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>
A tanfolyam célja ) oo

A pozicionalasi vezérlés lehetdve teszi targyak gyors €s pontos tovabbitasat a rendeltetési helyre.
Ennek a tanfolyamnak a célja, hogy felruhazza a kezdéket azokkal az alapismeretekkel, melyekre a pozicionalasi vezérlés
elvégzésére szilkséglk lesz.
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o
A tanfolyam felépitése

A tanfolyam tartalma az alabbiak szerint épil fel.
Javasoljuk, hogy a képzést az 1. fejezettdl kezdje.

1. fejezet - A pozicionalasi vezérlés alapjainak elsajatitasa

lsmerje meg a pozicionalasi vezérlés alapjait.

2. fejezet - A pozicionalasi vezérléshez sziikséges komponensek

Ismerje meg a pozicionalasi vezérléshez sziikséges komponenseket s azok szerepét.

3. fejezet - Hogyan végezhetd pozicionalasi vezérlés

Ismerje meg a pozicionalasi vezérlés tervezési modszertanat

4, fejezet - Mit kell figyelembe venni a tényleges pozicionalashoz

Ismerje meg a tébbi olyan tényezot, melyeket figyelembe kell venni a tényleges pozicionalasi vezérléshez

Zaroteszt

Teljesitéshez szlkséges arany: 60% vagy tébb.
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)
Hogyan hasznalja ezt az e-képzés eszkozt

Tovabb a kiwvetkezd oldalra Tovabb a kéivetkezd oldalra.

Vissza az elézb oldalra Vissza az eldzd oldalra.

Ugras a kivént oldalra Megjelenik a ,Tartalomjegyzék®, amellyel a kivant oldalra navigalhat.

Kilépés a tanfolyambadl.

Kilépes a tanfolyambol Az ablakok, pl. a ,Tartalom” képernyd és a tanfolyam bezarddik.
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VTSI A hasznalatra vonatkozo ovintézkedések

) ood

Biztonsagi ovintézkedések

Mieltt a képzésben emlitett eszkdzoket hasznalna, olvassa el a megfeleld kézikényvben talalhaté Biztonsagi
ovintézkedéseket, és tartsa be az abban szerepld biztonsagi utmutatasokat.
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(MG Miért hasznaljunk pozicionalasi vezérlést? ) ooo

A pozicionalasi vezerlés irant mutatkozé igéeny

A megmunkalasi és dsszeszerelési technoldgia fejlédésével az ipari termeléshen egyre magasabbra kerllt a mérce a
pontossagi és hatékonysagi elvarasoknal.

Igy valt jelentésebbé a pozicionalasi vezérlés irant mutatkozo igény.
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)
Példa a pozicionalasi vezérlése

A pozicionalasi vezérlés egy altalanos példaja a tintasugaras nyomtato.
A nagy felbontasu nyomtatashoz precizen kell mozgatni a nyomtatofejet és a papiradagolast.
FA alkalmazasként pozicionalasi vezérlést hasznalnak a poggyaszszallitd rendszerek is.

Kattintson az alabbi kiskepekre az adott peldat bemutato video lejatszasahoz.

1. altalanos pelda
Tintasugaras nyomtato feje

2. altalanos pelda
Tintasugaras nyomtato
papiradagoloja

1. FA példa
Poggyaszszallité rendszer
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o
m Mi az a pozicionalasi vezérlés?

) ood

A pozicionalasi vezérlés egy targy vezérlésere utal, amelyet az indulépoziciébdl a célpozicidba mozgat, és ott pontosan

leallit a rendszer.

Nyomja meg a ,Lejatszas” gombot a pozicionalasi vezérlés mlikddésenek megtekintéséhez.

@ Indulépozicio

Uttavolsag

Celpozicia

<

>
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m Optimalis pozicionalasi vezérlés ) 0oo

Ahhoz, hogy egy targy mozgatasa kézben javuljon a szallitasi hatékonysag, a lehet6 leggyorsabb mozgatasra van szlkség.
A meghajtéegységre (pl. motorra) és a targyra azonban hat a tehetetlenségi nyomaték és a surlédas. Hirtelen gyorsitas
vagy lassitas megranthatja a targyat vagy tulviheti a célpozicion.

Az ehhez hasonld problemak elkerillése érdekeben fokozatos gyorsitasra és lassitasra van szlkseg.

Az alabbi abran lathatd egy targy szallitas a célpozicidba ,gyorsitas”, ,allando6 sebesség” és lassitas”™ mellett.
A grafikonon a targy sebességenek idealis és tényleges valtozasai lathatok.
Az ilyen tipusu mozgatassal gyorsan €s pontosan tovabbithatd a targy.

A kovetkezd abran nyomja meg a ,Lejatszas” gombot, a fokozatos gyorsitassal és lassitassal végzett pozicionalas
megtekintéséhez.

@ ¥ Idedlis sebességvaltozas
Sebesséqg Tényleges sebességvaltozas

Indulépozicid Célpozicio
|

Leallitas
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> Pontos pozicionalas ) 000

Ahhoz, hogy a targy elhagyja az indulopoziciét és pontosan elérje a célpoziciot, gy kell mozgatni, hogy kézben mindig

dsszehasonlitja a rendszer az aktualis pozicidt a megadolt pozicidval, és a sebességet az aktualis pozicié korrigalasahoz
igazitja.

A pozicionalasi folyamatban végrehaijtott fellgyeletet és korrekciot visszacsatolasos vezérlésnek™ nevezik.

A kovetkezd abran nyomja meg a ,Lejatszas” gombol, a visszacsatolasos vezérlés szerepenek megtekintéséhez.

Indulépozicio Célpozicio
Mozgatas az
utasitasok
szerint

Tényleges A feliileti surlédas miatt az aktualis targy nem szallithaté a kivant modon.
mozgatas Ez automatikusan korrigalhato visszacsatolasos vezérléssel.
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o
m Forgoé mozgas atalakitasa linearis mozgassa ) 0oo

A pozicionalasi vezérlés alapmlivelete az indulépoziciobdl a célpozicidba iranyulé linearis mozgas.

A linearis mozgas megvaldsitasahoz gyakran hasznalnak hajtasként nagy hatasfokd, kénnyen vezérelhetd motort.
Mivel a motor kérkérés (forgd) mozgast végez, szallitoszalaggal alakitjak at a forgd mozgast linearis mozgassa, az abran
lathaté modon.

Nyomja meg az alabbi abran a ,Lejatszas” gombot, hogy megtekintse a forgd mozgas linearis mozgassa térténd

atalakitasat.

Leia Indulépozicio Célpozicid
PLeE ,

Fnrgn:’:- mc}zgés

l'lr . ¥ o ¥
‘ messs | inedris mozgas

\_/ Szallitészalag

Motor (hajtoegyseqg)
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o
Szervorendszerek hasznalatanak elényei a pozicionalasi vezérléshez) L=

Két fébb vezérlési rendszert hasznalnak a motorok vezérléséhez: szervorendszert és frekvenciavaltd rendszert.

MNézz(k meg, hol hasznalnak szervorendszert, illetve frekvenciavaltod rendszert.
Ahogy az alabbi példak is mutatjak, a sebesség szabalyozasara frekvenciavaltod rendszert hasznalnak.

A szervorendszer alkalmas a pozicionalasi vezérlésre.

Példak szervorendszerekre és frekvenciavaltd rendszerekre

b

Szervorendszer Frekvenciavalté rendszer

Frocosinto- . - .
: Lagkondicionalo

Felvezetdk

gyartasa | | b/ .
E e 5P Elelmiszer-
: feldolgozas
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)
yA L8 A pozicionalasi vezérléshez sziikséges komponensek

) ood

Ebben a fejezetben megismeri, hogy milyen komponensek szilkségesek a szervorendszert hasznald pozicionalasi
vezérléshez, illetve az egyes komponensek szerepét.

A pozicionalasi vezérlés harom elembdl all: egy parancs komponens, egy vezérld komponens s egy meghajto/észleld
komponens.

Az alabbi abran egy olyan készllék-Osszeallitas lathatd, amely egy vezérldt (pozicionald modult) hasznal a parancs
részben, szervoerdsitét a vezérld részben és szervomotort a hajtas/észleld részben.

A pozicionalasi vezérléshez hasznalt készlilek-6sszeallitas

Parancs komponens Vezérld komponens Hajtas/észlelé komponens

Vezerld (pozicionald modul) Szervoerdsité Szervomotor

Parancsjel B 5 Al Aramellatas

>

Visszacsatolasi jel
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o
m Pozicionalasi vezérlés folyamata

Az alabbiakban megismerheti a vezérlfjelek haladasi folyamatat a berendezés komponensei kézott.

Az alabbi abran nyomja meg az ,Elére” gombot, a pozicionalasi vezérlés folyamatanak megtekintéséhez.
(Nyomja meg a ,Vissza” gombot az el6zd magyarazat megtekintésehez.)

. Szervorendszer
Parancsjel Teljesitmeény

Szervoerdsitd Szervomotor

Vezerld

PRy .1 ‘Wisszacsatolasi_
Pozicionalo > Parancsjel el =0 "l

modul A .
Normal Uzemeles

A

- \Visszacsatolasi jel i )

Kadolo

A szervoerdsitd ellendrzi a parancsjel és a visszacsatolasi jel
kildnbségét, és a motor mikddését az utasitasoknak
‘u’issza‘ _ Elore megfeleldnek tekinti, ha a kildnbség nulla.
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b
m Pozicionalé modul szerepe ) 000

Egy targy mozgatasahoz a pozicionald modul parancsjelet hoz 1étre, amelyet elklild a szervoerdsitére.
Pozicionalasi vezérlés soran az impulzusjeleket parancsjelként hasznalja a rendszer, és ezeket parancsimpulzusoknak

nevezik.
A szervomotor a pozicionald modulrél a szervoerdsitire klldatt parancsimpulzusok szamanak megfeleléen forog.

Az egységidd szerinti parancsimpulzusok szamat a parancsimpulzus frekvenciajanak nevezik, és ezt hasznaljak a
szervomotor fordulatszamanak vezérlésére.

Az alabbi abra mutatja a parancsimpulzusok szamat és a parancsimpulzusok frekvenciajat.

Parancsimpulzusok szama: |
Szervomotor forgasa }I

.

Parancsimpulzusok szama egységidénként:
Szervomotor fordulatszama = Parancsimpulzus frekvenciaja [impulzus/mp]
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m A parancsimpulzusok szamanak és a parancsimpulzus frekvenciajanak szerepe) Wi

A kovetkezdkben megtanulja a parancsimpulzus szamanak és a parancsimpulzus frekvencigjanak szerepét, valamint a
szereplk és a cél (munka®) kézitti kapesolatot.

Az alabbi abra szervomotorral mlkédd szallitészalagot mutat, amely 30 impulzusonként teljesit egy fordulatot.

A pozicionald modulon lévd gomb minden megnyomasa egy impulzust hoz |étre.

Egy impulzus 12 fokban forgatja el a szervomotort, és a szallitészalagon |&vé munkadarab a célpozicio felé mozdul.

A gomb megnyomasainak szama (szamlaléérték) a parancsimpulzusok szama, a gomb egyes megnyomasai kdzitt eltelt
id6 pedig a parancsimpulzus frekvencidja.

* Pozicionalasi vezérlés soran a pozicionalandd célobjektumot nevezzik ,munkadarabnak”.

Nyomja meg az alabbi abran lathaté pozicionald modulon az ,Impulzus létrehozasa™ gombot, igy megtekintheti a
parancsimpulzusok szama/parancsimpulzusok frekvenciaja és a munkadarab kézétti kapesolatot.

Indulépozicid Célpozicid
1

Pozicionald modul

Szamlald 0

L aali
/
| Impulzus l [
létrehozasa \ ‘
Y
N

Szervoerdsité szallitészalag
Szervomotor
30 impulzusonként egy fordulatot végez

A gombra kattintva a szallitészalag kis |épésekben halad.
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} Szervomotor szerepe ) 0o

A szervomotor a munkadarab mozgatasahoz a szervoerdsitd altal kildétt aramellatasnak megfeleléen mozgatja a
munkadarabot.

A szervomotorban egy beépitett detektor (kodold) talalhato, amely pontosan szamolja a fordulatszamot, illetve azt, hogy hany
fordulatot tett meg a motor.

A gép karakterisztikaja és a zavarok miatt eléfordulhat, hogy tényleges pozicionalas kézben a mechanizmus nem az
utasitasoknak megfeleléen mikodik.

A probléma elkerllése érdekében a visszacsatold mechanizmus szlkség esetén kddoldt hasznal.

MNévleges fordulatszam

Azt a sebességet nevezzlk .névleges fordulatszamnak”, amelyen a szervomotor a leghatékonyabban forog.

A szervomotor névlieges fordulatszamon végzett folyamatos zemelésnek beallitasa [ford./perc] hatékony pozicionalasi
mkddést eredményez.

Kédold mechanizmusa
A forgotarcsat fény vilagitia meg, amely athalad a tarcsa keriletén egyenletesen elhelyezett fényréseken.

A forgotarcsa maogott kodold helyezkedik el, amely szamlalja, hogy hany alkalommal halad at fény a réseken.

A megszamolt mennyiséget visszataplaljak a szervoerdsitére, igy lehetévé valik a pontos pozicionalasi vezérlés.
Minél nagyobb a szervomotor kddoldjanak i B
felbontasa [impulzus/ford.], annal pontosabb F& jelhez
a pozicionalas.

Nullpont jelhez
Golybscsapagy

Kbdtarcsa

Bemend tengely

Fényérzekeld
elem
(fototranzisztor)

Indexeld Fényforras
skala (vilagité didda)
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b
m Szervoerdsitd szerepe ) 000

A szervomotort a szervoerdsitd vezérli, a pozicionald modulrdl érkezd parancsjel utasitasai alapjan.
A szervoerdsitd a kddolordl érkezd visszacsatold jelet is felhasznalja annak ellendrzésére, hogy a szervomotor az
utasitasok szerint mlkodik-e (hibakeresés), és szlkség esetén korrigalja a hibakat.

Az alabbiakban ismertetjlk az ,elektronikus attételt”, a  differencial szamlald” és a ,sebességerdsitd” fogalmat
szervoerdsitoknel.

Szervorendszer

Szervoerdsitd Szervomotor

Vezérld

Sebessegerositd

Pozicionalé Differencial '
modul szamlalo = @

Visszacsatolasi jel




k] FA_Equipment_for_Beginners(Positioning)_HU

>m Elektronikus attétel szerepe ) 000

A szervomotor a névleges fordulatszamon mlkédik a leghatékonyabban. Ugyanakkor a maximalis parancsimpulzus
frekvencia, amelyet a pozicionald modul kimenetre killdhet, rogzitett értek, és ha ez az érték tulsagosan alacsony, akkor
nem kildheték megfelelé parancsok kimenetre a motorra, hogy elérje a névleges fordulatszamot. A probléma
megoldasahoz elektronikus attétel szolgal a parancsimpulzus frekvencidjanak novelésére.

Szervorendszer
Szervoerositd Szervomotor

Vezerld _I _ | Sebességerositd
Pozicionalé ___ ol [Be . Differencial . _

modul Dy | anew | SEEEEEEDS ooam|g) [ E————

Maximalis ' | A
parancsimpulzus : ’

frekvenciaja
1M [impulzus/mp]

Kodolo

Kodolé felbontasa: 262,144 [impulzus/ford.]
Fordulatszam: 3,000 [ford./perc]
Maximalis fordulatszam: 6,000 [ford./perc]

Példa: Ha nem hasznalnak attételt (x), a szervomotor maximalis fordulatszama 1,000,000 x 1/262,144 x 60 = 229 [ford./perc]

Elektronikus attétel Szervomotor maximalis
névelése fordulatszama [ford./perc]

1x (attétel nélkdl) 229| A névleges fordulatszamot nem érték el, és a szervomotor
oy 458 teljesitmenye nem érhetd el.

10x 2,290
0% 4 580|A névleges fordulatszamot elerték, és a szervomotor
teljesitmenye elérhetd.

Ebben a helyzetben az elektronikus attételi aranyt 20x ertek korul kell régziteni a parancsimpulzus frekvencia atalakitasahoz,
ez vezerli a motor fordulatszamat.
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>m Elektronikus attétel szerepe

Elektronikus attételi arany meghatarozasa

Parancsimpulzus frekvenciaja 2 szervomotor fordulatszama

1 1

Maximalis parancsimpulzus frekvencia x elektronikus attételi arany £ felbontas x névleges fordulatszam

Allitsa be Ggy az elektronikus attételi aranyt, hogy az megfeleljen a fentieknek.

Példa: Az alabbi esetben:

Parancsimpulzus frekvenciaja:
200k [impulzus/mp]
Resolution: 16,384 [pulses/rev]

Rated rotation speed: 2,400 [rpm]
(2,400 [rpm] = 40 [r/sec])

Vezérld

Pozicionald
modul

(Maximalis
parancsimpulzus
frekvenciaja)

200k [impulzus/mp] x elektronikus attételi arany = 16,384 [impulzus/ford.] x 40 [r/mp]

16,384 [impulzus/ford.] x 40 [r/mp]
200k [impulzus/mp]

Elektronikus attételi arany =

elérve.

Szervorendszer

[ .»-‘t s

bt

Sebességerdsitd

. Differencial

B zamials [

‘i\ % _j\ild;ard ulatszam)
o)

Kédold
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m Differencial szamlalé szerepe ) 000

A differencial szamlalo kivonja a kédold visszacsatolasi impulzusait a pozicionalé modul parancsimpulzusaibal.
A differencial szamlaloban tarolt eredd impulzusokat hibaimpulzusoknak nevezzik.

A differencial szamlald a hibaimpulzusokkal aranyos sebességparancsot killd kimenetre a sebességerdsitore.
Ha a hibaimpulzusok szama tdl nagy, a szervomotor fordulatszama nagyobb lesz. Ahogy az érték kisebb lesz, a
fordulatszam csdékken, és teljesen leall, ha az érték nulla.

Az alabbi abra magyarazza a differencial szamlald szerepét.

Az alabbi abran nyomja meg az ,Elére” gombot, a differencial szamlald szerepének megtekintéséhez.
(Nyomja meg a ,Vissza™ gombot az elézd magyarazat megtekintéséhez.)

Szervorendszer

o Szervoerosito Szervomotor
Vezérld

Parancsimpulzus
Pozicionalo ._-_*) ektroni Differencial
attétel

modul szamlald

ST w O - —
. Visszacsatolasi impulzus
| A B B BB EEEEEBNE.

Kodolo

A hibaimpulzus értékével aranyos sebességparancs - ami a
parancsimpulzusck és a visszacsatolasi impulzusok kiilénbsége -
kimenetként a sebességerdsitire lesz kildve a szervomotor
vezérléséhez.
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2.4.3 Visszacsatolo mechanizmus

) ood

A szervorendszer olyan visszacsatold mechanizmus, amely biztositja a pontos, zékkendmentes és gyors pozicionalast.
A visszacsatolé mechanizmus lényegeben hibaimpulzusokat hoz |étre, amelyek a parancsimpulzusok és a visszacsatolasi

impulzusok eltérései (késleltetés).

Az alabbi abra ismerteti a visszacsatolasi mechanizmust.

Az alabbi abran nyomja meg az ,Elére” gombot, a visszacsatolasi mechanizmus megtekintéséhez.
(Nyomja meg a ,Vissza™ gombot az el6zé magyarazat megtekintéséhez.)

Parancs- Differencial szamlalo
impulzus

Befecskendezés ﬂ

-~

1,000 impulzus ——
Hibaimpulzusok

500 impulzus —

isszacsatolasi impulzus: Ledrités

Miutan nem kertl tobb parancsimpulzus a kimenetre, a differencial
szamlaldrdl lassitasi parancsok érkeznek a kimenetre, amig nem szlnnek
meg a hibaimpulzusok.

Ha a tarolt impulzusok eltinnek, nem kerdl tobb

sebessegparancs a Kimenetre, es a szervomotor ennek megfeleloen leall.

Sebesség- Szervomotor
parancs

,Leallitas™
-

A hibaimpulzusok
SZama aranyos a
sebességparancsaokkal

‘u’issza‘ __ Elére ~r
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B
m Visszacsatolé6 mechanizmus ) 000

A visszacsatolasi mechanizmusrol érkezo valaszok beallitasa

A hibaimpulzusok sz(irSként viselkednek, amely elnyomja a parancsimpulzusok és a visszacsatolasi impulzusok altal
keltett zaijt.

A mennyiség beallitasara szolgalt ertéket ,poziciohurok-ndvelési tényezdnek” nevezzik. Ha ez az érték optimalis, akkor a
visszacsatolasi valasz javul a sebességprofil s a pozicionalasi pontossag tekintetében.

Felhivjuk figyelmét, hogy a pozicidhurok-névelési tényezd megfelel a szervomotor mikédése kdzben jelentkezd
ingadozasoknak.

Kép: Pozicidhurok-ndvelési tényezd modositasa = Hibaimpulzus-tarold méretének modositasa

Zaj = Hullamzas a - Ingadozasok a - Ingadozasok a szervomaotor
vizfelszinen sebességparancsokban miikddéseben

Poziciohurok-ndvelési tényezé

Tul magas Optimalis allapot Tul alacsony

= = =

- - -
. . Megh . .
Ingadozas (Magy Ingadozas {02 Ingadozas {Kicsi

Gyorsitasi/ Tal Gyorsitasif Tul

o Gyorsitasif
laszitasi Cyord Magas lassitasi E]E;QL;' alacso ny laszitasi | ==l

valasz l valasz I valasz

. Megf-
[JI-Ht:«aimpuIzusu:-k Hicsi I_HJit:«aimpuIzuscuk aJigL;

| ﬁiba impulzusok =08

Sebesseg Sebesseg Sebesseg

S
o

i
I I
A thlzott valasz a leallitasi Optimalis valasz. ldealis A leallitas fokozatos, de tul hosszu
pozicidban talfutast, pozicionalasi sebesség és ideig tart.
zajgerjesztest és instabil pontossag.
mikodést eredményezett.
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) ood

2.4.3 Visszacsatolo mechanizmus

Poziciéhurok-novelési tényezd szamitasa

Differencial szamlalo Sebesség [impulzus/mp] || Hibaimpulzusok szama

- A
Parancsimpulzu Szervomotor

sok szama
1,000 impulzus Hibaimpulzusok

szama .

200 impulzus

Visszacsatolasi
impulzusok szama

toldé [mp]
1 [mp]

800 impulzus

A pozicibhurok-névelési tényezd az alabbi abra szerint szamithato ki:
* Feltevés: 1,000 parancsimpulzus, 800 visszacsatolasi impulzus, parancsimpulzus frekvenciaja 1,000 [impulzus/mp]

Hibaimpulzusok szama = [parancsimpulzusok] - [visszacsatolasi impulzusok]

200 impulzus = 1,000 impulzus - 800 impulzus

Parancsimpulzus frekvenciaja
Hibaimpulzusok szama

Pozicichurok-névelési tényezd =

1,000 [impulzus/mp]

5 [rad/mp] =
[ Pl 200 impulzus Pozicidhurok-névelési tényezd: 5 [rad/mp]
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b
m Sebességerosité szerepe ) 000

A sebessegerdsité ad betaplalast a szervomotorra a differencial szamlalordl érkezd sebességparancs alapjan.
A sebességparancs aranyos a differencial szamlaléban tarolt hibaimpulzusok szamaval.

Hibaimpulzusok szama Sebességparancs Szervomotor fordulatszama

Magas Magas

Alacsony Alacsony
Nincs Leallt

Szervorendszer

Szervoerdsitd Szervomotor

Saebességparancs

Vezérl6 Sebességerdsitd l

Pozicionald | Bekironikus| - Differencial

I = %

modul | tue RSP szamials v Y
| | Teljasitmany

A

1

Kodolo
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o
<R FE 88 Pozicionalasi vezérlés elvégzése

Ebben a fejezetben bemutatjuk, miként kell a valdsagban elvégezni a pozicionalast.

3.1 Referencia pozicio
3.2 Cimkiosztasi médszerek
3.3 Hogyan alakithatd at a tavolsag és a sebesséq parancsimpulzussa és impulzusfrekvenciava

A 3.3 részben bemutatjuk az alabb lathatd pozicionalasi vezérlérendszert.

Aktudlis pozicid (A pont) Célpozicid (B pont)

1
Munkadarab,

|

|

|

|

I

Mozgatas l

Szervomotor l
—_— |

——
Mozgathatd asztal

Golydsorso
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> Inditasi pont, mint referencia pozicio

Pozicionalasi vezérlés soran az inditasi pontot gyakran hasznaljak referencia pozicionak.
A célpozicié megadhaté az inditasi pont meghatarozasaval.
A pozicionalasi vezérlés megfelel a célpozicionak, amelyhez a munkadarab adja a referencia poziciét.

Induldpozicio
Referencia pozicio
(inditasi pont) Célpozicid

Uttavolsag
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3.2 Cimkiosztasi modszerek ) oo

A cimkiosztashoz két modszer hasznalhatd: abszolat cimkiosztas (ABS) és ndvekmeényes cimkiosztas (INC). A célpozicid
miszaki jellemzéi a hasznalt cimkiosztasi modszertdl fuggben eltéréek.

Abszollt cimkiosztasi mbdszer

Pozicionalasi vezérlés esetében az inditasi ponttdl mért tavolsagot .cimnek” nevezik. (Az inditasi pont cime ,07.)
Az abszollt cimkiosztasi modszer esetében a ,cimet” a pozicionalasi célpozicidban adjak meg

Ezzel a modszerrel kdnnyen beallithatd a célpozicio, altalaban altalanos gépvezérlésre hasznaljak.

A pont (inditasi pont) B pont {HHUé”S pozicio)

L»- Inditasi ponttol mert tavolsag: N \_. Aktualis pozicié (B pont) |
Inditasi pont ™

. .Glm N :
(A pont) i

Cim: 0 i \  Inditasi ponttél mért tavolsag: M __h: Célpozici6 (C pont)
I

! ACim: M

C pont {c}élpozicié}

Novekményes cimkiosztasi modszer
Az aktualis poziciotdl a célpozicidig tartd tavolsagot és atiranyt adjak meg.

Ez a cimkiosztasi modszer megfeleld allandé sebességl elétolasahoz”, ahol ismétlédben kell elvégezni egy adott mozgast
példaul a tintasugaras nyomtatd adagolasahoz.

A pont (aktualis pozicio) B pont (célpozicid)
I |

[ ’ : o [
» Uthossz A ponttdl B pontig: N N
! Utirany: Pozitiv

I

Abszolut cimkiosztasi modszer esetében a megtett tavolsag az indulépozicid és a célpozicid cimének kilénbsége
Névekmenyes cimkiosztasi modszer esetében a megtett utat mar megadtak.
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)
Pozicionalasi vezérlés tervezeési eljarasa ) 00c

Az alabbiakban megtanulja, hogy mikent hatarozhatja meg a parancsimpulzusok szamat és a parancsimpulzusok
frekvencigjat, melyek ahhoz szlikségesek, hogy egy munkadarabot A pontrdl B pontba mozgasson.
Az alabbi abra mutatja, hogy miként kell meghatarozni a parancsimpulzusok szamat és a parancsimpulzusok frekvenciajat.

(1) Adja meg az (thosszt (vagyis az A és a B pont (3) Hatarozza meg a parancsimpulzusok
tavolsagat), valamint a cél eléréséhez szllkséges idot. szamat és a parancsimpulzus
frekvencigjat a szervomotor felbontasa
alapjan.

N [mm]

(2) Hatarozza meg a szervomotor fordulatszamat.

srU“ ,,N”
A B

Szervomotor D
— 2

Golyosorsd
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)

3.3.1 A munkadarab uthosszanak és sebességének meg hatarozasa)

m A tavolsag (N[mm]) az aktualis pozicié (A pont) és a célpozicio (B pont) kiilénbsége
m Sebességprofil, T masodpercekben. (T =t1 + t2 + t3)

Az alabbi abra mutatja az uthossz és sebesség nagysagat.

Sebesseg
[mm/mp] d

. . r ]
Gyorsitas Allandé SEbesseg Lassitas

Aktualis pozicid Célpozicio
(A pont) (B pont)

Uthossz
3 N [mm] >

~

 1d6 [mp]

Mozgatasi idé6 T [mp] =11 + 12 + 13
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o
Szervomotor szogelmozdulasa és sebessége ) 0oo

Az alabbi abran lathatd pozicionalasi vezérlérendszer a szervomotor forgdmozgasat alakitja at linearis mozgassa.
A szervomotorhoz csatlakozd golydsorsd forog a mozgathatd asztal mozgatasahoz.

Ismerjik azt az utat, amit a mozgathaté asztal megtesz a golyosorso (szervomotor) eqy fordulata alatt, igy kiszamithatjuk,
hogy a szervomotornak hanyat kell fordulni ahhoz, hogy az asztal A pontbdél B pontba mozogjon.

Fordulatok _ A munkadarab altal megtett Gt

i
szama Fordulatonként megtett Gt

. A pont . B pont
|

-

Szervomotor !

—_ T- |

Golydsorsé  Mozgathat6 asztal

‘,'( T masodpercek

ﬁdlathsuk meg a T idét, és ha t1, t2 és t3 ismert, kiszamithato az A allando sebessége.

Sebesseg
A ["”d“:"r mpl A N Gt nagysagat jeldls terilet.
andd o
sebesseg, A At an=

N= 2 + A2 + 2

Allandé
sebesség, A
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w»
A parancsimpulzusok szamanak és a parancsimpulzus frekvenciajanak meghatarozasa

Ha ismerjlk a szervomotor fordulatainak szamat és felbontasat, a parancsimpulzusok szama kiszamithato.

Parancsimpulzusok szama = Fordulatok szama x felbontas

Szervomotor
—

Mozgathaté asztal
Golydsorso

A parancsimpulzus frekvenciaja kiszamithato a mozgatasi idébdl és a parancsimpulzusok szamabal,

Parancsimpulzus
frekvenciaja
[impulzus/mp]

Parancsimpulzus Ez a terllet a parancsimpulzusok szama.

Frekvencia, A o Parancsimpulzusok — At A-t2 + Al
szama 2 /
Parancsimpulzusok

Parancsimpulzus frekvencidja, A - _SZdma
ti t3

— u g —
> 2 2
Idé [mp]

o= = = =
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> Mit kell figyelembe venni a tényleges pozicionalashoz ) 00o

A tényleges pozicionalasi vezérlésnél figyelembe kell venni azokat a probléemakat, melyeket a gép karakterisztikaja vagy
hibai okoznak.

Ebben a fejezetben ismertetjik, miként kell alkalmazni a kilénféle tipusu pozicionalasi vezérléseket egy valés helyzetben.

Zokkendmentes és folyamatos vezérlés

Pozicio megtartasa a mozgatas végén

Talfutas megelézése

Kézpontositsa a berendezést a pozicionald modul
inditasi pontjahoz

Manualisan végezze el a finombeallitast
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)
“ Zokkenémentes és folyamatos vezérlés ) 00c

A kilénféle mlveletek zokkendmentes és folyamatos vegrehajtasahoz a szervoerdsitd ,pozicionalas kész” kimeneti jelet
kiild a pozicionalas befejezése utan.

Az alabbi abran lathato tintasugaras nyomtato kilénbézé tipusd pozicionalasi vezérleseket képes elvégezni - a nyomtatdfej
mozgatasat és a papiradagolast - folyamatosan és zékkendmentesen.

Az alabbi abran nyomja meg a ,Lejatszas” gombot, a pozicionalas kész jel szerepének megtekintéseéhez.
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o
m Pozicié megtartasa a mozgatas végén

Ha a szervomotor akar eqy impulzussal is elfordul killsé erd hatasara a pozicionalasi vezérlés befejezése utan,
visszacsatolasi impulzus kerill bemenetre a differencial szamlaléra, és a hibaimpulzusok tarolédnak. A szervoerdsitd ezt
kovetben tapfesziltséget ad a szervomotorra, amely a killsé erbhatassal ellentétes nyomatékot hoz |Etre a régzitett pozicid
(leallitasi pozicid) fenntartasa érdekében pozicionalasi vezérléssel. Ezt a vezérlést nevezzlk ,szervozarnak”.

) ood

MNyomja meg a ,Lejatszas” gombot a szervozar mechanizmus megltekintéséhez.

Differencial szamlalo
Parancsimpulzus

q_‘

-

Hibaimpulzusok

Visszacsatolasi
impulzus

A leallitasi pozicio fenntartva.
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> Talfutas megel6zése ) 000

Ha egy munkadarabot szervorendszerrel pozicionalnak, a szervorendszer mindig a visszacsatolasi mechanizmus altal
meghatarozott poziciéba mozgatja a munkadarabot.

Program- vagy parancshiba esetén azonban a szervomotor tulfuthat, ami karosithatja a rendszert és a munkadarabot.

Az ilyen tipusu karosodas elkerllése érdekében a szervorendszert stirgdsen le kell allitani, programutasitas nélkil. Erre a
célra a berendezés szé&lsd pontjain (altalaban az elére és hatramozgas iranyaban) végallaskapcesolokat helyeznek el.

Az alabbi abran nyomja meg a ,Lejatszas” gombot, a vegallaskapcsolok szerepének megtekintéséhez.

<>

MNormal mozgastartomany

Végallaskapcsolo Végallaskapcsold

Szervorendszer leallitasa
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m Kozpontositsa a berendezést a pozicionalé modul inditasi pontjahoz ) L=

Ehhez a berendezést az aram ala helyezett pozicionalasi modul vagy a szerelvény referencia pozicidjahoz (inditasi
pontjahoz) kell kézpontositani, ezt nevezik az ,alappont visszaallitasanak”.

Az alabbi abran nyomja meg a nyil gombot, ha szeretné megtekinteni a berendezés alappontjanak visszaallitasat.

- Ha a berendezés
alappontjat nem allitottak
vissza

Inditasi pont A nyomtatd feltételezi, hogy a
leallitasi pozicié az inditasi
pont, és innét kezdi a
nyomtatast. A nyomtatas
eltolodhat és a rendszer
karosodhat.
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)
m Manualisan végezze el a finombeallitast ) 00c

Manualis mikodtetést elssorban a pozicionalasi rendszer mikodésének ellentrzésére, az inditasi pont és a célpoziciéd
(cim) beallitasara vagy a finombeallitasok elvégzésére hasznalnak precizids pozicionalas soran.
A manualis mikédtetésnek harom tipusa van.

JOG léptetés

Léptetd elétolas

Manualis mlkédtetés impulzusadoval
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@I 506G iéptetés és Iéptets elGtolas )y 00C

A JOG léptetés és a léptetd eldtolas olyan Uzemmadok, ahol a munkadarabot csak bizonyos tavolsagra mozgatjak.
Ezeket foként az alabbiakra hasznaljak:

- A pozicionalasi rendszer mlkédésének ellenérzésére
- Poziciocim beallitasara
- Leallitasi pozicié finombeallitasara

[Golyosorsoval vegzett JOG Iéptetés és leptetd eltolas ismertetése]

Az alabbi abra ismerteti a JOG |éptetés és |éptetd eldtolas mlveleteket.

A munkadarab egy megadott sebességgel mozog, amig a JOG milivelet gombot lenyomva tartjak a pozicionald modulon.
A munkadarab kis utat tesz meg allando ciklusban, amig a Léptetd eldtolas mlvelet gombot lenyomva tartjak a pozicionald
modulon.

Nyomja le az alabbi abran lathatd pozicionald modulon a JOG léptetés és a Léptetd elétolas gombokat a megfeleld
mivelet ellenérzéséhez.

Pozicionalé modul Munkﬂdarﬂh

JOG
ipillanatimpulzusos SEE rvomotor

e -
/ -
Léptetd - Golyodsorsd

elétolas
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o
m Manualis mikoédtetés impulzusadoéval

Impulzusadoval végzett manualis mlkddtetés kdzben a pozicionalas a manualis impulzusadordl érkezd impulzusbemenet

szama alapjan lesz végrehajtva.
llyen tdzemmdadot hasznalnak, ha a pozicionalas finombeallitasat manualisan kell meghatarozni a pozicionalasi cim

(célpozicid) meghatarozasahoz.

) ood

Az egér hasznalataval forgassa el az alabbi abran lathaté impulzusado tarcsajat az impulzusadd mikédésének

ellenérzeséhez.
Ha a tarcsat az dramutato jarasaval egyezé iranyba forgatja, akkor a munkadarab jobbra, ha dramutaté jarasaval
ellentétes iranyba forgatja, akkor balra mozog.

Manualis impulzusadd

Impulzusbemenet

Munkadarab

Szernvomotor
Parancs- T

impulzus ™

Golydsorso

Pozicionald modul
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Teszt Zaroteszt ) ] v f e

)

Most, hogy elvégezie az FA berendezésekrdl kezddknek (pozicionalas) tanfolyam dsszes leckgjét, készen all a zaroteszt

elvégzésére. Ha barmely téma nem vilagos az On szaméra, akkor hasznalja ki a lehetdséget, hogy ismét attekintse az adott
t&émat.

Osszesen 7 kérdéskor (23 tétel) szerepel a zarotesztben.
A zarotesztet tetszbleges szamu alkalommal elvégezheti.

A teszt pontozasi modszere

A megfeleld valasz kivalasztasa utan ne felejtsen el a Valasz gombra kattintani. Valasza elveszik, ha dgy folytatja,
hogy nem kattint a Valasz gombra. (Megvalaszolatlan kérdésként lesz kezelve.)

Ponteredmények

A helyes valaszok szama, a kérdések szama, a helyes valaszok szazalékos aranya, és a megfelelt/nem felelt
meg eredmények megjelennek az eredménylapon.

Helyes valaszok: 7

) o Ahhoz, hogy megfeleljen a
Osszes kerdes: teszten, a kérdések 60%-ara
helyes valasz kell adni.

Szazalék:

| Folytatas | | Ellenérzés

« Kattintson a Folytatas gombra a teszt befejezéséhez.

« Kattintson az Ellendrzés gombra a teszt attekintéséhez. (Helyes valaszok attekintése)
« Kattintson az Ismétlés gombra, ha szeretné Ujra elvégezni a tesztet.
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1. zaréteszt ) 000

Hatarozza meg a parancsimpulzusok szamat.

Valassza ki az egyes szovegdobozokban a megfeleld lehetdséget.

A mozgathatd asztal 20 mm utat tesz meqg a golyosorso egy fordulatara. A kodolo felbontasa 8,192 impulzus/ford.
llyen feltételek mellett hatarozza meg, hogy hany parancsimpulzus szikséges ahhoz, hogy az asztal 110 mm-t
mozogjon.

(1) Minimalis uthossz, impulzusonként megtett ut | _ [mm]
(2) Szervomotor fordulatainak szama | | fordulat

(3) Parancsimpulzusok szama : v impulzus

"
-

Szervomotor —

—

— _-

- . . ——
Golyosorso Mozgathat6 asztal

8192 [impulzusford |

| Valasz | | Vissza
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2. zaroteszt ) 000

Hatarozza meg a parancsimpulzus frekvenciajat.

Valassza ki az egyes szivegdobozokban a megfeleld lehetbséget.

Hatarozza meg a szervomotor névleges fordulatszamon végzett mikodéséhez szukséges parancsimpulzus
frekvenciajat.

Kodolo felbontasa 8,192 impulzus/ford.
MNévleges fordulatszam: 3,000 ford . /perc
Parancsimpulzus frekvenciaja = | v x 3000/ v
= ¥ [impulzus/mp]

16,384 impulzus/ford. kodol6 felbontas, ¥ ford./perc.

Valasz ] [ Vissza
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3. zaroteszt ) o

Hatarozza meg a poziciohurok-novelési tényezit és a poziciohurok-novelési tényezo beallitasi modszerét.

Valassza ki az egyes szovegdobozokban a megfeleld lehetdséget.

Parancsimpulzus Differencial szamlald
frekvenciaja
9500 impulzus
masodpercenként

Szervomotor

Hibaimpulzusok
szama: 4500

Visszacsatolasi impulzus
[Hatarozza meg a pozicidhurok-ndvelési tenyezit]
Ahogy az abran is lathato, a parancsimpulzus frekvenciaja 9,500 impulzus/mp és a hibaimpulzusok szama 4,500
liyen feltételek mellett a poziciohurok-novelési tenyezdéi, | ¥ rad/mp.
[Pozicidhurok-novelési tényezd beallitasi modszere]

A szervomotor tllzott valasza tulfutast és zavart okozhat. liyen esetben| —Select— ¥ | a poziciohurok-névelési tényezét a

hibaimpulzusok szamanak, —Select—- ¥ | Ez csokkenti a szervomotor valaszkészségét és a motor beallithato

az optimalis allapotra.

Vegye azonban figyelembe, hogy a valaszkészseg csokkentése jelentdsen rontja a pozicionalasi sebesseget.

Valasz ] [ \Vissza
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4. zaroteszt ) o

Elektronikus attételi arany beallitasa.

Valassza ki az egyes szivegdobozokban a megfeleld lehetdséget.

Hatarozza meg az elektronikus attételi aranyt, amely lehetdveé teszi, hogy a szervomotor a hatékony parancsimpulzus
frekvenciat hasznalva a névleges fordulatszamon Gzemeljen. A szervomotor hatékony Uzemeléséhez az alabbi
kapcsolatot kell figyelembe venni a maximalis parancsimpulzus frekvencia, az elektronikus attételi arany, a felbontas és
a névleges fordulatszam kdzott.

[Osszefiiggés]

Maximalis parancsimpulzus frekvencia x elektronikus attételi arany = felbontas x névleges fordulatszam

(elektronikus attételi arany == 1)

Valassza ki a listarol az optimalis elektronikus attételi aranyt az alabbi feltételek mellett.

[Feltételek]
Pozicionaldé modul maximalis parancsimpulzus frekvenciaja: 200k impulzus/mp

Kodolo felbontasa: 16 384 impulzus/ford.
Szervomotor névleges fordulatszama: 2000 ford /perc

[Optimalis elektronikus attételi arany]

Parancsimpulzus frekvenciaja =| --Select—- v

[ Valasz ] [ Vissza
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5. zaroteszt

Kérdések arra vonatkozoan, milyen eseteket kell figyelembe venni a tényleges vezérlésnél

Valassza ki az egyes szivegdobozokban a megfeleld lehetbséget.

Kéresfiellemzd Funkcio

Tulfutas megeldzése . —Select-- \a

Berendezés kdzpontositasa a pozicionald modul _Select--
inditasi pontjaval. '

Pozicid manualis finombeallitasa. . —-Select--

Pozicid6 megtartasa a pozicionalas befejezése utan. . _Select--

Folyamatos vezérlés zokkendmentes alkalmazasa , --Select--

Valasz ] [ Vissza
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6. zaroteszt

Végallaskapcsold beallitasa

Az abran lathatd pozicionalasi vezérlés |étrehozasaval végallaskapcsolot épit be, mely megakadalyozza a
rendszer tulfutasat normal tzemelési tartomanyon Kiviil.
Valassza ki a szamot, amely a kapcsolo beépitésének optimalis helyét jelzi.

oo o @ SN E)

Mormal Uzemelési tartomany

7/

-
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> 7. zaroteszt

(1) A pozicidk (szdgek) kiosztasa nivekményesen, +45 fok emeléssel

Abszolat cimkiosztasi modszer s nivekmeényes cimkiosztasi modszer

Az alabbi tablazat ismerteti az abszolat cimkiosztasi modszert és a novekményes
cimkiosztasi modszert.
irja be a megfeleld szamértéket minden egyes mezébe a tablazat kiegészitéséhez.

225

Felbontas: 8,192 impulzus/ford.

Sz0g

{]ﬂ

45°

90"

135°

180°

225°

270°

315°

modszer

Abszoldt cimkiosztasi

0

1024

3072

9120

6144

Novekményes

cimkiosztasi modszer

+1024

+1024

+1024

+1024

+1024

(2) A kilbnféle poziciok

(sziigek) kiosztasa nivekmé

nyesen

Szog

{]ﬂ

45°

180°

135°

modszer

Abszoldt cimkiosztasi

0

1024

4096

3072

Novekményes

cimkiosztasi modszer

+1024

-1024
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Tesztpontszam

On befejezte a zarotesztet. Az eredmények terulete alabb lathato.
A zaroteszt befejezéséhez folytassa a kiovetkezo oldallal.

Helyes valaszok: 7

Osszes kérdés:

Szazalék:

[ Folytatas ] [ Ellendrzés

Gratulalunk! Teljesitette a tesztet.
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]

On elvégezte az FA berendezésekrél kezdéknek (pozicionalas) tanfolyamot.

Koszonjlk, hogy elvégezte a tanfolyamot.

Reméljlk, élvezte a leckéket, &s a tanfolyam soran szerzett tudas a
jévében hasznara lesz.

A tanfolyamot tetszdleges alkalommal atnézheti.

Ellenérzés | = Bezaras
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