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Rezumat

Aceasta lucrare este Inceputul unui proiect ce va continua sa fie folosit pe o perioada
mai Tndelungati de timp n cadrul HRO?, al cirui rezultat este si ofere sprijin pentru invitarea
notiunilor necesare pentru programarea unui PLC? sau optimizarea unui program existent.

Obiectivul acestei lucrari il reprezintd constructia unui stand de sortare automata si
elaborarea unor materiale de training pentru stand.

Prin aceastd solutie se ofera un material de training usor de parcurs cu instructiuni
specifice si exacte.

Standul experimental este un suport pentru diferite training-uri interne, in care se pot

invata si exersa notiuni de programare PLC, fara risc de a afecta productia.

Fig.1 Stand electro-pneumatic

HRO!-Hella Romania

PLC?2- Controller cu logica programabila
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1 Introducere
1.1 Motivatie

Alegerea acestei teme de licentd s-a realizat pe urmatoarele considerente:

o Dorinta de a face o lucrare care sa fie utila si folosita in HRO.

o Pregatirea pentru urmatoarea revolutie industriala Industry 4.0, personalul care lucreaza
cu echipamentele, trebuie sa exerseze pe o platforma, care nu afecteaza productia.

e Pentru a exersa cunostintele la nivel aplicat industrial.
1.2 Prezentarea proiectului

Am ales ca tema pentru proiectul de diploma realizarea unui stand de pregatire continud,

care este utilizat pentru a exersa Tn mod continuu constiintele si pentru a testa senzori sau alte

echipamente.

Standul contine un modul (Fig. 1.2) care capteaza si proceseaza o imagine cu 640 x 480 pixeli

si citeste codificari matriciale 1D/2D max. % din dimensiunea imaginii .

Fig.1.2

Doi cilindri pneumatici deplaseaza piesa pentru magazia 1 sau 2, iar magazia 3 este
alimentatd direct de banda rulanta.

Aceasta tema este potrivitd pentru domeniul mecatronicii, intrucat in cadrul lucrarii am
folosit cunostinte de mecanica, electricd si automaticd, practic tot ce Tnseamna mecatronica.

Este folosit in continuare pentru punerea in practica a cunostintelor invatate la diferite training-

uri.



2 Dezvoltare stand experimental
Descriere automatizare

Automatizarea unui proces tehnologic constd in dotarea instalatiei in care acesta se
desfasoara cu mijloace tehnice necesare si folosirea optima a acestor mijloace pentru efectuarea

automata legata de conducerea acestora in conditii prestabilite.
Elaborarea unui plan de automatizare cuprinde in general urmatoarele etape:

o studiul procesului tehnologic si al instalatiilor in care se desfasoara;

e precizarea circuitelor de reglare necesare bunei desfasurari a procesului tehnologic;

e analiza marimilor de perturbatie la care sunt expuse circuitele de reglare propuse;

o alegerea elementelor de masura si de executie;

e studiul comportarii la transfer a proceselor automatizate care intra in componenta
circuitelor de reglare propuse;

o alegerea tipurilor de regulatoare.

2.1 Mecatronica 1n Industrie

»lermenul "mecatronica" a fost utilizat pentru prima datd in anul 1975 de catre
concernul japonez Yaskawa Electric Corporation , fiind o prescurtare a cuvintelor Mecanica-
Electronica-Informatica.

La inceput, mecatronica a fost inteleasa ca o completare a componentelor mecanicii de

precizie, aparatul de fotografiat cu blitz fiind un exemplu clasic de aplicatie mecatronica.

MECATRONICA

ELECTROMICA

Fig.2.1 Mecatronica

Cu timpul, notiunea de mecatronica si-a schimbat sensul si si-a extins aria de definitie:
mecatronica a devenit stiinta inginereasca bazatd pe disciplinele clasice ale constructiei de
masini, electrotehnicii, electronicii si informaticii. Scopul acestei stiinte este imbundtétirea

functionalitatii utilajelor si sistemelor tehnice prin unirea disciplinelor componente intr-un tot
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unitar.

Totusi, mecatronica nu este acelasi lucru cu automatica sau cu automatizarea productiei.
Acestia sunt termeni care apar si in afara domeniului MECATRONICA, dar sunt si inclusi in
el. Mecatronica poate fi definitd ca o conceptie inovatoare a tehnicii de automatizare pentru
nevoile ingineriei si educatiei.

Mecatronica s-a nascut ca tehnologie si a devenit filosofie, care s-a raspandit in intreaga
lume. In ultimii ani, mecatronica este definiti simplu: stiinta masinilor inteligente.

Ca o concluzie, se poate spune ca mecatronica este o sferd interdisciplinara a stiintei si
tehnicii, care se ocupa in general de problemele mecanicii, electronicii si informaticii. Totusi,
in ea sunt incluse mai multe domenii, care formeaza baza mecatronicii, si care acopera multe
discipline cunoscute, cum ar fi: electrotehnica, energetica, tehnica microprocesarii informatiei,

tehnica reglarii si altele.”[1]

2.2 Standul experimental

Am ales sa fac comanda prin intermediul unui controller cu logica programabila (PLC) si
actionarea printr-un motor de curent continu, care deplaseaza banda transportoare. Pentru a
deplasa piesele de pe banda transportoare in magaziile 1 respectiv 2, folosim cilindri
pneumatici.

Aplicatia de automatizare trebuie sa fie capabila sa deplaseze In magazia corespunzitoare
codificarii matriciale 1D/2D. Senzorul proceseaza codul obiectului de identificat, transmite
semnal catre PLC cu rezultatul procesarii. PLC- ul trimite semnal de comanda spre driver-ul ce
actioneaza motorul, punand in miscare banda transportoare, aceasta deplaseazd obiectul, pana

ajunge la senzorii optici de pozitie, care trimit semnal la PLC.

Y

Fig.2.2 Pozitie alimentare/ scanare piesa

Sursa de alimentare este alimentatd de la retea cu 220V, are auto protectie pentru
suprasarcind. Ea alimenteazd PLC-ul, extensiile, camera si motorul. Motorul angreneaza

cureaua prin o cupld mecanica si role de curea.
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2.2 Schema bloc a sistemului

2.3 Mediu de lucru Software
2.3.1. Software SIMATIC

Pentru a programa PLC-ul am folosit Soft-ul SIMATIC in care am programat in

Aplicatia se poate gasi si in meniul de Start daca nu se gaseste in spatiul de lucru.

Dupa ce a fost deschisa aplicatia se alege un proiect nou sau se deschide unul salvat.

File PLC View Options Window Help

D& |27 7 | @\

User projects | Libraies | Muliprojects |

[ Storage path =
C:\Program Files (x86)\Siemens\s| |
C:\Program Files (+86)Siemens\S
C:\Program Files [x88)Siemens\S
C:AProgram Files (+88)Siemens\S
CUserstitacT\Desklop\UP_ST8
C:AProgram Fies (496 )\Siemens\S _

- tocnes

4 Demms e i ESYS

»

I™ Add to current multiproject
Name: Type:

I [Foect =]

™ F Library

Storage location (path]:

|I'_’:\ngram Files (x86)\Siemens\Step7\s7proj Browse... I

Cancel | Help |
| V2

Fig.2.3.1.3 Proiect nou



File PLC View Options  Window Help
D& |87F |7 @\

User projects ] Libraries | Multprojects |

[ Storage path B
C:\Program Files (x86)\Siemensys|_|
C:\Program Fies (+86\Siemens\S
C:\Program Files (+86\Siemens\S
C:\Program Fies (+86)\Siemens\S
C:AUsers\itacT\Desktop\UP_ST8
C:\Program Files (98 Siemens\S _

I™ Add to current multiproject
Name: Type:
[Foerta_UPT_MECANICA [Poiet  ~]

™ FLibrary

Storage location (pathl:

'C:\ngram Files (x86]\Siemens\Step7\s7proj Browse... I
o |

Fig.2.3.1.4 Numire Proiect nou

Flle Edit Insert PLC V Window Help
D |36 4 2R da|lo % [t

-7 e8 BEm

I=7] Licenta UPT_MECANICA

Fig.2.3.1.5 Proiect

In arborele de proiect se pot urmarii elementele componente din program asociate
configuratiei sistemului real.

Primul element care il am inserat a fost statia SIMATIC 300 am exemplificat metoda
de inserare in Fig.2.3.1.6.



File Edit ' PLC View T E——

S7 Block

M7 Software
Symbol Table
Text Library

External Source...

WinCC flexible RT

File Edit [Tnsert) PLC View Options Window

1 SIMATIC 400 Station

M

o ~% | s BEM(W
2 SIMATIC 300 Station
© 3SIMATIC H Station
4 SIMATIC PC Station
5 SIMATIC HMI-Station
6 Other Station
7 SIMATIC S5
8PG/PC
9 SIMATIC 200 Station

Fig.2.3.1.6 Inserare Statie

~% R8s BEM(N

S7 Software
S7 Block
M7 Software

Symbol Table
Text Library
External Source...

WinCC flexible RT

3 Industrial Ethernet
4PTP
5 Foundation Fieldbus

Fig.2.3.1.7 Inserare PROFIBUS

Urmatorul element inserat este magistrala PROFIBUS prin care comunicam cu extensia
ET 200S. Toate componentele care sunt apelate direct prin PROFIBUS trebuie introduse
impreund cu o reprezentare a sinei pe care sunt fixate.



File Edit Inset PLC View Options Window Help

D (87| & B2 [dn|[o %% ~Y e BEmN

Licenta_UPT_MECANICA
SIMATIC 300(1)

A0 |0

Ctrl+X
Ctrl+C
Ctrl+V

Object Properties...

Fig.2.3.1.8 Deschidere proiect

File Edit Inset PLC View Options Window Help
D& (3773 8@ de % % S B8 BEMN

B Station T “Help
[DS+R &G 20 daa @08

[ SIMATIC 300(1

(3| suchen: atlal|
Profie  [Standard

@- PROFIBUS DP
%5 PROFIBUS-PA
-5 PROFINET 10

£ SIMATIC 300
@007

 — ]

5| siMATIC 300(1)

Slot | Designation |
1

- SIMATIC 400
B2 SIMATIC HMI Station
.F SIMATIC P Rased Cantenl ANN/400

BES7 330-17720-0840
wailable in various lengths

Press 1 to get Help. [ [ [

Fig.2.3.1.9 Adaugare sina PLC

File Edit Insert PLC View Window Help

D (20| 4 Bedo % % ~Y @ BEMmN

DB :R && be DD 8

PROFIBUS DP
PROFIBUS-PA
PROFINET IO

w0, rpam

Fig.2.1.3.10 Locuri disponibile pe sina virtuald
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11
% SIMATIC Manager - Licenta_UPT_MECANICA = =]
File Edit Inset PLC View Options Window Help

D876 & 2R a0 2% %[k

- |E@ BEM(W

B Licents_UPT_MECAN]

Station Edit Inset PLC View Options Window Help . ml—'
Licerta_UPT_MEC) | ) 5 B~ B U:BISHE-HﬁﬁHEE‘%[\?‘

[l SIMATIC 300(1

—_——olx

2O i Blownen o

7 PS5 307 10 B
kﬂ Profie [Standard |
i SRR =

Q0 cPU 34

£ CPU B4 IFM

(3 CPU314C20P

3 CPU 314C2PN/DP

I T TP R1402 PP H

Fig.2.1.3.11 Alegerea sursei de alimentare

Prima componenta pe care am inserat-o este o sursa care are curentul de iesire 10A la
24V similara cu ce folosim in realitate. CPU-ul si modulul de extensii are aceiasi configuratie
aleasd 1n program conform cu standul construit.

HW Config - [SIMATIC 200(1) (Configuration) - liviu] o &=
@Y station Edit Insert PLC View Options Window Help [=]=]x]

EEEER e T =

_olxl

=0 UR E| Suchen: ﬂﬂl
e

PS 307 5A - Profile [Standard =l
CPU 3152 DP
= E PROFIBUS(1): DF master system (2). W CROFIEUS DF

22 PROFIBUS-PA
A2 PROFINET 10
SIMATIC 300
e SIMATIC 400
B SIMATIC HMI Station
e+l SIMATIC PC Based Control 300400
~ || B2 B SIMATIC PC Station

o]l

< m, r

=] (161 41511 Gtandard Pack Addiesses

St Module ... | Order Numbe... | I Address 0 Address Comment |
1 |[] PMEDC24Y BES7 138-4CAD =
2 DI DC24V 5T BES7 131-4BD000.0.03
C24y BES7 131-4BD001.0..1 “
C24y GES7 131-4BD002.0..2 =
C24y BES7 131-4BD003.0..3 r
C24Y GES7 131-4BD004.0._4

7 0 DC2AV/DEA 248D

3 0 DC24V/0.58 32-4ED)

3 0 DC24V/0.58 32-4ED

0 0 DC24V/0.54 248D

11 4D0 DC24v/0.84 5T |BEST 132-4BD0! 4.0..4.3
12 151 3964iR) (4 Byte) |BES7 138-4DF00256...259 256...259
13

4
5
3
7

18 PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 ﬂ
13 (distributed rack] -
20 8

Fig.2.1.3.13 Configurare extensii PLC

Toate modulele sunt introduse acum sunt alocate adrese pentru fiecare modul de forma 0.0
pentru prima intrare de pe primul modul. De la un modul la urmatorul se modifica primul 0,
dupa punct sunt reprezentate pozitiile din modul. Pentru iesiri se pastreaza aceeasi logica.

File  Edit Inset PLC View Options Window  Help
D (37| & e b9 %/ %[ & |[<Mo Fiter> -% R@E BEMN

enta_UPT_|
SIMATIC 300(1)

=-[§ cPu31s20pP
E-E1) 57 Program(1)

(@) Sources

g Blocks

Fig.2.1.3.12 Bloc program
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Acum avem configurate adrese pentru intrari si iesiri, acest lucru ne permite sa
construim blocul de program necesar aplicatiei.

11
'ﬁl:?’: LAD/STL/FBD - [OB1 -- Licenta_UPT_MECANICA\SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 DP]
£ File Edit Inset PLC Debug View Options Window Help

@ e

-|&]x

D@ eE[S] bR |ciba|®%e| <! [OE & #OFL 2 =W
-zl x
OBl : "Main Program Sweep (Cycle)”
B New network [Comment -
& FB blocks
) FCblocks frietvor: 1 ERIESRR
& SFB blocks

&3 SFC blocks
M Muttiple instances
M Libraries

|C¢mem: z l

Fig.2.1.3.14 Interfata scriere program

Pentru scrierea programului am folosit LAD fiind familiarizati cu el de la laboratorul de
Automate programabile.

11
lﬁlﬁl: LAD/STL/FBD - [OB1 -- Licenta_UPT_MECANICA\SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 DP]

£ File Edit Insert PLC Debug [View] Options Window Help

DEedH& s By

x|

5 New network
(€8 FB blocks
&3 FC blocks
& SFB blocks
& SFC blocks
Al Multiple instances
W Libraries

=3 =0 )|
- || & %
V| Overviews ck B B[4 W -0 FF L 2 (K2
v Details -
PLC Register )" 4
LAD Ctrl+1 |
e STL Ctrl+2
FBD Ctrl+3
Data View Ctrl+4 |
*  Declaration View Ctrl+5 :’
Display with »
ZoomIn Ctrl+Num+
Zoom Out Ctrl+Num-
Zoom Factor...
v Toolbar
Breakpoint Bar
v | Status Bar

Fig.2.1.3.15 Selectare limbaj de programare Ladder Diagram

L1
% LAD/STL/FBD - [OB1 -- Licenta_UPT_MECANICA\SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 DP]

© File Edit Inset PLC Debug View Options Window Help

DEsH & B~

X

| im0 | % om0 L A?

To o s
- (O] %

OBl : "Main Program Sweep (Cycle)”

9 New network

]

Aplicatia am construit-o folosind 2 categorii Bit logic si Timers asa cum este descris

[Comment - |

friecvor: 1 ERITSES

|c_gu; g |

Fig.2.3.1.16 Interfata scriere program Ladder Diagram Bit logic

programul la Cap 2.7.2
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[E=N |

- &)=

T TAD/STL/FBD - [0B1 - Licenta_UPT_MECANICA\SIMATIC 300(L)\CPU 315-2 DP]
£+ File Edit Inset PLC Debug View Options Window Help

D& 4 (o o (Chin|a|®%a | <! [OE & EH#HOFEL -2
E
OBl : "Main Program Sweep (Cycle)" E
2@ Jumps [Comment -
7 {1) Integer function
.28 Floating-point fct. DR rice:

G2 Move
2 1 Program control |°°‘“"°:
7)-{&) Shift/Rotate
-a) Status bits
- @

£] 5_puLse

£ s_PEXT
£] s.ooT

£] 5.00TS

fT s_OFFDT

< (SP)

< -=(SE) E
<> -~(SD)

PR

Fig.2.1.3.17 Interfata scriere program Ladder Diagram Timers

Programul construit se poate lectura cu explicatii la capitolul 2.7.2

2.3.2.FluidSIM
Am folosit programul FluidSIM pentru a cerea schemele electro-pneumatice

FluidSh-D

o Gr e Gty e Ddsma o Ves O "
D=l = & | | & | aaaa| = »n|wme
= = EEE] = - [E=E B |
Wy Files Common Files ~ ~
[=] Pneumatic
I—E| Supply Elements
Distance rule || Single actin. Cylinder, Si Double acti
D =
Cylinder wi... || Cylinder ut...| Matiple Pos .. || Air matar
E é v
,,,,,,,,, VS Srctrar he < 3
st iada

Fig.2.3.2.2. Document nou
Din partea stangd se aleg componentele pe care dorim sd le reprezentdm. Se aduc cu

drag & drop in foaia de lucru si se realizeaza conexiunile ca si in figura 2.3.2.3. Urmat de
conectarea prin simbol a reprezentarilor aceluiasi element.
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DSH|E & B@ | @ agqaq A= »n > ™
= su- Gampan =E==] [ 3 tica & hi [ |[E )
My Files. Common Fil ~ -~
=] Pneumat itic +24v 2 3
}_E‘ Sl JEETs 1 B [z W [ ]w [
r Fal
A @ % _§'L|
Compre: Compresser || ariable oo || dir senvice
O Q1 02 |03 | 0|05 | 06 | OF | 2&
Lo | <G w [ eeTee]oefeo o or]
O
sir service ... ||#ir pressure.., || #ir pressure. A il
4 4 5 [ 7
Q Q Q Q ? .
[Putomatic d. Manual drai Automatic d.
s Rfvay Llmay Spwat
AZ

]

¥
t
]

inder wit... | | Cylinder wit... | Matiple Pos... || & motor

Cylinder, §i..| | Double acti...

.........

]
B

wiiFaso Fuld SMPnaumaricym

Fig.2.3.2.3. Simulare electropneumatica a standului

2.3.3. Software pentru camera

Caracteristicile produsului Soft folosit sunt:

Crearea si gestionarea de configuratii specifice
Monitor-Modus pentru obiective de setare si service

Service-Reports pentru evaludri statistice

Fig.2.3.3.1

Se pot incarca 32 configuratii specifice, care sunt documente salvate in modulul de

identificare si procesare a imagini inregistrate.

O configuratie contine informatii cu parametri relevanti, ce permit executarea comenzilor de

citire/ verificare codificare in mod independent.
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Pentru a crea configuratii utilizatorul este indrumat pas cu pas prin parametri de setare.

Setarile sunt definite mai jos pas cu pas:

1. Calitatea imaginii este datd de iluminarea interna/ din exterior, timpul de expunere,
parametri de procesare.

2. Definirea codului si a zonei de inspectie

= o X

(7]

[Here you define the code type and
he seftings required for reading.
For further information please refer
o the online help.

- Image quaity /
o= Trigger configuration|

— L ) » Define code

Process interface

Code type:PharmaCode
Number of detected

codes: 2
Code type Prepro:essmg] Oaﬂm\samh] Text ]
€ stand-alone OCR " Standard recognition Freeze
Codes per image: 5’
{° Code-based OCR & Extended recogrition periiaciil2. o
% Code recognition " Optimised recognition Live
Maximum decoding =
S [5000 =ms
PharmaCode ] || Automatic recognition
< Back | Cancel | Next > | ‘

L owe  weons cows e w79 [F—— & [omecces

Fig.2.3.3.2 Programarea tipului de cod

1. Informatii despre datele de proces. Este definita actiunea citeste/ verifica sau cauta siruri

de caractere.
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5
<0~

/0 x 29 |

& [ owss

o Image quality /

Trigger config

~ Define code

P Process interfac

Overall function

{ere you specify the operating
nd the output texts for the
lprocess interface. For further
please refer to the
lonline help.
Check data iSsi
: | Transmit data for failed Transmit data for good
Transmit test data reading reading
| test_code ~1
Good reading string:
[match
Apply the reqular expression to the following string:
[Enter string or select code content which is already decoded. =
Apply regul
Check output at
process interfaces ...
Cancel OK
} ' Reference code: [testcode [
It
I o | coe vt ||

192168078

§
E
H
8

laRceda

- P———

Fig.2.3.3.3. Test comunicare camerd/PLC

4. Configurarea setarilor pentru declansator (Trigger)

5. Testarea configuratilor setate anterior

in this mode you can observe the
levaluations of the device. For
further information please refer to
the online help.

(04) Configuration :
Found: 0 of 1Code(s)
01: not identical

Total decoding time:
3402ms

~ Statistics

Display options ——————
Good readings E EE % Images
Failed readings [121 [76.1 %
Search z0nes
Number of readings 15
Resuts
Reset statistics
| B vt | vt ||

[=p= |

Fig.2.3.3.4. Test pentru configuratie
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2.4 Alegerea PLC-ului
Tn HRO sunt folosite 2 tipuri de PLC: SIMENS si Mitsubishi. Mitsubishi este doar pe

linii relocate pentru restul este preferat SIMENS.

PLC-ul ales este SIEMENS CPU 315 S7 300 pentru ca PLC-urile de la SIEMENS
sunt foarte raspandite in fabrica. Este versiunea de pand in 2002 care functioneaza si fara

cardul de memorie.

Modulul de 1/0 ET200S folosit este ales pentru a satisface necesarul de intrari/iesiri

citite respectiv comandate.

Se poate alege regimul functionare:

MRES = Functia resetare memorie (Module Reset)

STOP = Modul Stop, programul utilizator ne se executa

RUN = Program executat, acces numai-citire posibil de la PG.

RUN-P = Program executat, acces citire/scriere posibil de la PG.

Indicatori de stare (LED-uri)

SF = Eroare de grup; defect intern CPU sau defect in modulele capabile de diagnostic

BATF = Defect baterie; baterie goala sau inexistenta
DC5V = Indicator de tensiune interna de SVDC
FRCE
RUN

FORCE; arata ca cel putin o intrare sau iesire este fortata.

Intermitent cdnd  CPU-ul porneste, apoi ramane aprins in modul RUN,
STOP = Semnalizeaza modul Stop.
Semnalizeaza intermitent cand cere o resetare de memorie,
Semnalizeaza intermitent rapid cand are loc resetarea memoriei.
Semnalizeaza intermitent lent cand necesitd o resetare de memorie dupd
introducerea unui nou card de memorie.
Este prevazut cu slot pentru cardul de memorie. Un card de memorie salveaza continutul
programului, n cazul unei caderi de tensiune, fard a avea nevoie de baterie.
Pentru CPU-urile dupa Oct. 2002 prezenta cardului MMC este obligatorie pentru a asigura
functionarea CPU-ului. El asigurd si salvarea programului in cazul unei caderi de tensiune.
La CPU-ul folost in aplictie, slotul de baterie se gaseste sub capacul de protectie.
Bateria furnizeazd tensiunea de rezerva necesard salvarii continutului din RAM, in

eventualitatea unei caderi de tensiune.
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Interfata pentru conectarea cu un echipament de programare sau alt echipament

compatibil MPI.

2.5. Alegerea senzorilor

Scopul folosiri si alegerii senzorilor este:

- Confirmarea deplasarii cilindrilor cu senzori electromagnetici, care se bazeaza pe
efectul magnetic care este folosit in special in cazul releelor magnetice (relee "Reed").

A Al

Magnet

<24
Magnet

=2

Senzor Reed OFF Senzor Reed ON

Fig. 2.5.1 Relee Reed[2]
- Prezenta piesei in dreptul camerei sau in zona de actiune a cilindrilor cu senzorii optici

de difuziune

Fig.2.5.2 senzorii optici de difuziune[3]

,» I raductoarele/ senzorii de proximitate se pot clasifica dupa modul de constructie si se

impart in urmatoarele categorii:

e Traductoare de proximitate inductive;
e Traductoare de proximitate capacitive;
e Traductoare de proximitate magnetice;

e Traductoare de proximitate pe baza de efect Hall.

In cazul traductoarelor inductive, apropierea unui corp metalic de fata activa conduce la
amortizarea oscilatiilor datoritd scurtarii liniilor de camp, iar ca urmare se modifica

inductivitatea din circuit.
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Etajul electronic de basculare prelucreaza semnalul rezultat si comandd prin intermediul

amplificatorului, sarcina de tip ,,releu”.

iz A _
i I 1 — traductor:

@ | @ ZZ7Z22Z 2
.\ | 2 — corp metalic
N i i //// P

3 — linii de cimp

Fig.2.5.3 Senzor de proximitate inductiv asupra caruia se actioneaza cu o bucata de metal,

modificand liniile de cAmp magnetic
Caracteristici functionale:

- Zona de actiune, delimitatd de curbele limita: curbele de actionare si de declansare a
oscilatiilor,

- Distanta utila de detectie, puternic influentata de natura si dimensiunile ecranului;

- Histereza, distanta dintre punctele de pornire si cele de oprire ale oscilatiilor in aceleasi
conditii;

- Durata impulsului de iesire, determinate de viteza si de dimensiunile ecranului metalic.

!

~ -~ s[%]
wol O Fe
75 !
50 CuZn
25 &l
. Cu
e LRSS —
e 056 1 1.5 e[mm]
oprirea
oscilatillor
Fenomenul de histereza Influenta ecranului

Fig.2.5.4 Fenomenul de histereza (a), influentarea ecranului in functie de natura materialului

metalic (b)

Traductoarele/ senzorii capacitivi sunt realizati pe baza unui condensator dintr-o armatura- fata
sensibila a senzorului a doua armaturd, fiind chiar corpul controlat. Variatia distantei dintre cele

doua armaturi conduce la modificarea capacititii prin parametrul d .

Acesti senzori au capacitatea de a detecta orice corp (conductor sau izolator).
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Fig.2.5.6 Senzor de proximitate capacitiv
Traductoarele de proximitate magnetice

Trecerea unui obiect magnetic in apropierea fetei sensibile a senzorului modifica

configuratia liniilor de fortd ale cAmpului magnetic, creat de magnet. In momentul in care
contactul releului nu mai e solicitat, isi schimba starea.

Tensiunea maxima de comutare a releului este, de cele mai multe ori, 250V.

Magnetii permanenti sunt realizati din aliaj AINiCo sau feritd, releul se monteaza intr-0
carcasa de plastic, aliaj de Al sau alama nichelata.

Acestea pot fi fara memorie- releul comutad doar sub actiunea magnetului, sau cu

memorie cand revenirea la starea initiald se face doar sub influenta unui cdmp magnetic de sens
contrar.

Distanta de functionare e limitatd de cresterea vitezei de deplasare a corpului controlat.

Traductoarele de proximitate Hall se realizeaza, de obicei, sub forma paralelipipedica cu
lungime a, latime b, grosime h si cei doi electrozi de curent 1, 1°.

Tensiunea Hall se masoara intre punctele 2, 2°, echipotentiale in lipsa cAmpului magnetic.

Fig.2.5.8 Placa pe care se realizeaza efectul Hall” [4]
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»Senzorii de proximitate optici se bazeaza pe modificarea fluxului luminos, dintre un

generator si un receptor in prezenta obiectului controlat.

a) )
%
c)

Schema principiala a senzorului de proximitate optic: 1-
emitor; 2-receptor; 3-obiect; 4-lentila colimatoare

Fig.2.5.9 Reprezentarea senzorului de proximitate

NN

b)

Fig.2.5.10 Senzor optic pe principiul reflexiei

Ca si generatoare se utilizeaza diodele cu radiatii in infrarosu, iar ca receptoare (2)

.....

I ﬁ

Fig.2.5.11 Principiul senzorului de proximitate optic

a) obiect nesesizat b) obiect sesizat”[5]
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2.6. Integrarea componentelor

Integrarea a fost pe categorii functionale:

-Componente care asigura suportul: 4xRoti din care doua cu blocare, iar celelalte doua- simple
(125mm), Profil Bosch 45x45, Capace pentru capetele de Profil, Conector pentru Profil,

Suruburi, Placa Plexiglas, 3xMagazii, Suporturi pentru magazii,

-Componente care asigurd mobilitatea sistemului: Cureaua cu accesoriile pentru fixare si

intindere, Motorul de 24V, Cilindrii pneumatici, Distribuitoare
-Componente care proceseaza informatii: PLC, Camera.
-Elemente senzoriale: Senzorii optici, Senzorii electromagnetici, Camera.

-Conexiuni si module care transmit date: Extensii PLC, Modul de alimentare senzori, Modul

de comanda pentru motor.

REED 1 Piston 1
: Al
s
3 Y1
REED 2 Piston 1*
e
) A2
REED 3 Piston 2* _© oC E‘
oy 0 [ ] o ouTo [ | A
< L] m ouTt ||
? ) REED 4 Piston 2* [ ] m2 out2 ] 531
0 [ ] m3 oUT3 :—9—‘ .
3 L L)
2 [ ] 4 ourd4 [ | B2
o
s [ ] ms outs [ J— va
e [ ] me oute [ |-
i [ ] m7 out? [ |- SOL5 Motor
J 2 T— COM COM j
L.
ss | ¥
LoV =
? - Semnal camera
) ‘ =
i SG @
P! +=
Py

Fig.2.6.1 Schema electrica a sistemului de automatizare

Schema electrica a sistemului de automatizare, reprezentata in figura 2.6.1, arata
elementele senzoriale conectate la PLC prin Modulul ET 200S ca si intrari, precum pentru
partea de comanda a actionarilor prin comandarea bobinelor de comutatie pentru distribuitoare,

respectiv semnalul de comanda pentru motor.
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Principalele componente folosite

Componenta Rol

Sind omega Asigura fixarea urmatoarelor componente:
Sursei, Extensiilor pentru PLC, Sigurante,
Conectorii, Modulul de comanda pentru

motor.
Sina PLC Asigura fixarea PLC-ului
Sursa de alimentare Transforma tensiunea de alimentare (230 V)

n tensiune de lucru 24 VDC pentru
alimentarea urmatoarelor componente: PLC,
Extensii, Motor, Camera, Senzorii prin
modulul SB8/LED3 reprezentat in Fig.
4.2.12

Unitatea Centrala (CPU) Executd programul utilizator
Accesorii: baterie de rezerva

Extensie PLC ET 200S Asigura comunicarea intre PLC si modulele
de intrari/iesiri

Module DI si Module DO Sunt configurabile pentru a avea la
dispozitie raportul optim de intrari/iesiri

Motor DC 24V Este folosit pentru pune in miscare banda
transportoare

Sursa de alimentare

Sursa de alimentare pe care o folosim are curentul de iesire 10A la 24V. Tensiunea de
iesire este izolata, protejata la scurt-circuit si stabilizatd. Un LED se aprinde la functionarea fara
erori. LED-ul semnalizeaza intermitent atunci cand tensiunea de iesire este supraincarcata.
Controller cu logica programabila (PLC)

PLC-ul dispune de:

e LED-uri de stare si eroare,

e Comutator detasabil cu 4 pozitii/ selector cu 3 pozitii,

e Conector pentru tensiunea de alimentare de 24V,

e Interfatd multi-punct, MPI, pentru echipamentul de programare sau pentru conectarea
cu alt automat programabil,

e Compartiment pentru baterie,

e Compartiment pentru modulul de memorie
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Nr. Crt

Denumire

Piesa a ajuns la Cilindru 2
Piesa a ajuns la Cilindru 1

Tag 1
Piesa spre magazia 2
Piesa spre magazia 1
Motor DC
Extinde cilindru 1
Retrage cilindru 2
Retrage cilindru 1
Extinde cilindru 2
COD OK
Piesa la Cilindru 2
Piesa la camera
Piesa la Cilindru 1
Cilindru 1 Extins
Cilindru 2 Extins
Cilindru 1 HP
Cilindru 2 HP

2.7. Programul PLC-ului
2.7.1. Lista de alocare 1/0/M

Adresa I/O/M

%M5.3
%M5.1
%MO0.3
%MO0.2
%M0.1
%Q1.2
%Q0.3
%Q0.2
%Q0.1
%Q0.0
%12.2
%11.3
%11.2
%11.1
%I10.3
%10.2
%10.1
%10.0

Fig.2.7.1 Lista de alocare a porturilor de intrare, iesire si biti de memorie

2.7.2 Programarea standului

Limbajul de programare folosit pentru realizarea acestei aplicatii, este un limbaj de tip

Ladder Diagram, care poate fi transferat in orice mediu de programare,care utilizeaza un astfel
de limbaj.

Primul pas este alegerea in mediul soft de lucru a configuratiei componentelor.

B8 HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuration) -- liviu]

Bl Station Edit Insert PLC View
[RE=2- S ]

Options  Window  Help

slin ol || £ | 28 [ w2

FROFIBUS(1): DP master system (2)

=(0) UR
1 PS 307 5A
2 CPU 3152 DP.
X2 orP.
3
4
5
5 -

]

El | suchen: mtmjl

:‘:I (18] IM151-1 Standard

Slot Module Order Mumbe . | | Address 0 Addess | Comment it |
1 Ph-E DC24Y [EES7 138-4CA01 a
2 4DIDC24 5T EEST 131-4BD000.0. 03
3 4DI DC24y 5T EES7 131-4B0001.0.13
4 4D1 DC24Y 5T EES7 131-4B0002.0..23 -
5 4D1 DC24Y 5T EES7 131-4BD003.0..33 0
3 4DIDC24 5T EES?TBP‘EDDE‘AD 43
7 400 DC244/0,54 ST [BEST 132—4ED[IE] 00.03
0 DC24Y/0.58 EES7 132-4B00] 1.0..1
0 DC24Y /0,58 6ES7 132-48D 0] 20 2
1] 0 DC24V/0, 58 [EES 7 132-4BD00 303
1 0 DC244/0, 54 EES7 132—4ED[IE] 404
12 151 3364(R) (4 Bute] EE57138-4DFOE1255. 259 256...259
13

24

Fig. 2.7.2.1 Setarea parametrilor HW

ox

Profile  [Standard -

¥ PROFIBUS DP

i B8 PROFIBUS-PA

A8 PROFINET IO

SIMATIC 300

SIMATIC 400

SIMATIC HMI Station

SIMATIC PC Based Contiol 300/400
-8, SIMATIC PC Station




9B NetPro - [lviu (Network] - C:\Program Files (86)\..\s7proj\liviu] =& =]

B Network Edit Inset PLC View Options Window Help BER
IR T IR
MPI(1) 1 =
MPI
PROFIBUS(1)
PROFIBUS

T |

S\MADTFIC 300(1) IM151-1
51| 3 Standard
3 m L

2 2 ®

m

< ] ] v

| Ready [cPs6ll.Autod | |0 from 0 selected [Insert |

Fig. 2.7.2.2 Adresele alocate pentru conexiunea PROFIBUS si MPI

Pasul 2, il reprezinta scrierea programului pentru PLC. Codul de program scris pentru
statia de training este exemplificat in continuare:

lBlm:k: 0Bl "Main Program Sweep (Cycle)™

Hatwork: 1 Dupa ce este confirmata deplasarea unui
Resetare cilindrii in HP cilindru, se comanda resetarea memoriei
MO0.3, MO0.2 si revenirea cilindrilor in
10.2 Q0.0 . . ..
|| ¢(RY—] pozitia de start prin setarea iesirilor
1 ! : . . . .
1.2 Bl 3 Q0.1, Q0.2 si resetarea iesirilor QO0.0,
| {R>—] QO0.3. Prin resetarea iesirii Q1.2 se
Q0.2 comanda oprirea motorului.
i [ '; I
(S>1
o g 1
—
{R3—]
{R}—]

Fig. 2.7.2.3 Program LD Resetare HP
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MO.1 Bit de memorie care porneste
cronometrul TO.

MO0.0 Bit pentru comanda cu intarziere.

I1.3 se activeaza in momentul in care
b B, 3 piesa ajunge la senzorul optic din dreptul

o’
L ) cilindrului 2 si este setatd memoria M5.3.
Fig. 2.7.2.5 Program LD Set M
Network: 4 MO0.2 memoreaza comanda pentru
extinde cilindru 2 sortare Tn magazia 2.
_ o T - MS5.3 este memoria care confirma ca
— | : s 0 <>—  piesa a ajuns la cilindrul 2.

sl .« T1 este un temporizator pentru a

D o2 intarzia piesa sa ajungd in fata

| cilindrului
. Q0.2 este resetat pentru a permite sa
B e comute distribuitorul
Q0.0 comanda distribuitorul pentru a

extinde pistonul 2
Fig. 2.7.2.6 Program LD Comanda cilindru

I1.1 se activeaza cand piesa ajunge la
senzorul optic din dreptul cilindrului 1 s1
este setatd memoria M5.1.
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Fig. 2.7.2.7 Program LD Set M

MO0.3 memoreaza comanda

pentru sortare Tn magazia 1.

Fig. 2.7.2.7 Program LD Comanda sortare

Fig. 2.7.2.7 Program LD Comanda sortare

27

M5.1 este memoria care
confirma ca piesa a ajuns la
cilindrul 1.

T2 este un temporizator pentru a
intarzia piesa sd ajunga in fata
cilindrului

Q0.1 este resetat pentru a
permite s comute distribuitorul
Q0.3 comanda distribuitorul
pentru a extinde cilindru 1

10.3 este semnalul de la camera pentru
sortare Tn magazia 1

12.2 Confirma prezenta piesei pe banda
Q1.2 Comanda pornirea motorului

MO0.3 Memoreaza comanda pentru sortare
in magazia 1

10.3 Este semnal de la senzorul optic
pentru piesa la camera

T3 Temporizator care oferd un timp de
citire pentru camera

Q1.2 Comanda pornirea motorului

MO.2 Trimite comanda pentru sortare in
magazia 2



2.8 Explicarea functionarii
Rularea programului incepe prin Comutarea de la PLC Tn modul Run. Tncepe
initializarea sistemului prin comandarea pozitiei de baza, dupa care se asteapta sa fie

identificata piesa. Tn cazul Tn care este identificati incepe secventa de program pentru sortare.

Tn cazul in care codul este OK, se sorteaza in magazia 1, iar daca nu corespunde codul

cerintelor obiectul este trimis Tn magazia 2.

Codul OK este programat in modulul de recunoastere a codurilor.
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3 Prezentare

3.1 Actionare pneumatica

Procesele tehnologice implicd deseori actionarea unor agregate cu ajutorul unor
motoare ,,neelectrice”, adica folosirea energiei unui lichid sub presiune (motoare hidraulice),
sau a unui gaz sub presiune (motoare pneumatice). In cazul actiondrilor pneumatice e
necesara realizarea unor surse ,,generatoare’ de energie pneumatica.

O actionare pneumatica are in componentd un generator pneumatic (compresor),
antrenat, de obicei, de un motor electric, ce transmite fluidul energetic (aer comprimat)
motorului pneumatic ce va antrena sarcina (utilajul).

Caracteristica principala a acestor dispozitive e data de utilizarea aerului ca fluid
compresibil al sistemului de actionare.

Aerul comprimat, folosit ca agent purtdtor de energie si informatie in sistemele
pneumatice de actionare, poate fi produs local, cu ajutorul unui compresor, sau centralizat,
intr-o statie de compresoare. Ultima varianta e cea mai folosita. De altfel, producerea aerului
comprimat reprezintd un serviciu de baza (pe langa alimentarea cu energie electrica, apa, gaze
naturale), de care dispune un stabiliment modern.

Actionarile pneumatice si-au gasit aplicatii in domenii ale tehnicii foarte variate, pentru

diferite scopuri.
Acest fapt se datoreaza avantajelor prezentate de aceste actiondri.

o datoritd vitezelor de lucru si de avans mari, precum si a momentelor de inertie mici,
durata operatiilor este mica;

 actiondrile pneumatice pot fi foarte rapide: folosind elemente logice sau convertoare
electropneumatice, se pot realiza instalatii cu functionare in ciclul automat, oferind o
productivitate crescuta;

» fortele, momentele si vitezele motoarelor se pot regla cu usurintd, folosindu-se
dispozitive simple;

e supraincarcarea motoarelor pneumatice nu introduce pericolul de avarii,

e transmisiile pneumatice permit porniri, opriri foarte dese si schimbdri de sens bruste,
fara a se defecta;

o aerul comprimat se produce cu usurinta, se transportd, de asemenea, cu usurinta, nu
polueaza, este neinflamabil;

e se poate stoca In cantitati apreciabile;

o pericolul de accidentare este foarte redus;
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o Intretinerea instalatiilor pneumatice este usoara, daca se dispune de personal calificat.

In comparatie cu alte tipuri de actionari (hidraulice, electrice), instalatiile pneumatice au

urmatoarele dezavantaje:

o datoritad limitarii presiunii de lucru, fortele si momentele oferite de motoarele
pneumatice sunt reduse;

o compresibilitatea aerului nu permite reglarea precisd a unor parametri de functionare,
cum ar fi, mentinerea constantd a unor viteze mici de deplasare;

« aerul nu poate fi complet purificat cu costuri rezonabile, ducand la uzura unor piese
prin eroziune si abraziune, dar si la coroziunea componentelor;

e inanumite conditii de mediu si functionare, exista pericol de inghet;

« randamentul transmisiilor pneumatice este destul de redus.

3.2 Schema pneumatica
Schema pneumatica este reprezentarea grafica, obtinutd prin utilizarea de simboluri si

reguli de reprezentare a unui sistem pneumatic, descriind cu acuratete functionarea acestuia.

Elaborarea unei scheme pneumatice reprezinta al doilea pas facut in proiectarea unui
sistem pneumatic, si , odata ce a fost realizat, e unul din instrumentele de baza pentru
operatiunile de punere in functiune, reglare a parametrilor de functionare, diagnosticare si

reparare.

Fiind o reprezentare a sistemului pneumatic, in principiu, schema are o structura identica
acestuia, insd In aceasta nu sunt reprezentate elementele mecanice, cu exceptia celor direct

interconditionate cu cele pneumatice.

Aparatele pneumatice si conexiunile dintre ele, precum si functiile pe care acestea le
indeplinesc, sunt redate prin simboluri si notatii specifice, cuprinse si descrise in norme

unanim acceptate, numite STANDARD.

»Schema pneumatica poate fi privita ca o structurd, formata din cinci niveluri, fiecare
nivel continand o anumita categorie de elemente pneumatice. Toate elementele din schema

sunt interconectate astfel Tncat sa realizeze functiile cerute de catre utilizator (Fig.3.1.2.1)
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FORTA, DEPLASARE
4 MOMENT, TURATIE

c ELEMENTE DE
EXECUTIE —

!

ELEMENTE DE
4 COMANDA
FINALA

[}

3 ELEMENTEDE [—
PROCESARE |—

i

2 ELEMENTE
DE COMANDA

i

ELEMENTE PREPARARE
1 AER COMPRMAT

PUTERE PNEUMATICA:
DEBIT, PRESIUNE

Fig.3.1.2.1 Structura unei scheme pneumatice

Elementele care asigura alimentarea instalatiei cu energie pneumatica la parametri
ceruti de sistem: presiune, debit, filtrare, ungere.

Elementele de comanda, ce permit dialogul om- masina: comenzi de pornire- oprire,
selectare pentru diferite functii sau moduri de lucru etc. De obicei, toate aceste
elemente sunt grupate Tntr-un panou de comanda, alipit instalatiei.

Elementele de procesare: sunt elementele ce asigura procesarea (interpretarea si
distribuirea) semnalelor primite In instalatie: atat a celor de comanda, provenite de la
tabloul de comanda, cét si a celor de reactie, care sunt, de obicei, semnale ce ofera
informatii despre starea masinii $i/ sau a procesului tehnologic desfasurat. Elementele
de procesare prelucreaza toate aceste semnale, fie unitar, fie in anumite combinatii,
realizand diferite functii logice.

Elementele de comanda finala: sunt echipamente de distributie a energiei pneumatice
si reprezintd etajul din care semnalele de comanda sunt injectate direct elementelor de
executie: motoare liniare, rotative, oscilante, unitdti de vidare... .

Elemente de executie: sunt elemente ce convertesc energia de presiune a aerului

comprimat In energie mecanica pentru efectuarea lucrului mecanic.
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Fig.3.1.2.2 Schema pneumatica structurata pe niveluri

3.3.Motoare pneumatice
Cilindrii pneumatici, denumiti si elemente de executie, transforma energia pneumatica
n energie mecanica, pe care o furnizeaza pe urma mecanismului actionat. Cilindrii
pneumatici efectueaza lucru mecanic printr-o miscare de translatie, sau liniara, ei numindu-se

si motoare liniare.
Clasificare
» Dupa tipul constructiv, se poate face o clasificare generala a cilindrilor:
Cilindri cu simplu efect:

e Cu revenire cu arc;

e curevenire sub actiunea unei forte rezistente.
Cilindri cu dublu efect:

e cu tija unilaterald;

e cu tija bilaterala.
Cilindri Tn tandem:

e cu amplificare de forta;

e avand cursa in doua trepte.
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» Dupa posibilitatea de franare la capat de cursa:
Cilindri cu franare la capat de cursa:

e reglabila;
e nereglabila.

Etansare
o

N Drosel Capac
X ap

=

3
Simbol

b s
A Ham Cilindru B
Fig.3.3.1 Cilindru cu franare la capat de cusra

Cilindri fara franare la capat de cursa.

CILINDRU CU DUBLU EFECT D:%:'
CILINDRU CU DUBLU EFECT
CU FRINARE LA AMBELE

CAPETE DE CURSA
CILINDRU CU DUBLU EFECT
CU DOUA TIJE :%E:
CILINDRU TELESCOPIC

CU SIMPLU EFECT E’j
CILINDRU TELESCOPIC

CU DUBLU EFECT EE:

Fig.3.3.2 Simbolizare cilindri pneumatici [6]
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3.4. Distribuitoare pneumatice

Distribuitoarele fac parte din canalul de actiune al sistemelor automate, fiind interfata.
Acestea sunt partea de comandd si partea operativa. Distribuitoarele livreazd la partea de
comanda energia aerului comprimat la elementele de actionare in functie de semnalul de
comanda. Distribuitoarele, intr-o instalatie pneumatica sau hidraulica, au acelasi rol ca si
contactoarele din instalatiile electrice, care alimenteaza motoarele electrice.

Distribuitoarele controleazd miscarile tijei unui cilindru pneumatic sau miscarea de
rotatie a unui motor hidraulic, ori pneumatic.

Cu distribuitoare se poate alege sensul de circulatie al fluidului din instalatiile pneumatice si
hidraulice. Se mai pot pune pentru a executa diverse functii logice (SI, SAU, NU,...).

Distribuitoarele au functia de a determina curgerea aerului intre caile sale deschise, prin
inchiderea sau schimbarea conexiunilor interne. Acestea schimba directia fluidului din
instalatii, netindnd cont de presiunea din instalatii.

Distribuitoarele se clasifica tinandu-se cont de :

- numarul de orificii;
- numadrul de pozitii de comutare si pozitia normala (neactionatd);
- metoda de actionare.

Distribuitoarele sunt definite de doua cifre: prima cifra reprezintd numarul de orificii (2, 3, 4,
5) semnificand ca acestea pot fi cablate, iar cea de-a doua cifra reprezinta numarul de pozitii
ale sertarului distribuitorului sau felul in care acestea comuta (2 sau 3).

La baza simbolizarii distribuitoarelor, se afla caseta. Distribuitoarele se reprezinta prin casete
multiple.

2/2 3/2 4/2 5/2 4/3 5/3 centre fermé
1 l | RRE

T TN XTI XTI AT

[ ] 1

Fig. 3.4.1 Tipuri de distribuitoare reprezentate prin casete

Cu ajutorul sagetilor se marcheaza caile de comunicare intre orificii, trecerea fiind
reprezentatd prin varful sagetii. Fiecare pozitie a distribuitorului corespunde unei functii

precise, notatd numeric si literala.

Mai jos, este un tabel cu simbolizarea distribuitoarelor, principiul construciv, functia pe care o

indeplineste, aplicatii la care se pot folosi.
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Distribuitoare, simboluri, functii si aplicatii.

Simbolul Principiul Constructiv__| _Functia Aplicatii
A A 2/2 ON/OF fara | Motoare cu aer si
I descarcare scule
1T | =LEET .
. i
P P
32 Normal Ciindri cu simplu
inchisa (NI), efect (tipul cu
| presurizand sau | impingere),
| descarcand semnale
| lesirea A preumatice
372 Normal Clindri cu simply |

deschisa (ND), | efect flipulcu |
presurizand sau | tractiune), |
descarcand semnale

lesirea A pneumatice
inverse |
4/2 Comutare Cilindri cu dubly |

intre lesirile A si | efect

B, cu descarcari

separate |
PR |
B A I

672 Comutare Cliindri cu dublu |

intre lesinile A si | efact
B, cu descarcari
separate

R2 P R1

I
/3 Centro Ciindrl cu dubly |
deschise. Cala | efect, cu |
/2 dar cu posditate de |
descarcari depresurizare 8 |
deschise in cilindrilor |

B A

R2 PR1
B A

|
5/3 Centre Cifindri cu dubly |
inchise. Ca la 5/2| efoct, cu |
dar cu pozitia posibiitate de |
mediana cu inchidere
calea complet |
inchisa
5/3 Centre Aplicati
presurizate speciale,
exemple: cilindri
Lock-up

R2PR1
B A

A2 PR1

Fig.3.4.2 Simbolizare distribuitoare/ principii constructive/ functii/ aplicatii [7]
In constructia Standului am folosit distribuitoare 5/3 pentru actionarea cilindrilor.

Distribuitoarele din categoria 5/3 sunt cu sertar si au 5 orificii: trei de lucru (1-alimentare
cu aer comprimat, 3, 5- evacuare), doua de utilizare (2, 4) legate la receptor sau la elementul de

executie. Acest tip de distribuitor poate lua trei pozitii, doud pozitii extreme si una centrata.
Functionarea distribuitoarelor 5/ 3.

In una din cele doud pozitii extreme, sertarul alimenteaza orificiul de lucru 2 prin orificiul 1,

pune orificiul 4 la evacuare prin orifciul 5, orificiul 3 este astupat.

In cealalta pozitie extremd, se pune orificiul 2 la evacuare, prin orificiul 3, orificiul 4 se

alimenteaza prin orificiul 1, iar orificiul 5 este obturat.
La pozitia centrald se pot realiza mai multe cazuri. Prezentdm doar doua astfel de cazuri:

- distribuitor cu centrul blocat, are toate orificiile blocate, distribuitorul este blocat;
- distribuitor cu centrul deschis, cu orificiul 2 pus la evacuare prin 3, orificiul 4 e pus la

evacuare prin 5, orificiul 1 este astupat.
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Fig.3.4.3 Reprezentarea distribuitorului 5/ 3

Acest tip de distribuitor are rolul de a distribui aer comprimat la un element de executie
cu dublu efect. Comutarea lui este asiguratd de doud comenzi de pilotare. Pozitia de repaus se

asigurd prin doud arcuri de revenire.

Distribuitor in repaus Distribuitor comandat

1}3 'L {}s

f:

Elementele de pilotare nu sunt alimentate. Toate | Pilotarea 12 este alimentata. Aerul comprimat

orificiile sunt obturate. trece de la 1 1a 2. Aerul din 4 este evacuat prin 5.

Orificiul 3 este obturat.

Fig.3.4.4 Sectiune printr-un distribuitor 5/3 cu centrul blocat [8]

3.5.Drosele, supape
Drosele sunt elemente, care permit reglarea vitezei motoarelor rotative sau a cilindrilor

prin reglarea debitului de alimentare.

Functionarea acestora se bazeaza pe variatia sectiunii de curgere a fluidului, ceea ce duce

la modificarea debitului vehiculat prin drosel.

Variatia caderii de presiune determind variatia debitului ce traverseazd droselul, deci
variatia vitezei de miscare a elementului de executie alimentat. Drosele sunt, de obicei, reglabile

si se intalnesc in doud variante:

- drosele simple, care au rolul de a regla debitul de fluid indiferent de sensul de
curgere al acestuia

- drosele de cale, permit variatia de debit pentru un singur sens de curgere (Fig.3.5.1)
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Fig. 3.5.1 Drosel de cale

Droselul de cale are urmatorul principiu de functionare: cand curgerea are loc de la
stanga la dreapta, aerul e obligat s treacd prin sectiunea A reglata de obturatorul 3. La
curgerea inversa elementul elastic, de etansare 4, se deformeaza, opunand o rezistenta
minimd. Ca urmare, debitul de aer ocoleste sectiunea Ingustata si traverseaza sectiunea creata

prin deformarea elementului 4.

Regulatorul de debit cu surub este destinat pentru reglarea debitului de aer, aceasta
facandu-se unidirectional, asigurand pe un sens reglarea debitului de aer, iar pe celalalt sens,
trecerea libera a intregului debit de aer, datorita supapei de sens unic incorporata. Aceste
aparate permit controlarea vitezei. Daca surubul, ce asigura reglarea droselului, este inchis,

aparatul poate functiona ca o clapeta anti-retur. [9]
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4 Componente utilizate

Tn acest capitol sunt prezentate pe scurt componentele folosite.

Fig.4.1PLC S7 300

segment
termination

— 2= H
i
—x o}

(SR -Teg)

o

@)

u ,

@

&,

[y

At least the data lines A
and B (pins 8 and 3) and
the cable shield must be
connected at each station.

Recommended colours:
Adling = pin 8 = GREEN
B-line = pin 3 = RED

Fig. 4.2 Extensii PLC ET 200S

B Communication specifications

Applicable standard

EN 50170 vol.2 (PROFIBUS-DP)

Station type

Modular PROFIBUS-DP slave
One module of 2, 4, 6 or 8§ words /O
Word consistency only

Pin | Signal | Description Baud rates in kbit/s 96, 19.2, 4545 9375, 1875,
1 | Shield Funclional ground (auto-detect) | 500, 1500, 3000, 6000, 12000
2 Minimum slave interval 0.5ms
3 [ B-ine Data signal (RS-485) PROFIBUS-DP address 00 — 99 set by 2 rotary switches =Mote
4 [RTS Repeater control signal (TTL) Supported DP functions Data_Exchange (including Fail_safe)
5 |DGND | Data ground (OV) Set_Prm, Chk_Cfg, Get_Cfg,
B |WP +5Y for bus lerminalion Slave_Diag, RD_Inp, RD_Outp,
7 Global_Control (SYNC/FREEZE/CLEAR),
8 | Adine Data signal (RS-485) Watchdog base 10 ms or 1 ms
g |- GSD file 0OC_054D.GSD

case | Shield Funclional ground on 3’2" Floppy Disk provided with Unit

Fig.4.3 Conector PROFIBUS
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Sursa de alimentare 24V

IN: 185-265VAC

OUT: 24-28V/10ADC

HxWxD 127x68%160 mm

Protectie pentru suprasarcind
W

A

—_

FE?-_'_' H
]
B——————
L r
I 0
o
Fig.4.4 Sursa de alimentare 24V
Cititor coduri multiple O2110x 1D/2D  IFM
e Identificarea de coduri de bare si e Siguranta ridicata de citire
coduri 2D e Sistem de verificare in senzor.
e C(Citirea nu depinde de pozitia de e Ajutor reglaj prin punct laser.
rotire a codurilor de bare si e Interfatd Ethernet integrata

codurilor 2D.

Citire independenta de pozitia de rotire a codurilor de bare si a
codurilor 2D

Independent de orientarea si numarul de coduri, algoritmii de inalta
performantd decodeaza automat coduri 1D sau 2D. Un mod de

optimizare permite reglarea suplimentara, pentru a putea identifica

sigur fiecare codificare.

Fig.4.5 Cititor codificari multiple
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Reglare automata a timpului de iluminat: Caracteristica senzorului si iluminatul segmentat
permit adaptarea suplimentard, pentru a se putea obtine rezultate optime si la suprafete

metalice cu reflexie ridicata.

@ L2 » ®\ 535 @

|
=1 uy
& 2 . ]
1 i o
jf L | R 4 |
|
9.5 g,
M12x1
I 33 —
a4 A12x1

Inteligenta din senzor reduce transmiterea de date. Prin identificare de cod si comparare in

senzor se renunta la 0 programare de utilizare costisitoare.
Fig.4.6 Cititor coduri IFM 021100

1. Elemente de exploatare 2. Dispozitiv de reglare a 3. Punct de mijloc al

. focalizarii axului optic
si de afisare

Fig.4.10 Senzor optic pentru detectie prezenta piesa
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Fig.4.11 Senzor optic pentru detectie prezenta piesa

Acesti senzori detecteaza distanta prin masurarea unghiurilor. Ei sunt deosebit de buni
la recunoasterea obiectelor in fata oricdrui fundal. Caracteristicile de culoare, forma si suprafata

obiectului nu au practic nicio influenta asupra performantelor de comutare a senzorului.

Fig.4.12 Modul SB8/LED3

Modulul SB8/ LED3 este folosit pentru alimentarea senzorilor, semnalizarea comutatiei
si transmiterea semnalului, prin intrarile digitale ale extensiei. Acest modul de distributie are
indicatori de functii, intrarile sunt frontale, cate 8 port-uri, se fixeaza in filet de M8, are conector

pentru tipul de senzori cu 3 pini, cate un pin de semnal pe conector.
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Fig.4.13 Magazie 1, 2, 3

Fig.4.14 Grup de preparare aer comprimat

Ansamblu de tratare a aerului, denumit Filtru- Regulator de presiune- Ungator, ce este

dispus Tn apropierea punctului de utilizare a aerului comprimat. Se poate folosi pana la 16 bar.
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Are cupla rapida pentru alimentare cu aer, de la instalatia de aer comprimat, racord de M6 la

evacuare.

Distribuitoare 5/3

747 Applicable cable O.D.
67.2 A 03.510 07
55.9 i
40.9

454
27.9 L

Max, 1

187.6
106
185.8
151
165.8

l

a
“ | 36.6
_J (5.5)

36.6

HI

61 (5.5)

Fig.4.15 Distribuitor 5/3 Fig.4.16 Carcasa Distribuitor 5/3

Fig.4.18 Modul Distribuitor

Fig.4.17 Distribuitor 5/3
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Fig.4.19 Cilindru dublu actionat, avand cursa de 80mm, diametrul pistonului de 20mm, filetul

de pe tija de piston M8, presiunea de operare 1- 10 bar, cu Drosele pe intrare si evacuare

Fig.4.20 Banda transportoare 1000x90x1
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Motor DC ROMMEL 02420-MX

@60

a5 Wires, =200 mm 168.7
E: 0 )

M5*3 Deepl15
PCD @45.1mm

|~ Terminal box

Fig.4.21 Motor DC 24V

Fig.4.22 Motor DC 24V, 140 rot/min
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Fig.4.23 Driver de motor 24V Fig.4.24 Cleme sir 2,5mm? 32A FJ 3N

Fig.4.25 Structura suport a standului, construita cu:

profil metalic BOSCH 45x45/ capace profile 45x45 D8 / roti cu autoblocare (125mm),

Tmbinarea realizata cu unghiuri de imbinare 45x45
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4.1 Schema electrica
Semnalul de la senzori este transmis la modulul de intrari digitale al automatului
programabil astfel incat sa fie cat mai usor de identificat adresa la un anumit senzor. La fel si
pentru ocuparea porturilor de iesire am alocat porturi consecutive pentru bobina de comutatie

de la distribuitor.

w24y 202

1 : [ [TTTTT1T1
24\/||1||2||3||4||5||a||?||3

3 nv|m|02|03|o4|05|oa|u?|ns

o

: $F'$—G%$H =)

Fig.4.1.2 Schema electro-pneumatica

Schema de actionare a cilindrilor pneumatici si a motorului de curent continu.
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5 Functionare

Se aseaza obiectul pe banda rulanta in zona de actiune a cititorului de cod sau camerd,
urmeaza identificarea componentei pe baza caracteristicilor de analizare cod sau forma.

Semnalul caracteristic este trimis catre PLC, care ruleaza un program pentru a sorta piesa.

Pentru prima categorie de piese programul efectueaza urmatoarele secvente de

program:
1. Citeste senzorii reed care arata pozitia pentru cilindrul 1, respectiv cilindrul 2.
2. Daca senzorii confirma cilindru extins se comanda retragerea lui.
3. Porneste banda péna cand primeste semnal de la senzorul optic, ce confirma
prezenta piesei in dreptul cilindrului 1.
4. Se comanda extinderea cilindrului 1.

5. Se verifica sa fie extins cilindrul 1, iar daca este confirmat, se comanda

revenirea la pozitia de baza a sistemului.

Pentru urmatoarea categorie de piese programul efectueaza urmatoarele secvente de

program:
1. Citeste senzorii reed care aratd pozitia pentru cilindrul 1, respectiv cilindrul 2.
2. Daca senzorii confirma cilindrul extins, se comanda retragerea lui.
3. Porneste banda péana cand primeste semnal de la senzorul optic, ce confirma
prezenta piesei Tn dreptul cilindrului 2.
4. Se comanda extinderea cilindrului 2.

5. Se verifica sa fie extins cilindrul 2, iar daca este confirmat se comanda

revenirea la pozitia de baza a sistemului.
6 Rezultatul implementarii

Timpul de interventie pe linie scade pentru problemele care au fost exersate pe stand.
Timpul de stationare pentru a face upgrade sau reparatii minore si el este diminuat

pentru ca noile sisteme se pregatesc si Se testeaza in prealabil pe stand.
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Fig.6.1 Standul rezultat din implementarea lucrarii de licenta
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7 Concluzii

Utilitatea sistemului este datd de asemanarea cu sistemele de pe linia de productie

unde este costisitor sa rezervi timp pentru pregatirea personalului.

De cele mai multe ori este mai usor sa faci programul tau decat sa depanezi unul deja
existent dar aceasta solutie are o mica aplicabilitate pe linia de productie. Modulele care au
cititor de cod din productie sunt afectate de timpul necesar pentru a crea programe noi.

Acest timp poate sa fie redus prin crearea programului de camera sau optimizarea lui pe stand.

Cu programele create se pot recunoaste urmatoarele tipuri de coduri:

2D codes ECC200
PDF417
QR code
1D codes EAN 13

EAN 13 Add-On2
EAN 13 Add-On5
EAN 8

EAN 8 Add-On2
EAN 8 Add-On5
2/5 Industrial

2/5 Interleaved
Code 39

Code 125
PharmaCode
Codabar

Code 93

UPC-A
UPC-AAdd-On2
UPC-AAdd-Onbs
UPC-E

UPC-E Add-On2
UPC-E Add-On5
RS3-14

RSS5-14 Truncated
RS5-14 Stacked
R53-14 Stack Omnidirection
RSS Limited

RSS Expanded
RSS Expanded Stacked

Fig.7.1 Tipuri de codificare interpretate de catre camera
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Anexe

Fig. A1 Ansamblu Modelul 3D

Fig. A2 Camera cititor de cod Modelul 3D
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Fig. A3 Masa cu role pentru curea Modelul 3D

Fig. A4 Motor Modelul 3D
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Fig A5 Ansamblu Sursa, PLC, Extensii Modelul 3D

Fig. A6 Curea Model 3D
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Zubehor fiir Aluprofil-Systeme Accessories for Aluminum Profiles

> Aluwinkel Alu Connection Angles
>> Aluwinkel 45 Alu Connection Angle 45

Aluwinkel 45 Alu Connection Angle 45
Aluminiumdruckguss, ab Profil 45 Die-cast Aluminum, Profile 45 and up
Beschreibung zur rechtwinkligen Verbindung von Profilen und Description To connect two aluminum profiles or panels at
Flachenelementen; die offene Seite des Winkels right angles; the connection angle can be closed
kann durch die Abdeckkappe verschlossen werden with the cover cap
Material Winkel: Aluminiumdruckguss Material Angle: Die-cast aluminum
Abdeckkappe: Kunststoff PA, glasfaserverstarkt Cover cap: Nylon PA, glass fibre reinforced
Nutfixierung: Kunststoff PA, glasfaserverstarkt Centering piece: Nylon PA, glass fibre reinforced
Montageset: Stahl Assembly set: Steel
Oberfliche Winkel: blank / alufarbig pulverbeschichtet Surface Angle: Plain / alu color powder coated
Montageset: verzinkt Assembly set: Zinc plated
Farbe Abdeckkappe: schwarz Color Cover cap: Black
Nutfixierung: schwarz Centering piece: Black
Montageset 2 Hammerschrauben - Nut 10 - M8 x 25, Assembly Set 2 hammer head screws - slot 10 - M8 x 25,
2 Flanschmuttern M8 2 flange nuts M8
Liefereinheit 10 Stiick Pack Quantity 10 pieces
Extras weitere Oberflachen, weitere Farben auf Anfrage Specials Other surfaces, other colors on request

22
oy A-A
AL
4
4 [ 4
A
S
i % u“‘?
Aluwinkel 45 Gewicht [g] Teil-Nr.
Alu Connection Angle 45 N Weight [g] Part #
blank Plain - 5112 093w421
8 51.6 093W421N08
10 518 093W421N10
alufarbig Alu color 10 52.0 093W421N10S08
Nutfixierung Centering pieces  Nut 8 auf Nut 10 Slot 8 to slot 10 1.0 093W02
Abdeckkappe Cover cap - 13.8 093WA421
Abdeckkappe flach Flat cover cap - 13.8 093WA421502
blank, inkl. Montageset Plain, with assembly set 10 97.6 B 093W421N10S04
alufarbig, inkl. Montageset Alu Color, with assembly set 10 98.0 B 093W421N10S09

sales@fath.net | T +49 9175 7909-200 449

Fig. A7 Fisa tehnica unghi imbinare
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Fisa tehnica

Sina profil omega, perforata

100

25

/5,2x18

B 07 Ce

Sina profil omega 35 x 7,5 mm conform DIN EN 60715 (in trecut
DIN EN 50022).

Grosimea .
) .| Lungime Legatura Greutate
. .. | materialului
Tip Varianta Nr. art.
mm m kg/100 m
mm
perforat 1 2000 50 33.000 1115669

2069 2M GTPL

. Otel zincat galvanic, pasivat €/100 m

OBO | www.obo.de | Sina profil omega, perforata | Stand 09/2012

Fig. A8 Fisa tehnica Sina profil omega, perforata
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Reflex \i\wenglor®

with Background

HK12P Technical

Part

Rang 12
Adjustable 18...12
Switching <15
Light Red
Service Life (T = 10000
max. Ambient 1000
Light Spot see Table
|Electrical || |
Supply 10...3v
Current Consumption (Ub <30
Switching 70
Response 71
Temperature <5
Temperature -
Switching Output Voltage <2.5
PNP Switching Output/Switching 10
Short Circuit ye
Reverse Polarity ye
Overload ye
|[Mechanical || |
Adjustme Potentiome
Housi Plast

® Electronic Background Full ve

aa Protection IP
> Miniature Connecti M8 x
° Red Protective Insulation, Rated 5

® Switching Distance
These sensors are particularly well suited
nizing objects in front of any type of

The color, shape and surface
object have practically no influence on

All dimensions in mm (1 mm =

switching

12 %

¢ 61 o .
o :Z:/Q) |
P

o [XLAD o { g o

N ©

== 1]

s L —

M8 x 1 0l

1= Transmitter
2= Receiver

Specifications are subject to change without

2/0

Fig. A9 Fisa tehnica Senzor optic
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Clema sir 2,5 mm? 32A FJ 3N

Cod Elvon: 41903

Caracteristici tehnice:

Model FJ3N
Tensiune izolatie: 8kV
Tensiune de lucru: 800V
Curent nominal la 40°C: 32A
Material contact electric: Cupru stanat
Material izolatie: PAB6

Clasa inflamabilitate conform ULS4 Vo
Sectiune rigid: 02-4
Sectiune flexibil: 02-25
Cuplu strangere suruburi conductor: 0,6 -08Nm
Filet surub: M3

Lungime dezizolare conductor: 8mm
Montaj: sina DIN

Fig. A10 Fisa tehnica Clem:i

SCAME CANAL CABLU PERFORAT 60X60MM SCAME

Canal cablu perforat .

Se foloseste in general pentru mascarea cablurilor in tablourile electrice .Produsul
este ignifugat .

Se livreaza numai la multiplu de bara 2 ml

Tensiunea de izolare max 1000v .

Pret: 23,82 lei (TVA inclus)

Detalii online: https://wwwmaterialeelectrice.ro/canal-cablu-perforat-60x60mm-scame

Fig. All Fisa tehnica Canal Cablu
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6232016 Online-Katalog - Montagetechnik

o — Aasarbly Tochnelogi Ser
n s raulics 5561 nologies rvice Rex th
Bosch Group
Sliding door profiles

Cap for sliding door profile / 45x45

Click to enlarge picture.

i Click here to show drawing

Part numbers (TNR) 3842242404
Product description Cap for sliding door profile 45x45, black
Packed as 20

Issue: 2016-06-22
Fig. Al12 Fisa tehnica Capac profil
Wheels

Thermoplastic rubber caster wheels, ESD, lockable

Click to enlarge picture.

- -

Addiional pictures i Click here to show drawin
Kl P i ! 9
Part numbers (TNR) 3842 541 232
Product description Caster wheel D125 F, ESD
Packed as 1
Construction | h 158
Material

Wheel: Thermoplastic rubber, thread-pickup protection, conductive 100
Permissible load F [N] 1100

Fig. Al13 Fisa tehnica Capac profil
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Data sheet: Proximity Sensor SME-8-S-LED-24 - #150857
FESTOD

Funetion

i—)BN— ..H‘_

[0 (o

38U

-/+
Feature values
Design for T-slot
Conforms to standard EM 60947-5-2
Authorisation C-Tick

CE mark (see declaration of conformity)

te EU directive for EMC

Materials note

Free of copper and PTFE

Measuring principle

Reed magnetic

Ambient temperature

Switch output

with contact, bipolar

Switching element function

Wormally open contact

Reproducibility of switching value +f-0,1 mm
Switch-on time 0.5 ms
Switch-off time 0.03 ms
Max. output current 500 mA
Max. contact rating AC 10VA
Max. contact rating DC 10W
Short circuit strength Ne
Owerload withstand capability Nat available
Operating voltage range AC 12..30V
Operating voltage range DC 12..30V
Polarity protected Ne
Electrical connection Cable with plug
MEx1
3-pin
Connector exit direction axial
Material information for crimp connectors Brass
Wicke! plated
Cable length 0.3m
Materials information, cable sheaths PUR

Mounting type

Clamped in T-slot
Insertable into slot lengthwise

Tightening torque

0.2 Nm

Product weight

g

Fig. A14 Fisa tehnica Senzor pozitie cilindru
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Cilindru standard
DSNU-20-80-P-A
Cod: 19211

“* Gama de produse standard

Conform DIN ISO 6432, permite echiparea cu senzori de

proximitate. Diverse optiuni de fixare cu sau fara componente

suplimentare. Cu inele elastice la capetele de cursa.

FESTO

Fisa tehnica

Caracteristica Valori

cursa 80 mm

diametru piston 20 mm

filet tija de piston M8

amortizare P: inele/placi de amortizare flexibile la ambele capete

pozitie instalare oricare

corespunde normelor CETOP RP 52 P
1SO 6432

capat tija de piston filet exterior

structura constructiva piston

tija de piston
teava de cilindru

recunoasterea pozitiei

pentru senzor de proximitate

variante

tija de piston unilaterala

presiune de operare

1...10 bar

modul de functionare

cu actiune dubla

mediu de operare

Aer comprimat conform ISO 8573-1:2010 [7:4:4]

Indicatie pentru mediul de lucru si cel de pilotare

functionare posibila cu ungere (necesara pentru alte operatii)

clasa de rezistenta la coroziune KBK

2

temperatura mediului -20...80 °C
aprobare Germanischer Lloyd
energia de impact in pozitiile finale 0,2J

forta teoretica la 6 bar, revenire 158,3N
forta teoretica la 6 bar, inaintare 188,5N
masa miscata la 0 mm cursa 44 g

adaos de greutate la 10 mm cursa 729
greutatea de baza la 0 mm cursa 186,8 g
adaos de masa la 10 mm cursa 49

tip fixare cu accesorii
racord pneumatic G1/8

indicatie material

conform RoHS

informatii referitoare la material pentru capac

aliaj maleabil aluminiu
incolor eloxat

informatii referitoare la material pentru etansari

NBR
TPE-U(PU)

informatii referitoare la material pentru tija de piston

otel inoxidabil inalt aliat

informatii referitoare la material pentru teava de cilindru

otel inoxidabil inalt aliat
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Fig. Al5 Fisa tehnica cilindru
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efecboraso

efecborasno

02D224
02DIRPKG/K

Object recognition

Please note the wiring of the sensor and the sockets (see data sheet) as for 8-pole sockets the core colours are not

standardised.
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Product characteristics
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Object recognition sensor

Max. field of view size: 400 x 300 mm

Infrared lighting 850 nm

Electrical data

Operating voltage W
Current consumption [mA]
Type of light

Protection class

Reverse polarity protection
Connection external illumination [V]

Type of sensor

24DC £ 10 %
300
Infrared light 850 nm
1l
ja*)
24V DC
CMOS image sensor B/W, VGA resolution 640 x 480

Inputs
Circuit
Trigger

max. 2 (configurable) / 24 V PNP to IEC 61131-2 type 1

external; 24 V PNP to IEC 61131-2 type 1
internal

Output

Max. current load per output  [mA]
Voltage drop V]
Short-circuit protection

Overload protection

max. 5 (configurable) / 24 V PNP
100
<2
yes
yes

Monitoring range

Operating distance [mm]
Field of view size [mm]
Smallest detectable object [mm]
Resolution [mm]
Detection rate [HZ]

75 100 200 400 1000 2000
15x11 20 x 15 40 x 30 80 x 60 200 x 150 400 x 300
0.08 0.12 0.25 0.52 1.25 2.53
0.02 0.03 0.063 0.13 0.313 0.633
<20

Fig. A16 Fisa tehnica Camera pentru recunoastere cod
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Rubber Seal
4/5 Port Solenoid Valve

Series SYJ3000

e . For details about certified products conforming to
SPeCIfI cations international standards, visit us at www.smeworld.com.

Fluid Air
) 2 position single 0.15t0 0.7
o Operating pressure range =
< -~ <l . (MPa) 2 position double 0.1100.7
* l e - - 3 position 0.2100.7

[ - b Ambient and fluid temperature (°C) —10 to 50 (No freezing. Refer to back page 3.)
ot j | Response time (ms) "**® "’ |2 position single, double 15 or less

! _ (at 0.5 MPa) 3 position 30 or less
. = Yl Max. operating 2 position single, double 10
b i frequency (Hz) 3 position 3
Bodyported Manual override (Manual operation) Norocking push type, Pushum lacking slotied type, Push-tur locking lever type:
Pilot exhaust method Individual exhaust for the pilot valve, Common exnaust for the pilot and main valve
1 Lubrication Not required
Mounting orientation Unrestricted
Shock/Vibration resistance (m/s?) "¢ 2 150/30
Enclosure Dust proof (= M8 connector conforms to I1P65.)

* Based on IEC60529

Note 1) Based on dynamic performance test, JIS B 8375-1981. (Coil temperature: 20°C, at rated voltage, without surge

voltage suppressor)

Note 2) Impact resistance: ~ No malfunction occurred when it is tested in the axial direction and at the right angles to the
main valve and armature in both energised and de-energised states every once for each
condition. (Value in the initial state)

Vibration resistance: No malfunction occurred in one sweep test between 45 and 2000 Hz. Test was performed to
axis and right angle directions of the main valve when pilot signal is ON and OFF. (Value in
the initial state)

Base mounted

Solenoid Specifications

JIS Symbol
5 port 4 port (manifold) ; Gromet (G), (H), L plug connector (L),
Electrical entry
2 position sing(lg)w 2 position sing(lg) M plug connector (M), M8 connector (W)
a4
Coil rated voltage (V) ‘ DC 24,12,6,5,3
A®® sy Al Itagy i +10% of rated voltage *
2 posiion doudle, 2 position double Power consumption (W) | DC | standard 0.35 (With light: 0.4)
B& ew i | With power saving circuit 0.1 (With light only)
]ZIXI Surge voltage suppressor Diode (Non-polarity type: Valistor)
L) 1 Indicator light LED
®IR) % 8, Zand T type (with power saving circuit) should be used within the following allowable voltage fluctuation range due to
3 position closed center 3 position closed center a voltage drop caused by the interal circuit. S and Z type: 24 VDC: ~7% to +10%, 12 VDC: —4% to +10%
B)(A) 12) (QJ T type: 24 VDC: 8% t0 +10%, 12 VDC: —6% to +10%
A ++ T
254G 3 .
RER 1% Bracket Mounting
(P)(R) =
3 position e‘g‘ﬁ‘;ﬁ‘ center 3 position Q?S;‘jf,‘ center (1) Insert the lower hook of the mounting bracket into (2) Press the valve and mounting bracket together
2 4 24 the groove on the bottom of the valve as shown. until the upper hook of the bracket snaps into
AT s 77T place n the groove on top of the valve.
315 j‘@a
RPYR) RO

3 position pressure center 3 position pressure center
B)A) (BW;}

AT LTy o077 L i
AR b
Made to Order

(For details, refer to page 78.)

Fig. Al7 Fisa tehnica distibuitoare



Filter regulators LFR, D series, polymer

Technical data

Operating and environmental conditions

FESTO

Size Mini

Operating pressure [bar] 1i5:::410

Operating medium Compressed air in accordance with ISO 8573-1:2010 [-:9:-]
Inert gases

Ambient temperature [eC] -5..+50

Temperature of medium [°C] -5..+50

Corrosion resistance class CRCY) 1

1)  Corrosion resistance class CRC 1 to Festa standard FN 940070
Low carrosion stress. For dry indoor applications or transport and storage protection. Also applies to parts behind covers, in the non-visible interior area, and parts which are covered in the application (e.g. drive

trunnions).

Weight [g]
Size Mini
Filter regulator 200

Materials
Sectional view
[4]
Ol
eI\
@ (o]
o
6010
o
% preirdl,
|
|

2015/05 - Subject to change

Filter regulator Mini
Housing PA-reinforced
Bowl PC

Filter PE
Rotary knob POM
- Seals NBR

Note on materials

RoHS-compliant

=> Internet: www.festo.com/catalogue/...

Fig. A18 Fisa tehnica FRU
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SIEMENS

support.industry.siemens.com | Product Support | Thursday, 23. June 2016
& Print this page B Generate PDF

6ES7390-1AE80-0AA0
SIMATIC S7-300, RAIL

Technical data

SIMATIC S7-300, RAIL L=480MM

belongs to product §7-300

Width 4828 mm

Height 122mm
T —

Weight, approx. 647 g

last modified: 09.06.2016

ookie policy | Data protaction Terms of use | Digital ID 0.0.0.0

6 - Imprint | Data protection ragulations |

Fig. A19 Fisa tehnica sina PLC
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