Control instalatie stivuire ALPHA 2

- actionare de translatie, actionare de ridicare/cobordre si actionarea de prindere/eliberare Exemple programe / proiecte

Aplicabilitate:

* sistemul comanda In regim automat actionarile de translatie, de ridicare/coborare si de prindere/eliberare ale unei instalatii
pentru stivuire pavelelor in vederea uscarii;

* sistemul se poate adapta si pentru alte aplicatii secventiale similare; stivuirea este de tip FIFO: prima intrata, prima iesita;

Descriere functionare:

* de la iegirea masinii de turnat si format (pozitia OUT) se preia suportul cu piesele umede si se plaseaza in stiva de uscare, la
pozitia numitd in cele ce urmeaza pozitia de plasare; de la pozitia de evacuare se preia din stiva suportul cu piese uscate si
se aduce la punctul de intrare In masina (pozitia IN), pozitie in care se asigura si descércarea suportului (de piesele uscate);
aceasta operatiune se efectueaza prin alte metode si nu face obiectul sistemului in discutie; dupa eliberarea suportului cu
piese uscate la pozitia IN, sistemul se pozitioneaza in punctul de asteptare (pozitia OUT, sus);

* reluarea ciclului se face prin apédsarea butonului StartCiclu cu automentinere implementatd software; acelasi buton se
foloseste si pentru functia de Stop; deplasarea de translatie este permisd numai cu sistemul de ridicare in pozitie sus;

* implementarea software este similard modului de editare flow chart, folosind 1n acest caz functii user pentru fiecare stare; in
cazul functiilor user sunt implementate si conditiile de tranzitie la urmatoarea stare ca si afisarile specifice fiecérei stari;

* prin program este implementat si regimul de comandd manuald jog pentru toate cele 3 actionari; regimul manual de
comanda este permis numai daca ciclul automat nu este activ; conditiile de comanda a actionarilor (precum capetele de
cursd, sistem de ridicare/coborare 1n pozitia de sus la translatie, etc.) riman active si in regimul manual de comanda;

* la punerea in functiune a sistemului, acesta trebuie adus intr-o pozitie de referinta si trebuie sa i se precizeze starea in care
se gaseste, randul curent pe care se gaseste, pozitiile de preluare si evacuare urmatoare, prin rand si pozitia pe verticala;

* diagrama de functionare si stari este prezentatd in figurile de mai jos: ) »
Diagrama de stari
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. Int?rfagg de operare afiseazd indiferent de starea in care se gaseste sistemul clolzlelL R|L|L]/ 1
urmatorii parametri: o ‘ Plolzle v R /o
STC: — Starea curenta a sistemului [0...16]
RC —Ran.d.ul curefltpe care se gasestAe s1stemq1 [-1...11] ) [Twlalz[z[-[s[T[a]&]T] |
PozPL:R — Pozitia urmatoare de plasare Rand/Pozitie pe verticala [1...11/1...10]
PozEV:R - Pozitia urmitoare de evacuare Rand/Pozitie pe verticald [1...11/1...10] lclofelo]r[a[r]z] [ou]T]
(Toti parametrii sunt manevrabili pe nivel 0 de acces - nerestrictionat si trebuie setati la prima punere in | T |N | o | o | T | D | T | R | T | 0 | T | T |

functiune pentru a defini starea sistemului).

[Rlzlp[zlc]alr|e] [o|u]r]
Pe randul 2 al afisajului, in functie de starea curenti a sistemului este afisat in clar | Jelolt]elo]z]=]z]p[L] |
un mesaj asociat operatiunii in desfasurare conform indicatiilor alaturate. [cTole[o]R[2[R[E[>][>]P[L]

Procedura de modificare a parametrilor este urmdtoarea: |D |E | = |C |H | L |D |E |R | E | s | P ‘

- In pagina curenta se apasa tasta ESC - primul parametru manevrabil se afiseaza lRlz|p|1]|c|al|r]|E]>]|>]P|L]
intermitent; |

- cu tastele sageti sus / jos se selecteaza parametrul care se doreste a fi modificat; 0 3

- cu tastele +, - se modifica parametrul la valoarea dorit; lclofelo]r[alr]E[>]>|z]v]

- se apasi tasta OK pentru salvarea noii valori sau ESC pentru abandonare HEIEEINEEREEEN

procedurii de setare si revenire la valoarea initiala; [R[T[o[z[c[a[R][E[>]>]E]V]

[plelp[v]afs[alr[e]>]1[v]
Alte preciziri: lclo]|s]o|r]|a[r]|E]>]>]1]uy]
e valorile curente ale contoarelor ce definesc starea sistemului sunt memorate la cdderile
de tensiune, reinitializarea sistemului ne mai fiind necesara la repunerea sub tensiune. ‘ |D |E | c |C |H | I |D |E | B | E | |
Informatiile sunt memoratd in memorie de tip RAM intretinutd pe condensator. Conform |R | I |D | I |C |A | R | E | > | > | I |N |
datelor de catalog daca microautomatul ramdne nealimentat pentru perioade mai lungi de
20 de zile (temperatura medie 25°C) aceste date se pierd si va trebui refacutd procedura | D | E | £ | b |A | g |A | & | E | s | 9 |U |

de definire a starii sistemului. | |W|A|I|T|—|S|T|A|R|T| |
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semnalizare M3 M3 Pentru comanda invertoarelor se poate utiliza si tensiunea oferitd de sursa. In

ciclu automat inchidere deschidere

in executie
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Pentru convertizoare se selecteaza modul de comanda mixt (P79=3). Viteza rapida se seteaza din unitatea de
parametri, viteza lenta prin parametrul aferent RL. Pentru Inv2 la iesirea ABC se selecteaza functia RUN.

acest caz COM4 se conecteaza la S24V si SD1-SD2 la SOV.
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