Roboty Przemyslowe

1B. Pozycjonowane zderzakowo manipulatory
pneumatyczne - symulacja pracy manipulatora
w Srodowisku Automation Studio.
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Katedra Robotyki i Mechatroniki

Celem ¢wiczenia jest przygotowanie i przeprowadzenie symulacji ruchu analizowanego
manipulatora pneumatycznego z zastosowaniem pakietu oprogramowania Automation Studio.

1. Uruchomienie programu

Automation Studio jest $rodowiskiem przeznaczonym do projektowania, symulacji
i animacji ztozonych uktadow mechatronicznych. Oprogramowanie to pozwala na symulacje
uktadow pneumatycznych, hydraulicznych i elektrycznych. Posiada réwniez mozliwo$é
wspotpracy ze sterownikami PLC tak iz mozliwe jest ich programowanie z poziomu
Automation Studio.
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Rys. 1. Gtowne okno Automation Studio.

Po zalaczeniu Automation Studio nalezy wgra¢ biblioteke elementéw potrzebnych do
stworzenia uktadu pneumatycznego. Plik z biblioteka posiada nazwe ,,Main.Prl”.
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Rys. 2. Wgrywanie biblioteki.

Wgrana biblioteka posiada m.in. elementy pneumatyczne, hydrauliczne, elektryczne oraz
do tworzenia programoéw drabinkowych PLC.

2. Eksplorator bibliotek

W gérnym oknie jest lista przedstawiajaca grupy elementéw. Po rozwinigciu listy i1
kliknigciu na konkretng podgrup¢ w dolnym oknie zostaja zaprezentowane dostepne
elementy. Aby uzy¢ konkretny element do tworzenia schematu nalezy ,,przeciaggnac¢” go na
edytor diagramu. Niektore elementy muszg by¢ umieszczone w osobnych oknach do
tworzenia uktadow elektrycznych.
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3. Glowne elementu menu gléwnego programu

Opis ikon (od lewej strony):
Nowy projekt

Otworz projekt

Zapisz Projekt

Drukuj Projekt

Nowe okno diagramu
Eksplorator bibliotek
Menadzer zmiennych

Pasek Project
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Opis ikon (od lewej strony):
Powigkszenie

Powicksz

Pomniejsz

Powigksz okno

Dopasuj do rozmiaru strony
Dopasuj do rozmiaru elementéw
Poprzednie powickszenie
Przesunigcie

Pasek View
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Opis ikon (od lewej strony):

Normalna symulacja

Symulacja krok po kroku

Symulacja w zwolnionym tempie

Zatrzymanie symulacji

Przerwanie symulacji

Symuluj Projekt

Symuluj Dokument

Symuluj wybrane elementy

Wybierz elementy do symulacji

0. Generowanie wykresow w czasie
symulacji

Pasek Symulacji
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4. Podstawowe elementy schematu pneumatycznego manipulatora PP

Podstawowe elementy jakie nalezy uzy¢ do tworzenia schematu to:

Od lewej, zrodlo powietrza pod ciSnieniem oraz odpowietrznik (Flow Lines and
Connections).
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Elementy stuzgce do przekazywania sygnatow ( ci$nienia ) bez potrzeby rysowania linii.
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Sitownik pneumatyczny dwustronnego dziatania ( Actuators/Double-Acting Cylinder ).
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Zawory w zalezno$ci od potrzeb 5/2 1 4/2. W razie braku

Conwvert Link to Jump Ckrl-a

gotowego elementu w bibliotece istnieje mozliwos¢ jego
zbudowania. W tym celu nalezy klikna¢ prawym przyciskiem
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myszy na danym komponecie, a nastgpnie wybra¢ Component
Properties. Na liScie wybra¢ Builder i zmieni¢ elementy w
zaleznosci od potrzeb. Zmiana dokonywana jest poprzez
dwukrotne kliknigcie na dang cze$¢. Akceptujemy wszystko za

Component Properties,,. Alt+Enker

pomoca ,,Apply”.
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Podobnie jak z zaworem mozna postapi¢ z sitownikiem w celu dopasowania go do naszych
potrzeb.
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Pierwszy z lewej jest to czujnik mechaniczny, drugi stuzy do symulacji kontaktu
mechanicznego w przypadku otrzymania sygnatu z czujnika ( sensors ). Czujnik mechaniczny
nalezy tak ustawi¢, aby romb ( po grubg kreska ) stykat si¢ z takim samym rombem na koncu
tloczyska sitownika lub po wysunieciu sitownika bedzie si¢ stykat.
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Sposob ustawienia ,,kontaktu mechanicznego” i1 krancowek zostanie zaprezentowany w
dalszej cze$ci. W programie Automation studio wystepuja rowniez czujniki elektryczne.
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Pompa podci$nieniowa i przyssawka (Actuators/Vaccum Cylinders ).

Do zasygnalizowania ochwycenia przedmiotu nie stosujemy czujnika podcis$nienia tylko
przetaczamy ci$nieniem zawor podajacy sygnat ,,S”
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5. Laczenie elementow skladowych

Aby potaczy¢ 2 elementy przewodem nalezy najecha¢ na
ﬁ%j czerwong koncowke, po zmianie kursora na okrag wcisngé

prawy przycisk myszy, a nastepnie potaczy¢ z odpowiednim
wejsciem. Mozna rowniez wykorzysta¢ wyzej wymienione
wejscie 1 wyjscie.

Potaczenie Linia

Potaczenie typu
»Jump”

“ cisnienie

cisnienie

W celu stworzenia odpowiednich wejs¢ i wyjs¢ sygnatu nalezy w ustawieniach ( klikajac
prawym przyciskiem myszy na dany elementy, wybieramy Component Propertys ) zaznaczy¢
Association. Trzeba tutaj wpisa¢ identyfikator sygnatu lub wybra¢ z listy. Input oraz output
muszg mie¢ ten sam identyfikator, aby sygnaty byly wlasciwie przekazywane. Mozliwe jest
przekazywanie sygnaly z jednego wyjscia do wielu wejsc.
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6. Przekazywanie sygnalu z czujnika mechanicznego.

Podczas przeciggania czujnika mechanicznego na pole diagramu zostala mu nadana nazwa
identyfikacyjna. Aby przekaza¢ ten sygnal do ,kontaktu mechanicznego” nalezy we
wiasciwosciach (Component Propertys/Variable Assignment) podac¢ ,,link” do odpowiedniego
czujnik. W tym celu zaznacza si¢ odpowiedni odnosnik w polu Internal Links po czym
akceptuje si¢ poprzez przycisk ,,Link”
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W trakcie symulacji istnieje mozliwo$¢ animacji niektorych elementow np. sitownika. W
tym celu nalezy kliknag¢ prawym przyciskiem myszy na dany element, a nastgpnie wybraé¢
»Animacja”

Single-Acting Cylinder With Spring Return




