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Precizna kontrola pozicioniranja transportnog
sistema prilikom serijske izrade proizvoda

Problem:

Prilikom serijske proizvodnje istovetnih komada,
gde je potrebno posti¢i izuzetnu ujednacenost
dimenzija i oblika finalnog proizvoda, a cija se
izrada vrisi na kontinualnoj transportnoj traci,
potrebno je ostvariti izuzetnu kontrolu kretanja
transportne trake i vrlo precizno zaustavljanje iste
nakon predne odredne duizne. Ranije su se za tu
svrhu koristili razni mehanicki sistemi, koji nisu bili
u mogucnosti da ostvare preciznost bolju od 2-3
milimetara.

Sistem koji je unapreden (slika I.) bio je pak
baziran na upotrebi elektronskog brojaca, induk-
tivhog senzora i frekventnog regulatora. Pomeraj
trake detektuje se induktivhim senzorom pro-
laskom metalnih zubaca pogonskog zupcanika

transportne trake. Impulsi se broje elektronskim
brojacem, koji nakon odbrojanog zadatog broja
impulsa daje komandu fekeventnom regulatoru za
zaustavljanje transportne trake i nakon izvesnog
vremena njeno ponovno pokratanje. Ovakvim
sistemom bilo je moguce vrsiti pozicioniranje sa
preciznoscu od | do 1,5 milimetar. Obzirom da je na
masini vrseno samo oblikovanje proizvoda
kalupom na zagrejanoj plasti¢noj traci, veca pre-
ciznost nije bila potrebna.

Kada se ukazala potreba za istovremenim
oblikovanjem i odsecanjem komada, postignuta
preciznost nije bila dovoljna, jer se mesto secenja
nije poklapalo sa oblikom proizvoda, zbog odstu-
panja do 1.5 mm koje je bilo slu¢ajno rasporedeno.

Kalup

Induktivni senzor
€E2EG-X5BI

'di

Plasti¢cna traka

Brojac
H7CR-BW-500

Frekentni
regulator
3G3JV-ABOIS

Asinhroni
motor

Slika I: I1zgled sistema pre unapredenja
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Opis resenja:

Kada se ukaze potreba za izuzetno preciznom
kontrolom kretanja i pozicioniranja, resenje lezi u
upotrebi servo motora, zajedno sa pripadaju¢im
regulatorom (drajverom), koji se odlikuju izuzetno
preciznom kontrolom pokretanja i zaustavljanja,
kao i preciznom kontrolom brzine. U ovom slucaju
(slika 2.) korisc¢en je specijalizovani servo-pozi-
cioner tipa FND-X, koji pokre¢e servo motor na
zadatu poziciju zadatom brzinom. Na ovaj nacin
postignuta je preciznost u ¢ak stoti deo
milimetara. Preciznost naravho u mnogome zavisi
i od mehani¢kih karakteristika sistema i njegovog

mehanickog kvaliteta. U sistem je ukljucen i pro-
gramabilni logic¢ki kontroler (PLC) za zadavanje
pozicije i brzine, koji ujedno prihvata i sve ostale
ulazne signale i aktivira servo pogon i ostale
izvrSne organe u skladu sa ciklusom rada masine.
Zadavanje pozicije i brzine, kao i kontrola i
pracenje ostalih parametara rada moguce je
ugradnjom dodatnog programabilnog terminala.
Ceo sistem je realizovan na bazi industrijske
komunikacione magistrale CompoBus/S, sto
dovodi do znacajnog poboljSanja i usteda u
ozicenju i odrzavanju, narocito prilikom
dijagnostike i otklanjanja kvarova.

Kalup

Induktivni senzor
€E2EG-X5BI

&

Plasticna traka

Programabilni

oM
terminal -
NT2S-SFI27 PLC
SRMI

Servo drajver
FND-X50M

Slika 2: Izgled unapredenog sistema

€Epilog:

Sistem uspesSno pozicionira i
odsecanje proizvoda,

avio-prevozniku.

sinhronizuje
istovremeni rad kalupa za oblikovanje i noza za
to je klijentu omoguéilo
ispunjavanje ugovorenih obaveza prema velikom

Kontakt u vezi realizacije:
Dragan Mili¢, dipling.
e-mail:bg@icm.co.yu
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