
W†tej dziedzinie bardzo
waøne miejsce zajmuj¹ prze-
noúniki rolkowe, ktÛre g³Ûw-
nie z†uwagi na swoj¹ elastycz-
noúÊ przewyøszaj¹ przenoúni-
ki taúmowe. Przenoúniki rol-
kowe umoøliwiaj¹ szybki
i†bezpieczniejszy transport
produktÛw, towarÛw i†innych
obiektÛw, ktÛrych waga i†ob-
jÍtoúÊ moøe zawieraÊ siÍ
w†bardzo szerokich granicach.

RÛwnie korzystn¹ pozycjÍ
zajmuj¹ transportery rolkowe
przy przemieszczaniu towa-
rÛw i†paczek w†firmach wy-
sy³kowych i†transportowych,
bagaøy w†porcie lotniczym, to-
warÛw w†zautomatyzowanych
magazynach, itp.

Koncepcja
W†zaleønoúci od potrzeb,

w†przenoúnikach transporto-
wych rolki mog¹ mieÊ rozmai-
te wymiary, tj. rÛøne úrednice,
szerokoúci, jak rÛwnieø odstÍ-
py miÍdzy pojedynczymi rol-
kami. Dla kaødej konkretnej
aplikacji musi byÊ odpowied-
nio dobrany do stawianych
wymagaÒ, w³aúciwy przenoú-
nik rolkowy wraz z†uk³adami
wspÛ³pracy.

W†przesz³oúci natÍøenie
i†sposÛb przep³ywu mediÛw
na transporterach rolkowych
by³ kontrolowany i†sterowany
poprzez mechaniczne klapy.
Ich zasadniczymi wadami by-
³y duøe koszty serwisowania
oraz krÛtka øywotnoúÊ. Wraz
z†ci¹g³ym zwiÍkszaniem siÍ
wymagaÒ dla techniki trans-
portu bliskiego, zwiÍksza³o siÍ
zastosowanie sensorÛw, przy
czym celem by³o osi¹gniÍcie
wiÍkszej liczby funkcji steru-
j¹cych i†kontrolnych na mniej-
szej przestrzeni, dla d³ugich
i†krÛtkich linii transporto-
wych, przy relatywnie mniej-
szych nak³adach inwestycyj-

nych. Mechaniczne sensory
klapkowe nie by³y jednak w
stanie spe³niÊ tak wysokich
wymagaÒ.

Na podstawie za³oøeÒ przy-
jÍtych przez czo³owego produ-
centa urz¹dzeÒ transporto-
wych, niemiecka firma Weng-
lor Sensoric GmBH opracowa³a
now¹ koncepcjÍ sensora spe³-
niaj¹cego te wymagania. Sen-
sory z rodziny OPT to odbicio-
we sensory optoelektroniczne
o†ekonomicznie atrakcyjnym
oraz technicznie nowoczesnym
rozwi¹zaniu.

Sensory dziÍki swojej spe-
cyficznej, wysmuk³ej budowie
(specjalnie zaprojektowanej do
tego typu zastosowaÒ) mog¹ byÊ

umieszczane bezpoúrednio miÍ-
dzy rolkami przenoúnikÛw. Ta-
ka lokalizacja sensorÛw chroni
je przed ewentualnymi uszko-
dzeniami mechanicznymi, spo-
wodowanymi przez transporto-
wane po rolkach towary.

Sensor rozpoznaje przeno-
szony po transporterze rolko-
wym obiekt. DziÍki zasadzie
triangulacji, moøliwe jest wy-
regulowanie sensora odpowied-

nio do szerokoúci zastosowa-
nego przenoúnika rolkowego
(rys. 1).

Podstawowe funkcje steru-
j¹ce realizuje sam sensor, dziÍ-
ki wbudowanym uk³adom
elektronicznym. Pozwala to na
sterowanie krÛtkich jak i†d³u-
gich (do kilkuset metrÛw)
transporterÛw rolkowych bez
koniecznoúci stosowania do-
datkowych, zewnÍtrznych
urz¹dzeÒ steruj¹cych i†oprog-
ramowania. Ponadto sensory
mog¹ byÊ zintegrowane z†elek-
trozaworami pneumatycznymi
steruj¹cymi zastawkami bloku-
j¹cymi przemieszczanie obiek-
tÛw na transporterze.

Do sensorÛw zastosowano
dwustanowe minizawory 3/2
firmy Rexroth o†maksymalnym
ciúnieniu roboczym 7 barÛw.
Takie rozwi¹zanie pozwala na
wyeliminowanie znacznej
czÍúci okablowania (rys. 2).

W†celu rozszerzenia funk-
cjonalnoúci tego systemu, zo-
sta³a stworzona ca³a rodzina
sensorÛw optoelektronicznych
dla techniki transportu bliskie-
go. Obecnie s¹ do dyspozycji
rozmaite rozwi¹zania, np. sen-
sory z†zaworem lub bez zawo-
ru, z†zaworem i†wyjúciem kon-
trolnym do nadzoru przez
urz¹dzenie steruj¹ce SPS lub
wykonanie z†opÛünieniem cza-
sowym, aby uniemoøliwiaÊ
przypadkowe, samoczynne za-
³¹czenie lub wy³¹czenie prze-
noúnika rolkowego.

W przypadku stosowania
przenoúnikÛw o†duøej szero-
koúci, np. do 4m lub przy
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Rys. 2. Schemat okablowania sensora odbiciowego OPT 104
z zaworem pneumatycznym.

Rys. 1.
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transporcie obiektÛw o†po-
wierzchni ma³o odbijaj¹cej
úwiat³o (np. opony samocho-
dowe), zosta³ opracowany sen-
sor optyczny pracuj¹cy na za-
sadzie barier refleksyjnych
z†lustrem. Lustro instalowane
jest po przeciwnej stronie sen-
sora.

Rozpoznawanie obiektÛw
na przenoúniku odbywa siÍ na
zasadzie odbicia od obiektu
wysy³anego przez sensor
úwiat³a lub przerwania wi¹zki
úwietlnej w†przypadku pracy
z†lustrem. Otrzymany sygna³
wykorzystywany jest do stero-
wania, jak rÛwnieø moøe za
poúrednictwem zaworu uru-
chamiaÊ si³ownik pneumatycz-
ny z†zastawk¹.

Zawarte w†sensorach uk³a-
dy logiczne pozwalaj¹ na sa-
modzielne sterowanie przenoú-
nikiem rolkowym bez koniecz-
noúci stosowania innych ste-
rownikÛw lub we wspÛ³pracy
z innym sterownikiem.

Sensory odbiciowe posia-
daj¹ funkcjÍ t³umienia t³a, czy-
li reaguj¹ tylko na uøyteczny
promieÒ úwietlny odbity od
obiektu przesuwanego po
transporterze. Niepoø¹dane,
przypadkowo odbite promie-
nie, np. od konstrukcji prze-
noúnika lub od przedmiotÛw
bÍd¹cych poza przenoúnikiem,
tworz¹ce tzw. t³o s¹ silnie t³u-
mione. Kolor, wielkoúÊ i†ro-
dzaj powierzchni identyfiko-
wanego obiektu maj¹ znikomy
wp³yw na sygna³ wyjúciowy.

Sensory odbiciowe pracuj¹
z†impulsowym úwiat³em pod-
czerwonym IR, natomiast sen-
sory refleksyjne (wymagaj¹ce
lustra) pracuj¹ z†polaryzowa-
nym úwiat³em czerwonym,
dziÍki czemu moøna je stoso-
waÊ rÛwnieø przy rozpozna-
waniu obiektÛw b³yszcz¹cych.
Takie rozwi¹zania optyczne
oraz stosowanie dodatkowych
filtrÛw chroni¹ sensory rÛw-
nieø przed úwiat³em obcym.

Zastosowane elektroniczne
a†nie optyczne t³umienie wp³y-
wu t³a oraz wykorzystanie lus-
ter zamiast soczewek pozwoli-
³o na ca³kowite wyeliminowa-
nie czÍúci ruchomych. Ponad-
to sensory s¹ hermetyzowane
w†warunkach prÛøniowych
i†dlatego s¹ niewraøliwe na
wibracje oraz posiadaj¹ wyso-
ki stopieÒ szczelnoúci IP65.

Maksymalna liczba sensorÛw
w†jednej ga³Ízi wynosi 30 sztuk,
jednak moøe byÊ znacznie zwiÍk-
szona przy zastosowaniu dodat-
kowego wzmacniacza (rys. 3).

Montaø i†demontaø senso-
rÛw jest bardzo szybki dziÍki
okablowaniu ze z³¹czami, roz-
ga³Íünikom typu T oraz zawo-
rom pneumatycznym wyposa-
øonym w†szybkoz³¹cza. ZasiÍg
roboczy sensorÛw refleksyj-
nych wynosi maksymalnie
8500mm (zaleøy od zastosowa-
nego lustra), natomiast senso-
ry odbiciowe pracuj¹ w†zakre-
sie od 220 do 630mm. CzÍs-
totliwoúÊ prze³¹czania wynosi
100Hz. Sensory wyposaøone s¹

* IBZ = liczba miejsc spiêtrzania x 86 mA
1 2 3 4 max. 30

+

-
E

* BZ

kierunek transportu

1.  Przenoszenie spiêtrzaj¹ce

³adowaniepobieranie

3.  Pojedynczy
odp³yw

E+24V DC

2.  Spiêtrzanie

5.  Grupowanie
blokowe

Blok IBlok IIBlok III

BZ+24V DC

4.  Odp³yw
grupowy

BZ+24V DC

Rys. 4. Przykładowe rodzaje pracy.

we wskaünik LED sygnalizuj¹-
cy stan pracy lub informuj¹cy
o†stanie zabrudzenia sensora.

Sterowanie przep³ywem
obiektÛw po przenoúnikach rol-
kowych moøna skonfigurowaÊ
wed³ug potrzeb uøytkownika,
jak np. dla piÍciu standardo-
wych trybÛw pracy (rys. 4):
1. Przenoszenie spiÍtrzaj¹ce -
w†przypadku spiÍtrzenia bÍ-
dzie wprowadzony kontro-
lowany i†bezkolizyjny pro-
ces grupowania.

2. SpiÍtrzanie - przy takim ro-
dzaju pracy wszystkie trans-
portowane obiekty spiÍtrza-
ne s¹ w†jeden blok.

3. Pojedynczy odp³yw - po po-
daniu zewnÍtrznego sygna³u
steruj¹cego +24 VDC na wej-
úcie ìEî pierwszego sensora
zostaje zwolniona blokada
pierwszej pozycji spiÍtrze-
nia, a†obiekt z†tej pozycji zo-
staje dalej transportowany.
NastÍpne transportowane
obiekty automatycznie zosta-
j¹ do³¹czane do bloku.

Rys. 3. Przykład zasilania czołowego.
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4. Odp³yw grupowy - po poda-
niu zewnÍtrznego sygna³u
steruj¹cego +24 VDC na wej-
úcie ìBZî sensora wszystkie
obiekty zgrupowanego blo-
ku zostaj¹ rÛwnoczeúnie
uwolnione do dalszego
transportu.

5. Grupowanie blokowe - przy
ci¹g³ym podawaniu na wej-
úciu ìBZî sygna³u odp³ywu
grupowego ca³y spiÍtrzony
blok zjeødøa do nastÍpnego
odcinka blokowego.
Stosuj¹c przy przenoúni-

kach rolkowych sensory serii
OPT firmy Wenglor Sensoric
GmBH moøna dodaÊ tym pod-
stawowym urz¹dzeniom trans-
portu bliskiego wiele ìinteli-
gencjiî.
Jerzy Bursztnowicz, JBC

Artyku³ opracowano na
podstawie materia³Ûw udostÍ-
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