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Gotowe moduty liniowe
Aplikacje zwigzane
z paletyzacjq | przenoszeniem
produktow

Firma WObit od 1991 roku funkcjonuje na polskim rynku
automatyki przempystowej, nie tylko jako dystrybutor, ale réwniez
jako producent catego szeregu rozwiqzan. W portfolio produkcyjnym
WObitu znajdujq sie takie urzqdzenia, jak sterowniki oraz zadajniki
trajektorii dla silnikéw krokowych, sterowniki silnikéw DC, réznego
rodzaju urzqdzenia pomiarowe pozwalajqce na podiqczenie
czujnikéw monitorujqcych szereg wielkosci fizykalnych (np.

droge, sile, moment obrotowy itp.). W 2009 rozpoczeto produkcje
autorskiego rozwiqzania mechatronicznego, jakim jest inteligentna os

Modut liniowy MLA napedzany
paskiem zebatym

Modut liniowy MLA, przedstawiony na
rysunku 1 jest ekonomicznym urzadzeniem
do realizacji przemieszczen liniowych wy-
magajacych pozycjonowania. Modul bazuje
na profilu aluminiowym o zastrzezonym
wzorze przekroju i szynowej prowadnicy
liniowej, po ktérej toczacy sie wozek nape-
dzany jest paskiem zebatym. Pozycjonowa-
nie paskiem zebatym jest tafiszg cho¢ mniej
doktadng alternatywa dla drogich rozwigzan
bazujacych na srubach pociagowych.

Modut napedzany jest standardowo sil-
nikiem krokowym, a ruch obrotowy két ze-

batych zamieniany jest na przemieszczenie

liniowa.

liniowe wézka prowadnicy za pomoca paska
zebatego.

Zintegrowany ukltad sterowania silni-
kiem krokowym zamkniety w kompaktowe;j
obudowie eliminuje nadmiar kabli i sprawia,
ze konstrukcja jest zwarta i nie nalezy mar-
twi¢ sie o dodatkowe elementy sterowania.
Dostepna jest elektronika ze zwyklym ste-
rowaniem mikrokrokowym kontrolowanym
wej$ciami impulsowymi i kierunku oraz bar-
dziej zaawansowana elektronika sterujaca
zawierajaca zadajnik trajektorii (rysunek 2).
Interfejs USB umozliwia fatwe polgczenie
z kazdym komputerem PC. Uklad sterowania
posiada dodatkowo wejécia/wyjscia, ktére
moga by¢ dowolnie skonfigurowane i wyko-

Maks.” R Maks. sita - Zastoso- Zasto-
Modut predkos¢ pozyc- udfwigu Przetozenie wana prow-| sowany
liniowy I|n|ow*a jonowania napedu adnica wozek
[m/s] [mm]
MLA 1 0,1 1 1obl/150 | yepys HGH15
[mm]
MLAS 02 0,01 1000 ! [[;23’4 EGRIS | EGW15CC
* wartos¢ parametru zalezy od zastosowanego napedu
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Rysunek 2. Zadajnik trajektorii

rzystane np. do synchronizacji z drugim mo-
dutem, badz do sterowania innymi elemen-
tami wykonawczymi.

O$ liniowa na pasku zebatym zostala
stworzona do okre$lonych rozwigzan. Jej
glowna zaleta jest tatwosé aplikacji, kompak-
towa budowa i bardzo atrakcyjna cena wy-
nikajaca z zastosowanej technologii. Niestety
przy napedzie wykorzystujacym pasek zeba-
ty mozna przenosic¢ elementy o stosunkowo
niskiej masie (do 4 kg w ukladzie piono-
wym). Przedstawione warunki predestynuja
modutl liniowy MLA do przenoszenia np.
czujnikéw pomiarowych, skaneréw, a takze
niewielkich towar6w. Jej zastosowanie w pa-
letyzacji definiuje zatem przede wszystkim
waga przenoszonego produktu. Nalezy przy
tym uwzgledni¢ wage zastosowanego chwy-
taka mechanicznego lub pneumatycznego.

Modut liniowy MLAS napedzany
sruba kulowa

W 2010 roku w wyniku zapotrzebowa-
nia rynku na naped liniowy o zwiekszonej
noénos$ci oraz precyzji, firma WODbit zapro-
jektowala i wyprodukowata modut liniowy
napedzany $rubg kulowa. Modul MLAS zo-
stal przedstawiony na rysunku 3. Nowe roz-
wigzanie przy zachowaniu zalozen zwigza-
nych z ergonomig i ekonomia, stwarza moz-
liwo$¢ przenoszenia znacznie wigkszych
ciezar6w (do 100 kg w ukltadzie pionowym)
i umozliwia pozycjonowanie z dokladnosci
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do 0,01 mm. Por6wnanie parametréow tech-
nicznych moduléw MLA i MLAS przedsta-
wiono w tabeli 1. Zachowanie wymienio-
nych parametréw jest silnie uzaleznione od
zastosowanego napedu. W celu osiagniecia
optymalnych parametréw pracy, WODbit pro-
ponuje zastosowanie silnikéw krokowych
wymienionych w tabeli 2 lub silnika DC se-
rii 1.61.050.xxX, ktérego parametry przedsta-
wiono w tabeli 3.

MLA i MLAS

Do kontroli ruchu osi liniowych pro-
ducent dostarcza caly szereg sterownikéw,
a takze zadajnikow trajektorii. W zaleznoéci
od potrzeb uzytkownik moze dokonaé¢ wy-
boru urzadzenia jedno lub wieloosiowego,
a takze umozliwiajacego zadawanie trajek-
torii ruchu lub pozwalajacego na podlacze-
nie do zewnetrznego sterownika typu PLC,
albo wspélprace z popularnymi programami
MACH2 i MACH3. W tabeli 4 zamieszczo-
no dostepne urzadzenia kontroli ruchu pre-
destynowane do wspéipracy z osig liniowg
MLA lub MLAS.

Zastosowanie osi liniowych MLA
w paletyzacji

Z uwagi na modularno$¢ dostarczanych
naped6éw liniowych MLA i MLAS, a takze
mozliwosé¢ tgczenia ich w uktady wieloosio-
we (rysunek 9), stanowig one interesujace
rozwigzanie, ktére umozliwia budowe robo-
tow kartezjanskich typu xyz. W paletyzacji
produktéw bardzo czesto korzysta sie z wielo-
osiowych robotéw manipulacyjnych lub robo-
tow SCARA, ktére pozwalajg na generowanie
zlozonej trajektorii ruchu. Stosowanie tego
typu zaawansowanych, a zarazem drogich
rozwigzan, nie zawsze jest potrzebne. Istniejg
aplikacje, ktére polegaja na przenoszeniu pro-
duktéw w linii prostej, z punktu A do punktu

0 0 A A

Model Krok [°] Napiecie [V] Prad [A] Moment [Nm]
57BYGH804 1,8 3.3 3,0 1,20
57BYGH805 1,8 4,2 4,2 1,60
60BYGH603 1,8 5,0 2,5 1,90
60BYGH604 1,8 1.4 4,0 0,86

abela ) e 61.050 gded owane do O 0

Model Przetozenie Napiecie [V] Prad [A] Moment [Nm]

1.61.050.xxx 63 .. 714 12, 24 06 ..33 04 .5

Rysunek 3. Modut MLAS

B, lub wymagaja przemieszczania si¢ w ukla-
dzie XY. W takich okolicznosciach, bardzo
czesto korzysta sig robotéw kartezjanskich.
Zbudowanie takiego urzadzenia wymaga jed-
nak sporej wiedzy z zakresu mechatroniki,
a takze czasu, ktdry trzeba po$wieci¢ na jego
zaprojektowanie, zlozenie i zaprogramowa-
nie. W tym miejscu, naprzeciw potrzebom
uzytkownikéw wychodzi firma WODbit, ktéra
dostarcza gotowe osie liniowe, po bardzo ko-
rzystnej cenie. Oszczedno$é nie stanowi juz
wiecej argumentu naklaniajacego do samo-
dzielnej budowy manipulatora kartezjanskie-
go. W firmie WObit mozna zakupi¢ niemalze
gotowe rozwigzanie. Oprécz moduléw linio-

wych MLA i MLAS, dostepny jest caly szereg
akcesoriow montazowych, umozliwiajacych
budowe uktadéw xyz, a takze mocowanie do
wozkéw dodatkowych elementéw, pod réz-
nym katem. Wéréd nich mozemy wyrézni¢
takie elementy, jak:

— MLA-KM1 (umozliwia montaz do plytki
wobzka modutu liniowego pod katem 90
stopni drugiego modulu lub dowolnego
elementu mechanicznego),

— MLA-KM2 (jak wyzej, przy czym specjal-
ne owiercenie umozliwia montaz w czte-
rech polozeniach),

- MLA-KM3
drugiego modutu wspélosiowo, réwno-

(umozliwia zamocowanie

Tabela 4 Zestawienie urzadzen kont

oli ruch dedykowanych dla osi liniowych MLA MLAS

U MGZT1 MI 3.8.9 SIC 184 SQCA 244 SMC 108 MLA SI/SK

a (rysunek 4) (rysunek 5) (rysunek 6) (rysunek 7) (rysunek 8) (rysunek 2)

Zadajnik trajektorii/ S I Zadajnik trajektorii/
Funkcja Zadajnik trajektorii | Zadajnik trajektorii Sterownik silnika Sterownik silnika Sterownik silnika Sterownik silnika
krokowego krokowego
krokowego krokowego
Zasilanie 230 Vi lub 1536 140 36 v, 12..40 V,, 12.36 V,, 12.38 V,, do 36 V.,
DC

Wyswietlacz . . . . .
2 klawiatura tak nie Nie nie nie nie
Wejscia/Wyjscia tak/tak tak/tak tak/tak tak/tak tak/nie tak/tak
Pamie¢ nieulotna tak tak Tak nie nie nie
Protokét MODBUS . . . .
RTU tak nie Tak nie nie Nie
Ztacze LPT nie nie nie tak nie Nie
Prad fazy - - do 4 A do 4 A do 7,5 A do 4 A
Podziat kroku - — 1/64 1/64 1/16 1/64
llos¢
obstugiwanych osi ! 3 ! 4 ! !
AT i 2 A tak nie Tak nie nie nie
PLC
Zabudowany
w module nie nie Nie nie nie tak
liniowym
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Rysunek 4. MGZT 1

Rysunek 5. Ml 3.8.9

legle ,jeden na drugim” lub ,jeden na

drugim” pod katem 90 stopni),

— MLA-KM4 (komplet elementéw umozli-
wiajacy zamocowanie modulu liniowego
do podloza lub do innego modutu linio-
wego, element nadaje sig takze do tgcze-
nia z innymi profilami aluminiowymi),

- MLA-KM5 (komponent umozliwiajacy
zamocowanie na profilu modutu linio-
wego czujnikéw zblizeniowych induk-
cyjnych pelniacych role czujnikéw kran-
cowych).

Zestaw akcesoriow montazowych do
moduléw liniowych MLA i MLAS przedsta-
wiono na rysunku 10.

Mozliwoséci aplikacyjne dopelniajg ta-
kie elementy, jak czujniki kranicowe, liniaty
magnetyczne skladajace sie z glowicy oraz
specjalnej tasmy, a takze panele HMI i ste-
rowniki PLC.

Rysunek 6. SIC 184

Rysunek 7. SQCA 244
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SIC184

Programowalny sterownik
silnikbw krokowych
z wbudowanym indekserem

SIC184 jest programowalnym sterownikiem silni-
kow krokowych o pradzie sterowania do 4A.
Oprocz koncdwki mocy posiada takze indekser i
generator trajektorii, ktory pozwala na precyzyj-
ne okreslenie pozycji, predkosci i przyspieszenia
ruchu silnika. Zaprogramowany sterownik moze
wykonywac¢ program sktadajgcy sie z 300
komend ruchu. Ponadto sterownik moze wspol-
pracowa¢ z enkoderem inkrementalnym, co po-
zwala na jeszcze wigkszg kontrole pozygji silnika
krokowego.

Oprécz wejs¢ uruchamiajacych / zatrzymujgcych
program SIC184 posiada takze uniwersalne 2
wejscia, 2 wyjscia oraz dedykowane wejscia ba-
zujgce pozycje silnika. Pozwala to na zupetne
wyeliminowanie sterownika PLC w niektorych
zastosowaniach.

m Sterownik dla silnikow krokowych
o pradzie do 4A

m Whudowany generator trajektorii (mozliwosé
zadawania predkosci, przy$pieszenie i pozycii)

m Wbudowany indekser
{mozliwosé realizowania programéow ruchu
do 300 komend)

m Mozliwos¢ wspdtpracy z enkoderem

m Ztacze USB do konfigurowania,
diaghozowania i programowania sterownika

m Zlagcze RS485 MODBUS-RTU do wspotpracy
ze sterownikami PLC/panelami HMI itp

®
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W zaleznosSci od potrzeb, 0§ liniowsg
mozna wyposazy¢ w sterownik z wejSciem
enkoderowym (np. SIC 184), umozliwiajacy
prace w petli zamknietej. Zastosowane roz-
wigzanie daje pewno$¢ osiagniecia wymaga-
nej pozycji, zwlaszcza w przypadku zasto-
sowania enkodera liniowego informujacego
o biezacym polozeniu wézka modutu.

Wyposazenie zadajnikéw  trajektorii
w protokét MODBUS RTU, stworzylo zupet-
nie nowe mozliwoéci w zakresie ich wzajem-
nej komunikacji lub w przypadku laczenia

sterownikéw z zewnetrznymi urzadzeniami,
takimi, jak panel HMI lub sterownik PLC.
Do polaczenia wykorzystywany jest inter-

Rysunek 9. MLA i MLAS potaczone
w uktad wieloosiowy

fejs RS485. Uzycie
dotykowego

pozwala operatorowi

ekranu

robota na dokonywa-
nie wyboru np. odpo-
wiedniego programu
pracy lub na wpro-
wadzenie nastaw dla o
robota. W przypadku
bardziej
operacji, istnieje moz-

ztozonych
liwos¢  podlaczenia
sterownika PLC, ktéry
spetniatby role nad-
rzedna. Przykladowy
schemat polaczen
przedstawiono na ry-
sunku 11.

Nie kazda apli-

kacja wymaga jednak
bardzo skomplikowa-
nego programu oraz
graficznej wizualiza-
cji. W takiej sytuacji
idealne rozwigzanie

zadajnik
MGZT1 wyposazony

stanowi

w wySwietlacz oraz
Przed-
ni panel pozwala na

klawiature.

wprowadzenie do
urzadzenia prostego
bez ko-

faczenia

programu,
niecznosci Rysunek 10. Ze-
staw akcesoriow

do MLA i MLAS

go z komputerem.

Kolejnym bardzo ko-

rzystng funkcja jest mozliwos¢ wyzwalania
ruchu za pomoca tej samej klawiatury.

Podsumowanie

Firma WODbit posiada w swojej ofercie
gotowe moduly liniowe napedzane paskiem
zgbatym lub srubg kulows, ktére umozliwia-
ja budowe ukladéw xyz. Dostarczane osie
MLA i MLAS moga postuzyé do budowy
robota paletyzujacego. Niezbedny uktad me-
chatroniczny uzupelniajg takie elementy, jak
akcesoria montazowe, sterowniki silnikow,
zadajniki trajektorii, czujniki oraz panele
HMI i sterowniki PLC. WODbit udostepnia do
swoich urzadzen gotowe srodowisko, dajace
mozliwo$¢ tatwego generowania trajektorii
ruchu. W razie potrzeb WODbit §wiadczy réw-
niez ustugi w zakresie aplikacji swoich sys-
teméw na produkcji lub podejmuje wspét-
prace z firmami-integratorami, ktére mogg
podja¢ sie budowy okreslonego rozwigzania.
Gléwnym zalozeniem wprowadzonych do
produkc;ji osi liniowych jest ich niski koszt
oraz latwo$¢ zastosowania. Zachecamy za-
tem do automatyzacji wlasnych linii produk-
cyjnych i budowy dowolnych konstrukgcji ro-
botycznych opartych o moduly liniowe MLA
i MLAS, poniewaz zakres ich wykorzystania

ogranicza jedynie wyobraznia.
Przemystaw Degorski
Kierownik Dziatu Doradztwa
i Sprzedazy
P.P.H. WObit E.K.J. Ober s.c.
ul. Gruszkowa 4, 61-474 Poznan
WObit@wobit.com.pl
www.wobit.com.pl
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Rysunek 11. Przyktadowy schemat potaczen
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