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1. Bevezetés

Mérndk informatikus hallgatoként az informatikdnak sok teriiletére betekintést nyertiik
elméleti szinten, de gyakorlati sikon kevésbé. A vélasztott szakiranyunkon a Vallalati
Informacids rendszereken tartott tantargyak kozott tobb olyan ora is volt, amin az informatika

gyakorlati alkalmazasait lathattuk, ez kozelebb allt hozzank, mint az elméleti sik.

Az otlet hogy ezt a feladatot valaszuk szakdolgozati feladatnak egy Termelés informatika
oran keletkezett, amikor a tandr ur bemutatta a tavalyi csoport altal készitett mikodo
gyartésor modelljét €s javasolta egy csoportos témanak. Megtetszet nekiink €s elhataroztuk,

hogy mi is elkészitjiik kozosen a sajat modelliinket.

Munkénk sordn egy olyan gyartosor modelljét készitettiik el, amely egy terméket allit 6ssze

két részbol.

A modelliinket olyan eszkdzzel szerettiik volna vezérelni, amelyeket manapsag alkalmaznak
az ipari automatizalasndl is. Valasztdsunk ezért a programozhat6 logikai vezérlékre (PLC)
eset, igy konnyen tudtuk hasznositani azon ismereteinket, amelyeket egy szakmai szabadon

valasztott tantargy keretében elsajatitottunk.

Tudtuk hogy nem egyszeri feladatra vallalkozunk, de reméltiik hogy a csapatmunka
eldnylinkre valik. Munkank soran szamos kisebb nagyobb nehézségekbe {itkoztiink ezért
problémakat tobb részre felosztva kiilon-kiilon, de egymas munkéjat segitve oldottuk meg. Ez
hasznosnak bizonyult, mivel a csapatmunka altal szerzett ismeretek megkonnyitik a jovébeni
beilleszkedést egy munkahelyi csoportba. Napjainkban a legtobb vallalatnal eldtérbe keriilt a
csapatmunka, mivel r4jottek hogy az alkalmazottak hatékonyabban dolgoznak egyiitt kisebb
csoportokban. Tudnunk kell a masikkal egyiittmiikodni és alkalmazkodni hozza a

munkavégzés soran.

A szakdolgozat célja, hogy bemutassa ennek a modellnek a tervezését, az elkészitését és

mitkodését.

Tervezésnél szem el6tt tartottuk az oOrdn megszerzett ismereteinket €és tanar ur altal

ajanlottakat. Szakmai napokon tartott kidllitdson hosszabb ideig miikddtettiik igy fény dertilt
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az aprobb problémdkra, valamint a tapasztaltabb szakemberek hozzaszolasait is figyelembe

vettiik igy leheldséglink volt ezen hibaink korrigalasara is.

Gyartésorunk alapjaul a Miiszaki kar altal szolgéltatott Fischertechnik modelljei szolgéltak,
amelyek a kovetkezok: egy présgép, furogép, egy hegesztérobot és egy RTT robotkar,
valamint futoszalagok és kiilonb6zo érzékelok. Mivel Osszedllitadsi utmutatét nem talaltunk
csak a robotkarhoz és a hegesztérobothoz ezért a tobbi elemet sajat fantdziank alapjan

épitettiik meg és helyeztiik el a gyartdsoron.

A vezérlést a Schneider Electric cég TWIDO termékcsaladjaba tartozo vezérlvel és annak

boévitdmoduljaival oldottuk meg.

Dolgozatomban kifejtem a gyartésor mikodését, az egyes részegységek felépitését ¢és

elektronikai bekotésiiket, valamit a vezérld altalanos felépitést és jellemzését

A csapatmunkaban a tasaim Sovago Imre (SMJT9H) és Hajdu Zoltan (CYT3IS).
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2. Fischertechnik

A gyartosor felépitéséhez a Fischertechnik modelljeit hasznaltuk fel. A céget Németorszagban
alapitottak. 1965-ben Artur Fischer professzor alkotta meg az els6 elemeket. A rendszer alap
eleme egy olyan kocka, amit mind a hat oldalan lehet bdviteni, kiillonb6z6 elektronikai
eszkozokkel pl.: infravords taviranyitoval vagy fényérzékeldkkel még tovabb lehet boviteni a
lehetdségeket. 20 év Ota mar szamitogéppel is lehet ezeket a modelleket vezérelni. A cég
modelljei annyira elterjedtek, hogy ma mar egy tobb mint 30000 tagot szamlalo rajongoi klub
is létrejott. Sok egyetem és iskola is csatlakozott, hogy a didkjaikkal is megismertessék ezeket
az eszkozoket és sok mérnok kezdett karriert egy ilyen szettel. Reméljiik nekiink is
hasznunkra lesz a késObbickben, hogy egy ilyen modellt -elkészitettink majd

beprogramoztunk.

3. Programozhato Logikai Vezérlok

3.1 APLC-k rovid torténete

»A PLC elsd definicidja a General-Motorsanal sziiletett meg, 1968-ban, az alabbi

kritériumokkal:

1. A vezérlonek egyszeriinek kell lennie, €s igény szerint barmikor 1) programot lehet ra
tolteni.
2. A vezérlének biztonsagosabbnak kell lennie, mint egy elektromechanikus megoldas,

és ar - érték aranyban meg kell el6znie ezeket a megoldasokkal.”’[9]

Az els6 PLC-t Richard Morley ¢és Odo J. Struger épitette meg 1969-ben. Mivel
elektrotechnikai szakembereknek készitették igy kifejlesztették a hozza a létra nyelvet, amely

felépitésében az dramutrajzok logikdjat tikkrozte.

A programozhat6 vezérldket a gépjarmiigyartasban alkalmaztdk kezdetben, amikor a gyartasi
modell valtasakor a huzalozott vezérlépanelek ujrahuzalozasa helyett csak a szoftvert
modositottak. A PLC elterjedése eldtt a gépjarmii vezérlok, sorrendezések, €s biztonsagi zarak

logikédjanak gyartdsa sordn tobb szaz relét, id6zitt, és dobvezérlét hasznaltak, illetve



http://de.wikipedia.org/wiki/Dick_Morley
http://de.wikipedia.org/wiki/Odo_J._Struger
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szabalyozodiizemet alkalmaztak. Az éves modellvaltasok soran ezek nagyon iddigényesek és
koltségesek voltak, mivel a szereloknek ujra kellett huzalozniuk minden egyes relét. Ma is a

gépjarmiipar az egyik legnagyobb felhasznaldja ezeknek az eszk6zoknek.

3.2 A PLC-Kk altalanos jellemzése

Elsésorban abban kiilonboznek a személyi szamitogépektdl, hogy ellendllnak a szélsdséges
kornyezeti hatdsoknak (pl.: por, nedvesség, razkodas, hideg, meleg) ¢és kiterjedt
bemenet/kimenet lehetdségekkel rendelkeznek. A PLC kapcsolja Ossze az érzékeloket a
végrehajtokkal, leolvassa az analdog értékeket (pl.: nyomas, hoémérséklet) és a
helymeghataroz6 rendszer pozicioi, egyes modernebb eszkozok képesek képek feldolgozasara
iS. A vezérléshez hidraulikus vagy pneumatikus hengereket, villanymotorokat, reléket,
elektromagneseket, vagy analdog kimeneteket hasznalnak. A PLC- k miikodoképessége ma
mar odaig fejlédott, hogy magéba foglalja a mozgas irdnyitasat, a szekvencialis relé vezérlést,
a forgalomirdnyitast, az elosztott irdnyitérendszereket és a haldzatokat. A legmodernebb
eszkozok adatkezelése €s taroldsa, teljesitmény atviteli és kommunikacios képességei szinte
egyenértékiiek egy személyi szamitogéppel.

Funkcionalis felépitésiik:

e Kozponti logikai feldolgozé egység
e Adatmemoria

e Programmemoria

e Kimeneti egységek

e Bemeneti egységek

e Kommunikacios egység
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Bemeneti
egységek

Programmemaria

Kozponti
feldolgozd egység

Kimeneti

Adatmemoria .
egységek

Kommunikacios
egység

!

3.1 dbra A PLC funkcionalis felépitése

A kozponti egység a bemenetek és a kimenetek kozotti logikai kapcsolatokat sorosan és
ciklikusan hajtja végre a programmemoriaban tarolt program alapjan. A soros feldolgozas
miatt a ciklikus feldolgozast nagy sebességgel kell végrehajtani, hogy kifelé valos idejlinek
latszodjon. A programozhatd vezérldk eldnyei: a szabad strukturdlhatosag, a gyakorlatilag
végtelen kapcsolasi szam és a rendszerbe szervezés lehetésége. A szabad strukturalhatosag azt
jelenti, hogy a felhasznalé az egyedi programmal az univerzalis hardvert az adott feladatra

alkalmassa teszi.

3.3 TWIDO PLC

Munkénk soran a Schneider Electric cég altal gyartott TWIDO PLC-k koziil a TWD LCDE
40DRF tipust vezérlot és annak két bovité moduljat, a TWD DRA 16RT ¢s a TWD DDI
16DT. Ez a modell relés kimenetli ezért konnyen megvaldsithaté vele a forgasiranyvaltas az

elektromos motoroknal.

3.3.1 TWIDO kompakt vezérlok bemutatasa:

A Twido kompakt felépitésti programozhat6 vezérléinek sora 80-tol 157 x 90 x 70 mm-es,
kompakt 6sszméretben mindent magaban foglalé megoldast kinal. A kompakt vezérlok tizféle
tipusa kaphato, ezek egymastol feldolgozoképességiikben és 24 V- os egyenfesziiltségii
bemeneteik, valamint relé- es tranzisztorkimeneteik szamaban kiilonboznek (10, 16, 24 es 40
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db  I/O lehetséges). Tapfesziiltségként ezek a  vezérlok  hasznalhatnak:
100 és 240 V kozotti valtakozo fesziltséget (biztositva az érzékelok 24 V- 0s
tapfesziiltséget), vagy 19,2 és 30 V kozotti egyenfesziiltséget (ekkor az érzékel6k szamara

kiils6 segédtaplalast kell biztositani).
Ez a fajta kompakt vezérl6 a kovetkezo eldnyoket kinalja:

e jelentds szamu (akar 40) 1/0 lehetdséget Kis befoglald méretben, csokkentve ezaltal a
panel és konzolméreteket olyan alkalmazasoknal, ahol a hely fontos tényezo

e 24 és 40 1/O kiépitést tipusoknal a tobbfele bovitési lehetdség és termékopcid réven a
felhasznalo olyan mértékili rugalmassagot elvezhet, amely altalaban csak a nagyobb
platformoknal all rendel kezesre:

o a 24 1/O lehetéséget nyujto TWD LC*A 24DRF rendelési szami kompakt
vezérlokkel akar 4 diszkrét és/vagy analog 1/0 bovitét és/vagy kommunikacids
modult.

o 40 I/O lehetdséget nytjto TWD LC** 40DRF rendelési szamt kompakt
vezérlokkel akar 7 (diszkrét és/vagy analog 1/0 és/vagy kommunikacios)
bévité modult, opcionalis modulokat, mint a digitalis kijelzé, a memoriabévitd
kazetta, a valos ideji 6ra és a tovabbi RS 485 vagy RS 232C kommunikéacios
port.

e A kompakt vezérlés megoldas a huzalozasban is nagy rugalmassagot enged meg. A
diszkrét 1/0 bovitémodulokhoz (a TWD LC*A 24DRF és TWD LC** 40DRF tipusu
vezérloknél) egy sor csatlakozasi lehet6ség all rendelkezésre, mint példaul kivehetd
csavaros sorkapcsok és a rugds tipusu csatlakozasok, amelyek gyors, konnyl és
megbizhaté huzalozast biztositanak. Az Advantys Telefast ABE 7 elohuzalozott
rendszer lehetové teszi a modulok HE 10 tipust csatlakozokkal torténd csatlakozdsat:

o eldszerelt, egyik végen szabad vezetékes kabelek kozvetlen csatlakoztatasat az
érzékelokhoz illetve miikodtetdszervekhez,

o a Twido vezérlé Advantys Telefast ABE 7 el6huzalozott rendszeréhez
(csatlakozokabel és ABE 7 kozdarabszerelvény).

e A kijelzo, illetve a dugaszolhaté memoria lehetdsége lehetové teszi az alkalmazasok
konnytli bealltasat, atvitelét és biztonsagi menteset:

o A digitalis kijelz6 helyi kijelz6ként és beallitbeszkozkéntt hasznalhato,




Gyartésor programozasa programozhaté logikai vezérlovel

o a memoriakazettak EEPROM- technologiaja lehetové teszi a programok
biztonsagi menteset és atvitelét barmilyen kompakt vagy modularis felépitési

Twido vezérlore.
e A TwidoSuite szoftver konnyl programozast tesz lehetévé, felhasznalva az

utasitaslista-nyelvii utasitasokat és a létranyelv grafikus objektumait.” [1]

3.3.2 TWD LCDE 40DRF vezérlo bemutatasa:

1. ,,nyithaté sorkapocs védofedelet, az
5 jeli kivezetésekhez valo hozzaféréshez,

2. egy nyithato  védofedelet, a
hozzaféréshez.

3. egy RS485 tipusu, mini- DIN
csatlakozot a soros porthoz (amely lehetévé

teszi a programozo terminal

csatlakoztatasat).

1210 14
3.2 4bra TWD LCDE 40DRF [1]

4. egy leveheto fedél altal védett modulhelyet, a TWD XCP ODC tipusu, digitalis
diagnosztikai és karbantartasi kijelz6 modul részére.
5. egy csavaros sorkapcsot, az érzékelok 24 V (1) tapfesziiltséggel valo ellatasahoz és a
bemeneti érzékeldk csatlakoztatasahoz.
6. egy csatlakozot, a TWD D**, TWD A** 1/0-bovits- és a TWD NOI10M3/ NCO1M
kommunikacios modulok szamara (legfeljebb 7 db modul lehetséges).
7. egy kijelzéblokkot, amely a kovetkezOket mutatja: a vezérld allapotat 7 db jelzéfény
segitségével (PWR, RUN, ERR, BAT, COM, LACT és L ST)
» Dbemenetek és a kimenetek allapotat (INPUT és OUTPUT)
» egy felhasznal6i jelz6fényt (STAT), amelyet az alkalmazési program vezérel a
felhasznal6 kdvetelményei szerint

8. egy csavaros sorkapcsot a kimeneti miikodtetdelemek csatlakoztatasahoz
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9. két analog beallitopontot,

10. egy bovitéesatlakozot, masodik RS232C/RS485 soros port hozzaadasahoz, egy TWD
NAC *** tipust adapter segitségével,

11. egy csavaros sorkapcsot, a 100-240 V fesziiltségli halézat vagy a 19,2-30 V- 0s

taplalas csatlakoztatdsahoz.
A vezérl6 aljan keresztiil hozzaférheto:

12. egy csatlakozo, a 32 vagy 64 kB kapacitisu, TWD XCP MFK32/MFK64 tipusa
memoriakartya szamara,

13. egy, a vezérld aljan keresztiil hozzaférhetd RJ45 csatlakoz6, az Ethernet TCP/IP
haldzatra torténd csatlakozashoz,

crer

opcionalis akkumulator befogadasara.

A kompakt vezérloket alapesetben szimmetrikus sinre, szerelvénylapra, vagy panelre lehet

felszerelni (2 db 4,3 mm atmér6ja furat segitségével).” [1]

Tapellatas Qo Qi Q2 Q3 04 Qb5 Q6 Q7 Q8 Q0 Q10 Q11 Q12 13 {}14 015

Tr. OUT| Tr. OUT| Ry. QU Ry. OUT Ry. OUT F|5r OUT
Vo4+ (VO—[ 0 Wi+ [VI—=|{ | COM2 3| 4 5 COM3 |6 |7 |8 |0 | COM4|10) 11|12 13 COMS 14 O 15

[ 1 1
T | P T | PO PP TP P T T PO

3.3 ébra TWD LCDE 40DRF kompakt vezérld bekotési rajza [1]

—24V ~100...240V

— TWD LCes 400RF legfeljebb 7 db /O bévitsmodul
2 db analég —_— 0, > > » > = "
potenciométer L ] I ; = I ’ II
(0..1023650.. 511) —— T.
Az RS 232/485 1 hadd . . l ' ' LE &
z 50108 - 3 " 3
kapcsolat interfészadaptere ’ L— Y ‘ N ) .
TWD NAC 232D/485e Diszkrét /O Analog /O CANopen AS-l
Kazetia: TWD Del TWD AMIARI TWDNCO1M TWD NOI 10M3
TWD DeO TWD AeO
32/64 kB EPROM-meméria * TWD Asht
TWD XCP MFKS?{MIFKEA
- valésided ora (1) 14 db relékimenet és 2 db tranzisztoros kimenet
24 db diszkrét bemenet

Digitalis kjelzﬁn + —
TWD XCP ODC
Beépitett Ethernet TCP/IP port
(a TWD LCeE 40DRF tipusnal)

3.4 4bra Csatlakoztathatd bévitdmodulok és kiegészitok [1]
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3.3.3 Diszkrét Input/Output bovitomodulok
TWD DRA 16RT kimeneti bovitémodul:

Qo
B i

!"r - Q2
| § .

1]

Q10
Q11
Q12
Q13
Q14
Q15

— Bizt
? - E e 16 db relékimenettel
I I rendelkezik

3 T

=== E\ +[] Jﬂ e Kimenetei kivehets, csavaros
B = | " ) =T

ar I i sor kapoccsal vannak ellatva

C;m = o , Kivezetések:

==l » COMO belsdleg dsszekotve
— e (d) (o) » COML1 belséleg 6sszekotve

: — > COMO es COMI egyméstdl
= fliggetlen

o= | T e (c) Nyel6kimenet (negativ
2 o= P E logika)

= KON e (d) Forraskimenet (pozitiv
|14 = logika)” [1]

15 —1T+—F——

COMA

ﬁ_‘

(d (c)

3.5 4bra Kimeneti bovitdegység és bekotési rajza [1]

TWD DDI 16DT bemeneti bovitomodul:

fa)

=L —com

)+ =1

1a

110

111
112
113
114
115

e 16 - 24 V- 0s egyenaramu
bemenetekkel rendelkezik

e 8ms valaszid6

e A COM Kkivezetések belsdleg Ossze
vannak kotve

e (a) Forrasbemenet (negativ logika).

e (b) Nyeldbemenet (pozitiv logika).”[1]

3.6 abra Bemeneti bovitdegység és bekotési rajza [1]
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3.3.4 Tapegység

A gyartésorunkon 24 V- os motorokat hasznaltunk ezért sziikség volt egy olyan tapegységre,

ami a halozati fesziiltségbdl eldallitja azt. Erre a célra a Schneider cég altal gyartott
ABLSREM?24050 eszkozt hasznaltuk.

1. ,,2,5 mm2 -es zart, csavaros kivezetések a bemeneti
fesziiltség csatlakoztatasahoz (egyfazisa ~ N-L1,
vonalfesziiltségli L1-L2)

2. Uvegbél késziilt, védd zarofedél

3. A bemeneti fesziiltség allapotat jelz6 LED

(narancssarga).

4. A kimeneti DC- fesziiltség allapotat jelzé6 LED
(zold).

5. Az iivegbdl késziilt zarofedél retesze (tomithetd)

O A& W

~

. Récsiptethetd jelolocimke.

[+ ]

6
7. Kimeneti fesziiltséget beallitdo potenciométer
8

. 2,5 mm2 -es, zart, csavaros sorkapocs a kimeneti

DC- fesziiltség csatlakoztatasahoz” [1]
3.7 abra ABL8REM24050 tapegység [1]

3.3.5 TWIDO Suit

A TwidoSuit egy grafikus fejleszté kornyezet a Twido programozhaté vezérlok

alkalmazasainak elkészitéséhez, konfiguralasahoz és karbantartasahoz.

ATwidoSuit teszi lehet6vé a vezérlé programok beirasat a TwidoSuit létra vagy lista

szerkesztoinek segitségével, valamint a program atvitelét a vezérlore és futtatasat is biztositja.

TwidoSuit f6 jellemz6i:
e Szabvanyos Windows felhasznaloi interfész
e A Twido vezérlok programozasa és konfiguralasa

e Vezérld kommunikacio és vezérlés
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A programozhato vezérld egy vezérloprogram alapjan olvassa a bemeneteket, logikai

dontéseket hoz, és kivalasztja a kimeneteket. A Twido vezérlét iranyitd vezérloprogram a

Twido programozasi nyelvek egyikén irt utasitasokbol all.

A Twido vezérldprogramok Iétrehozasahoz az alabbi nyelveket lehet hasznalni:

Utasitas Lista nyelv

Az Utasitas Listaprogramozasi nyelv (IL vagy Lista) egy sor alapu, széveges, Boole-
algebrai nyelv, amelyet logikai és numerikus mtveletek irasara hasznalnak.

Létra nyelv

A Létraprogramozasi nyelv egy létrafok alapu, grafikai Boole-algebrai nyelv.

Grafcet nyelv

Twido tamogatja a Grafcet Lista utasitaisok hasznalatat, de nem tamogatja a grafikai
Grafcet nyelvet. Ezen programozasi nyelvek hasznalataval PC-n  (személyi
szamitogépen) is létrehozhatoak és szerkeszthetéek a Twido vezérléprogramok. A
Lista/Létra reverzibilitas lehetévé teszi, hogy tetszés szerint atforditsunk egy

programot Létra nyelvbdl Lista nyelvbe, illetve Lista nyelvbdl Létra nyelvbe.

Utasitas Lista nyelv:

Az Utasitas Lista nyelven irt program egy sor utasitasbol all, amelyeket a vezérlo

szekvencialisan hajt végre. A kovetkezékben egy példat lathatunk a Lista programokra.

0 BLK %CS8
| LDF  %I0.1
2 R

3 LD %02
4 AND %MO
5 CU

6 OUT_BLK
7 LD D
8 AND %MI
9 ST  %Q04
10 END_BLK

3.8 abra Utasitas lista példa [2]

Grafcet nyelv:
A Grafcet egy analitikus metodus, amely minden szekvencialis vezérlérendszert 1épések

sorara bont le, amelyekhez kiillonb6z6 miiveletek, atvitelek és feltételek tartoznak.
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Létra nyelv:
A Létra diagramok hasonloak a relé logikai diagramokhoz, amelyeket relé vezérlokorok

reprezentalasara hasznalnak. A kett6 kozotti f6 kilonbséget a létraprogramozas alabbi
tulajdonsagai képezik, (ezek nincsenek jelen a relé logikai diagramokban):

e Minden bemenetet kontaktusszimbolumok reprezentalnak (- -| |- ).

e Minden kimenetet tekercsszimbolumok reprezentalnak ( -( )- ).

o A grafikus létrautasitasok készlete numerikus miiveleteket tartalmaz.

A kovetkezé kép egy relé logikai aramkor, valamint az azzal ekvivalens létra diagram

egyszerusitett huzalozasi diagramjat mutatja be.

LS1 PBI CR1 M1
LS PB1 CR1 LA Tl 0.0 %al0.2 %I04 ol d .4
- | | | ] [
A A = _| | | || O
| 1 '
O L52 551
LSs2 551 L LN I (1
[ [
A 4 | | | |
S

3.9 dbra Relé logikai aramkor Létra diagram [2]
Létrafokok:
Egy létra nyelven irt program létrafokokbol tevédik 6ssze, amelyek két fiiggoleges tapsin
kozé rajzolt grafikai utasitasi készleteknek felelnek meg. A vezérlé szekvencialisan hajtja
végre a létrafokokat.
A grafikai utasitasok készlete a kovetkezo funkciokat tartalmazza:

e Vezérl6 bemenetei/kimenetei (nyomogombok, érzékelok, relék, ...)

e Vezérl6 funkcioi (id6zitok, szamlalok, ...)

e Matematikai és logikai mtiveletek (6sszeadas, osztas, AND, XOR, ...)

e (sszehasonlitas miiveletek, illetve egyéb numerikus miiveletek (A<B, A=B, léptetés,

forgatas, ...)

e Belso valtozok a vezérloben (bitek, szavak, ...)
Ezek a grafikai utasitasok vizszintes ¢s fiiggoleges csatlakozasokkal vannak ellatva, amelyek
végiill egy vagy tobb kimenethez és/vagy mivelethez vezetnek. Egy létrafok nem képes
egynél tobb kapcsolt utasitascsoport tamogatasara.
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Programozoracs:
Minden létrafok egy hét sort, illetve tizenegy oszlopot tartalmazo racsbol all, amely két

zonara van felosztva, az alabbi abra szerint.

QOszlopok
1 2 3 4 L 6 7 a8 g 10 11
Sorok
1 T T T T T T T T T T
2 o A e e + + t
s Tx“«t + o+
) T j—“m:i-___ b
= + t
5 Racs
i 4o Colldk~—__; m ¥ i i m
. i <p + i i i
+ 4 + + + - + + 4
7
[
] |
' |
Teszizdna
< ' >|
| I
[‘ Mlveleti zona b‘l
3.10 abra Programozoéracs [2] | I
Racszonak:

A létra diagram programozoracs két zonara oszlik:
e Egy tesztzona, amely tartalmazza azokat a feltételeket, amelyeknek igaznak kell
lenniiik egy miivelet létrejottehez.
e Egy miveleti zéna, amely tartalmazza azt a kimenetet vagy miveletet, amely a
tarsitott tesztfeltételek kovetkezményének eredményét képezi.
Utasitasok bevitele a racsba:
Egy létrafok egy hétszer tizenegyszeres programozéraccsal rendelkezik, amely a racs bal felsé
sarkaban lévé cellaban kezdddik. A programozas az utasitasoknak a racs cellaiba torténd
bevitelébol all. A tesztutasitasok, osszehasonlitasok illetve funkciok a tesztzona cellaiba
keriilnek bevitelre, melyek balra zartak. A tesztlogika kontinuitast biztosit a mtveleti zéna
szamara, amelybe tekercsek, numerikus miveletek, illetve programlefolyas-vezérlési

utasitasok keriilnek bevitelre, melyek jobbra zartak. A racsban a létrafok fentrdl lefelé, illetve
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balrol jobbra keriil megoldasra vagy végrehajtasra (a tesztek elvégzésre, a kimenetek
hozzarendelésre).
Létrafok fejlécek: A létrafok mellett egy létrafok fejléc jelenik meg kozvetleniil a Iétrafok
felett. A létrafok fejléc segitségével dokumentalja a Iétrafok logikai céljat. A létrafok fejléc a
kovetkezo informaciokat tartalmazhatja:

e Létrafok szama

e Cimkék (%Li)

e Szubrutin nyilatkozatok (SRi:)

e Létrafok cime

e Létrafok megjegyzések

Létranyelv grafikai elemei:
Kontaktusok:
A kontaktus grafikai elemei a tesztzonaban keriilnek programozasra és egy cellat foglalnak el

(egy sor magas és egy oszlop széles).

Név Grafikai elem | Utasitas Funkciok

) _ Atmené kontaktus, amikor az azt
Alapallapotban nyltott —{ }— LD vezérld bitobjektum 1-es
kontaktus allapotban van.

) ) Atmené kontaktus, amikor az azt
Alapallapotban zart — |_ LDN vezérlé bitobjektum 0 allapotban
kontaktus van.

Kontaktus felfuto él _{P'_ L DR Felfuto él: észleli az azt vezérlé
észlelése bitobjektum valtozasat 0-rol 1-re.
Kontaktus egy lefutoé él —{N}— L DE Lefuto él: észleli az azt vezérlo
észlelése bitobjektum valtozasat 1-r6l O-ra.
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Kapcsolati elemek:

A grafikai kapcsolati elemek segitségével lehet csatlakoztatni a teszt, illetve a mivelet

grafikai elemeit.

Név

Grafikai elem

Funkciok

Vizszintes csatlakozo

Sorban  6sszekapcsolja a
teszt, illetve muvelet grafikai
elemeit a két lehetséges sor

kozott.

Also csatlakozo

Parhuzamosan 6sszekoti  a
teszt, illetve muvelet grafikai

elemeit.

Tekercsek:

A tekercs grafikai elemek a tesztzonaban keriilnek programozasra, és egy cellat foglalnak el

(egy sor magas, illetve egy oszlop széles).

Név Grafikai elem | Utasitas Funkciok
_ ) A Kkapcsolt bitobjektum a tesztzéona
Direkt tekercs —{ ST )
eredményének értékét kapja.
A kapcsolt bitobjektum a tesztzona
Negalt tekercs () STN )
eredményének negalt eredményét kapja.
. A kapcsolt bitobjektum 1-re van beallitva,
SET tekercs —S— S ]
amikor a tesztzona eredménye 1.
A kapcsolt bitobjektum 0-ra van beallitva,
RESET tekercs —(R— R _
amikor a tesztzona eredménye 1.
Csatlakoztatas cimkézett utasitashoz, a
UgrélS és ==L JMP
) I lefutassal megegyez6 vagy azzal ellentétes
szubrutinhivas ->>%SHI SR _
iranyban.
Grafcet nyelvben megadva, akkor Kkeriil
Atmeneti feltétel o hasznalatra, amikor az atmenetekhez
tekercs o kapcsolt atmeneti feltételek programozasa
atvaltast eredményez a kovetkezo Iépésre.
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Visszatérés egy Lehetévé teszi a hivomodul visszatérését,
<RET= RET
szubrutinbol amikor a tesztzona eredménye 1.

Leallitta a program futasat, amikor a
Leallit6 program <END> END
tesztzona eredménye 1.

Funkcioblokkok:

A funkcioblokkok grafikai elemei a tesztzonaban Kkeriilnek programozasra, és négy sor illetve
két oszlop méretii cellat igényelnek (kivéve a nagysebességi szamlalokat, amelyekhez o6t
sorra és két oszlopra van sziikség).” [2]

Név Grafikai elem Funkcidok

Mindegyik  funkcioblokk  bemeneteket  és

kimeneteket hasznal, amelyek lehetévé teszik a

Id6ziték, szamlalok,stb. kapcsolatot mas grafikai elemekkel. Megjegyzés: a

funkcioblokkok kimenetei nem lehetnek

egymashoz kapcsolva (fiiggéleges csatlakozas).

A Twido Suit sokféle funkcioblokkal rendelkezik, de mi a programunkban csak szdmlalokat

¢és 1dozitéket hasznaltunk.

Szamlalok jellemzése:

A funkcioblokkja igy néz ki a programban. Lehet vele

%C1.D oL
_| | = =l felfele és lefele szamlalast végezni.
o1 %CO | A szamlal6 szama
10
—s DI %CO.P | A beallitott érték
%I0.1 R Reset bemenet, ha itt 1 a bemenet akkor
_| |_ cU = nullazza a szamlalo értékét
S Set bemenet, ha itt 1 a bemenet akkor a kezdeti
értékre allitja vissza a szamlalo értékét
-1 CU | A felfele szamlalo bemenet. Egy felfuté élre
3.11 dbra Szamlalo funkciéblokkja egyet szamol felfcle. _
cD | A lefele szamlalé bemenet. Egy felfuto élre
csOkkent a szdmlalo értékeét
E Alulcsordulasi kimenet
Az eldre bedllitott kimenet elérve
F Tulcsordulasi kimenet
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A programban hasznélhaté szdmlalok 0-9999 kozotti tartomanyban tudnak szamlalni. Ennél
nagyobb szamokig torténd szamlalds esetén kettd vagy tobb szamlalo segitségével lehet

megoldani. Ehhez hasznalhatjuk az E ¢és F kimeneteket.

1d6zitok jellemzése:

Az 1d6zitd funkcioblokkja igy néz ki. Haromfajta id6zitd

TaThi
0 hasznalata lehetséges:
TON Bekapcsolas késleltetés
TYPE TON . o )
TE 1min TOF  Kikapcsolas késleltetés
ADJY TP Meghatirozott hosszusagu impulzus 1étrehozasa
% TMi.P 9099

3.12 ébra 1d6zitd funkcidblokkja

%TMi | Az id6zit6 szama, kompakt vezérlonél 0-127

B Az idbéegység (1perc, 1s, 100ms, 10ms, 1ms)

TYPE * | Az utdna 4ll6 szoveg hatarozza meg az 1d6zit6 tipusat

%TMi.P | A beallitott értéket mutatja az utana all6 szam

IN Az 1d0Ozitot elinditd bemenet

Q Az 1d0zit6 kimenete, a tipusa hatdrozza meg a miitkodését.
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4. A Gyartosor

4.1 A Gyartosor felépitése

Ahogy a dolgozat elején emlitettem Fischertechnik altal gyartott elemekbdl épitettiik fol a

gyartosort. A robotkart és a hegesztdrobotot 0sszeszerelve kaptuk meg, a tobbi részt pedig mi
raktuk 0ssze fel.

Forgo talca

Utdszalagok e See

RTT roBotkar
2

4.1 abra Gyartosor felépitése

4.1.1 Rovid futdészalagok

Két rovid futdszalag, amelyek a robotkarhoz tovabbitjadk a termék also és felsd részét. A
meghajtasrol ketté darab 24V-0s motor gondoskodik. Az érzékelés szintén 24V-0s izzokkal és
a hozzajuk tartozo fénykapukkal torténik oly moddon, hogy ha fénysugir megszakad az

érzékeld jelet kiild és megallitja a szalagot, mert a termék a megfeleld pozicidba ért.
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4.2 abra Rovid futdszalagok
4.1.2 Hosszu futoszalag

Az elején talalhato egy sikfeliilet ahova a robotkar elhelyezi a munkadarabokat, majd egy
motorikus betoldegység amely a szalagra helyezi azokat. Egy induktiv érzékeld, amely a
selejtkezeléshez sziikséges, valamit egy présgép és egy furdgép helyezkedik itt el. A szalag
végén talalhatd egy tarold, amibe a selejtterméket gyijtjik. A meghajtasrol itt is 24V-0s
motorok gondoskodnak, melyek koziil ketté mind a két iranyba képes mozogni, ezek a prést
és a betold egységet miikodtetik. Ezeket motorokat végallas kapcsolok segitségével
mozgatjuk az egyik allapotbol a masikba. Mindegyik munkafolyamat alatt taldlhaté egy
fénykapu, ezek segitségével allitjuk meg a megfeleld helyen a terméket, valamit egy a szalag
végén ahonnan konnyen at tudja helyezni a robotkar a munkadarabot a kovetkezd

munkafolyamathoz.

Az induktiv érzékeldnek egy XS1-M18PA370D harom vezetékes PNP tranzisztoros

Schneider altal gyartott eszkozt hasznaltunk.

BN/1| T
PNP BK/4 (NO)

@ ?%m {NC}
BU/3| -

4.3 4bra Az induktiv érzékeld és bekotési modja

Az induktiv érzékel6k miikddési elve a kovetkezd: azt a fizikai elvet hasznaljak ki, hogy

minden vezet6képes anyagban fellépd oOrvényaramok altal okozott veszteségek
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megvaltoztatjdk a rezonancia-aramkor josagi tényezdjét. Az LC rezgdkor nagyfrekvencias
valtakoz6 mez6t hoz létre, ha ide egy elektromosan vezetéképes anyag keriil, akkor az
energiat von el a rezgdkorbol és ez a valtozas egy jelet hoz 1étre, amelyet az érzékeléshez

haszndlunk. A mikodési  elvbdl adoédoan barmilyen fémet képes érzékelni.

Induktiv érzékel6

Présgép Furogép

Betold szerkezet

Fénykapuk 5.

Selejt tarold

4.4 abra Hosszu futdszalag

4.1.3 Hegesztorobot

A hegesztérobot, ami forgathatd talpazattal rendelkezik,
valamit a tetején 1évo kart tudja mozgatni. Aminek a végén
egy LED talalhato, amely a hegesztés imitalja. Két darab
24V-os motor talalhatd rajta, az egyik nagyobb
teljesitményti, amelyet a forgatdshoz hasznéaltunk fel.
Talalhaté rajta 4 érzékeld, amelyek kozil kettd
szamlaloként funkcional, a masik kettd a végallas
kapcsoloként. A szamldlok  segitségével  tudjuk

meghatdrozni, hogy mennyit forduljon a robot és a fenti

kart mennyire tolja ki.

4.5 4bra Hegesztérobot
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4.1.4 Forgo talca

Az altalunk kitalalt eszk6z, amelyet forgo talcanak neveztiink el.
A munkadarabot forgatja hegesztés kozben a robot el6tt, valamit
talalhato rajta egy olyan eszkoz, amely a készterméket a raktarba
tolja. A meghajtasrél két darab szintén 24V-0s motor
gondoskodik, amelyik a raktarba tovabbitja a terméket mind a két
iranyba képes miikddni. Harom érzékel6t hasznaltunk fel ezen az

egységen kettd végallas érzékeldkén az egyik pedig szamlaloként

mikodik, melynek segitségével tudunk egy teljes fordulatot

megtenni a talcaval.

4.6 abra Forg¢ talca

4.1.5 Robotkar

A gyartosor egyik f6 alkotoeleme, melynek segitségével mozgathatjuk a munkadarabokat az
egyik munkafazisbol a masikba. A robotkart mas néven manipulatornak is nevezik. Ez egy
RTT kar, ez azt jelenti hogy képes a sajat tengelye koriil elfordulni, valamint fiiggdleges és
vizszintes irdnyban mozogni. Az ilyen mozgasokra képes robotok egy ugynevezett henger
koordinatarendszerben mozognak. Az ilyen manipulatorok sokféle feladatot ellathatnak, attol
fliggden, hogy milyen eszkdz van végiikre szerelve (pl.: festékszoro, furd, hegesztd, stb.).
A mi modelliinkben 1év6 karnak a végén egy tgynevezett kétpofas megfogd van, melynek

segitségével mozgatja a munkadarabokat egy adott helyrél egy masik megadott pozicioba.

Az altalunk hasznalt eszk6z 4 darab 24V-os egyenfesziiltségli motorral rendelkezik,
amelyeknek a forgasiranyat az aram iranyanak megvaltoztatasaval befolyasolhatjuk. gy lehet
a kart felemelni és leengedni, balra illetve jobbra forgatni, kitolni és behtzni a kart, valamint a
megfogoval megfogni és elengedni valamit. A fiiggbleges és forgdé mozgashoz nagyobb
teljesitményti, a vizszintes és a megfogd miukodéséhez kisebb teljesitményli motorok vannak

felszerelve. A manipulatoron talalhat6 nyolc darab érzékeld, ezek az érzékeldk lehetnek nyitd
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illetve zaro érzékeldk. Mi zard érzékeloként hasznaltuk ez azt jelenti, hogy az 1-es és a 3-as
labakat kotottiik 0ssze. Az érzékeldknek a felét végallas kapcesoloként hasznaltuk, amelyek
akkor érzékelnek amikor a kar teljesen balra van forgatva és felemelve valamint be van hiizva
illetve a megfogo elengedve van. A masik négy érzékeldt szamlaloként hasznaljuk, amelyben
egy tengelyfordulat négy szdmlalast jelent. A robotkarnak a forgas végallasat eltavolitottuk a

gyari pozicidébol és a masik oldalra helyeztiik, erre a kar alaphelyzete miatt volt sziikség.

4.7 4bra Brzékel

4.10 abra Kisebb teljesitményii

)

4.9 abra A kétpofas megfogd

motor és a vizszintes szamlalo




Gyartésor programozasa programozhaté logikai vezérlovel

4.2 Folyamat

A két rovid futdszalag végére helyezziik a munkadarab also és felsé részeit, az ott elhelyezett
fénykapuk érzékelik, hogy nincsen a robotkar mozgasi tartomanyaban ezért oda mozgatjak
azokat. Ezutan a robotkar eldszor felemeli az als6 rész és azt a hosszu futdszalag végén 1évo
sik részre helyezi, majd ugyanez megismétli a felsé résszel is, de azt az alsod rész tetejére
helyezi el. Itt a betold a futészalagra tolja a munkadarabot, ahol torténik idérendi sorrendben
egy selejtkezelés, egy préselés és egy furas, ezek utan tovabb halad az utolso érzékeldig. Ha a
terméek selejt, akkor a szalag végén lévd taroloba keriil és a gyartasi folyamat kezdddik
elolrdl, a selejt terméken nem végziink préselést ¢és furast. Nem selejtes termék esetén a
robotkar azt athelyezi a hegeszt6 el6tt talalhatd forgod talcara, ahol a hegesztd robot elvégzi a
hegesztést mikozben a talca teljesen korbefordul, ha ez megvan akkor a késztermék
tovabbitddik a raktart szimbolizald

taroloba, és a gyartas kezdddik eldlrdl.

4.11-12 abra Selejtes és Jo termékek

5. Az elektronika bekotése

5.1 Robotkar bekotése

A gyartosor felépitése utdn az Gsszes motort és érzékeldt ossze kellet kotni a PLC be és
kimeneteivel és csak ezutan kezdhettink hozzd a programozashoz. Mivel a robotkart
Osszeszerelve kaptuk kézhez igy annak a bekabelezése nem volt sziikséges, mivel az 0sszes
érzékeld €s motor vezetéke egy 26 polust csatlakozoba ki volt vezetve. Ezekbdl Gsszesen 24
van hasznalatban mivel a karon 4 motor és 8 érzékeld talalhato. Az 1. és 2. polus a forgatd
motor, a 7. és 8. a vizszintes mozgasért felelds motor, a 13. és 14. a fliggdleges mozgést végzo
motor, a 19. és 20. polus a megfogd nyitasat és zarasat végzo motor kivezetései. Mivel ezek a
motorok mind a két iranyba forgathatodak, igy az egyik relés bévitémodulra vannak kotve. Egy
polusra két kabel van kotve, egy +24V és egy 0V, tehat egy motorhoz 6sszesen 4 kdbel megy.

A relés kimentek az alabbiak szerint vannak bekotve: a forgatashoz jobbra 0-as és a 8-as,
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balra 1-es és 9-es, a felemeléshez 4-es és 12-es, a leengedéshez 5-6s 13-as, a kitolashoz 2-es

¢és 10-es, a behuzashoz 3-as 11-es, a megfogashoz 6-0S 14-es és az elengedéshez 7-es 15-0s.

Vizszintesen Flggblegesen
mozgato mozgato
motor motor

Forgato
motor

0 | 1 |2 | 3 | 4 | 5 | 6 | 7 |c:on10|c:oml| | 8 | 9 | 10 | 11 | 12 | 13 | 14 | 15 |c:on10|c:oml
Relay QUT

+24V - oV

5.1 abra A robotkar bekotése a kimeneti bovitdmodulba

A 3. és 4. polus a forgas végérzékeld, az 5. és 6. a forgas szamlaloja, 9. és 10. a vizszintes
végallaskapcsold, a 11. és 12. a vizszintes mozgas szamlaldja, a 15. és 16. a fliggdleges
mozgas végérzékeldje, a 17. és 18. a fiiggbleges mozgas szdmlaloja, 21. és 22. a megfogd
veégérzékeldje, amely akkor érzékel ha teljesen nyitott allapotban van és végiil a 23. és 24. a
megfogo szamlaldja. Az érzékeldk polusai paronként folcserélhetdek, az egyik podlust a +24V-
ra kell kotni a masikat a PLC bemenetére. A robotkar érzékel6it a bemeneti bévitdémodulra
kotottiik, az aldbbiak szerint: a 0-as a forgads végkapcsoldja az 1-es pedig a szamlaloja, 2-es a
vizszintes mozgds végallasa a 3-as pedig a szamlaldja, a 4-es fliggdleges mozgas

végérzékelGje az 5-0s pedig a szamlaloja, 6-0S a megfogo végallasa a 7 pedig a szamlaldja.
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+24 'V
0|1|2|3|4|5|6|7|c00|cm1| |8|9|10|11|12|13|14|15|com0|com1
DCIn

~ oV

5.2 abra A robotkar érzékelOinek bekotése

5.2 A rovid és a hosszu futdszalag bekotése

Mivel ezeket a részeket mi allitottuk Ossze igy ezek kabelezését is nekiink kellet megoldani,
hogy konnyebben kezelhetd legyen az Osszes kabelt érvéghiivelyekkel lattuk el és
sorkapcsokba kotottik.

A rovid futdszalagoknal két darab egy iranyba forgd motor van, ezért ezeknek az egyik
kivezetésiiket a OV-ra kell kotni, a masikat pedig PLC kimenetére. Az alsé részt szallito
szalag motorja a harmadik bévitémodul 10-es, a felsd részt szallitd pedig a 11-es kivezetésre
van kotve. Talalhato itt két fénykapu, amelyek a PLC 0-as és 2-es bemeneteire vannak koétve,

a masik kivezetésiiket szintén a +24V-ra kellet kotni, mint a nyomégombos érzékeloknél.

A hosszu futdszalagon négy motor €s szamos érzékeld talalhatd, ezért a bekotése nem
bizonyult egyszeri feladatnak. Minden egyes munkafazisnal valamint a szalag végénél is
talalhat6 egy fénykapu, amelyek kovetkezoképpen vannak bekotve: a fémérzékeld alatti az a
PLC 10-es bemenetére, a présgép alatt talalhaté a bemeneti bévitdmodul 9-es bemenetére, a
farogép alatt taladlhato szintén a PLC 1-es bemenetére, valamint a szalag végénél talalhato is a

PLC 11-es bemenetére. A motorok koziil kettd csak egy irdnyba mozog, ezek pedig a szalagot
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¢és a fardgépet mozgatd motorok. Ezeknek az egyik labuk a PLC 0-as illetve 1-es kimeneteire
vannak kotve a masik kettd pedig a OV-ra. A présgép motorja a harmadik kimeneti
bovitdémodul 4-es és 12-es kimenetére a lefele mozgashoz, a felfele mozgashoz pedig az 5-6s
és 13-as kivezetéshez. A prés also végérzékeldje a PLC- n a 7-es a felsé pedig 6-0s bemenetre
van csatlakoztatva. A szalag clején talalhaté betold eszk6z motorja a szintén a harmadik
kimeneti bévitdmodulra van kotve, az alabbi mddon: elérefele a 7-es és 14-es, hatrafele pedig
a 6-os és 15-0s kimenetet hasznaltuk. Az ide tartozo végallaskapcsolok a PLC bemeneteire
vannak kotve, a hatso az 5-Osre az elsé pedig a 4-re. Az induktiv érzékeldt szintén itt a 9-es

bemenetre kotottik.

5.3 A hegeszto és a forgo talca bekotése

A hegeszton két motor talalhato és négy darab érzékeld, amelyek a kovetkez6 képen vannak
bekotve: a forgatdé motor jobbra forgasahoz a 8-as és 13-as balra forgatasahoz pedig a 9-es 12-
es, a felsd kar kitolasahoz a 6-0s 1l-es behtizasahoz pedig a 7-es 10-es kimeneteket
hasznaljuk a PLC- n,valamint a kar végén talalhato lampa felkapcsolasahoz 14-es kimenetet.
Az itt talalhatd négy érzékelobdl ketté szamlaloként van hasznalatban. Ezek a PLC
bemeneteire vannak kotve az alabbi modon: a forgas végérzékeldje a 18-as az itt 1évo

szamlalo a 19-es, a felsd kar végallasa a 16-os a szamlaldja pedig a 17 —es.

A hegesztd eldtt talalhato forgd talcan két motor van, amelyek koziil az egyik két irdnyba tud
mozogni, valamint harom darab érzékeld. A forgaté motor a vezérlén az 5-0s kimenetre van
kotve a szamlaldja pedig 14-es bemenetre. A készterméket a raktarba tovabbitd kar motorja a
harmadik kimeneti bévitdmodulon az elére menethez a 0-as és 14-es a hatramenethez pedig
az 1-es 15-6s kivezetésekhez. Az itt talalhato hats6 végérzékeld a 13-as az elsé pedig a 15-0s

bemenetre van kotve a PLC- n.
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6. Programozas

Mivel a feladat csoportmunka volt igy elosztottuk egymas kozott a programozasi feladatokat,
de egymast is segitettiik, ha elakadtunk valahol. Az én feladatom a robotkar programozasa
volt. ElGszor csapatmunkaban egy alaphelyezi rutin megirasaval kezdtiik, erre azért volt
sziikség, mert ugy allitottuk Ossze a gyartosort hogy alaphelyzetbdl kezdddjon a gyartas. A
alaphelyzetet egy szubrutin segitségével valositottuk meg. Amelyben minden motort, aminek
nincs a végérzékeldje bekapesolt allapotban addig mozgatunk amig ez a feltétel nem teljesiil.
Amint ez igazza valik a motorok mozgasat leallitjuk. Minden motorhoz paronként egy set és
egy reset tekercs tartozik a programban. A set tekerccsel elinditjuk a reset- tel pedig
megallitjuk. Valamint elhelyeztiink a programban egy run/stop és egy RESET utasitast is. A
run/stop utasitast a PLC- n a 20 bemeneten 1évé gombbal lehet hasznéalni. Ennek segitségével
lehet a vezérlén 1évé programot elinditani illetve megéllitani, ha az utobbi miiveletet
valasztjuk ¢és utdna 0jbdl elinditjuk onnan folytatja a program futtatdsat ahol abba hagyta. A
RESET utasitas egy vészleallitoként miikodik, ha ezt hasznaljuk a programot nem tudja
tovabb folytatni, az elejétdl kell elkezdeni, természetesen miutan alaphelyzetbe allitottunk

mindent.

A miel6tt a robotkar programozasahoz hozzakezdtem volna, a két rovid futdszalagot kellet
beprogramozni. Az algoritmusuk a kdvetkezé miel6tt megnyomnank a start gombot ezek a
szalagok miikodésbe 1épnek és addig forognak, amig egy munkadarabot nem szallitanak az
eldl talalhato fénykapu elé, ekkor érzékelik hogy a szalag masik végére ért a munkadarab

ezért leallitjak a motorok forgasat. Ezutan indithatjuk el a gyartasi folyamatot.

A robotkar minden olyan mozgasat, amely nem végérzékeldig torténik a szamlalok
segitségével valositunk meg. Ezek a szdmlalok a programban egy adott szamig elszdmolnak
¢és ez alapjan 4ll a kar a megfeleld pozicioba. Elsd 1épésben a robotkar leereszkedik egy adott
mélységig majd kitolja a kart és a megfogd segitségével megfogja majd felemeli a
munkadarabot és a hosszu futoszalag elejére helyezi. Ezutan felemelkedik, de csak egy adott
magassagig és balra fordul addig amig el nem éri a felsérészt szallitdo futdszalagot, ahol
leereszti a kart majd megfogja a munkadarab fels6 részét és felemeli, majd mar a szalag
végeénél 1€vo also részre helyezi. Ez a feladat nem volt egyszeri mivel a robotkaron talalhato
szamlalok €és a mozgatast végz0 milanyag elemek eléggé pontatlanok. Miutan ezeket a

miiveletek végrehajtodtak a kar teljesen felemelkedik és behiizza magat, erre azért volt
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sziikség, mert a szalagon talalhato felépitmények elég kozel vannak. A hossza futdszalagon
megtorténnek a kiillonbozé miveletek, ha a termék selejt akkor az a selejttaroloba kertil
id6kozben a robotkar felveszi a kiindulasi poziciot, majd késleltetve Gjraindul a gyartasi
folyamat. Ha a term¢k megfeleld, akkor a szalag végén megall, majd a kar odafordul
majdnem teljesen kitolja a felsd részét ¢és leereszti azt, majd megfogja a munkadarabot. Itt is
szlikség volt a pontos pozicionalasra, mert kevés hely all rendelkezésre. Ezutan felemeli majd
a hegeszt6 el6tt talalhatd forgo talcaig forog jobbra, majd elengedi a munkadarabot. Ezutan
1ismét felveszi a kiindulasi helyzetet oly modon hogy eldszor a teljesen behtizza a végallasig a
kart, majd az 0sszes tObbi mozgast egyszerre elvégzi szintén addig amig a végérzékeldk nem
keriilnek bekapcsolt allapotba. Miutdn a hegesztés megtortén elérol kezdddik az egész
folyamat.

Az alabbi tablazatban szerepld szamlalok a robotkar mozgéasat vezérlik idérendi sorrendben:

SZél:nlélé Folyamatban 1évd helye Spamlals értéke

szama

%CO0 | Elsé lefele: az alsé részt szallito szalag irdnyaba 82
%C1 | Elso kifele: a szalagon 1év6 munkadarab irdnyaba 30
%C2 | Els6 megfogas: a munkadarab megfogasa 21
%C3 | Elso felfele: munkadarab felemelése 50
%C4 | Elso jobbra: hosszl szalag felé valo fordulas 54
%C5 | Masodik kifele: a szalag végének elérése 30
%C6 | Masodik lefele: a munkadarab lehelyezése 45
%C25 | Masodik fel: a kar felemelése 40
%C7 | Elso6 balra: felsérészt szallito szalag felé valo pozicionalas 28
%C8 |Harmadik lefele: a munkadarab iranyaba 45
%C9 | Masodik megfogés: a fels6 rész megfogasa 21
%C10 |Harmadik felfele: a munkadarab felemelése 52
%C11 |Masodik jobbra: a hosszu futdszalag felé fordulas 28
%C12 |Harmadik kifele: az alsé rész felé vald pozicionalas 63
%C13 | Negyedik lefele: munkadarab elhelyezése 21
%C14 |Harmadik jobbra: a szalag végéhez valé fordulas 55
%C15 | Negyedik kifele: a munkadarab felé pozicionalas 73
%C16 | Otddik lefele: a kar leeresztése a munkadarabhoz 70
%C17 |Harmadik megfog: munkadarab megfogasa 21
%C18 |[Hatodik fel: majd annak felemelése 20
%C19 |Negyedik jobbra: a forgd talca felé valé fordulas 46
%C20 |Harmadik be: a talca kozepére vald pozicionalas 20
%C21 |Hatodik le: a munkadarab forgotalcara valo elhelyezése 12
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Mivel minden motort mind a két iranyba lehet mozgatni ezért ligyelni kellet arra, hogy
nehogy egyszerre akarjuk mind a két iranyba mozgatni. Tovabba mivel ezek a motorok
sokszor vannak haszndlatban, igy a program elején el kellet helyezni az minden egyes motort.
Erre a PLC miikodési elve miatt volt sziikség. Ezeket a tovabbiakban markelekkel
vezéreltiink. Ez egy olyan programozasi eszkdz, amelynek segitségével a programon beliil

akarhol elérhetjiik ezeket a motorokat.

6.1 abra A PLC teljesen bekabelezve
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7. Fejlesztési lehetoségek

Mar menetkozben is jottek fejlesztési Otletek, de ezek koziil csak a selejtkezelést sikertilt

megvalositani, a tobbi fejlesztés sajnos elmaradt id6 vagy eszkdz hidny miatt.

Az egyik ilyen példdul a pontosabb poziciondlds lett volna a robotkaroknal. Ezt példaul a
olyan szamlalok segitségével lehetett volna megoldani amelyen nem négyet szamolnak egy
tengelyfordulatonként, hanem joval tobbet. igy nem adédtak volna olyan problémak, hogy
ami még elézénap megfeleld helyre allitotta a kart masnap mar joval messzebb vagy

kozelebb.

Masik ilyen lehetdség a modelleken 1évé mianyag kopodalkatrészek és fogaskerekek fém

alkatrészre valo cseréje.

Az id6hiany miatt elmaradt fejlesztés példaul a gyartasi folyamat felgyorsitasa. Az eredeti
valtozat egyszerre csak egy terméket gyart, amig ez a termék végig megy a kiilonbdzd
munkafolyamatokon és a raktarba keriil, addig a tobbi része a gyartdosornak nem csinal

semmit. Ezt Ggy kellet volna megoldani, hogy ne teljen el tul sok id6 két késztermék kozott.

A programban néhany helyen iddzitéssel oldottuk meg a felmeriild problémakat. Ez nem a
legjobb megoldas, ha ezeket sikeriilt volna valahogy kikiiszobolni, akkor az egész gyartast

eseményvezérelté tehettiik volna.
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8. Osszegzés

Célunk egy olyan gyartésor elkészitése volt, amely két részbdl Osszeallit egy terméket.
Terviink megvalositasa eldtt tanulmdnyaink soran betekintést nyerhettiink a gyartas elméleti
részébe. Miutan ezeket attanulmanyoztuk meg kellet ismerkedniink a gyartas fizikai részével

is, és csak ezutan kezdhettiink neki modelliink megépitésének.

A gyartésor megépitése €s programozasa kozben nagyon sok aprobb hibdba és nem vart
problémaba iitkoztiik, de ezeket sikeriilt kijavitani. Igy modelliink megfelelen el tudja latni

feladatat.

Mivel ez a szakdolgozat csapatmunka volt, igy nagyon hasznos és fontos tapasztalatokat
szereztiink az egylittmiikddés teriiletén. Mindannyian kiilon feladatokat lattunk el, de ha

valamelyikiink elakadt k6zosen oldottuk meg a problémat.

Ebben a munkdban megszerzett ismereteinket mashol is fel tudnank hasznélni, mivel az itt
hasznalt vezérlési eszkdzokkel és programozasi algoritmusokkal ugyanigy mitkddtetnek egy

valodi automatizalt gyartosort.

Az elkészitett modellt kiallitottuk a 2010 Szakmai napokon.
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8.1- 2 abra A kész gyartdsor




Gyartésor programozasa programozhaté logikai vezérlovel

Koszonetnyilvanitas

Ezuton szeretnénk Dr. Husi Gézanak megkdszonni, amiért elvallalta a témavezetdi szerepet,
és az ezzel jaro faradalmakat. Valamint szeretnénk megkdszonni, hogy részt vehettiink a

szakmai napokon, és hogy sok megoldasnal szabad kezet kaptunk.

Koszonettel tartozunk Bartha Istvan és Dr. Toth Janos tanar uraknak is. Az 6 kivalo szakmai

felkeésziiltségiik és hatteriik nélkiil mindez nem johetett volna létre.

Szeretnénk még megkoszonni Szabo Tibor csoporttarsunknak a segitséget, aki a termék

acélbol esztergalt felso részét biztositotta.




Gyartésor programozasa programozhaté logikai vezérlovel

Irodalomjegyzék

[1]

[2]

[3]
[4]

[5]

[6]
[7]

Automatizalas és vezérlés TWIDO Programozhat6 vezérlé Katalogus 2008 (6, 7, 9,
45, 47, 120 oldalak)

Twido Szoftver referencia kézikonyv (18, 19, 20, 140, 141, 142, 143, 147, 148, 149
oldalak)

www.schneider-electric.hu oldalardl letolthetd konyvek

Mechanics of Microelectromechanical Systems - N.Lobontiu and E.Garcia 2005
Springer Science + Business Media, Inc.

Robot Manipulator Control Theory and Practice - Frank L.Lewis, Marcel Dekker, Inc.,
2004

Dr. habil Kulcsar Béla, LSI Oktatokdzpont, Robottechnika, 1998

Dr Siegler Andras: Robot iranyitasi modellek, LSI, 1987, Bp

Linkek:

[8] http://www.ifm.com/ifmhu/web/pinfol 10 10 40.htm  2010.11.03.
[9] http://obl21.com/plc_basic.html  2010.10.31.

[10] http://e-oktat.pmmf.hu/robotir2 2010.11.10.

[11] http://www.fischertechnik.de/de/ (cégtorténet) 2010.11.02.

[12] http://www.plcprogramozas.hu/a-plc-tortenete 2010.11.05.

[13] http://users.atw.hu/plcweb/plc/plc.htm 2010.11.06.



http://www.ifm.com/ifmhu/web/pinfo1_10_10_40.htm
http://e-oktat.pmmf.hu/robotir2
http://www.plcprogramozas.hu/a-plc-tortenete
http://users.atw.hu/plcweb/plc/plc.htm

