ;
DO[101:0FF]=(ON) ;
]

o

» Utility

[

3

N

JOINT | CARTESIAN

fcommere__x____ Iz Ju_

-143.414

1 Home 300,652 -14.282 139.544  -180 0 01

2 Palettal 200,934 20,18 67.305  -180 0 -14343 0 1 R,0,0,0

3 Palettaz 219.014 2018 87.305  -180 0 14343 0 1 R0,0,0

4 paletta3 288.454  -60.38  87.305 -180 0 -14343 0 1 R,0,0,1 “ H

S palettad 219.014  60.38  87.305 180 0 14243 0 1 R,0,0,0 Q

6 FillingNear 103.423 -376.38 147.225 -180 0 110595 0 1 L,0,0 1 = Frame

7 Filling 26,303 -376.38 147.225  -180 0 110595 0 1 1,0,0,1 %

8 ToConvi 267.334 231942 139.545  -180 0 -143.43 0 1 R,0,0,0 o 1

9 Pickup -67.272 388.562 104.546  -180 0 132357 0 1 L,0,00 Iy §

Az iRProgramer feliiletén keresztiil tudjuk a robotot mozgatni, tudunk programot irni, az
elkészitett programot futtatni és megallitani, futtatds kozben a sebességet valtoztatni, a
regiszterek allasat figyelemmel kisérni, stb.
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A robot mozgatisa a Touch Jog és Jog Panel opcidkon keresztiil megjelend oldalakon
lehetséges. A Touch Jog ablakon vizualizalva van a robot és tobb mddszer szerint tudjuk a
mozgatas elvégezni. A Jog Panel-en a Teach Pendant-tel megegyez6 gombok jelennek meg,
amelyek a mozgatasra szolgalnak.

A Touch Jog ablak:

& iRProgrammer - Intemet Explorer = =] X
€ nt://192.168.1.100:3080/fr/jcgtp/irprog stm

TPIF-137 TP: 192.168.1.200 interactive |

PROG1 LINE 14 AUTO RUNNING] Logout

Bl Touch Jog

Cartesian Rotate Joint Joint Ext Axes
(X,Y,2) (W,P,R) (31~13) (34~36) (EX1~EX3)

¥ Teaching
Editor

Vi

» Register
Reset

¥ Jogging 2
Touch Jog
Slow
Jog Panel
a
» Status B
Medium
> Utility
“dr
Fast
A Jog Panel:
& iRProgrammer - Intemet Explorer — =] %

@ nitpy/192.168.1.100:3080/frhvjcgtp/iprog.sim

TPIF-137 TP: 192.168.1.200 interactive |
PROG1 LINE 14 AUTO RUNNINGRIe/ gty

Bl Remote Jog in Auto Mode

» Setup

(1) J1)

+19 +
MH

¥ Teaching

HOI

g
]

Editor

(J3) {33)

» Register

¥ Jogging (74)

{74)
Touch Jog

(J5) (J5)

' | ' A K .
bl EET R R RG] EES
+
&

Jog Panel
» Status (J6) {J6)

(J7) (37)

B DIEEE

» Utility

Il
+ + +
l.l l!

J8) {78)
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A mozgatas tOrténhet tobb koordinatarendszer szerint. A JOINT koordinatarendszer
csuklonkénti mozgatast tesz lehetévé. Ebben az esetben példaul a +J1 gomb pozitiv irdnyban
mozgatja az elsé csuklot, a -J1 pedig negativ iranyba.

A tobbi koordinatarendszernél az elsé harom sor gomb segitségével (J1-J3) az X, Y és Z mentén
végziink haladé mozgast, mig a kdvetkezd harom sor (J4-J6) forgd mozgést tesz lehetové a
harom tengely koril. A  koordinatarendszerek pozicidjukban  kiillonboznek. A
vilagkoordinatarendszernél (WORLD) a robot alapjanal felvett koordinatarendszer szerint
mozgunk, mig példiul TOOL koordinatarendszer esetén a szerszam alapjan felvett
koordinatarendszer szerint torténik a mozgas.

A USER koordinatarendszereket (UFrame) a felhaszndld Onalldoan hatarozza meg. Ilyen
koordinatarendszerekb6l maximum 9 definidlhatd. Ha nincs definidlva egy ilyen
koordinatarendszer sem, akkor a robot a WORLD koordinatarendszert fogja alkalmazni.

A koordinatarendszerek kozott a COORD gomb megnyomasaval tudunk valtani.

Az UFrame-ek definidlasa a Setup/Frame/UFrame ponton keresztiil megjelend ablakon
lehetséges.

@ iRProgrammer - Intemet Explorer - v

& nttey/192.168.1.100:30804rh/jcatp/irprog.stm

TPIF-137 TP: 192.168.1.200 interactive |
PROG1 LINE 14 AUTO RUNNINGRIEIZ{|

il SETUP Frames

~
" - User Frame / Direct Entry 1/9
x Ty i
i o.o 0.0 0.0 [ 1
2 00 00 0.0 )
: 00 oo ool :
ane 4 0.0 0.0 0.0 [ 1
5 0.0 0.0 0.0 [ 1
s 90 ne oot 1
— 7 0.0 0.0 0.0 [ 1
& 00 00 00T 1
5 oo o0 o001 ]
Active UFRAME $MNUFRAMENUM[1] = 0
DETAIL [OTHER | Cl R SETIND

DCs

<

A Position Register (PR) egy valtozdokat tartalmazé memdoria, amelybe a pozicidk és offsetek
helyezhetdk.

A poziciok megadadsa torténhet az értékek manualis megadasaval, vagy a robot adott
megnyomni, majd a [Type]-nal Position Reg-et kell beallitani, és végiil kivalasztani a regisztert
amelybe a pozicidt szeretnénk menteni. A webes interfész esetén a kovetkezé ablakon
figyelhetdek a regiszterek értékei:
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& iRProgrammer - Intemet Explorer
@ itip://192.168.0.100:3080/frvjegtp/irprog.stm

TPIF-137 TP: 192.168.1.200 interactive |
PROG1 LINE 14 AUTO RUNNINGRIS Y]

A

Program Setup

II| s
>

General Setup

DCS

¥ Teaching
No ‘Commaent
¥ Register PR[1]
Numeric Register
PR[2]
Position Register
PR3]
Pallet Register
PR[4]
Vision Register
¥ Jogging F2E]
Touch Jog b
Jog Panel PRI7]
Current Position PR[O]
Error Status PR10]
1/0
_-
» Utility

1-20p1/100p1

UF ur
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3 PLC-S VEZERLES

A megvalositott oktatorendszerben a vezérlést PLC végzi, amely digitalis I/O-k segitségével
kommunikal a robot vezérldjével.

3.1 ALKALMAZOTT PLC ADATAI

A technologia vezérlése egy Siemens S7-1214C PLC segitségével torténik, melyhez két /O
bovitdé modul, egy SM1223 DI16/DO16 és egy SM1221 DIS, lett hozzaillesztve.

3.1.1 SIEMENS S7-1214C

Az alkalmazott PLC 100kB program memoriaval rendelkezik, illetve a kdvetkez6 I/0-kkal:
e 14 digitalis bemenet — 24VDC,
e 10 digitalis kimenet — 24VDC,
e anal6g bemenet — 0-10VDC.

Az S7-1200-as PLC csaladjanak felépitése:

SIEMENS
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A vez¢rld részei:
1. Tépcsatlakozd
Memoriakartya-nyilas a felso ajto alatt
Eltavolithato felhasznaloi kabelcsatlakozok (az ajtdo mogott)
Allapotjelzd LED-ek az 1/0-knak
PROFINET csatlakozo

a bk N

A CPU lehetdséget nytjt PROFINET halozaton keresztiili kommunikaciéra a PROFINET
porton keresztiil. Tovabbi modulok is rendelkezésre allnak amelyek lehetévé teszik a
kommunikéciot PROFIBUS, GRPS, RS485 vagy RS232 halozatokon keresztiil.

Méret 110 x 100 x 75 mm
Jelmodul bévités 8
Kommunikaciés modul 3

bovités

Nagysebességii 6
szamlalo

Impulzus kimenet 4
Impulzus bemenetek 14
PROFINET 1 Ethernet kommunikacios port
HMI eszkozok 3
Matematikai 2,3us/utasitas
végrehajtasi sebesség

valos szamokkal

Boolean végrehajtasi 0,8ps/utasitas
sebesség

Az S7-1200 csalad altal tamogatott blokkok, 1d6zit6k és szamlalok:

Blokkok

Tipus OB, FB, FC, DB

Méret 64kB

Mennyiség Osszesen 1024 blokkig

FB-k, FC-k ¢és DB-k 1-t61 65535-ig
cimtartomanya

Monitorozas 2 kod blokk allapota figyelhetd egyszerre
Idézitok

Tipus IEC

Mennyiség Csak a memoria mérete alapjan limitalva
Térolas Struktura a DB-ben, 16byte iddéziténként
Szamlalok
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Tipus IEC
Mennyiség Csak a memoria mérete alapjan limitalva
Tarolas Strukttira a DB-ben, a méret a szamlalas tipusatol fiigg

e Sint, USInt: 3byte
e Int, UInt: 6byte
e Dint, UDInt: 12byte

Technikai adatok:

Tapfesziiltség 24VDC (20,4V - 28,8V)
120/230 VAC (85V-t6l 264V-ig, 47Hz-t61 63Hz-1Q)
Forditott fesziiltség Igen
védelem
Belso biztositék 3A, 250V
(felhasznalo altal nem
cserélheto)
Digitalis Bemenetek
Digitalis bemenetek 14
Bemeneti fesziiltség 24VDC

,»07 jel =5V ImA-nal
»17jel — 15V 2,5mA-nal

Bemeneti aram

,0” jel —maximum 1mA
,»17 jel —minimum 2,5mA, tipikusan 4mA

Kabelhossz arnyékolt — max. 500m
nem arnyékolt — max. 300m
Kimenetek
Digitélis kiemenetek 10
Kimeneti fesziiltség 24VDC
,»0” jel —max. 0,1V 10kQ terhelés esetén
»17 jel —min. 20V

Kimeneti dram

,»17 jel — maximum 0,5A
,07 jel — maximum 10pA

Kabelhossz

arnyékolt — max. 500m
nem arnyékolt — max. 150m

Analog bemenetek

Analdg bemenetek 2

Tartoméany 0-10V

Rezoltcio 10bit

Kébelhossz 100m arnyékolt (csavart €rpar)
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Diagnosztika és allapot informaciok

Alarm Igen

LED-es indikator Igen
bemeneteknek

LED-es indikator Igen
kimeneteknek

Védelem P20
Kornyezeti feltételek

Kornyezeti homérséklet Miikodési: -20°C-t61 60°C-ig

Tarolasi, szallitasi: -40°C-tol 70°C-ig
Hoémérsékletvaltozas: max. 3°C/perc

Relativ paratartalom max. 95% (25°C esetén)
Méret 110 x 100 X 75 mm
Tomeg 4159-475g (tipustol fiiggden)

3.1.2 BOVIiTO MODULOK
Az SM1223 DI116/D0O16 modul:

Tapfesziiltség 24VDC (20,4V —28,8V)
Bemenetek

Digitalis bemenetek 16 (2 csoportban)
Bemeneti fesziiltség 24VDC

»07 jel =5V 1ImA-nal
»17jel — 15V 2,5mA-nal

Bemeneti aram ,»0” jel — maximum 1mA
17 jel — minimum 2,5mA, tipikusan 4mA
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Kabelhossz

arnyékolt — max. 500m
nem arnyékolt — max. 300m

Kimenetek

Digitalis kiemenetek

16 (1 csoportban)

Kimeneti fesziiltség

24VDC
,0” jel —max. 0,1V 10kQ terhelés esetén
,»17 jel —min. 20V

Kimeneti dram

,»17 jel — maximum 0,5A
,0” jel — maximum 10pA

Kébelhossz arnyékolt — max. 500m
nem arnyékolt — max. 150m

Diagnosztika és allapot informaciok

Alarm Igen

LED-es indikéator Igen

bemeneteknek

LED-es indikéator Igen

kimeneteknek

Védelem IP20

Kornyezeti feltételek

Kornyezeti hdmérséklet

Miikodési: -20°C-t6l 60°C-ig
Tarolasi, szallitasi: -40°C-t6l 70°C-ig
Hoémérsékletvaltozas: max. 3°C/perc

Relativ paratartalom

max. 95% (25°C esetén)

Meéret

70 x 100 X 75 mm

Tomeg

310g

Az SM1221 DI8 modul:
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Tapfesziiltség 24VDC (20,4V - 28,8V)
Bemenetek

Digitalis bemenetek 8 (2 csoportban)
Bemeneti fesziiltség 24VDC

,0” jel — 5V 1mA-nal
17 jel — 15V 2,5mA-nal

Bemeneti aram

,»0” jel — maximum 1mA
17 jel — minimum 2,5mA, tipikusan 4mA

Kébelhossz arnyékolt — max. 500m
nem arnyékolt — max. 300m

Diagnosztika és allapot informaciok

Alarm Igen

LED-es indikéator Igen

bemeneteknek

Védelem IP20

Kornyezeti feltételek

Kornyezeti hdmérséklet

Miikodési: -20°C-tol 60°C-ig
Tarolasi, szallitasi: -40°C-t6] 70°C-ig
Hoémérsékletvaltozas: max. 3°C/perc

Relativ paratartalom

max. 95% (25°C esetén)

Meéret

40 x 100 X 75 mm

Tomeg

170g
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4 SZENZORTECHNIKAI ELEMEK

4.1 SZENZOROK

A mechatronikai rendszerekben névekvé mennyiségben hasznalnak elektronikusan miikodo
binaris érzékeldket.

A mozg6 alkatrészek kiesésével az elektronikus érzékelok magasabb élettartamot és
megbizhatosagot érnek el. Ezen kiviil a kapcsolasi pont sokkal precizebben €s egyszeriibben
beallithato.

411 SZENZOR FOGALMA

A szenzorok olyan eszk6zok, amely valamely természeti mennyiséget, tulajdonsagot, vagy
feltételt a vezérlés, szabalyzas, kijelzés szamara konnyebben értelmezhetd, hasznalhaté jellg,
altalaban fesziiltséggé alakitanak. A megfigyelt jel lehet fizikai, kémiai, bioldgiai, technoldgiai
jellegli. A szenzorok az automatizalasban az emberi érzékszervek feladatat latjak el. Az
eloéallitott jel igény szerint tovabbithato, erdsithetd, sziirhetd, és feldolgozhato.

A szenzorok altalanos funkcionalis modelljét mutatja az dbra.

A szenzorok funkciondlis modellje:

o Mérendd £

mennyiség .

Kimend jel
Zavard
ﬁ ﬁ ﬁ hatasok

Az 4bran @ jeldli a mérendd mennyiséget, az E jeloli a szenzor kimeneti jelét, amennyiben

aktiv szenzorrdl beszéliink, a kimeneti jel energidja a mérendd rendszerbdl szdrmazik, passziv
esetben a sziikséges energia egy kiils6 rendszerbdl kertil betaplaléasra, ezt jelzi a szaggatottan
jelolt P teljesitmény.

Idedlis szenzorok esetén a mért mennyiség, ¢és a kapott jel kdlcsondsen megfeleltethetd
egymasnak, azonban ez a valdsagban teljes pontossdggal nem biztosithatd, mivel a kimeneti
jelre kiilonb6z6 zavard hatasok is befolyéassal vannak.

Zavard hatas lehet példaul a hémérséklet, elektroméagneses sugarzas, de akar a tapellatas
ingadozésa is pontatlan eredményekhez vezethet. A szenzorok pontossagat miikodési elviiktol,
valamint kialakitasuktol fiiggden mas, és mas zavaro hatdsok befolyasoljak, kivalasztasuk soran
fontos szempont, hogy olyan érzékel6t valasszunk, amelyre a beépitési kornyezetben fellépd
hatasok minél kisebb befolyéssal vannak.
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4.1.2 FONTOSABB MUSZAKI JELLEMZOK

A mérndki gyakorlatban a szenzorok kivalasztasanak elsddleges szempontjai az érzékelok
miiszaki paraméterei, ezek értelmezése a hatékony munka alapfeltétele. Egy adott érzékeld-
valasztasi dontés meghozasakor lehetetlen lenne a valasztasi lehetdségeket az 6sszes miiszaki
paraméter szerint Osszehasonlitani, ezért altalaban a dontéshozasban csak a legfontosabbak
jatszanak szerepet. Ennek kijelolése a tervezOmérnok feladata.

ATVITELI KARAKTERISZTIKA

A szenzorok karakterisztikdja alatt azt a meghatarozott kapcsolatot, fliggvényt értjiik, amely a
bemend mennyiség fliggvényében adja meg a kimeneti jel értékét, elhanyagolva a tranziens
jelenségeket. A 3. dbra néhany karakterisztika tipust mutat be.

A szenzorok kiilonboz6 jelatviteli gorbéi, a.) idealis linearis, b.) valds, adott szakaszon linearis,
c.) komparator, d.) hiszterézises komparator, e.) ablakkomparator, f.) [épcsds karakterisztika.

A
E E E
> >
® o )
a) b.) c.)
A A
E E E
p ]
I
» > '
¢ ¢ ®
d.) e) f)

Az idedlis karakterisztikarol megoszlanak a vélemények, a legtobb forrds a linearis
fliggvénykapcsolatot tartja idedlisnak, azonban léteznek olyan esetek, amikor sziikség lehet pl.
négyzetes, vagy logaritmikus kapcsolatra is. (a logaritmikus karakterisztikdt az emberi
érzékelés logaritmikus jellege indokolja)

Ezen idealis fiiggvénykapcsolatok a valdosagban nem megvalosithatok a kiillonbozé zavard
hatasokbol adoddan. A tervezd feladata, hogy olyan érzékeldt valasszon, amely a kivant
karakterisztikat a legkisebb hibaval kozeliti, vagy adott érzékelét olyan tartoményon
lizemeltesse, amely megfelelden kozeliti a karakterisztikat. Szintén fontos kiilonbség, hogy a
valosagos karakterisztikdk altalaban feliilrdl, €és alulrdl is korlatosak, mivel a valos fizikai
eszkoz altal kezelhet6 tartomany is véges.

Az atviteli karakterisztikak mérések segitségével hatdrozhatok meg. A mérési eredményeket a
konnyebb hasznélhatosag érdekében feldolgozzak, majd matematikai fiiggvényekkel irjak le.
Léteznek a klasszikus folyamatos fliggvényekkel kozelithetd jelleggorbék, de akadnak olyan
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szakadassal rendelkezd karakterisztikak is, amelyek csak a modern matematikai eszkdzokkel
irhatok le.

ERZEKENYSEG

A szenzorok érzékenysége alatt egy aranyszamot értiink, meghatdrozasakor a kimeneti jel
valtozasat hasonlitjuk a bemeneti jel egységnyi valtozasahoz. Ez az érték egy adott
karakterisztika pontban, a pontbéli érint6. Ebbdl adéddan kimondhatd, hogy a szenzorok
érzékenysége is a mérési tartomany fiiggvénye.

MERESI TARTOMANY

Az érzékel6k mukddését rengeteg tényezd befolydsolhatja, igy az altaluk mért mennyiségek
kiilonboz6 kornyezeti feltételek mellett kiilonbozo értékekre adodnak.

Teljesen pontos eredményeket sosem lesziink képesek elérni, azonban mindig torekedni kell a
fellépd hibak mértékének korlatozasara. Ennek érdekében a kataldgusok minden szenzor esetén
megadjak azt a szenzorra jellemzé kornyezeti tartomanyt, amelyben a karakterisztika jo
kozelitéssel a megadott gorbe alapjan alakul. Ilyen adatok lehetnek, pl. a kornyezeti
hémérséklet, nyomas, paratartalom stb.

Sok érzékeld esetén beszélhetiink alulterhelési tartomanyrol, ebben az intervallumban a mért
mennyiség olyan kis értékeket vesz fel, amivel 6sszemérhetd a szenzor pontatlansaga, emiatt a
szenzor ebben a tartomanyban valé miikodtetése nem ajanlott. Beszélhetiink még talterhelési
tartomanyrol is, itt a mérendd mennyiség olyan nagy, amely mar elérheti a szenzor telitddési
hatarat, szélsGségesen nagy érték esetén akar kart tehet a mérGelemben, emiatt a fellépd
pontatlan mérési eredmények mellett, a mérdberendezés veszélyeztetése is indokolja a
tartomany elkeriilését.

Egy hOmérséklet, és pdaratartalom mérd szenzor mérési tartomanya, kiilon feltiintetve a
tartomanyt, ahol mar a pontos mitkodés nem garantalt, viszont biztonsagos tarolasra alkalmas:

A

N
o

=100

S 80

5
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PONTOSSAG, KARAKTERISZTIKA HIBAK

A szenzorok a katalogusban meghatarozott miikodésiikhoz képest eltérd mérési értékeket
szolgéaltatnak, ezeket a pontatlansdgokat az alabbi jelentésebb kategoéridkba sorolhatjuk.
Hiszterézis hiba: amikor a szenzor egy adott értéket feliilrél csokkenve kozelitd, valamint
alulrél novekedve kozelité bemeneti értékre eltérd kimeneti értéket ad.

Ismétlési hiba: amikor egy érzékeld ugyanazt a bemeneti értéket, ugyanabbol az iranybol
elérve eltérd kimeneti értéket produkal.

Alakhiba: amikor a szenzor karakterisztikaja stabilan eltér a kataldgusban megadott értéktol.
Kiszashiba: errdl a hibatipusrdl akkor beszélhetiink, amikor egy adott bemeneti értékre kiadott
kimeneti jel az id6 eldrehaladtaval véltozik. Ekkor fontos adat a kiiszasi jelenségre jellemzd
hosszl tava nullpont eltol6das, mellyel a pontatlansag, akar programozottan korrigalhato.

KORNYEZETI HATASOK

Nem elhanyagolhato, hogy a kornyezet kiilonboz6 paramétereinek valtozasa is komoly hatéssal
lehet az érzékeld altal kibocsajtott jellel, ezért az érzékeld valasztas soran kiilon figyelmet kell
forditani, hogy a kivalasztott szenzort kornyezetben jelenlévd jelentdsen ingadozé allapotjelzék
ne befolyasoljak, amennyiben mégis ilyen szenzor keriil kivélasztasra biztositani kell a jel
szlirését, a hiba korrigalasat.

Egy linearis karakterisztika legjellemzdbb hibai:

YA

RO S AN SR

X’

A fenti dbran lathatd, hogy egy tetszoleges idedlisan mérhetd mennyiségre mekkora mértékii,
¢s milyen jellegii hibak tevodnek.

Az 1-es mez6 az idedlis hibamentes esetben mérhetd érték, ezt a valésagban lehetetlen elérni,
ezt az esetet maximum kozeliteni tudjuk.

A 2-es mez6 a nullpont eltolodasi hiba, ennek értéke nem fiiggvénye az érzékeld bemenetének,
a teljes mérési tartomanyon allando értéki, korrigalasa ebbdl adéddan egyszerti.

A 3-as mez6 jelképezi az érzékenységi hibat, amely a bemend jel fiiggvényében valtozik,
korrigéalasa az érzékenység ismeretében szintén konnyen elvégezhetd.

A 4-es mez6 a jelleggorbe hiba, ennek korrigalasa a legnehezebb feladat, mivel a katalogusok
altal megadott elméleti karakterisztika is csupan egy kozelitd érték.
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TURESTARTOMANY

A mérndki alkalmazasban altalaban a szenzorok hibdjat nem tényezdnként, hanem Osszesitett
értékben vessziik figyelembe, ezt nevezzikk a szenzorok tliréstartomanyanak. Ezt vagy
tablazatos formaban bocsajtjak a tervezd rendelkezésére, vagy grafikonos forméban.

Mindkét esetben leolvashato, hogy kiilonbozd kdrnyezeti feltételek esetén mekkora az érzékeld
Osszesitett hibaja. Az alabbi egy ilyen grafikonos formaban megadott érzékeld-tiirésmezdt
mutat.

A tlréstartomany pontos ismerete elOsegiti a géptervezdt, hogy egy mérési adat mennyire
megbizhatd, milyen mértékben tiikkr6zi a valdsadgot. Ez a jellemzd kiemelkedd fontossagu a
pontos automatizmusok megvalositasadban.

Egy multiszenzor tiréstartomanyai:

+25 +10
+2 +8
O 15 2 46
— =
< i1,0 < i4
10,5 +2
+0 +0
40 -20 0 20 40 60 80> * 0 20 40 60 80 100
Hémérséklet [C°] Nedvességtartalom [%]
4.2 MAGNESSEL KAPCSOLT PNEUMATIKUS
KOZELITESKAPCSOLO

Pneumatikus ,,reed kapcsold™:

A pneumatikus kozelitéskapcsold egy 3/2-uthi szelepet tartalmaz, amelyet a magneses tér
kozelitése valt 4t. Miikodtetésekor a pneumatikus kozelitéskapesold pneumatikus jelet ad ki. A
kozelitéskapcsold olyan berendezésekben alkalmazhatd, ahol kozvetleniil a pneumatikus
kimeno jel feldolgozéasara van sziikség. Egy allando méagnes pneumatikus tutszelepet kapcsol,
az ¢érzékeld alacsony nyomasu pneumatikus jelet ad. Munkahengerre szerelve az érzékeldk
kozott legalabb 50 mm tavolsag legyen.
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4.3 INDUKTIV KOZELITESKAPCSOLOK

Az ¢érzékeld egy nagyfrekvencids rezgdkori oszcillatort tartalmaz, melyre tapfesziiltséget
kapcsolva valtakozdé magneses tér alakul ki. A rezgdkor tekercsét magnesesen szigeteld
burkolatba helyezik, mely az érzékeld aktiv feliiletének iranyabdl nyitott, ezzel meghatarozott
iranyba kiengedve a magneses erdvonalakat.

Induktiv érzékeld és altalanos jelképe:

Pl

|
¢
-
I

Ebbe a magneses térbe fémtestet helyezve az oszcillator rezgése csillapodik, és egy eldre
meghatarozott megszodlalési szintnél, a triggerfokozat dtkapcsol, melynek hatdsara megvaltozik
a kimeneti kapcsolasi allapot is.

Az induktiv kozelités kapcsoloval jol fel lehet ismerni minden villamos vezetdbdl késziilt
alkatrészt, a fémek mellett a grafitot is.

Az induktiv érzékeld miiszaki jellemzoi:

miikodtetd fesziiltség 10...30V

maximalis d&ramerdsség 75 ... 400 mA
kapcsolasi tavolsag 0,8...10 mm
kapcsolasi frekvencia 10 ... 5000 Hz

Az induktiv érzékeld energia-felvétele néhany mikrowatt. Ez az alabbi elényokkel jar:
e Nincs magnesez0 hatasa az érzékelendd fémtargyra
e Nem okoz radidvételi zavarokat
e Nem melegszik az érzékelendd fémtargy

Redukcids tényez6 tablazat:

St 37 acél 1
vOrosréz 0,25...0,4
sargaréz 0,35...0,5
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aluminium 0,35...0,5

krom-nikkel tv. 0,7..09

A kapcsolasi tavolsag fiigg a fémtargy anyaganak elektromos vezetOképességétdl, mivel a
kisebb ellenallas kisebb orvénydram-veszteséget okoz. A névleges kapcsolasi tavolsagot egy
szabvanyos, Imm vastag St37-es acéllemez probatesttel hatarozzdk meg. A lemez négyzet
alaku, oldalhosszsaga vagy az érzékeld aktiv feliiletének atmérdjével, vagy a névleges
kapcsolasi tavolsag haromszorosaval egyenlo.

A két érték kozil a nagyobbat kell figyelembe venni a probatest méretének megvalasztasa
soran. Az acéltol eltérdé anyagoknal ugynevezett redukcios tényezot alkalmazunk.

A redukcios tényez6 megmutatja, hogy az adott fémes vezetohoz tartozé kapcsolasi tdvolsag
hogyan viszonyul az acélnal mérhetd kapcsolasi tavolsaghoz.

A kapcsolasi tavolsagra hatdssal van a tekercs atmérdje (nagyobb atméréju tekercs esetén
nagyobb a kapcsolasi tavolsag), valamint a szkinhatas. Annal erételjesebben érvényesiil minél
nagyobb a frekvencia, vagy az anyag magneses permeabilitdsa illetve elektromos
vezetoképessége.

»Faktor 1-es” és hagyomanyos induktiv érzékeld kapcsolasi tavolsaga:

all metals

St37 onl

SIEF-M12NB-... SIEN-M12NB-...

Vannak olyan induktiv érzékel6k, amelyeknek nagyobb a kapcsolasi tavolsaguk, rdadasul
minden fémes vezetdt azonos tavolsagbol érzékelnek. ,,Faktor 1-es” induktiv érzékeldknek
hivhatjuk Oket.

Az induktiv kozelitéskapcsolo beépitése soran az aktiv zonatdl megfelelden nagy tavolsagban
helyezkedhetnek el a fémtargyak, illetve egy masik induktiv érzékeld. Vannak fémbe szorosan,
szintbe épithetd érzékeldk és szintbe nem épithetd kiviteliiek.

Elobbiek kapcsolasi tavolsdga kisebb, mivel a konstrukcid biztositja, hogy a magneses
erdvonalak csak eldre, a feliiletre merdlegesen 1épjenek ki a beépitett &rnyékolas miatt.
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Szintbe épithetd, illetve szintbe nem é€pithetd induktiv érzékeld beépitése:

D+2x5n
|D D D 3xSn
T
l 3 xSn 2T|SnT; r
0
| |

12. abra:

Az induktiv érzékeldk eldnyei:
e Szennyezddésekre kevésbé érzékenyek.
e A targy szinére kozOmbdsek.
e Nincs holtsav (teljes kozelségbdl is érzékelnek).
e Nem tartalmaznak mozgo alkatrészt.
Hatranyai:
e Kicsi hatotavolsag.
e A madgneses tér zavart okozhat.

Az induktiv érzékelOket gyakran alkalmazzdk fémpalettdk érzékelésére, pneumatikus-

hidraulikus munkahengerek dugattyartidjanak érzékelésére, forgasérzékelésre, forgasirany
érzékelésre stb.

4.3.1 IPARI INDUKTIV SZENZORTIiPUSOK
BALLUF BES0068, BES02K3 induktiv szenzorok méretei és megjelenése:
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BALLUF BES008M induktiv szenzor méretei és megjelenése:

25 Nm 35 Nm
~| T 65,0
| 50,0
140 |
‘ 7/LED
3 B} B} X
= =
—<c 24

Az érzékeldk kozotti 1ényeges kiillonbség a mérési tartomanyuk, ami a BES0068 esetén 4 mm,
a BES02K3 esetén 8 mm, mig a BESO08M esetén egy tetszélegesen programozhato érték. Az
érzékeldk adatlapja a mellékletben megtalalhato.

4.3.2 ALKALMAZASI PELDAK

Kiilonb6zé form4ju induktiv érzékeldk, az érzékelendd munkadarabokhoz igazodd
geometriaval:
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Induktiv ~ érzékelok alkalmazéasi teriiletei, fém fedél érzékelése élelmiszeripari
toltoberendezésnél, induktiv forgasirany érzékelés:

4.4 MAGNESES REED ERZEKELO

Allandé, vagy elektroméagneses tér jelenlétére kapcsolnak. Két, altalaban ferroméagneses anyagi
érintkezével rendelkeznek, melyek néhany tizedmiliméterre helyezkednek el egymastol,
alaphelyzetben nyitottak. Méagneses térben az érintkez6k deformélodnak, zarjak a kapcsolot, a
tér megsziinésével a kapcsolat is megsziinik. Az érintkezdket altaldban egy mindkét végén zart
semleges gazzal tOltott hengerbe helyezik, védve ezzel a paraval, valamint a korrozidval
szemben. Leggyakoribb alkalmazasi teriiletilk a munkahengerek véghelyzetének érzékelése,
ennek érdekében a munkahengerek dugattyjat magnesgytriikkel szerelik.
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Magnetoinduktiv és REED kapcsolo:

’ P Magnetoinduktiv érzékelé
Reed-relé k | rbe:
- apcso'a5| b N kapcsolasi gorbe:
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45 KAPACITIV KOZELITESKAPCSOLOK

Ezen érzékeldk aktiv eleme egy kondenzator, amely egy korong alaku elektrodabol, valamint
az aktiv feliiletet hatarolo, egyik oldalrdl nyitott tokozasbdl all, amely egy elhanyagolhato
rezgdkori kapacitastt RC oszcillatorhoz csatlakozik. Az érzékeld a hatosugaraba keriil6 targyak
hatasara megvaltozik a szenzor kapacitasa. Ennek hatasara kimendjelet kapunk tdle.

A kondenzétor egy RC-oszcillator része, amely Ggy van méretezve, hogy akkor rezeg be, ha ez
a kapacitasvaltozas bekovetkezik. Mig az induktiv érzékeldkre az amplitidomodulécid
jellemzd, itt a frekvencia valtozik.

Jelentds kiilonbség az induktiv érzékelokkel szemben, hogy a kapacitiv kozelitd kapcsolok nem
csak a magasan vezetOképes anyagokra reagalnak (fémek), hanem ezen kiviil még minden
magas szigetelési allandoval bird szigetel6anyagra is jeleznek (miianyagok, tiveg, keramia,
folyadékok és fa).

Kapacitiv érzékeld és altalanos jelképe:

\
Al
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Akar fém, akar elektromosan szigeteld anyag keriil az aktiv zonéaba, az kapacitasvaltozast okoz.
Folyékony, szemcsés és poritott anyagok kimutatasara is alkalmas.
A kapcsolasi tavolsagot befolyasolo tényezok

e A targy (anyag) helyzete, illetve tavolsaga az érzékeltol.

o Az érzékelend6 anyag dielektromos allandoja.

e A targy méretei.

A kapacitiv érzékeld miszaki jellemzoi:

mikddtetd fesziiltség 10..30V
maximalis &ramerdsség 500 mA
kapcsolasi tavolsag 5..20mm
kapcsolasi frekvencia max. 300 Hz

A legtobb kapacitiv érzékel6én talalhato egy potenciométer, amelynek ha egy elektromosan nem
vezetd anyagu objektum kertil az aktiv zondba, a kapacitas a dielektromos allanddval egyenes,
a tavolsaggal forditott aranyban valtozik.

A legnagyobb kapcsolasi tavolsagot vizfeliilet, illetve foldelt, elektromosan vezetd anyag
esetén kapjuk. Minél kisebb egy nem vezetd anyag dielektromos allando6ja, annal kisebb a
kapcsolasi tavolsag segitségével allitani lehet a szenzor érzékenységét. Ez lehetové teszi
bizonyos anyagok detektalasanak elfojtasat.

fgy pl. lehetévé valik a folyadékszint valtozdsanak érzékelése vizes oldatok esetén egy
miianyag tartaly falan keresztiil.

A kapacitiv érzékeldk igen érzékenyek a szennyezddésekre, vizre. Nedves kornyezetben zavart
okozhat a lecsapddo péra. Vékony (nem fém) falon keresztiil is érzékel (s <4 mm), ha az anyag
legalabb 4-szeres dielektromos alland6ja, mint a fal anyaga.

Fémek érzékelésére altaldban az induktiv érzékeloket hasznaljak kedvezdbb éaruk és a
szennyezésekkel szembeni érzéketlenségiik miatt. Nem fémek esetén gyakoribb az optikai
érzékeldk hasznalata.
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4.5.1 IPARI KAPACITIV SZENZORTIPUSOK
BALLUF BCS00PJ kapacitiv szenzor méretei ¢s megjelenése:
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BALLUF BMF0022 kapacitiv szenzor méretei €és megjelenése:
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A kapacitiv kozelitéskapcsolok is késziilnek szintbe épithetd és szintbe nem épithetd
valtozatban.

452 ALKALMAZASI PELDAK

Folyadékszint érzékelés:
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Doboz tartalmanak ellendrzése:

4.6 OPTIKAI ERZEKELOK

A kialakitott rendszerben a tégelyek és a korongok érzékelésére, illetve a szinfelismerésre is
optikai szenzorok keriiltek felhasznalasra.
Ezen szenzorok pulzald fényt sugéroznak az emberi szem altal nem lathatd tartomanyban, a
kibocsajtott kotegelt fénycsova visszasugarzodik az érzékelendd test feliiletérdl. Szinte minden
anyagot képesek érzékelni, hiszen megszolalasuk feltétele egy megfeleld pozicidban megjelend
feliilet.
Az optikai kozelité kapcsolok optikai és elektronikus eszkozoket hasznalnak az objektum
felismerésére. Ehhez 4ltalaban voros vagy infravoros fényt hasznéalnak fel. Kiilonosen alkalmas
forrasok a vorés és infravords fényhez a félvezetd fénydiodak (LED-ek). Kicsik és erdsek,
hosszu ¢€lettartamtiak és konnyen modulélhatoak.
Vevo elemekként fotodiddakat vagy foto tranzisztorokat alkalmaznak. A vords fény eldnye,
hogy a felhasznalt kozelitd kapcsolok bedllitdsanal az optikai tengelyek szabad szemmel
felismerhetdek.
Tovabba a polimer fényvezetdk csillapitdsa ebben a hulldmhossz tartomanyban viszonylag
kicsi. Infravords fényt ott célszerli alkalmazni, ahol nagyobb fényerdre van sziikség, nagyobb
tavolsag athidalasa a cél.
Infravoros fény esetén a kornyezetbdl szarmazo zavar6 fények hatasa csekélyebb.
A kornyezetbdl szarmazo fények zavar6 hatasanak kikiiszobolése, csokkentése érdekében az
optikai jelet modulaljak. A vevd (egy utas fénykapu kivételével) az ado iitemével dssze van
hangolva. Infra érzékeldk esetében tovabbi javuldst érnek el fényszlirék alkalmazasaval.
Vannak olyan optikai érzékeldk, amelyek lézerfénnyel mitkddnek. Az optikai érzékeldket
tavolsdgmérésre, szinfelismerésre is hasznalhatjuk.
Haromféle optikai kozelitd kapcsolot kiilonboztetiink meg:

e Egy utas optikai érzékeld (infra sorompd)

e Tiikorreflexios optikai érzékeld

e Targyreflexios optikai érzékeldt
Az optikai érzékeld és altalanos jelképe a kovetkezd abran lathato:
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Az egy utas fénysorompo6t két részre bonthatjuk, egy ado, és egy vevOegységre, klasszikus
fénysorompok esetén ezek egymdéssal szemben helyezkednek el, a kibocsajtott jel
alaphelyzetben a vevdegységen detektalodik. Amint test keriil a két egység kozé, elallja a fény
utjat, és a vevoegység nem érzékel jelet, ekkor fog a szenzor kapcsolni. Ebben az elrendezésben
az el6z6 szenzorokkal szemben a vezérlés a jel hianyéra fog reagélni.

Egy utas fénysoromp¢ elrendezés:

T4 | O] CEH T ]

Szintén népszerii elrendezési lehetdség a reflexios fényérzékelés, itt az add, és a vevoegység
egymas alatt helyezkedik el, veliik szemben pedig egy prizma veri vissza az ado jelét a vevore.
Amint test keriil az elrendezésbe a testrdl visszaverddd fénysugarak a kozelségbdl adodoan mar
nem a vevon detektalddnak, hanem kitérnek.

Tiikorreflexios fénykapu:

—§>Id S (

Lehetdség van arra is, hogy az el6zd esetet alkalmazzuk visszaverd test nélkiil, ekkor az
érzékeld alaphelyzetben nem ad majd jelet, csak akkor, ha megfeleld tavolsagra a fénysugar
utjaba keriil egy test, melyrdl visszaverddik a vevéegységbe.

Targyreflexios fénykapu:

+
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SOTETRE KAPCSOLO

A sotétre kapcsold funkcio azt jelenti, hogy akkor ad kimendjelet, ha nem jut fény a vevébe. Ez
nyitd funkcionak felel meg (NC — normally closed). Targyreflexiosnal ez azt jelenti, hogy az
érzékeld elott nincs objektum. Tiikorreflexids és egy utas érzékelonél pedig megszakitja az
érzékelendo targy a fénysugarat.

VILAGOSRA KAPCSOLO

A viladgosra kapcsol6 funkcio azt jelenti, hogy akkor ad kimendjelet, ha fény jut a vevébe. Ez a
zar6 funkcionak felel meg (NO — normally open). Targyreflexidsnal ez azt jelenti, hogy az
érzékeld eldtt van objektum, tiikkorreflexiods €s egy utas érzékelonél pedig nem szakitja meg az
érzékelendo targy a fénysugarat.

MUKODESI TARTALEK

A miikodési tartalék a szenzorra érkezd fénymennyiség és a kimendjel megvaltoztatasahoz
minimalisan sziikséges fénymennyiség hanyadosa.

A késziilékek egy részében van egy masodik LED (zold), amelyik vilagit, ha a rendelkezésre
allo hatotavolsag 80%-ban ki van hasznalva.

A késziilékek masik részében a sarga LED villog, vagy vilagit egy kiegészité vorés LED, ha
nincs elegendd miikodési tartalék. Egyuttal tehat jelzi, hogy nem iizembiztos az allapot.

HATOTAVOLSAG

A megadott hatotavolsag a maximalisan kihasznalhato tavolsag az ado és a vevd kozott (egyutas
fénysorompo6). Ekkor a potenciométer MAX allasban kell, hogy legyen és a tiikorreflexios
érzékeldnél a megadott reflektort kell alkalmazni. Ha az adatlapban nincs masként megadva, a
targyreflexios fényérzékelok hatotavolsagat a Kodak sziirke kartyaval (90% sziirke) mint
referenciaval szamitjak.

SORBA RENDEZES

Az optoelektronikus érzékeloknek nem szabad egymast befolydsolni. Emiatt a késziilekek
kozott egy minimalis tdvolsagot kell hagyni. Ez alapvetden a beallitott érzékenységtdl fiigg. A
fényvezetds késziilekeknél a fényvezetd tipusa is erdsen befolyasolja a sziikséges tavolsagot.
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4.6.1 ALKALMAZASI PELDAK

TARGYREFLEXIOS OPTIKAI ERZEKELO ALKALMAZASI PELDA

Targyreflexids optikai érzékeld:

Az adot és a vevOt egymas mellé helyezik el, egy késziilékbe épitik be. Amennyiben a
fénynyalab taldlkozik egy fényvisszaverd targgyal, Uigy az visszaverddik a vevohoz, és az
érzékeld kimenete kapcsol.

A fénykapcsold alapmiikodésébol kifolydlag csak akkor hasznalhatd, ha a felismerendd
munkadarab, ill. géprész magas fényvisszaverd képességgel rendelkezik (pl. fémes feliilet,
vilagos festés).

A targyreflexios optikai érzékeldt a fényes hattér megzavarhatja. Ha mas modon nem tudjuk
ezt kikiiszobolni, akkor hattérelnyomasos késziiléket kell alkalmazni.

A targyreflexids optikai érzékeld eldnyeihez tartozik, hogy csak az érzékelendd targy egyik
oldalahoz kell felszerelni, nincs sziikség fényvisszaverdre, egyszeriien iranyba lehet allitani. A
széles latoterli valtozatot kivéve holt savval rendelkezik, nem latja az érzékelendd targyat, ha
tul kozel van az érzékel6hoz.

A rogzitett fokusza valtozatot apro targyak érzékelésére hasznaljuk. Az érzékelendd targynak
pontos helyen kell elhelyezkednie.

TUKORREFLEXIOS OPTIKAI ERZEKELO ALKALMAZASI PELDA

Az adot és a vevOt egymads mellé helyezik el, egy késziilekbe épitik be. A tiikrot (prizmat) gy
szerelik, hogy az adobol kibocsatott fénynyalabot teljes egészében a vevore reflektalja vissza.
A fénynyalab megszakitasakor a kimenet kapcsol.

Tiikorreflexios optikai érzékeld:
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Fényes, tiikkr6z0 targyak érzékeléséhez polar sziirds valtozatot hasznalunk. A polarizacids sziird
megfeleld beépitésével az érzékeld csak a specialis reflektorok altal visszavert fényre miikodik.
A tiikorreflexios optikai érzékeld beépitésekor eldszor a késziiléket kell a kivant helyre vinni
¢s felszerelni. Majd a reflektort kell vele szemben elhelyezni és tigy kell takarni, hogy csak a
kozepe (a feliilet 25%-a) maradjon szabadon.

Az érzékenységet tigy kell bedllitani, hogy biztonsagosan kapcsoljon. Ezutan el kell tavolitani
a reflektor boritasat.

EGY UTAS FENYSOROMPO ALKALMAZASI PELDA

Egy utas optikai érzékeld:

34. abra:

Az egy utas fénysorompok egymastdl elvalasztott ado-, és veviegységekbdl allnak. Az elemek
ugy vannak szerelve, hogy az ad6 kozvetlentil a vevore vilagit. A fénynyalab megszakitasaval
a kimenet kapcsol.

Az egy utas fénysorompod addja teszt bemenettel is rendelkezhet. Ezen a bemeneten keresztiil
lehet az add fényét be- illetve kikapcsolni. A teszt bemenet periodikus muikodtetésével és a
vevo reagalasanak megfeleld kiértékelésével hatékonyan lehet ellendrizni a fénysorompot.

Az egy utas optikai érzékeld rendelkezik a legnagyobb érzékelési tavolsaggal, a legnagyobb
miikodési tartalékkal. Igy a szennyezddésekre a legkevésbé érzékeny. Beépitése viszont
koltségesebb, mivel két késziiléket kell beépiteni, ezért kétszeres huzalozast igényel.

Atlatszo targyakhoz nem hasznalhatd, viszont a tiikroz6dés nem befolyasolja, fényes
targyakhoz is megbizhatoan alkalmazhat6. Vékony targyakon, pl. papiron kozelrdl atlat.

4.6.2 TPARI OPTIKAI SZENZORTIPUSOK
BALLUF BOSO1ITN optoszenzor mérete és megjelenése:
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BALLUF BOSO012A, BOS012E szenzorok mérete és megjelenése:
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5 HAJTASTECHNIKAI ELEMEK

Az elektropneumatikus berendezések épitdelemei az utébbi idoben sokat fejlodtek. Szamos 1)
termék jelent meg a piacon. Ezek a fejlesztések a jovoben is tovabb fognak erdsodni.

A fejlesztés legfontosabb célkitiizései:
e az elektropneumatikus berendezés 0sszkoltségének csokkentése,
e ateljesitményadatok javitasa,

e 1j felhasznalési teriiletek megnyitésa.

Koltségesokkentés

Az elektropneumatikus berendezés 6sszkoltségét sok tényezd befolyasolja. Ennek megfeleléen
a koltségesokkentési lehetoségek is sokoldaluak. A modern elektropneumatikus berendezések
koltségesokkentése elsdsorban a tervezési-, szerelési-, lizembe helyezési és karbantartasi
koltségek csokkentésében rejlik.

Néhany példa a koltségesokkentés mddozataira:
o Akésziilékszam csokkentése. Tobb funkcid integraldsa egy épitdelembe.
e Az energiakoltség csokkentése. Csokkentett stiritett levegd felhasznalas.
e Ahuzalozas, csovezés csokkentése.
e Kisebb kapcsoloszekrények hasznalata, a kapcsoloszekrények elhagyasa.
e Akarbantartasi koltségek csokkentése.
e Egyszerlibb szerelés, bontas.
e Meghosszabbitott élettartam, magasabb megbizhatdosag.

e Egyszerlsitett programozas, dokumentalas, elemkivalasztas.

A teljesitményadatok javitasa:
e Aziitemiddk leroviditése a sebességek novelésével.
e Asuly és a beépitési tér csokkentése.
o Kiegészitd funkciok integraldsa, mint pl. vezetékek, utmérd rendszerek.

A pneumatika uj felhasznalasi teriileteinek feltardsa

Azokat az alkalmazasokat, melyeknél sebességeket, pozicionalasokat és erdket folyamatosan
villamos vezérlés iranyit és felligyel, tobbnyire villamos és hidraulikus meghajtasokkal
valositottak meg.

Az olcsé aranyos szelepek €s nyomadsérzékelOk kifejlesztésével ma megengedhetd, hogy
szamos felhasznalasnal pneumatikus hajtassal dolgozzunk.

Ezaltal a pneumatika szdmara Uj teriiletek nyilnak. Ez a teriilet ugyan kisebb, mint a
hagyomanyos elektropneumatikus alkalmazasoké, de er6s novekedést mutat. Ugyanakkor a
villamos hajtasok is szerves elemei maradnak az elektropneumatikus berendezéseknek és azok
is tovabb fejlédnek.
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51 KORSZERU PNEUMATIKUS HAJTASOK

A szabvanyhengerek mellett — melyek koltségkimélo, sokoldaltian alkalmazhatdé munkavégzo
elemekként megtartjak jelentOségiiket — a specialis hengerek is egyre erdsodo jelentéséggel
birnak. Ezen meghajtasok hasznalataval kiilonb6z6 kiegészitd elemek, mint pl. vezetékek,
tartoelemek, gyakran a hengerhazra vannak felszerelve. Ebbdl olyan elényok szarmaznak, mint
kisebb beépitési tér és kisebb mozgatott tomeg.

Az alacsonyabb tervezési-, anyag-, ¢s szerelési raforditas egy érezhetd koltségesokkenéshez
vezet.

5.1.1 TOBBALLASU HENGER

Tobballast munkahenger:
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A modularis felépités elonyei:
e cgyszerl szerelhetdség,
e cgymashoz illesztett meghajtasok és megvezetések,
e integralt energia vezeték, pl. befogdnak vagy elszivonak.

A tobballast hengereket olyan alkalmazasoknal hasznaljak, melyeknél tobb mint két poziciot
kell elérni. Az egyik dugattyarudat ler6gzitik, a masikat a terheléssel kotik Ossze. Négy
kiilonb6z6 poziciot lehet igy elérni, az litkozokre pontosan lehet pozicionalni.

A manipulacids-, és szerelési miiveletekhez gyakran olyan végrehajté elemek hasznélata
sziikséges, melyek akar két vagy harom tengely mentén tudnak mozgast végezni. Korabban
ezen a teriileten a kiilonleges szerkezetek domindltak. Ma mér inkabb olyan szerelési modulokat
hasznalnak, melyeket a felhasznalastol fliggéen lehet varialni.

5.1.2 FORDITO-LINEARIS EGYSEG

Fordito-linearis egység:

A fordito lineéris egységet munkadarabok athelyezéséhez lehet hasznélni. Egyetlen hajtomiiben
egyesiti a linedris €s a forditd mozgasokat. A két mozgast egyenként lehet vezérelni, a két
mozgast egymas utan vagy egymast atfedve (csavarmozgas) lehet végrehajtatni.

A dugattyurad csapagyazasa ugy van kialakitva, hogy munkadarabokat tud felemelni a karjaval
¢s elforgatni. Sziikség esetén a befogdhoz, vagy a szivokoronghoz a dugattyurtd furatan
keresztiil odavezethetik az energiat.

5.1.3 KONTRAKCIOS HENGER

A kontrakci6s henger egy kontrahalodo cs6bdl és a hozza illeszkedd csatlakozo elemekbdl all.
A belsé nyomds hatdsira a csO keresztmetszete kitdgul és ezzel huzéerd, valamint a csé

43



hossziranyaban egy kontrakcios mozgas keletkezik.
Kontrakcids henger:

A szokasos hengerekhez képest azonos atmérd mellett jelentésen nagyobb erd, jobb ellenalld
képesség az érintkez6 kozegekkel szemben, jelentdsen kisebb stly az er6egységre szamitva,
egyszerll poziciondlhatosdg a nyomas irdnyitasaval, surlodas-, szivargdsmentesség, kisebb
leveg6fogyasztas jellemzi.

5.1.4 ATRAKO EGYSEG

Az atrakd egység rotacidos moduljadt egy pneumatikus forgd hajtomii szakaszos
szogelfordulassal mozgatja. Egy csuklés — kulisszds mechanizmus egy kényszerpalya
segitségével transzformalja a mozgast szakaszos linedris mozgéassa. A loketet mechanikusan
lehet allitani, a véghelyzetben a mozgasi energiat csillapitokkal fékezi le a modul.

A mozgésprofil alkalmassé teszi a hajtomiivet a munkadarabok nagy sebességii atrakasara,
adagolésara.

Atrako hajtomi kényszerpalyaval:
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5.1.5 UTMEROS HAJTOMU

Utmérével integralt pneumatikus hajtomii:

A manipulécios technikéban az integralt hajtoémiivek egyre gyakrabban keriilnek beépitésre. A
pneumatikus pozicionalds e modulokkal egyszerii és kivalo teljesitményli megoldasokra ad
lehetdséget.

Az Gtmérd egység analodg, vagy kvazi analdg jelének segitségével a dugattyl pozicidja
pontosan meghatarozhat6. Az egységet 0sszekdtve agy aranyos pneumatikus szeleppel és a
hajtémi két terében a nyomas pontos mérésével a pneumatikus hajtasoktol nem megszokott
moddon pozicid tartdsdra van lehetdség.

A nyomasvaltozas hatdsara elmozdul a dugattyu, ezt a pozicié elmozdulést egy jelfeldolgozo
elektronika segitségével az aranyos pneumatikus utszelep korrigalja.

5.2 KORSZERU ELEKTROMOS HAJTASOK

5.2.1 SZERVO ES LEPTETOMOTOROS HAJTASOK

AC szervo hajtas:

Az elektropneumatikus berendezéseken a pneumatikus linearis hajtdsok mellett elektromos
linearis hajtasokkal is talalkozhatunk. Ezek a berendezések nagy ismétlési pontossaggal és
kivalo pozicionalasi képességgel vesznek részt a manipulacios technikaban.
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5.2.2 ELEKTROMECHANIKUS LINEARIS HAJTASOK

Elektromechanikus hajtés:

A villanymotor (Iéptetémotor, szervomotor) forgd mozgasat fogazott szijas-, illetve
golydsorsos egységgel alakitja at egyenes vonali mozgassa.

5.2.3 ELEKTROMOS LINEARIS EGYSEG

Az elektromos hajtomili nagy dinamikat és pontossagot igénylé manipulacids és szerelési
feladatokra alkalmas. A holtjaték nélkiili golydscsapagyazas és a nagypontossag linedris
hajtomotor a precizids gépek tervezését nagyon megkonnyiti.

A teljes handling tengely tartalmaz egy linearis motort, elmozdulas érzékel6t, vezetéket €s
beépitett elektronikus tdpegységgel rendelkez0 kiilsd poziciondld vezerlét. Szabadon allithatdok
a pozicionalasi, gyorsuldsi, sebességi €s erd paraméterek, kiilonb6zd pozicionaldsi profilok
tarolasara van lehet0ség, ami kényelmet jelent kis alkatrészek gyartaskdzi mozgatasaban és a
legkiilonfélébb munkadarabok manipuldldsanal — mindez akar + 0.003 mm ismétlési
pontossaggal.

A pozicionald vezérld a hajtomithez egészen kozel, decentralizdltan helyezhetd el (IP54
védettség).

Lineéris motor:
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Az elektromos hajtomiivek kiegészitik a pneumatikus teljesitmények tartoméanyat a szereld
rendszerek altal igényelt rugalmassaggal és mozgatasi pontossaggal. A dontés, hogy csak az
egyikféle hajtomiivet hasznaljak, vagy kombindljdk a pneumatikus ¢és az elektromos
hajtomiiveket egy adott feladathoz, kizarélag az alkalmazastol fligg.

A Iényegiik az, hogy a felhasznalok az egymassal harmonizalé pneumatikus és elektromos
elemek olyan széles tartomanyabol valaszthatnak, amelyek a “plug and work™ (“csatlakoztasd
¢s mukodik”) elvet valositjdk meg, ezzel is novelve a tervezés, az lizembe helyezés és a
termelés hatékonysagat.

5.2.4 ORSOS HAJTASOK

Orso6s hajtomii:

Precizios hajtomiiként a manipulacios technikdban az alkalmazasuk jelentdsen elterjedt. A
hajtémotor elektromos szervo motor, mely nagy sebesség mellett is kivald pontossaggal és
poziciotartassal mozgatja a szdnegységet.

5.3 IPARI ESETTANULMANY LEPTETOMOTOROS HAJTASSAL

A kiilonféle gyartogépek tervezésekor alapvetd kovetelmény, hogy az adott alkalmazast
megfeleld mindségben, pontosan és a lehetd leggyorsabban hajtsa végre az adott gép vagy
gépegység. Ehhez ismerni kell az egyes alkotdelemeket és ezek ismeretében lehet csak
érdemben megfeleld ar-érték aranyu, versenyképes berendezést alkotni.

Az automata gépeknek, gépsoroknak miikddésiik kozben sok kritériumnak kell megfelelnitik.
Ilyenkor mérlegelni kell, milyen eszkozoket alkalmazzunk a berendezésben. A mozgo
egységek mozgatasaért rendszerint pneumatikus, hidraulikus és elektromos segédenergiaval
mikodo berendezések, eszk6zok a felelések. Mindegyik valtozatnak megvan a maga elénye és
hatranya. Ezért talalhatok a legtobbszor vegyes rendszerli gépek az iparban. Hogy mikor
melyiket alkalmazzuk azt az egyes miikddtetdk elényei hatdrozzak meg.

A legfébb szempontok: erdszint, poziciotartas, ismétlési pontossag, sebesség-viszonyok, ar.
A nagy erOtartomanyt és jO poziciotartast biztositd hidraulika sok esetben a bonyolultabb
kiépitési és karbantartasi igénye €s a viszonylag alacsony sebesség tartomanya miatt szorul
hattérbe.
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A pneumatikus végrehajtd elemek alacsony bekertilési értékiik mellett azzal a hatranyos
tulajdonsaggal rendelkeznek, hogy loket kdzben tobb pozicidban megallitani megfeleld
ismétlési pontossaggal csak valamilyen kiilsé egységgel (stopper egységek, fékrendszerek)
vagy ugynevezett ,air-szervo” rendszerekkel lehetséges. Masik nehéz feladat a levegdvel
mikodtetett végrehajtok esetében az egyenletes gyorsulas/lassulas, valamint a nem ingadoz6
sebesség beallitasa.

Az elektromos szervo hajtasok egy miikddési tartomanyon beliil, tobbszori pontos poziciot
képesek felvenni, a gyorsulés, a sebesség €s a lassulas programozasa is rugalmasan lehetséges.
Mindezzel egylitt bizonyos nyomatéktartomanyok esetén a bekeriilésiik igen magas.

Léteznek hibrid rendszerek is, mikor az elektromos hajtasok erejét pneumatikus vagy
hidraulikus segéd-aktuatorokkal novelhetjiik meg. Ugyanakkor, ha nincs sziikség hatalmas
erdkifejtésre, van egy masik lehetdség, hogy egy mozgastartomanyon beliil fix pozicidkkal,
beallithatd gyorsuldssal és lassuldssal, megfeleldé ¢és ingadozdsmentes sebességgel
pozicionalhassunk elérhetd aron. Ezt a feltételrendszert elégitik ki a 1éptetdémotoros szervo
hajtasok.

Alacsony terheléssel rendelkez6 elektromos linearis egységek esetében lehetdség van 24VDC
léptetdmotoros szervo hajtasok (hibrid szervok) vagy 24V-os aszinkron szervomotorok
hasznélatéra.

A nyomatéktartomany tekintetében lathat6, hogy a Iéptetémotoros végrehajté elemek esetén
csak alacsony sebességnél érhetlink el nagy nyomatékot, mig a szervomotorok esetében a
rendelkezésre allo nyomaték a névleges fordulatszam eléréséig allandonak tekinthetd.
Mindezek alapjan sokszor azt a kovetkeztetést vonhatjuk le, hogy a 1éptetomotoros egységek
nem elég hatékonyak. Ugyanakkor alacsony teljesitményeknél a Iéptetdmotor alkalmazasa
gazdasagosabb.

Léptetd- és szervomotor n-M diagramja:

Mo, N1 (| eotetémotor

| Szervomotor

@

Mn!, Nn2

Terhelés (M)

Fordulatszam (n)

A programozasi lehetdségek tekintetében beszélhetiink impulzussorozatos vezérlésrdl, a

crer

direkt pozicionalasrdl terepi buszon keresztiil.
Impulzussorozatos vezérlés:
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Az impulzussorozatos vezérlés esetén a villamos hajtds egyfajta erdsitoként ilizemel. Az
impulzusok frekvenciaja hatarozza meg a sebességet, a pozicidt pedig az impulzusok
darabszama. Mivel a motorokat két iranyba is sziikséges forgatni, igy sziikség van két
csatornara. A két csatorna mikddhet impulzus / impulzus, vagy impulzus / irany szerint.
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Ha a vezérld alkalmas ra, akkor egy kiilsé eszk6z (PC+szoftver vagy kézi betanito) segitségével
a memoridba rogziteni lehet mozgasprofilokat. Ezeket (altalaban 24V-os jelszintii) digitalis ki-
¢s bemeneteken keresztiil meg lehet hivni és ezen keresztiil ad visszacsatolast az allapotarol
egy felettes szerv felé. Ezek a profilok kés6bb modosithatok az emlitett eszkoz segitségével.
A terepi buszos kommunikacid lehetévé teszi a kozvetlen poziciora kiildést és az arrol vald
értesitést, a pozicid visszacsatolast. Ennek a rendszernek f6 elonye a rugalmassag. A felettes
eszkOz tarolja a mozgasprofilokat, igy ezek szdma gyakorlatilag végtelen. Lehetdség van
diagnosztikara. A hibakodok terepi buszon keresztiili kiolvasasa pontosabb informaciét ad a
gépkezelonek, karbantartasnak a probléma megoldasahoz, jovébeni esetek kikiiszoboléséhez.
Az emlitett modok vagy azok kombindcioja alapjan allithatok be az alabbi abrdkon lathatd
mozgasjellemzok.

A pontossagi paraméterek tekintetében fontos tény, hogy mi is maga a villamos hajtas. Gyakran
csak a motort azonositjuk a hajtassal, pedig ez egy egységként miikodo rendszer.

Az elektromos hajtas all egyrészt a motorbol, masrészt egy mechanikai szerkezetb6l, amely a
kivant mozgast hozza létre a motor forgd mozgasabol, valamint ezen részek dsszehangolasara
alkalmas vezérlobdl. A végelem mozgatasat a legtobb esetben golyos orsds, vagy szijas hajtés
végzi.

Goly6s orsos hajtas:

Visszavezoetd csatormna

Visszave-
zoto tag

Szijas hajtas:
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Ez t6bb szempontbol lehet fontos, pl. a pontossig szempontjabol. Igy tehat az elektromos
hajtasok pontossagat harom tényezd befolyasolhatja.

Az els6 a ,,Positioning repeatability” (ismétlési pontossag), ami a teljes rendszer bedlldsi
pontossaga. Megmutatja, hogy tobbszor ugyanabbol az iranybol mekkora pontossaggal all be
ismételten ugyanabba a pozicidba a hajtds. A masodik a ,,Backlash” (holtjaték). Ha van
mechanikai attétel a rendszerben, annak lehet holtjatéka (pl.: csigas attétel, fogaskerékpar
kapcsolat, sth.). A harmadik pedig a ,,Lost motion” (elvesztett mozdulat).

Ez a meghajtds fel6li mechanikai pontatlansagot jelenti. Szijas erdatvitel esetén a szij
feszességébdl adodo ut-veszteség, ami a mechanikai kialakitas végén levo kocsi vagy asztal
pontossagat befolyasolhatja. Ezek alapjan belathat6, hogy nem csak a motor fiiggvénye a
pontossag.

Valo6jaban mi is a ,,léptetdmotoros szervo hajtas” elnevezés.

A hagyomdnyos Iéptetdmotoros hajtds ,,csak” magabol a motorbdl, egy Iéptetdémotor
vezérlébdl és egy meghajtott mechanikabol all. Igy viszont a poziciora allas tényleg ,.tisztan”
vezérlés alapjan torténik, a motor a kivant pozicid eléréséig sziikséges lépésszdmanak
megadasa alapjan. Igy eléfordulhat a 1éptetd motorokra jellemzé 1épésvesztés.

A szervo megnevezést a motorra szerelt enkdder miatt kaphatta meg, mivel ezaltal megvaldsul
a visszacsatolds a pontos poziciorél. Igy megtorténik a szabalyzas, ha sziikséges a beavatkozas
vagy korrekceio is. Ezt sok esetben hivjak hibrid szervo motornak is.

Tehat az enkdder fontos szerepet tolt be az elektromos hajtasoknal, mivel ezek segitségével
kapunk visszajelzést a helyes pozicio felvételérol, a sebességrol és a forgasiranyrol.

Ezeken a Iéptetdmotoros elektromos hajtasokon inkrementélis, vagy ndvekményes forgas
jeladd (19.abra) van.

Hasznalatakor minden bekapcsolaskor a rendszerrel fel kell vetetni egy referenciapontot,
referencia értéket. A szervo vezérld ehhez viszonyitva allapitja meg az elmozdulés értékét az
impulzusok szdma ¢€s a forgasirany fliggvényében.

Inkrementalis, vagy ndvekményes forgas jelado:

Abszolut

Inkrementalis' ¥
>\\\'

M s widy douse A 2 fotodads sgymashas hapest
1 = >
.
b oo :
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A teljes rendszer abszoluttd tételéhez altaldban egy kiilsé energiaforrast (akkumulétor)
hasznélnak, amely az enkodert és a pozicidszamlald egységet energiaval latja el abban az
esetben, amikor a tapfesziiltség nem all rendelkezésre. Igy a motorvégi enkdder szempontjabol
lehet akar inkrementalis is egy abszolut rendszer.

Minden esetben koriiltekintéen kell kivalasztani a megfeleld hajtast, amely kielégiti az
alkalmazasunk igényeit figyelembe véve eréforrasainkat. Ezért érdemes az elektromos
hajtasok alkalmazasanal figyelembe venni a 1éptetdmotoros, hibrid szervo hajtasokat.

Az elektromos hajtas rendszer altalanos felépitése:
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6 MEGFOGAS ES VAKUUMTECHNIKA

6.1 MEGFOGOK

A pneumatikus megfogokat a munkadarabok mozgatasa kdzbeni megfogasara hasznaljuk.
A megfog6 tipusanak-, a megfogd méretének a kivalasztasa, illetve a megfogd pofak kialakitasa
mindig a munkadarab méretétdl alakjatol és tomegétdl fiigg.

6.1.1 UJJAS MEGFOGOK

Haromujjas megfogok:

Alkalmas a munkadarabok kézpontos megfogasara, tajolasara. A hajtoegység egy pneumatikus
linedris hajtomt, amely a megfogo pofakat kényszerpalyan mozgatva, azok nyitasat és zarasat
eredményezi.

A megfogo pofak a kor keresztmetszetli munkadarab kozpontositasat is elvégzik megfogas
kozben.

A megfogd pofakra kiillonb6zé geometridj, a munkadarabhoz illeszthetd megfogd ujjak
szerelhetdk és cserélhetdk.

Jelentds erdk kifejtésére alkalmas a megfogd szerkezet.
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6.1.2 TOMLOS MEGFOGO

Tomlds megfogo szerkezeti felépitése és alkalmazésa:

A tomlés megfogo szerkezet egy linearis pneumatikus dugattyubdl és egy alakvaltozasra képes
rugalmas tomldegységbdl all. Stritett levegd hatasara a dugattyu elmozdul és a tomldegység
alakvaltozast hajt végre.

Az alakvaltozas hatdsara a toml6 keresztiranyl mérete megnd, mintegy rafesziil az ilireges
munkadarab belsd falara és alakkal zar6 modon megfogja a munkadarabot.

6.1.3 FORDITO-MEGFOGO EGYSEG
Fordit6-megfogd egység:

s

r

A fordito-megfogd egység a forditd hajtomii €s a precizios megfogd késziilek funkcidinak
konstruktiv kombinacidja. A modulban a megfogast és a hajtomivel torténd elforditast
egyesitették — a szerelési €s manipulacios technikahoz késziilt €pitészekrényéhez illeszkedden.
A beépitési méretek csokkentése és optimalizaldsa révén a legsziikebb helyekre is beépithetd
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¢s hozzajarul a gépek és berendezések miikodésének atlathatova tételéhez.

A lineéris és az elforduld részek helyzetérzékelése teljesen a mozgo részeken kiviil torténik.
A forditdé egység elforditasi szoge szabadon allithato. Valaszthaté hozza rugalmas, vagy
hidraulikus csillapitas. Nagy terhelésekhez is alkalmas a fordit6-megfogd egység nagy
tehetetlenségi nyomatéka révén.

6.2 VAKUUMTECHNIKA ES VAKUUMOS MEGFOGAS

6.2.1 VAKUUMOS MEGFOGOK

Nagy munkadarabok kezeléséhez (csomagok), hajlo- laza targyak megfogasahoz (folidk) vagy
érzékeny feliiletli targyak mozgatasahoz vakuumos megfogdkat hasznalnak.

A sziikséges vakuumot altalaban vakuum ejektorral hozzak 1étre. Siiritett leveg6t aramoltatnak
egy fuvokan keresztiil, melyen athaladva a sebessége jelentdsen megnd, viszont a nyomasa
lecsokken.

Viékuum korongok:

Vakuumos megfogodkat a kdvetkezd esetekben szoktak leginkabb alkalmazni:
e kényes anyagok megfogasanal,
e nehéz anyagok megfogésanal,
e vakuum csomagolasoknal.

6.2.2 VAKUUM KORONGOK

A szivokorongok a vadkuum megfogds technika olyan alapelemei, amelyek mind
kialakitasukban, mind pedig anyagmindségiikben megfelelnek a munkadarabokkal szembeni
elvarasoknak.

Elterjedésiik akar az ¢lelmiszeriparban, vagy kényes munkadarabok manipulacids
technikajaban jellemz6.

Specialis valtozataik a magas hdmérsékletli munkadarabokat is nagy biztonsaggal megfogjak.
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Szivokorongok tipusai és alkalmazasi teriiletei:
e hagyomdanyos — lapos, enyhén hulldmos feliiletekhez, fémlemezhez, kartonhoz
extra mély — kerek vagy hullamos feliiletekhez
harmonika — ferde feliiletekhez
ovalis — keskeny munkadarabokhoz, mint profilok és csdvek
Kiilonb6zd geometriaja vakuumkorongok:

]
B

Hagyomanyas Extra mély

6.2.3 VAKUUM EJEKTOROK

Miikédeési elv

A favoka mogott olyan nyomas alakul ki, mely alacsonyabb a kdrnyezeti nyomasnal. Ezért a
vakuum csatlakozobol levegdt sziv el. A vakuumkorongot ide csatlakoztatjuk, igy a
munkadarab és a szivokorong kozott megritkul a levegd, vadkuum keletkezik, amely a
munkadarabot a szivokoronghoz szoritja, az biztositja a megfogast.

Kiilonboz6 kialakitasu vakuum ejektorokat gyartanak. Van olyan, amelyikhez hozzaépitenek
magnes szelepeket, illetve nyomaskapcsolot.

Levegotakarékos vakuum ejektor:
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Ezeknél a vakuum ejektoroknal a siiritett levegd taplalast a beépitett magnes szelep kapcsolja.
A fesziiltség bekapcsolasa utan a szelep kinyit és az ataramlo levegd az ejektor elv szerint
létrehozza a vakuumot. A fesziiltség kikapcsoldsa utdn megsziinik a vakuum.

A beépitett hangtompitoval minimumra csokken a lefavott levegd zaja.
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7 FELADATOK

A bemutaté program a gép fo funkcidinak a bemutatasara késziilt, ezaltal is konnyitve a
szenzorok és aktuitorok pontos beallitasat. A kovetkezOkben par tovabbi megvaldsithatd
feladat talalhato:

1.FELADAT

Tégelyek feltoltése azonos szinli kekszekkel. Ehhez hasznalja a robot eldtti palettdt mint
atmeneti tarolot.
Feladat részletezése:

e Vegye fel a robot paletta poziciokat!

e Irja meg a programot!

2.FELADAT

Uzemmod valté kapcsolé hasznalata. Karbantart6 iizemmodba kapcsolva a folyamat 1éptetve
hajtodik végre.
Feladat részletezése:

e Hatarozza meg a miiveleti sorrendet!

o Kézi izemmoddban miikddtesse az egyes munkalépéseket!

e irja meg a programot!

3.FELADAT

Uzemmod kapcsoloval valasztva a kekszek szinét. Ehhez hasznélja a robot el6tti palettat mint
selejt tarolot.
Feladat részletezése:

e Vegye fel a robot paletta poziciokat!

e Allitsa be a munkadarab vizsgalé szenzorokat!

e irja meg a munkadarab szortirozo programot!

4.FELADAT

A Conveyor 1-nek beallitott frekvenciara raszinkronizal a robotkar és a mozgasban 1év6 kekszet
veszi fel. Ehhez sziikséges lehet a felvételi pozicidban 1év6 szenzor athelyezése is, kozelebb az
ejto tarhoz.
Feladat részletezése:

e Szerelje at a felvételi poziciot vizsgalod szenzort!

e Allitsa be a frekvenciavalté megfelel paramétereit!

e irja meg a munkadarab szortirozo programot!
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