AUTOMATYKA

Sensory do zastosowan
w transporcie wewnetrznym

Dla automatyzac;i
produkcji zawsze by}
i jest bardzo wazny

czfon, ktory
umozliwia
przemieszczanie
produktow z jednego
miejsca
przetwarzania na
drugie, a wiec czion
sprzegajgcy kolejne
operacje
technologiczne. Juz
Henry Ford,
wprowadzajgc

w swojej fabryce
samochodow
pierwszg produkcje
tasmowagq, docenit
zalety
zautomatyzowanego
transportu w procesie
produkcyjnym. Byly to
narodziny nowej,
ogromnej gatezi
przemystu, zwanej
dzis technikg
transportu
wewnetrznego lub
bliskiego.
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W tej dziedzinie bardzo
wazne miejsce zajmuja prze-
no$niki rolkowe, ktére gléow-
nie z uwagi na swoja elastycz-
no$¢ przewyzszaja przenosni-
ki taémowe. Przenos$niki rol-
kowe umozliwiaja szybki
i bezpieczniejszy transport
produktéw, towaréw i innych
obiektéw, ktérych waga i ob-
jeto§¢ moze zawieraé¢ sie
w bardzo szerokich granicach.

Réwnie korzystna pozycje
zajmuja transportery rolkowe
przy przemieszczaniu towa-
réw i paczek w firmach wy-
sylkowych i transportowych,
bagazy w porcie lotniczym, to-
war6w w zautomatyzowanych
magazynach, itp.

nych. Mechaniczne sensory
klapkowe nie byly jednak w
stanie spelni¢ tak wysokich
wymagan.

Na podstawie zalozen przy-
jetych przez czolowego produ-
centa urzadzen transporto-
wych, niemiecka firma Weng-
lor Sensoric GmBH opracowata
nowa koncepcje sensora spel-
niajacego te wymagania. Sen-
sory z rodziny OPT to odbicio-
we sensory optoelektroniczne
o ekonomicznie atrakcyjnym
oraz technicznie nowoczesnym
rozwiazaniu.

Sensory dzieki swojej spe-
cyficznej, wysmuklej budowie
(specjalnie zaprojektowanej do
tego typu zastosowan) moga by¢
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Koncepcja

W zalezno$ci od potrzeb,
w przeno$nikach transporto-
wych rolki moga mie¢ rozmai-
te wymiary, tj. r6zne $rednice,
szerokosci, jak ré6wniez odste-
py miedzy pojedynczymi rol-
kami. Dla kazdej konkretnej
aplikacji musi by¢ odpowied-
nio dobrany do stawianych
wymagan, wlasciwy przenos-
nik rolkowy wraz z ukladami
wspo6lpracy.

W przesziosci natezenie
i spos6b przeptywu mediéow
na transporterach rolkowych
byt kontrolowany i sterowany
poprzez mechaniczne klapy.
Ich zasadniczymi wadami by-
Iy duze koszty serwisowania
oraz krétka zywotnosé. Wraz
z ciaglym zwiekszaniem sie
wymagan dla techniki trans-
portu bliskiego, zwiekszalo sie
zastosowanie sensoréw, przy
czym celem bylo osiagniecie
wiekszej liczby funkcji steru-
jacych i kontrolnych na mniej-
szej przestrzeni, dla dlugich
i krotkich linii transporto-
wych, przy relatywnie mniej-
szych nakladach inwestycyj-

konstrukcja
transportera

umieszczane bezposrednio mie-
dzy rolkami przeno$nikéw. Ta-
ka lokalizacja sensoréw chroni
je przed ewentualnymi uszko-
dzeniami mechanicznymi, spo-
wodowanymi przez transporto-
wane po rolkach towary.
Sensor rozpoznaje przeno-
szony po transporterze rolko-
wym obiekt. Dzieki zasadzie
triangulacji, mozliwe jest wy-
regulowanie sensora odpowied-

nio do szeroko$ci zastosowa-
nego przenos$nika rolkowego
(rys. 1).

Podstawowe funkcje steru-
jace realizuje sam sensor, dzie-
ki wbudowanym ukiadom
elektronicznym. Pozwala to na
sterowanie krétkich jak i diu-
gich (do kilkuset metréw)
transporter6w rolkowych bez
koniecznosci stosowania do-
datkowych, zewnetrznych
urzadzen sterujacych i oprog-
ramowania. Ponadto sensory
moga by¢ zintegrowane z elek-
trozaworami pneumatycznymi
sterujacymi zastawkami bloku-
jacymi przemieszczanie obiek-
tow na transporterze.

Do sensor6w zastosowano
dwustanowe minizawory 3/2
firmy Rexroth o maksymalnym
ci$nieniu roboczym 7 baréw.
Takie rozwiazanie pozwala na
wyeliminowanie znacznej
cze$ci okablowania (rys. 2).

W celu rozszerzenia funk-
cjonalnosci tego systemu, zo-
stala stworzona cala rodzina
sensoréw optoelektronicznych
dla techniki transportu bliskie-
go. Obecnie sa do dyspozycji
rozmaite rozwiazania, np. sen-
sory z zaworem lub bez zawo-
ru, z zaworem i wyj$ciem kon-
trolnym do nadzoru przez
urzadzenie sterujace SPS lub
wykonanie z op6Znieniem cza-
sowym, aby uniemozliwia¢
przypadkowe, samoczynne za-
taczenie lub wylaczenie prze-
nosnika rolkowego.

W przypadku stosowania
przenosniké6w o duzej szero-
kosci, np. do 4m lub przy
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Rys. 2. Schemat okablowania sensora odbiciowego OPT 104

z zaworem pneumatycznym.
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Rys. 3. Przyktad zasilania czotowego.

transporcie obiektéw o po-
wierzchni malo odbijajacej
$wiatlo (np. opony samocho-
dowe), zostal opracowany sen-
sor optyczny pracujacy na za-
sadzie barier refleksyjnych
z lustrem. Lustro instalowane
jest po przeciwnej stronie sen-
sora.

Rozpoznawanie obiektéow
na przeno$niku odbywa sie na
zasadzie odbicia od obiektu
wysylanego przez sensor
Swiatta lub przerwania wiazki
Swietlnej w przypadku pracy
z lustrem. Otrzymany sygnal
wykorzystywany jest do stero-
wania, jak réwniez moze za
posrednictwem zaworu uru-
chamia¢ sitownik pneumatycz-
ny z zastawka.

Zawarte w sensorach ukla-
dy logiczne pozwalaja na sa-
modzielne sterowanie przenos-
nikiem rolkowym bez koniecz-
nosci stosowania innych ste-
rownikéw lub we wspéipracy
z innym sterownikiem.

Sensory odbiciowe posia-
daja funkcje ttumienia tta, czy-
li reaguja tylko na uzyteczny
promien §wietlny odbity od
obiektu przesuwanego po
transporterze. Niepozadane,
przypadkowo odbite promie-
nie, np. od konstrukcji prze-
noénika lub od przedmiotéw
bedacych poza przeno$nikiem,
tworzace tzw. tto sa silnie ttu-
mione. Kolor, wielko$¢ i ro-
dzaj powierzchni identyfiko-
wanego obiektu maja znikomy
wplyw na sygnal wyjsciowy.

Sensory odbiciowe pracuja
z impulsowym §wiatlem pod-
czerwonym IR, natomiast sen-
sory refleksyjne (wymagajace
lustra) pracuja z polaryzowa-
nym §wiatlem czerwonym,
dzieki czemu mozna je stoso-
waé¢ réwniez przy rozpozna-
waniu obiektéw blyszczacych.
Takie rozwiazania optyczne
oraz stosowanie dodatkowych
filtr6w chronia sensory réow-
niez przed $wiatlem obcym.
Zastosowane elektroniczne
a nie optyczne tlumienie wpty-
wu tla oraz wykorzystanie lus-
ter zamiast soczewek pozwoli-
fo na catkowite wyeliminowa-
nie czesci ruchomych. Ponad-
to sensory sa hermetyzowane
w warunkach prézniowych
i dlatego sa niewrazliwe na
wibracje oraz posiadaja wyso-
ki stopien szczelno$ci IP65.
Maksymalna liczba sensoréw
w jednej galezi wynosi 30 sztuk,
jednak moze by¢ znacznie zwiek-
szona przy zastosowaniu dodat-
kowego wzmacniacza (rys. 3).
Montaz i demontaz senso-
row jest bardzo szybki dzieki
okablowaniu ze zlaczami, roz-
galeznikom typu T oraz zawo-
rom pneumatycznym wyposa-
zonym w szybkozlacza. Zasieg
roboczy sensoréw refleksyj-
nych wynosi maksymalnie
8500mm (zalezy od zastosowa-
nego lustra), natomiast senso-
ry odbiciowe pracuja w zakre-
sie od 220 do 630mm. Czes-
totliwo$¢ przelaczania wynosi
100Hz. Sensory wyposazone sa
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we wskaznik LED sygnalizuja-

cy stan pracy lub informujacy

o stanie zabrudzenia sensora.

Sterowanie przeplywem
obiektéw po przenosnikach rol-
kowych mozna skonfigurowaé
wedlug potrzeb uzytkownika,
jak np. dla pieciu standardo-

wych trybéw pracy (rys. 4):

1. Przenoszenie spietrzajace -
w przypadku spietrzenia be-
dzie wprowadzony kontro-
lowany i bezkolizyjny pro-
ces grupowania.

2. Spietrzanie - przy takim ro-
dzaju pracy wszystkie trans-
portowane obiekty spietrza-
ne sa w jeden blok.

3. Pojedynczy odplyw - po po-
daniu zewnetrznego sygnatu
sterujacego +24 VDC na wej-
scie ,E“ pierwszego sensora
zostaje zwolniona blokada
pierwszej pozycji spietrze-
nia, a obiekt z tej pozycji zo-
staje dalej transportowany.
Nastepne transportowane
obiekty automatycznie zosta-
ja dolaczane do bloku.

4. Odplyw grupowy - po poda-
niu zewnetrznego sygnalu
sterujacego +24 VDC na wej-
Scie ,,BZ“ sensora wszystkie
obiekty zgrupowanego blo-
ku zostaja réwnocze$nie
uwolnione do dalszego
transportu.

5. Grupowanie blokowe - przy
ciaglym podawaniu na wej-
$ciu ,BZ“ sygnalu odplywu
grupowego caly spietrzony
blok zjezdza do nastepnego
odcinka blokowego.

Stosujac przy przenosni-
kach rolkowych sensory serii

OPT firmy Wenglor Sensoric

GmBH mozna dodaé tym pod-

stawowym urzadzeniom trans-

portu bliskiego wiele , inteli-
gencji“.

Jerzy Bursztnowicz, JBC

Artykul opracowano na
podstawie materiatéw udoste-
pnionych przez firme JBC-elec-
tronic, tel./fax: (0-68) 387-97-
10, (0-68) 387-92-01, e-mail:
jbc@jbc.com.pl.
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Rys. 4. Przyktadowe rodzaje pracy.
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