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1. Bevezetés

A Festo Kft. mar régota gyart, és forgalmaz oldiat@lokra szant, tisztan ipari
elemekidl (szenzorokbal, vezé&ikbol, aktuatorokbdl) allé, kompakt, kisebb méret
kilonbdd megmunkal6é egységeket, ugynevezett MPS (ModultzduRtion System)
allomasokat, melyek dnalléan bizonyos feladatoléghésére hivatottak és a kivant
megmunkalas céljatol fuggn tobbféleképpen 6sszeépitiket

Jelen szakdolgozat témaja egy robot transzpajiessttése az 5 allomasos MPS sor
€s a magasraktari manipulator kiszolgalasahoz|&zemlitett harom allomas jelenleg is
létezik és nikddoképes, oktatasi célokra jelenleg is hasznalatbanala Azonban tébb
probléma is felmerll a transzporterrel kapcsolatBayyik kozilik a nagyon magas
levegifogyasztasa, valamint a kérilményes energiaell@asdesorolhaté még az is, hogy a
jelenlegi pneumatikus modell pontossaga nem a lgégtedsbb, ugyanis t6bb tizedes
pontossaggal rendelkezik csak, mely célgépek lgst@asanal mar kevésnek bizonyulhat.

igy szakdolgozatom téméaja egy teljesen Uj robesizporter fejlesztése, Gj és
kedvedbb hajtasrendszerrel, mely Iévén sz0 ipari beresiz nagy, szdzados
pontossaggal, hosszu élettartammal, valamint kédaegrték arannyal rendelkezik. A
fejlesztési fazis utan pedig a vélasztott hajtger&ének programozasa kovetkezik.
Részletesen bemutatom a programozas menetét, gggdetil pedig egy rovid reprezentativ

munkaprogram irasara kerul sor.



2. A robot transzporter felépitése

A robottranszporter edslleges feladata a robot pozicionaldsa egy linegémigely
mentén adott mozgasparaméterekkel, tovabba az Mésagok, a Mitsubishi robot és a
magasraktar 6sszekapcsolasa egymassal mind meaitegpiknind pedig informatikai
kommunik&cio tekintetében.

Ezen transzporter allomas tobbféle hajtasi molsiHlarelhat, ezen hajtasi modulok
lehetnek példaul pneumatikus, szervomotoros, v@gtietmotoros hajtasok attol figgn
hogy a kdrnyezeti elemeknek, illetve a végrehajbafiethdatnak melyik felel meg a
legjobban. Jelen szakdolgozatban a szervomotoeghajtott transzporter allomassal fogunk
foglalkozni.

A Mitsubishi RV2-AJ tipusu robotkar egy 5 szabayiskkal rendelke& manipulator,
melynek jelen esetben egy megfog6 talalhatd a végémnek segitségével végzi el a

feladatat.

1750 mim
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Robattranszporter | | B00 mm

1.4bra.A robottranszporter sematikus abraja
Az Uj robottranszporterrel szembeni kdvetelmények

meéretei meghatarozottak, melyek: 1750x600x700 mm

pozicionalasi pontossaga a robotok pontossagayakegn meg, tehat: + 0.02 mm
ciklusidd: 4-5 masodperc

az adott pozicié pontos, merev megtartasa

hosszu élettartam

kedved ar-érték arany



2.1 Robottranszporter hajtdsanak tervezése

Ebben a fejezetben roviden megnézem a poziciondt@sznalhaté hajtasok tipusait,
jellemzsit, majd pedig a legmegfelddbet kivalasztom és részletesen ismertetem
hataslancanak felépitését. Az aktuatorok altabfethalt szamos energiat az alabbi négy

csoportba sorolhatjuk:

elektromos energia
fluid energia
kémiai energia

héenergia

Mivel a Festo Kft. csak a fluid energiaval, azohibes a pneumatikéval, ill. a hidraulikaval,
valamint a villamos energiavalitkodé hajtasokkal foglalkozik, az altala forgalomba hibzo
termékek kdzott ezen aktuatorok szerepelnek, igg ém ezekkel valo pozicionalas

megvalositasdnak maodjaival foglalkozok.

2.2 Hajtds modulok

Amint azt az €iz6 fejezetben emlitettem a transzporter harom kulahbajtasi
modullal szerelhét Az eredeti el§ valtozatban pneumatikus hajtassal készlilt el, leane
hatranya az volt, hogy amellett, hogy pazarl6 mdaokmt a 8ritett levedvel a két végallas
kozotti megallasi pontoknal nehezen lehetett pondlni.

Eppen ezen hianyossaga miatt késziilt el a szemooasoés a |éptémotoros valtozat
is. Ezen hajtasokkal és a megallasi pontok szamidwegfieleb érzékeb kdzbeiktatasaval mar
sokkal egyszéibben és pontosabban megoldhat6 a pozicionalasvegétias kozott a

szervomotorral mint a pneumatikus hajtasnal volt.

2.2.1 Pneumatikus hajtas



A kovetked részben roviden ismertetem a pneumatikus pozilésnalajdonsagait,
mely a korabbi transzporter hajtasaként szolgak Eziikség van, hiszen ahhoz, hogy egy
jobb rendszert fejlesszek ki, sziikséges a kor&bieiete, annak tulajdonsagai. A pneumatika
megle@en rovid id alatt elterjedt az ipari alkalmazas terileteinmn@&nalapvet oka, hogy
vannak olyan gépesitési €és automatizalasi felagaiek/ek mas energiahordozoval
egyszeifien és gazdasagosan nem valdsithatok meg.

2.2.1.1 A pneumatikus rendszereldl altalaban

A siiritett levegé legfontosabb ebnyei

A leveg gyakorlatilag mindenhol korlatlan mennyiségberrétidelkezésre.

A siritett leve@ cshvezetéken nagy tavolsagra egysieer, konnyen szallithatd. Az
elhasznalt leveggvisszavezetésére nincs szikség.

A siiritett leve@ a tbmérséklet valtozasokra érzeketlen, ez l@heteszi a biztonsagos
alkalmazasét kulonleges$mérsékleti viszonyok kozott is.

A siiritett leve@ robbanas- édizbiztos, nincs sziikség draga biztonsagi berendezése
alkalmazaséara.

A siiritett leveg@ tiszta, tomitetlen vezetékeknél, elemeknél sensagthnye&deés
bekerillni a kiaraml6 levégkovetkeztében. Erre a tisztasagra nagy szikségéidaul
az élelmiszeriparban, fa-, textil-, ésriparban.

A munkavég# elemek felépitése egysiars ennek megfelétn olcsé.

A siiritett leve@ aramlasi sebessége viszonylag magas, igy §slentinkasebességek
elérését teszi leh@te.

Stiritett leve@nél a sebesség fokozatmentesen vezérteltletaz ebkifejtés
fokozatmentesen szabalyozhato.

A siiritett levegé negativ tulajdonsagai

A siiritett leve@ gondos elkészitést igényel. Az energiahordozé szenbgégt és

nedvességet nem tartalmazhat. Ez az elemek éetidrcsokkentené.



A siiritett leved@vel mikddé hengerekkel nem lehet terhelés-fliggetlen, egyes)lét.
allando6 dugattyusebességet biztositani.

A siiritett leve@ csak egy meghatarozottkifejtésig gazdasagos. Normal tizemi
nyomas (700 kPa, 7bar esetén) a |@kets a dugattyusebessédiiggoen, a
hatarterhelés 20 000-30 000 N, 2000-3000 kp ké@ridk.

Pontos értéktartasra nem képes, hiszdritett leve@ dsszenyomhato.

A siiritett leve@ viszonylag draga energiahordozo. A magas enerlisg@giek nagy

részben olcso elemekkel és nagy teljesitméenny@k@deési sebesség) kompenzalhatok.

2.2.1.2 Pneumatikus linearis hajténivek

Az egyszeres tikodteté§ munkahengereknél csak az egyik hengertér kap
energiaellatast. Ennek megféleh csak egy mozgasiranyban végezhetnek munkatitets
leved bevezetést (dugattyuoldali, ill. radoldali tér) fugien. A masik mozgasiranyban
rugéen, vagy kil$ terheb er biztositja a dugattyimozgast. A beépitett rugoetezése
olyan, hogy megfeléen nagy sebességgel vigye a dugattyit alaphelyzétbegyszeres
muikodteté# munkahengerek |6kethosszat a beépitett rugd sarkessza korlatozza. Ezek
a hengerek rovid 16kéek, kb. 200mm I6kethosszig hasznalatosak. Ezekégeehajtokat
altaldban kilokésre, sajtolasra, emelésre, adagotdkalmazzak.

Amennyiben a munkahenger nagy témegek mozgatégat,\a dugattyu loketvégi
merev Utkdzése a hengerfedélen karosodast okdztmagk elkeriilésére, a loketvéghez
csillapitast épitenek be. A véghelyzet eléréétt eby fékdugattyu elzarja a hengertérberd lév
leved szabad kiaramlasat, igy az csak a hengerfedélbelyezett fojto-visszacsapo szelep
valtoztathat6 keresztmetsiidojtasan keresztil tud a tovabbiakban athaladni. A
keresztmetszet csokkenés kovetkeztében a hengarténoyomas megnigy a dugattyd
fékezve, lassan éri el a véghelyzetet. A dugatipinlee iranyd mozgasakor a bearamlo
leved a visszacsapo szelepen keresztil jut a hengertérbe

Az atmed dugattydrudas munkahenger mindkét oldalan talaltdagattydrud,
melynek merevsége, a két hengerfélben tértéagvezetéshh addéddan Iényegesen nagyobb

az ebbbinél. A dugattyaruad csekély oldaliranya terheiétépes felvenni.



Az esetleges jeladd elemek (helyzetérzéieh szabad dugattydridhoz egyseer
illeszthebk. A dugattyu etkifejtése a szimmetrikus felépitésnek megtaal mindkét
mozgasiranyban azonos.

A kettss mikodési munkahengerben a bevezetétitett leved energiaja a
munkahenger dugattyujat két irhnyban mozgatja. gattyu ebre-, illetve visszafutasnal
meghatarozott nagysaguibefejt ki. A kettbsmikddtetés hengereket ott alkalmazzak, ahol a
dugattydnak visszafutaskor is munkat kell vegezaieileg a henger I6kethossza korlatlan,
azonban a dugattyu élséghelyzetében a dugattyurud kihajlasét figyelekadevenni. A
tomités ennél a hengernél is todgitirikkel, dugattyaval vagy membrannal oldhaté meg.

A kettos mikddtetéd munkahengerek tobb kulonleges kialakitdssal kaskiika

felhasznalasi igényekhez alkalmazkodva. Most eziekattsik at!

B = =

)

2.1 abra. Egyszeresikddtetéd, ketths mikddtetéd, atme dugattydrudas munkahenger

A membranhenger egy beépitett membrant tartalmalnek anyaga rugalmas,
lényegében a dugattyat helyettesiti, valamint anbedeletkeé feszilltség réven a kidls
véghelyzetBl val6 visszatérités feladatat is ellatja. Kilomttésre nincs szikség, surlédas
csak a membran nyuldsa soran lép fel.

A dugattydrud nélkuli hengerek kialakitasanal natailonb6d mikodési elvet
alkalmaznak: szalag- vagy kétélvontatasu hengeritétszalagos henger hasitott
hengercével ( zippzar henger ), henger magneses csatlakazaésnal ( csuszkaval ).

A szokésos kets mikodési hengerekhez képest a dugattyarad nélkili hengerek
beépitési hossza kisebb. Nem kell félni a dugatitykrhajlasatél. Ez a fajta henger az extrém
hosszu lI6ketekhez alkalmazhato akar 10 m I6ketimps&xkészilékeket, terheket kbzvetlendl
a szdnhoz vagy kitlscsuszkahoz lehet rogziteni. Az enindkét mozgasi irdnyban azonos
nagysagu a dugattyu felllet azonossaga miatt.

A szalaghengernél a dugattya erejét egy korbefmtdag viszi at a szanra. A

dugattyatérbl tomitésen keresztll |ép ki a szalag. A hengeeiréd a szalag vezgorgokon
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fordul vissza. A leh(zé csikok gondoskodnak ailiéfjy a vezétgorgokh6z a szalag ne
vigyen szennyestést.

A tdmitészalagos henger hazan teljes hosszaban egy heaitéhz eét egy szan
veszi at, amely szilardan a dugattyihoz van rogzivszan és a dugattyu kozotti régzités
kivilrél van megvezetve, a hengeafdsasitékaval. A hasiték tomitésére egy acélszalag

szolgél, amely a szenny@Esekdl védi a hengert.

=

2.2 abra. Toméfiszalagos henger, szalaghenger

A magneses kuplunggal rendelkdrngerek egy hengett®l, egy dugattyubdl és a
henger csdévén mozgathato Kitsuszkabdl allnak. A dugattydn és a csuszkanddlan
magnes van. A mozgast a dugattyurdl a csuszkaragaeses kuplung &arassal viszi at. Ha
a dugattyut @ritett leve@vel mozgatjuk, a csliszka szinkronban mozog a dyigat.

A hengertér a csuszkatol hermetikusan le van vidasklivel nincs mechanikus kapcsolat,
nincs szivargasi veszteség.

A tandemhenger két darab Kettinikddtetéd munkahenger egy-egységbe épitve.
Ennél a kialakitasnal a dugattyurudlefejtése megduplazédik. Alkalmazasa ott celézer
ahol kis radialis méretek mellett nagylfejtésre van szikség.

A forgatéhenger egy késmikddési munkahengei all, melynek dugattydrudja
meghosszabbitott €s fogasléccé alakitott. A fogasyy fogaskerékhez kapcsoladik, s igy az
egyenes vonall mozgas forgdbmozgassa alakul aesirikytol figden jobb- vagy bal
irAnyban. Az elfordulas mértéke kulonlspas’, 9C°, 180, 29C, 720 lehet. Az elfordulasi
sz0g beallitasa az adott tartomanyon belll egpédiavar segitségével lehetséges.

A henger forgatdé nyomatéka a nyomastol, a dugattyl#tl es az attétedt fliigg.
A forgatohengert alkatrészek forditdsahodheglitdshoz, klimaberendezések allitdsahoz,
pillangdszelepek zardsahoz lehet alkalmazni.

Mint a forgatohenger, a lapatos henger is korl#tazogelfordulasra alkalmas. A
forgési tartomény altaldban maximum 306nnél a tipusnal. A tomitési probléméak (a lapat

éle mentén), a geometriai kotottségek (atmszélesséq) kis forgatonyomaték elérését teszik
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lehetivé, de nagy sebességgel. A forgolapatos hengeraldmye, hogy az elfordulasi szog
konnyen allithato.

2.3 abra. Tandem henger, forgatohenger, hengeresagrkuplunggal

A felhasznalok kilon kérésére gyartott kilonleigeénybevételek esetén hasznalt
hengerek: munkahengeisitett dugattyaraddal, munkahengefsitett dugattytval nagy
nyomashoz, hengeballé tomitéssel, henger sargarézthenger keménykrémozasu
futéfelllettel, henger savallo acélbdl készult dugauddal, henger tranyag bevonattal és

savallo acélbol készult dugattydaruddal.

2.2.2 Léptetmotor

A |éptetmotorok abban kilonbéznek a hagyomanyos egyenanamiaroktol, hogy
bemerd villamos impulzusokat alakitanak at diszkrét s#fogeulasokka, valamint a
fordulatszamuk egyenesen aranyos az impulzusfreideal. Manapsag sok terlleten
hasznaljak ezt a motortipust, pl. robotokban, gZengépekben, szamitastechnikai
perifériakban. Nagy éhye, hogy nem tartalmaz kommutétort, ezért rendkivgszu
élettartamu, valamint nem igényel visszacsatokst, ami kedvek arat biztosit ennek a
motor tipusnak. Elettartamét gyakorlatilag a fefimadt csapagyak mésége befolyasolja. Ha
a lépésvesztést mindenképp elkerutendsszacsatolast alkalmaznak, mely esetben atéepte
motor veszitébb ebnyeibdl. Képesek az elért szoghelyzet pontos megtartaggyanis allé
helyzetben tartobnyomatékuk van.

Elényei

kis kdltség
robosztussag
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egyszeii felépités

nagy megbizhat6sag

nem ligényel karbantartas
széles alkalmazhatdsag
nem igényel visszacsatolast

mindentt nikodoképes

Hatranyai

rezonancia-gerjeszhatasu, ekkor hosszabb a beallasi ideje

a nyilt hurok miatt a Iépésvesztés rejtve maradhat

durva mozgasu az egészen kis sebességnél, hanmkrodépés-vezérlése
aramfelvétele alig fligg a terheléistkonnyen talmelegedhet

nagyobb sebességebéMaszteségeidnek, a rotor is melegszik, zajossag valhat
rezonancia-hajlama és poziciondlasi hibai inerdialés-fuggk, melyek zart

szabélyozéssal megsmetnek

A léptetémotorok csoportositasa forgorészik alapjan

allandé magneses
valtozo reluktanciaju

hibrid Iéptetmotorok

Uzemmoédok:

A lépteth motorok tdbb zemmaodbanikbdtethesk. Megkulonboztetlnk teljes,
féllépéses, és mikrolépéses lizemmaodot. Az utéleniizdd a legmagasabb felbontasu, igy
sima, nyugodt ritkddés jellemzi egészen magas fordulaton is. Pasizemmaod igényli a
legprecizebb aramszabalyozast is.

2.2.2.1 Festo léptémotorjai, vezérloik
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Ez a motortipus efsorban olyan alkalmazasokhoz lett kifejlesztve | alddleges
szempont a kdltségtakarékossag. A Festo lépiatiorai kétfazisu, hibrid technoldgiara épll
motorok. Amennyiben az altala kifejtlbahaximalis tartbnyomaték kevésnek bizonyul,
opciondlis tart6fék is beépitésre kertilhet. A mieddeattétel biztositasa véget kiilén
kiegészid modul is rendelkezésre all, mely 3:1 és 5:1-edulatszam arany megvalositasat
teszi lehatve. A motor normél izemmadban egy lépés alattdkBtftesz meg. Ez persze
nagymértékben csokkentbietz lzemmabdok valtoztatasaval. Fontos, hogy miadig
karakterisztikaja altal meghatarozott nyomaték-sebgsség tartomanyon belul kell
mukddtetni, elkerllve ezzel a tulterhelését és erkimietkeztében a Iépésvesztést. A Festo
kinalataban két fajta Iéptehotor és hozz4juk tartoz6 vezethlalhatdo meg.

Festo MTR-ST Iéptetimotorok

Az els, MTR-ST tipusu motor fikodtetéséhez kilon vezérgység sziikséges, ami
lehet kil$, de lehet a motorba integralt elektronika is. Ahhaonban, hogy ezekkel a
végrehatokkal pozicionalast lehessen megvalosiarkiséges még egy un. tengelyveyis|
ami a mozgasparamétereket és rekordokat (pozigitékatni képes. Ezt a célt szolgdlja a
Festo SPC200-as vez&dgysége.

3.1 abra. Hagyomanyos és integralt motorvéxétlellatott Festo l1éptémotor
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Festo SEC-ST motorvezéf

Ez a fent bemutatott Iéptemotorhoz tartozé vezérl Feladata, hogy a
tengelyvezédbdl érke jeleket a motor megfelkgl iranyitott nmikdédésehez (adott irany,
szoOgelfordulas, szbgsebesseég) sziikséges jeleldtsalat. Itt lehet beallitani a Iépiatotor
miikodési lzemmaodjat harom darab mikrokapcsol6 sagited, valamint az aramredukciot
is. Az aramredukciéval a motor tartbnyomatékat telddtoztatni, igy a kivant feladathoz

igazitani. Természetesen a nagyobb tartonyomatobé aramot igényel, igy velejaroja a
nagyobb aramfogyasztas is.
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3.2 abra. Festo léptahotor vezé

SPC200 tengelyvezéél

Az SPC200 (Smart Positioning System) segitségélagkilonfélébb komplex
szabdlyozasi feladatok valésithatok meg. Eredetilegnom vezéskent lett kifejlesztve, igy
miikodéséhez nem sziikséges egyéb olyan kiegdsaiendezés, mint pl. PLC. Lényegében
ezt a vezédt is fel lehet fogni egy PLC-nek. Programozhat@®ésllé vezérlési feladatokat
képes ellatni. Osszesen négy tengely iranyitasat ehebvé, melyek lehetnek egyenes

vonalu és forgatohengerek is. Nag§rsle, hogy tetsileges dinamikaju mozgas allithatd el
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altala, hiszen tengelyenként akér 100 kiulonalldgposebesség és gyorsulas értékeit
definialhatjuk. Rendkivil nagy rugalmassag jelleribszonhdéten modularis felépitésének,
igy a legkulonfélébb alkalmazasokhoz is tokéletédesrthe. Programozasa a
szerszamgépeknél mar ismert G programozasi nyelixéhik, melyet egy kezéfeliletrdl,

vagy kil$ szamitdégéil is el lehet végezni.

3.3 &bra. SPC200 vezérl

Kiemelkedé tulajdonsagai

olyan vezé, mely a kilonféle, pneumatikus, forgaté és |épieotoros hajtasokat is
tamogatja

alkalmazott hajtastol fuggn maximum 3 m/s mozgatasi sebesség, maximum 30 m/s
gyorsulas, és + 0.2...+ 0.8 mm pontossag érbevele

nagy teljesit képesség, a szabalyozasi paraméterek automatigisatérozasa a

pneumatikus pozicional6 tengelyekhez
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modularis felépitésének koszonkest nagy rugalmassag jellemzi, optimalisan

illeszthet az aktualis folyamathoz

Festo EMMS-ST |éptebmotor

Ez a léptet motor tipus és vezéik U] fejlesztésnek szamit. Kedvear, nagy
nyomaték, hosszu élettartam, j6 dinamikai tulajdgak jellemzik. Legnagyobbda@iyének
azonban az opciondlisan rendethstabalyozé rendszere mondhatd, az un. ,Servo’Light
nem mas, mint egy encoderrel felszerelt |épbettor zart hurka vezérlése, mellyel
kikiszObolhet az esetleges leépésvesztés, igy egy visszacsatolosrendszer minden
tulajdonsagat nyujtja, maximalis biztonsaggal égyfaka dinamikdval. Az encoder altal egy

fordulat alatt 500 kulonbd@zpozicié abszolut mérése valdsithaté meg.

3.4 abra. Festo encoderrel felszerelt Uj tipust BMBT |épteimotor

Festo CMMS-ST vezéré

Ez az EMMS-ST tipusu Iéptahotor vezéije, mely a visszacsatolas elvérikidik,
igy precizen szabalyozza a motor aramat, fordidatér illetve a poziciét. Sokkal kevésbé
hajlamos a rezonanciara, minddje. Ebbe az egységbe mar integralva van a tengmdyly

is, igy més kil vezérb nem sziikséges hasznalatukhoz. Ezt mar nem, matbarezérd
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egységet fejlesztették, igy legnagyobb eltérésePa2200-t6l, hogy Kikddtetéséhez kils
eszkoz, pl. PLC szikséges Egyszgrogramozasat a Festo U szoftvere, az FCT (Festo
Configuration Tool) teszi lehé&té.

3.5 abra. Festo CMMS-ST tipusu Iéptabtor vezé

2.2.3 Szervomotor

A villamos szervomotorokat igen széles kdrben halgak. El$sorban a kilonbdiz
vezérb és szabalyozé rendszerekben alkalmazzak pozié®néljabdl, de ismeretesek egyéb
alkalmazasok is. Szabalyozastechnikai szempontbifiamos szervomotorok beméele
villamos fesziiltség vagy aram, kintgeliik szégelfordulas vagy mechanikai elmozdulas.
Jellemjuk a rendkivil gyors indulas és forgasiranyvaltakemint egy adott pozicioba
tortérs pontos bedllas. Szervomotorokkal szembeni kovéteyek. A fordulatszadm
valtoztatasa tag hatarok kozott folyamatosan hitttagd legyen. Ez természetesen kilénleges
taplalast és motor kialakitast igényel. A forgasynéaltas gyorsan €s egysien legyen
megvalosithatd. Ez csak kulonleges forgorész kitflakal biztosithato (kis atndgi, de
hosszu forgorész vagy nagy atigjérés rovid forgdrész). A motor gyorsikodési legyen,
mas szavakkal nagy legyen az inditbnyomaték. Aulatdzam-nyomaték jelleggdrbe stabil

mukddést biztositson széles hatarok kozott.
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A szervomotorok szamosoelyos tulajdonsaga mellett szamolni kell azzal, hagy
miikodés soran nem ismeretes a forgérész helyzeteg arpiozicionalasi feladatokban
elengedhetetlenill szilkkség van. Eppen azért a smetgookat olyan kiegéssiegységgel
latjak el, mely képes informaciot adni a forgoréstyzetéél. llyen példaul a rezolver, a hall

effektus elvén rikdds hall-szenzor vagy az encoder, mely lehet inkrealemtill. abszolut.

2.2.3.1 Festo szervomotorjai, vezéfi

Ha a handling feladat tal nagy kévetelményeketasaha léptét motoros
megoldassal szemben, vagy a I&ptabtor dinamikaja nem elegeficakkor a megfelél
szervomotor és szervo vezed megoldas, mint példaul az olyan alkalmazasolkdaml, a
folyamatosan megadott értékek szerint kell pozédioin

Festo szervomotorok:

A Festo kinalataban mind az egyenaramu mind aaainud szervomotorok
megtalalhatok. Sajat tapasztalatbdl irom, hogyjéten jobb dinamikai tulajdonsagokkal
rendelkeznek, mint a Iéptemotorok. A valtakoz6 aramu motor régebbi fejlesztéig az
egyenaramu testvére az U leprabrral egy idben kertlt piacra. Mindkét tipusban egy
korbefordulason belll abszolat encoder talalhatdnban ha a felhasznalas megkivanja, tébb

korbefordulason bellll abszolUt encoder is valasatha
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3.6. abra. Festo egyenaramu és AC szervomotorok

Szervomotorok vezérbik:

A szervomotorok vezéiil azon tul, hogy a motorok itkodtetéséhez sziikséges jeleket
biztositjak, a mozgas paraméterek és rekordokds@oh is alkalmasak, igy a tengelyveserl
szerepét is betodltik. Az egyenaramu szervo moteérkgének programozasa szintén a fent
mar emlitett FCT szoftverrel torténik. A valtako@@mu testvérének programozasardl is sajat
tapasztalatokat szereztem. Roviden elmondhato, kdgymenyesebb, mint a Iépbenotor
vezerbjének programozasa, valamint a mozgas paraméieimak szogelfordulasban képes
tarolni, igy az atvaltasokat a programozas sorarden esetben kiulon kell elvégezni. A
vezérb egységek tobb méretben léteznek az altaliikauitetett motorok teljesitményit

fuggoen.

3.7 Abra. Festo egyenarami és AC szervomotor \izérl

2.3 Szenzorok, érzékék

Jelen feladatban kér darab érzékellesz szikségink, annak elkertilésére, hogy a két
véghelyzeti pozicion tal tudjon menni a motor. Ekéhvéghelyzeti pozicio figyelésére kér
kulonféle érzékéit fogunk hasznalni. Egy optikai szenzort és egyhmaaikus

helyzetkapcsolot.
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2.3.1. Optikai szenzorok

Az optikai érzékelk optikai és elektronikai eszkdzok kombinacidjastrealva jelzik a
kulonbo®d objektumok, targyak, anyagok jelenlétét. Fényfekémt (ado) leggyakrabban
vilagitd diodakat (LED) alkalmaznak. Ezek éeye, hogy kisméréek, egyszdren
modulélhatok, és hosszu élettartamuak. A fényjekEkalésére (ve)) fotodiddakat vagy
fototranzisztorokat hasznalnak. Az optikai érzékelinfravords vagy vords fénnyel
mikddnek. (Altalaban GaAlAs LED — a hullamhossz agzésétell fliggéen A =880 nm
infravorosh =660 nm lathatd voros fény kibocsatasa esetén.)

A voros fény ebnye, hogy a bedllitAsok elvégzését megkonnyitit reeabad szemmel is
erzekelhei a fényforras optikai tengelye, tovabba a polinggryivezeik csillapitasa ebben a
hullamhossz tartomanyban viszonylag kicsi. Infrégdfényt ott célszéralkalmazni, ahol
nagyobb fényedire van szilkség, nagyobb tavolsag athidalasa dné&lvords fény esetén a
kornyezetlbl szarmazo6 zavaro fények hatasa csekélyebb.

A koérnyezetldl szarmazo fények zavard hatasanak kikliszobolésékkentése
erdekében az optikai jelet modulaljak. A $gegyuta fénykapu kivételével) az add Utemével
0ssze van hangolva. Infraérzékel esetében tovabbi javulast érnek el féfiyskz
alkalmazasaval. Most tekintstink at néhany az opskanzorokkal kapcsolatos fogalmat,
definiciot!

A sotétre kapcsold funkcio azt jelenti, hogy akkdrkimerd jelet, ha nem jut fény a
vewdbe. Ez nyitd funkcionak felel meg (NC - normallyoséd). Targyreflexiosnél ez azt
jelenti hogy az érzékelelstt nincs objektum, tukorreflexiésnal és egy utazekebnél pedig
megszakitja az érzékelahthrgy a fénysugarat.

Vildgosra kapcsolo funkcié esetén akkor ad kithgzet, ha fény jut a védbe. Ez a
zaro funkcionak felel meg (NO — normally open). gyaeflexios érzekél esetében a szenzor
elétt van objektum, tikorreflexids és egyutas tipuspétlig nem szakitja meg az érzéketend
targy a fénysugarat.

A szenzorra érkézfény mennyiség és a kim&nel megvaltozasahoz minimalisan
szukséges fénymennyiség hanyadosékddeési tartaléknak nevezzik. A készilékek egy

része ezt ki is jelzik olymodon, hogy vilagit egyasodik zold LED, ha a rendelkezésre allo
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hatétavolsadg 80%-ban ki van hasznalva, vagy vidgy sarga, illetve vilagit egy piros LED
ha nincs elegeridmiikodési tartalék. Ily médon jelzik tehat hogy nenelibiztos az allapot.

A megadott tavolsag a maximalisan kihasznalhatolsag az add és a uekozott,
(pl.: egyutas fénysorompd esetén). Ekkor az éerdékéhlalhatd potenciométernek MAX
allasban kell lennie és tukorreflexids készilékekhenegadott reflektort kell alkalmazni. Ha
az adatlapon nincs masképp meghatarozva, akkor rgyreéflexiés fényérzékék
hatotavolsagat a Kodak szirke kartyaval (90%-ogkszimint referenciaval kell szamitani.

Fontos szamitasba venni, hogy az optoelektronikusekébknek nem szabad
befolyasolni egymast, emiatt a készillékek kdzoy minimalis tavolsagot kell hagyni. Ez
erdsen flgg a bedllitott érzékenys#lgis a fényvezés készilékeknél a fényvesddtpusatol.

Haromféle optikai kozelkitkapcsolot kilonboztetiink meg: a targyreflexioaat,
tukorreflexiosat és az egyutas optikai fényérzétkehas néven: infra sorompot.

A targyreflexios optikai érzékében az adoét és a wevegymas mellé, egy késziilékbe
helyezik el. Ha a fénynyalab talalkozik egy féngviaveb targyal, akkor az arrél vissza vert
fény hataséara az erzékdlimenete kapcsol. EBbadodoan fémes fellligvagy vilagos
festéd targyak esetében hasznalhat6. Fényes hattér esdiatiérelnyomasos készulék
alkalmazasara is van leliséguink. Az ilyen készulékeksglye, hogy elég a targy egyik
oldalara felszerelni, nem kell hozza tikor és k@miyanyba allithatd. A széles latdter
valtozatat kivéve rendelkezik holtsavval, ha azZketend targy tul kdzel van, akkor nem
latja. Létezik rogzitett fokuszu valtozata, ezikéseti targyak érzékelésére hasznalhatjuk.
Ebben az esetben az érzéketetadtgynak pontos helyen kell elhelyezkednie.

A tukorreflexios optikai érzékéknél az adot és a vély ugyanigy egy készllékbe
helyezik el egymas mellé. Aitkddéshez sziikséges egy prizma melyet Ugy helyeddnek
hogy az ado fényét kozvetlenll a vew reflektalja vissza. A fénynyalab megszakitasalzor
erzekeb kapcsol. A fényes, tukrédo targyakhoz polarszét hasznalunk, igy az érzékel
csak a reflektorok &ltal visszavert specialis fénkapcsol.

Az egyutas fénysorompok egymastol elvalasztottesidey egységekdl alinak. Az
ado kozvetlenll a véve vilagit, a féenysugar megszakitasaval a kimeapt&ol. Ez a fajta
optikai érzékel a legkevésbé érzékeny a szenibgeésekre ennek a tipusnak a legnagyobb az
érzékelési tavolsaga. Hatranya viszont a koltsbgépités és hogy atlatszo6 targyakhoz nem

hasznalhaté.
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Az optikai érzékdlk kiegészithdtek fényvezetvel, ami lehet polimer vagy Uveg szal.
Funkcioja hogy a fényt egyik pontbdl a mésikba gsee akar hajlitott Gton is, ezt a teljes
reflexio jelensége teszi lelie®. Segitséguikkel leRieteg nyilik nehezen megkozelithetagy
kisméreb targyak megkozelitésére, az erzékelési pont magged és targyreflexios

érzékebvel is kialakithato fénykapu.

4.1 abra. Optikai add, vé\és reflex fénysorompd

2.3.2. Mechanikus helyzetkapcsol6k

Az elektromos mikrokapcsolok, végallas kapcsoldikadtetése kitserdvel torténik,
melyet valamilyen mechanikus szerkezet kdzvetipaB@trészek vagy egyébikodtets
késziuléekek meghatarozott helyzeteit edlezziik vellk. Igény szerint bekotligtnyitd, zard
vagy valtoékapcsoldként. Kialakitasuktol fidgan viszonylag nagy fesziiltség és ardisstg
tovabbitasara alkalmasak. Lényeges elemeik akérikt, melyek készilhetnek: arany-
nikkel, ezust, ezust-kadmiumoxid, ezust-palladiwezist-nikkel anyagokbal.

Ha induktiv terheléseket kapcsolunk jetentesziiltség csucsok johetnek létre, ezek az
érintkedk beégését, tonkremenetelt okozhatnak. Ez ellerdetedgydidda, RC-tag esetleg
varisztor alkalmazéasaval védjuk az aramkort. A peterek megvalasztasakor figyelni kell a
kapcsolo és a terhelés jellebie is. Relék illetve magnes kapcsoldk esetébemtéidramhoz
képest 8...10-szeres is lehet a meghlzasi teljésitm

A mechanikus kacsoldk hatranyai a kopas, az é@mkkpergése és a kis kapcsolasi
frekvencia. Ezt ellensulyozz a kedvear €s a zavarokkal szembeni érzéketlenség. Tipikus
alkalmazasi terilete azéasr magneses teret gerjgsberendezések kérnyezete, példaul

hegeszi berendezések.
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Ugyancsak az érintéses elvetikdd érzékebk csoportjdba tartozik a pneumatikus
végdallas kapcsold. Pneumatikus vezérlésekben hgdzngorgss vagy nyomocsapos
mikddédi szelepek, melyek pneumatikus jelet adnak az élaédteelem poziciojarol.

4.2 abra. Mechanikus végallaskapcsolo

2.4 Mitsubishi RV2-AJ

5.1 abra. Mitsubishi RV2-AJ
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Az iparban a manipulatorokat, illetve a robotobdgin tevékenységek elvégzésére
hasznaljak, ahol a folyamat soran nagy pontossfgeaizitasra van sziikség, valamint a
folyamatot sokszor egymas utan kell elvégezni és éalyamatok elvégzése soran az
eredménykeént megjelémimunkadarabok k6zo6tt nem mutatkozhat minimaligédtéem.

A Mitsubishi RV2-AJ robot egy 5 szabadségi fokieidelke? manipulétor.
Magassaga 410mm ha minden karja filggesen ki van egyenesitve.

Munkaterilete:

5.2 abra. Mitsubishi RV2-AJ munkaterilete

Szabadséagfokai a kovetkdz

¥1
- »
71 / H]

Ny
&)
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5.3 abra. Mitsubishi RV2-AJ szabadséagfokai

Paramétereit a kovetk&rablazat tartalmazza:

Jellemz Specifikacio
Szabadsagi fok 5

Szerelési mod Padléra, vagy fuggesztve
Felépités Fugtleges, tobbszords-csuklos
Hajtas AC szervo motor

Poziciondlasi elv Abszolut enkoder

Derek (waist) elfordulas300 (-150...+150)
Vall (shoulder) elfordulas180 (-60...+120)
Mikddési hatarok Konyok (elbow) elfordulds230 (-110...+120)
Csuklo (wrist) billentés180 (-90...+90)
Csukl6 elfordulas400 (-200...+200)

Fels kar250 mm

Karok hossza Elss kar160 mm

Sulyterhelheiség Max 20N (beleértve a megfog6 sulyat is)
Max. palyasebesség 2100 mm/sec (a csuklo szerdiidetde
T . +-0,02mm (a csukl6 szerszam-fellletének
Pozicionalasi pontossag s :
forgaskozéppontja)
Robot sulya kb. 170N
Motor teljesitmény :]]éi)IS\ﬁ tengelyig: 50W; J5 tengely: 15W;

3. APLC

A transzporter motorvezéiet egy FESTO FEC-20 tipusu PLC segitségével fogjuk

végezni. A kdvetkedkben nézzik meg ezen PLC programozasanak alapesizkoz

3.1 PLC alapeszktz elemei

A PLC legbbb alkatrésze egy mikroprocesszoros rendszer. gragnoozhatd vezéik
kozponti egysége a bemenetek és a kimenetek kadttinyire logikai kapcsolatokat,dden
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sorosan és ciklikusan hajtja végre a programmeianidarolt program alapjan. A soros
jellegi adatfeldolgozasbdl eréen a ciklikus feldolgozast nagy sebességgel hadgme, hogy
a mikodes kintél parhuzamosnakihjon. A ROM memoariaban talalhat6é a processzor
miikodéséhez sziikséges program, a PC-PLC kozti konkdmidi megvaldsitd, valamint a
PLC funkcionalis egységeit (szamlalok, regisztergdzitok, tarolok, bemenetek kimenetek)
kezeb rendszerprogram. A szamitogép kézatal megirt programot a PLC irhat6-olvashat6
memoriaban tarolja (RAM). A PLC tlhkddéséhez fontos a stabil tapfesziiltséget biztosito
tapegység. A kompakt PLC-ken manapsag kezdeneketaagj sokcélian hasznalhaté mini
kijelzok. A tovabbiakban a jelen szakdolgozatban a szeotoniranyitdsara hasznalt FEC-
20-DC PLC-t elemezzik.

Most tekintsik at a PLC funkcionalis egységeirzigtesebben.

3.1.1. Be/Kimeneti feltletek

A legtobb kompakt PLC 24V-0s be és kimeneti jeldtasznal, igy a FEC-20-DC is.
A PLC két oldalan talalhatd csavaros sorkapocdi§kén a bemenetek, masikon a

kimenetek talalhatdk, a 3.1.1.a abra alapjan.

woo @23 W5 E 2 [

senson

PP

[RS8 8 = o a2 -3 s
ar joi-Al-2-8 &5 &7 FESTO
@ rower

2 3 @ &4 s & & T @ @R EFEC20-DC

= EsEEl

Kimenetek [végrehajtok)

6.1 abra. PLC be és kimenetei

A 12 db NPN vagy PNP bemenet egyenként 7mA-raketeet, galvanikusan
levalasztott optokoppler segitségével. A bemeniek késleltetési itlel dolgoznak, és a

jelkijelzést zold LED-ek segitségével valdsitjakgn& masodik csoport két bemenete
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4khz-es szamlaloként isikoddhet (SW-modul).
A 8 db relé kimenet (egy munkaérintkeel) segitségével kapcsolhaté maximalis

feszlltség 30V egyen vagy 250V valtakozo feszijtéégnaximum 2A aramé&sség. A

kimenetek késleltetési ideje 10ms, a kijelzés pedigancsak z6ld LED-ek segitségével

valésul meg.

3.1.2. ldszitok

PLC programozasakor 256 db (0-25%)zid6 hasznalatara nyilik lehiég. Az

id6zité6 0.01 masodperc pontossaguidides programozasahoz a TPn, TWn, Tn valtozé

harmast hasznaljuk. Azddit6 hasznalata 3 tevékenységhll:

1.

2.

Inicializlas: A program elején egy mindig végrebtijrészben beallitjuk
az idbzités/késleltetés mertéket. Példaul 2mp-et a iféescbe:
STEPO
THEN LOAD V200
TO TP10
Inditas: Az idzit6 inditdsa mindig valamilyen eseményhez kdthpéldaul
jel az 10.1-en. Ekkor az éit6 aktivitas bitje (T10) 1 értéklesz
(bekapcsoltta valik), ugyan akkor a V200-as értd@la0-bl atmasolddik
az ibzit6 munkavaltozojaba, TW10-be, melynek értéke szazad
méasodpercenként eggyel csokken.
STEP ™Indit
IF 10.1
THEN SET T10
Lekérdezés: Az idzités letelte altaldban valamilyen beavatkozagtkial
legyen ez most egy lampa felkapcsolasa, az OO0.é&retne adott jel
segitségével. Az iigités akkor telik le, ha TW10 érteke a csokkenédrso
0 lesz. Ekkor az igkités aktivitas bitje (T10) 16t O-ra valt. Ez jelzi, hogy
letelt az idzités.
STEP "Lekérdezés
IF N T10
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THEN SET 00.1

igy a lampank az 10.1-es jel megjelenése utan 2nkjgpullad.

3.1.3. Szamlalok

A FEC-20-DC PLC programozasakor 256 db (0-255yda hasznalatara nyilik
lehethség. Szamlalas programozasahoz a CPn, CWn, Crédltomast hasznaljuk. A
szamlalé hasznalata 4 tevékenys#gih:

1. Inicializalas: A program eleji, mindig végrehajtoészben allitjuk be a
szamlalas mértékeét, és hogy melyik szamlalot hdjskn@eldaul
hasznaljuk az 1-es szamlalét és szadmoljunk 10-et:

STEPO
THEN LOAD V10
TO CP1
2. A szamlalé inditdsat barhol megtehetjik a szamiflaasemeény étt.
STEP "Indit
IF....
THEN SET C1
Ekkor a szamlalé aktivitas bitje (C1) 1 éridksz, ugyanakkor a CW1
értéke 0 lesz. CW1-ben fog végbemenni az eserké&xganlalasa. Ez
természetesen nem magatoél fog végbemenni, haakimk kell egy
esemény éfordulasahoz kotni a szamlalast.
3. Legyen a szamlalandé mennyiség az S3 érag&ls.
STEP "Szamol
IF S3
THEN INC CW1
Ez azt jelenti, hogy ha C3 jelez, ndveljuk eggy&@W szamlalo
munkavaltozojat. Bizonyos esetekben sziikség keseamlald
csokkentésére is, ekkor ugyan ez a szintaktdak tNC helyett a DEC

parancsot hasznaljuk.
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4. A szamlalas eltelte altalaban valamilyen beavatkorags#inését okozza,
példaul egy ciklusos fiveletet abbahagyunk. Legyen a ciklusds/aiet a
STEP 10 és az utana kovetkez STEP15. A szamlalas akkor fejdik be
ha a CW1 értéke eléri a CP1 értékét. Ekkor a szaméktiv bitje (C1) X
O-ra valt és ez jelzi nekiink a szamlalas befejeztét

STEP "Kérdez

IF N C1
THEN JMP TO 15
OHRW JMP TO 10

3.1.4. Merkerek, regiszterek

A Merker PLC program béli megfetgé a flag (jeldbit). Ezek kétallapota kis
memoriaelemek. F0.0-F9999.15-ig cimedk&t Lehebség van szavakba rendedket,
ekkor FW0-FW9999-ig hasznalhatdak. Felhasznalésekeagazo, tekintsiink most erre
néhany példat:
1. Elvezérlés programozasahoz kivaléan hasznalh&trEazt
kivanjuk ebidézni, hogy az indit6 jelnek (amit egy nyomégomb
szolgaltat) a leménaga inditsa el a folyamatot. A felengedés a
gomb szempontjabdl megfelel annak az allapotnahtha nem
is lenne megnyomva. Hogy mégisikiddjon a vezérlés, a
benyomasnak set-elnie kell egy flag-et. A prograagy kell
megirni, hogy akkor inditsa el a folyamatot hacsin
nyomoégomb és van flag. Természetesen ekkor edjyésiet-
elnie is kell a programnak azsbb emlitett flag-et.
2. Masik gyakori felhasznéalasa, ciklusszervezésnéhjklmeg.
Azt jelezzik vele, hogy a kivant ciklus végbemenfantos,
hogy ilyen esetben a program elején a merkerfaiilet
inicializalni kell, mert a merkerek a PLC aramtatasa esetén

is megrzik set vagy reset allapotukat.
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A felhasznalt PLC 256db regisztert tartalmaz, €26kR255-ig cimezhéek.

Decimdlis adatok tarolasara alkalmasak. Jelen sigémat kapcsan nem hasznalfiket.

4. Elektromos aktuatorok vezérbinek programozasa

Ebben a fejezetben a valasztott hajtas, igy teh&itedmotorok vezédinek
paraméterezéseével, azok programozéaséaval foglalkézdkiden bemutatom a programozas
menetét egy rovid reprezentativ munkaprogram seggtsel. Ahogy arrél mar korabban
beszéltem, a Festo kinalataban kétféle l18ptetor vezéw talalhato, igy mindkedt
konfiguralasaval foglalkozom, @&zor a régebbi vezérWinPISA szoftverén, majd pedig a

legUjabb FCT (Festo Configuration Tool) programjan.

4.1. Programozasi modok

Az egyes vezétk programozasanak megkezdése roviden ismertetedhfé k
miikodési médot. Az egyik tikddési mod a start/stop mdd, a masik pedig a relbadztasi
mod. Ezek mellett persze az Uj vedbdn még megtalalhatd tébb maod is, én azonban csak
ezen ketirdl irok. A start/stop médban egybeté beprogramozott szekvencia, sorrend alapjan
torténik a program utasitasok végrehajtasa. Azegiasitasok soran rekordokat (poziciokat),
sebesség és gyorsulas értékeket definialhatunkagiknmod a rekord valasztasi maod. Itt
elére eltarolt pozicié adatok barmikor, megféldigitalis bemeneti jel hataséara
végrehajthatok. Igy tehat tulajdonképpen bitekkbkt pozicionalni. A CMMS/AS vezétl
az utébbi nikodési médnak megfelgdn programozom be. A CMMS/AS motorvedéek az
elébb emlitett jeleket egy Festo FEC-20-DC PLC fodjidkni. Ennek a PLC-nek lesz a
feladata még a tengelyvezetanyitasan kivil a kapcsolattartds a magasralié@s az
Otéllomasos MPS sorral is.

A két méddal persze két kilonkbeladatot valdsitok meg, ugyanis azéelsl egy
elére beprogramozott feladatot fog végezni a trangepdez az MPS allomasok

kiszolgalasanal kedvétten megoldas, hiszen a munkadarabok véletlen ativan
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helyezkednek el a magasraktarban, igy megjésolaatdtogy mely allomasokon fognak
felgytilni elészor. Ezt a modot csupan az érdekesség é€s a mégfegértés miatt mutatom
be. Kovetkezzen tehat a CMMS/AS vedgtogramozasa.

4.2 Az CMMS/AS tengelyvezél programozasa

Elészor a megvalésitando feladatot ismertetem, majgramozas kovetkezik.

4.2.1 A robottranszporter mikodésének ismertetése

A reprezentativ munkaprogram létrehozasa soranangyartasi folyamat idejének az
optimalizalasa a cél, hanem latvanyos, gyakori mezgegvaldsitasa, igy a program irasa
soran ezt a szempontot fogom tekinteni.

A transzporter pozicionélo asztala kezdetben héehet a I6kettartomanyon belll,
igy eld Iépésként egy engedélyeiel utan alaphelyzetbe kell allnia. Alaphelyzete a
szortirozo allomas étti végen lesz. Egy engedélyejel hatasara a magasraktarhoz megy,
ahol 6sszesen nyolc munkadarabot atpakol az adatioidasba. Ha a robot végzett, Gjabb
jelet kap, igy visszamegy a referencia pontjabgdManegmunkalas végeztévebstor az
atrako allomas elé megy, onnan a robot kipakoljagzciklus soran felgit hibas darabokat,
melyeket a magasraktar mellett elhelyezett doboakat. A niivelet végeztével a vizsgalo
allomashoz megy, ahol a selejtes darabokat felpgkoljd ismét a magasraktar mellett
elhelyezett taroloba rakja azokat. Ezutan a soadiallomashoz megy, és onnét szinek
szerint 6sszedjti a darabokat, majd a magasraktarhoz megy, ataM altarolasra kerilnek.
Ez a niivelet haromszor isméillik meg, mivel egyszerre csak azonos énminkadarabokat
képes szallitani. Ha végzett, felveszi a referepoiciojat. és ha az ehhez sziikséges
bemeneti jeleke tovabbra is megvannak, folytatjagész ciklust éFél. Most kdvetkezzenek
az egyes poziciok abszolut koordinatai:

Szortirozo allomas: referenciapont: O

Atraké allomas: 264
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Selejtek gyijtése: 134

Méré és vizsgald allomas: 964
Magasraktar: 1038

Adagol¢ allomas: 1230

4.2.2 Motorvezérb beéllitasok

A CMMS/AS motorvezéd bedllitasait a WMEMOC program segitségével fogjuk
elvégezni. EI§ dolgunk a referenciapont bedllitasa lesz, ez & pamosan meg fog egyezni a
szortirozo allomas helyével, ahogy azt mar ébldkekben lathattuk. A referenciapont
felvétele fontos és egyben kotaldépés, hiszen a tengelyvezéehhez a ponthoz fogja
viszonyitani az dsszes tobbi rekord (pozicid) hetgz legyen sz6 akar abszolat, akar relativ
pozicié megadasrol. A referenciapont beallitasaMBMOC program segitségével a

kovetked parbeszéd ablakban allithato be:

e

Reference position

Deceleration

Destination Acceleration
max. turns . 500,20 ms e (119
permitted 68000000 Total time T -
X Cancel
Speed Smoothing 0,00 ms ” Help
Search 250,0053 RPM o | v
speed: 1 S ﬁ - ‘

Crawl 49,1259 RPM Total time e ———
speed: o | b | ’
Running 19,1259 RPM Smoothing 0,00 ms
speed: o 1 » o | »
Start position Direction: Mode:
f* Tum left i~ Method 1

Pogition: 0.000000

- " Turn right + Method 2

Start the reference run

v will be realized after power and regulator enable
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7.1 abra. Referenciapont beallitasa

Ezutan, ha meghataroztuk a referenciapontot, addkezdhetjik bedllitani az egyes
megallasi pozicidkat. Amint azt fentebb leirtamzésen hat helyen allhat meg a program, de
ebl®l az el$ pontot nem kell Gjra letarolnunk, felesleges learreferencia pont mellé még

egyszer letarolnunk a szortirozo allomas pozici§jaiehat az egyes poziciok letarolaséat a

kovetked parbeszédablakok segitségével tudjuk megadni:

Destination 1
Select Destination Acceleration
" CAN-BUS PCT 400,2 ms
Position: |2 79993 R - i
~ RS5-232 Total time T .
" Pos D Speed : - .
« Pos 1! ) 3300,0000 RPM ] 0 ms
~ Pos 2 Running c | | 5 1 | | L4
speed -
 Posz 3 I Deceleration
0,0000 RPM PP TE—
" Pos 4 Final speed p | | S el s 400,2 ms
" PosH o 1 3
" Pozh Torque feed forward
~ Pas 7 4 Smoothing 0,0 ms
Factor 0 o 1 »
™ Poz 8
" Pos 9 Positioning run Meszages
" relative
LR : _— Remaining [0,000000 R
~ Pos 11 {: E::,::Z to last destination distance -
 Pos 12 Remaining (0,0 ms
~ Pos 13 Start l:!uring pusitiuning_l un time
- Pos 14 { wait for End of positioning run Options
os " Interrupt actual positioning run )
" Pos 15 " lgnore start command [ Synchronized
« DK | X Cancel ‘ ?  Help ‘ B Copy | i &0l ‘

7.2 abra. Selejtek gjtese pozicid bedllitasa
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=

Destination 2

Select Destination
" CAN-BUS Position: |5 279999 R
" R5-232
" Pos0D Speed
» 3300,0000 RPM
5 Running
o speed @l m E
® 0,0000 RPM
(" Poz 4 Final speed = | |
 Pozh 4 k
" Posb Torque feed forward
LR Factor 0
 Poz 8
" Pos9 Pozitioning run
 Pos 10 " relative
~ Pos 11 " Relative to last destination
{* abzolute
™ Pog12
 Pos13 Start l:!uring pusilinning Tun
~ Pos 14 * wait for End of positioning run
0% " Interrupt actual positioning run
" Pos15 " Ilgnore start command
v oK | X Cancel ‘ ? Help |

Acceleration

) 400,2 ms
Total time
<
0,0 ms
|

400,2 ms
|

Smoothing

Deceleration

Total time
Smoothing ’m
|
Meszages
Remaining (0 000000 R
diztance
Remaining l[l.l]ms—
time
Options

[~ Synchronized

B! Copy ‘E GO!

7.3 &bra. Atrako allomas pozicidjanak beallitasa

-

Destination 3

Select Destination
" CAN-BUS Position: |19 279999 R
i~ R5-232
" Posz0 Speed
" Pos1 3300,0000 RPM
Runnin
" Pos 2 ] q 4 | | »
0
0,0000 RPM
" Pos 4 Final speed T | R
™ Pozh
" Posh Tomque feed farmard
L Factor 0
" Pos 8
™ Poz9 Pozitioning run
 Pos 10 L ::'EI'“‘:'E st destinati
elative to last destination
~
el + absolute
" Pos12
~ Pos 13 Start l:!uring pusitiuning Tun
~ Pos 14 * wait for End of positioning run
os " Interrupt actual positioning run
7 Pos 15 " lgnore start command
DK x Cancel ‘ ? Help |

Acceleration

i 400,2 ms
Total time

1 ’
Smoothing 0,0 ms

1 v
Deceleration

400,2 ms
Total time

1 ’
Smoothing 0,0 ms

1 ’
Meszzages
Remaining (0000000 R
diztance
Remaining ll],l]ms—
time
Options

[~ Synchronized

B Copy ‘ﬁ GO!

7.4 abra. Mé&¥ és vizsgalo allomas pozicidjanak bedllitasa
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Destination 4

Select

CAN-BUS
RS5-232
Pos O
Poz 1
Poz 2
Poz 3
Poz 4
Poz 5
Poz &
Pos 7
Poz 8
Poz 8
Poz 10
Poz 11
Poz 12
Poz 13
Poz 14
Pos 15

YT TY Y

NN NN MO B )

Destination
Position: [0 759995 R
Speed
3300,0000 RPM
Running | |
speed 4 -
0,0000 RPM
Final speed 7 | | ,

Torque feed forward

0

Positioning run

" relative

" Relative to last destination
+ ahzolute

Factor

Start during positioning run

+ wait for End of pozitioning run
" Interrupt actual positioning run
" Ignore start command

« DK | X Cancel | ?  Help

Acceleration

400,2 ms
Total time

1 ’
Smoothing 0,0 ms

1 ’
Deceleration

400,2 ms
Total time

1 v
Smoothing 0,0 m=s

N ’
Meszages
Remaining (0 000000 R
diztance
Remaining ll].l]ms—
time
Options

[~ Synchronized

B Copy ‘E GO!

-

Destination 5

7.5 abra. Magasraktar pozicidjanak beallitasa

Select

CAN-BUS
R5-232

Pos 0
Pos 1
Poz 2
Pos 3
Pos 4
Posh
Poz &

Pos 7

Poz B

Poz 9

Pos 10
Poz 11
Posz 12
Pos 13
Poz 14
Poz 15

o R e ee e

0 BN R e SR e e

Destination
Position: |24 00006 R
Speed
3300,0000 RPM
Running | |
speed 4 -
0,0000 RPM
Final speed 7 | | N

Torque feed forward

0

Positioning run

" relative

" Relative to last destination
{* abzolute

Factor

Start during positioning run

* wait for End of positioning run
" Interrupt actual positioning run
" Ignore start command

v [1]4 | X Cancel ‘ ?  Help |

Acceleration

) 400,2 ms
Total time
1 2
Smoothing 0,0 ms
1 g
Deceleration
400,2 ms
Total time
1 g
Smoothing 0.0 ms
1 2
Meszzages
Remaining (p,000000 R
distance
Hemaining ,l],l]ms—
time
Options

[~ Synchronized

B Copy ‘m GO

7.6 abra. Adagolo allomas pozicidjanak beallitasa
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Ezzel az 6t Iépéssel be is allitottuk a megégpelziciokat. Amint az lathatd a képeken
mindenhol abszollt pozicidkat hasznaltam azaz ¢zepezicidkat mindig a
referenciaponttél szamitva kell érteni. Az is ldthlogy leheiség lenne relativ pozicidk
hasznalatara is, de jelen esetben egybben megvaldsithato és atlathatobb az abszolut
pontok haszndlata, ezért is dontdttem ezek hasanakllett. Az is lathatd a képeken hogy
bedllithatjuk a motor haladasi sebességét is, eghagznunkra valhat a munkafolyamat
ciklusidejének lerdviditése kdzben, ha bizonyos@ok kozott ahol nagyobb tavot kell
megtenni nagyobbra allitjuk a mozgas sebességet.

Ezen bedllitAsok elvégzésével be is fejeztik gelgmezérd beallitasait a
kovetkedkben megnézzik hogy a tengelyveé@s a PLC kdzotti kommunikaciot hogyan

lehet megvalésitani.

4.2.3 A CMMS/AS motorvezérd és a PLC kozotti kommunikacio

A CMMS/AS motorvezéd és a FEC-20-DC FESTO PLC kozo6tti kommunikacid
létrehozdsahoz a PLC egy bemenetére és hat kimemete szikségink. A PLC bemenetére
azért van szikségunk, ugyanis a motorvézgme a bemenetre fog kuldeni egy jelet, ha mar
képes fogadni az Ujabb utasitast a P&iCazaz mar befejezte a®deb mozgasat. Ez egy
ugynevezett Readi to operate jel. A PLC kimeneteigpa kdvetkeaikre lesznek
felhasznalva. A hat kimendtbaz el$ négy kimenet egy-egy binaris helyi értéket fog
képviselni. Rendszerinf2! 2> 2%, ezen helyi értékek segitségével hatarozhatjukaneg
motorvezér szamara, hogy azdek felveheb tizenhat pozicio kézil pontosan melyikre is
kell a kbvetke# Iépésben mennie. Jelen esetben mékhhizenhat pozicidbol csak hatot
hasznalunk fel. A referencia pontot és az étd@kben meghatarozott poziciot. Az 6todik
kimenetre azért van szikségunk, mert miutan megadtégy biten hogy pontosan melyik
pozicidra akarunk is menni nem indul el rogtdon aandanem var egy start bitre amelyet
ezzel az 6todik kimenetével a PLC-nek fogunk ne&gauni. A hatodik kimenetet pedig egy
vészledllité kimenetnek fogjuk hasznalni. Ezt adiretet példaul arra fogjuk hasznalni
hogyha valamilyen meghibdsodas miatt a motor takekenenni a két megadott végallason,
azaz a referencia pontonon illetve az utols6 mgttepozicion, akkor ezt egy optikai

szenzorral illetve egy mechanikus helyzetkapcsaltiggeljik, és ha ezek barmelyike ad
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jelet a PLC-nek akkor azonnal ledllitjuk a motorzgé@sat a vészledllité bemenet
segitségével.

Ezen bemeneten és kimeneteken kivil még hat bénfegjuk hasznalni a PLC-nek
ezek mar ne ma PLC és a motorvaz&izotti kommunikaciot fogjak szolgalni, hanem a
PLC és az egyes megallasi pozicidkhoz tartoz6 mallukaasok kdzotti kapcsolatot fogjak
fenntartani. A kovetkaikben a PLC munkaprogramjat fogjuk megléatni.

4.2.4 A PLC munkaprogramja

STEPO
THEN RESET 00.0 270
RESET 00.1 271
RESET 00.2 212
RESET 00.3 ‘213
RESET 00.5 'Veszkapcsolo
RESET 00.4 'Start
STEP 1
IF 10.7 'Optikai Vegal las
OR 10.8 'Mechanikai Ve gallas
THEN SET 00.5 ‘Veszkapcsolo
STEP 2
IF ( l0.6 'Ready To Oper ate
AND N 0.7 'Optikai Vegal las
AND N 0.8 ‘Mechanikai Ve gallas
AND 10.0 ) ‘'Referencia Po zicio
OR ( l10.6 'Ready To Oper ate
AND NOP )
THEN RESET 00.0 20
RESET 00.1 271
RESET 00.2 212
RESET 00.3 '2/\3
JMP TO 8
STEP 3
IF 10.6 'Ready To Oper ate
AND N 0.7 '‘Optikai Vegal las
AND N 0.8 '‘Mechanikai Ve gallas
AND 10.1 'Selejtek gyuj tese
THEN SET 00.0 ‘270
RESET 00.1 271
RESET 00.2 212
RESET 00.3 ‘213
JMP TO 8
STEP 4
IF 10.6 'Ready To Oper ate
AND N 0.7 'Optikai Vegal las
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AND N 10.8 ‘Mechanikai Ve

AND 10.2 'Atrako alloma
THEN RESET 00.0 20
SET 00.1 271
RESET 00.2 272
RESET 00.3 273
JMP TO 8
STEP 5
IF 10.6 'Ready To Oper

AND N 10.7
AND N 0.8

'‘Optikai Vegal
‘Mechanikai Ve

AND 10.3 'Mero es Vizsg
THEN SET 00.0 ‘270
SET 00.1 271
RESET 00.2 212
RESET 00.3 23
JMP TO 8
STEP 6
IF 10.6 'Ready To Oper
AND N 0.7 '‘Optikai Vegal
AND N 108 '‘Mechanikai Ve
AND 10.4 'Magasraktar
THEN RESET 00.0 270
RESET 00.1 271
SET 00.2 272
RESET 00.3 ‘213
JMP TO 8
STEP 7
IF 10.6 'Ready To Oper

AND N 10.7
AND N 10.8

'Optikai Vegal
‘Mechanikai Ve

AND 10.5 'Adagolo allom
THEN SET 00.0 ‘20
RESET 00.1 271
SET 00.2 272
RESET 00.3 23
JMP TO 8
STEP 8
THEN SET 00.4 'Start
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Osszefoglalas

Feladatom egy teljesen Uj robottranszporter fgjéese volt, melynek a kdvetkiz

kritériumoknak kell megfelelnie:

nagy pontossag
egyszeii felhasznalhat6sag
hosszu élettartam

kedved ar-értek arany

Kitizott cél volt tovabba a valasztott hajtas progradsanak ismertetése, €s egy
reprezentativ munkaprogram irdsa is. A koveikben nézzik meg, hogy a tervezett rendszer
mennyiben felel meg a fentebb tamasztott kritérikinadx.

Az olyan kivalasztott elemeknek, mint pl. linearezeték vagy a hajtaslanc, valamint a nagy
stabilitasu és merevségnechanikai felépitésnek kdszonkest a nagy pontossag biztositott.
A kivélasztott hajtasrendszer villamos energiavakadik, mely barmely oktatasi teremben
megtalalhatd, igy nincs sziikség egyéb korulméniggekzib berendezésekre, mint pl.
kompresszor, melyek tovabb névelnék a berendezzgdlsségét. A felhasznalt
professzionalis elemeknek koszoriteet hosszu élettartam jellemzi. Ez a megallapitas
kilénosen a linearis vezetéket érinti, mely az dglieegység, ami surlédasnak van kitéve.
Az élettartamra kiszamitott értékek a hoss#ikdadésbtl tesznek tanubizonysagot. Kiléndsen
igaz ez, ha figyelembe vesszik, hogy a berendem@dolyamatos tizembe fogikddni és
miikodése k6zben sem dolgozik allandoan.

Az eldbb felsorolt dolgokat figyelembe véve 6sszességébdiitalam tervezett berendezés a

bevezetésbhen kirott szempontokat teljesiteti, igy a valésagbanépigsre és felhasznélasra

kertlhet.
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Irodalomjegyzék

Bevezetés a szenzorikdba tankdnyv (FESTO) SP1110
Bevezetés a pneumatikaba (FESTO) P111

Bevezetés az elektro pneumatikaba (FESTO) EP211
E Robots Family catalogue

POS_HU (FESTO PPT)

POSVILL_HU (FESTO PPT)

Szenzorok (FESTO tankdnyv)

Idegen nyelui szakirodalom:

192346 P.BE-SEC-AC-HW-EN (FESTO)
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