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Az elektropneumatika

1 Bevezetés

Az elektropneumatika egyesiti magaban az elektronika és a pneumatika tulajdonsagait.
A miikodtetés és az érzékelés elektronikus, mig a végrehajtas pneumatikus Gton torténik. Az
alkalmazott eszkdzok ¢€s rajzjelek nagy része megegyezik a pneumatikaban és az
elektronikdban hasznaltakkal.
Elonye az elektronikaval szemben:
e Egyenes vonali mozgéasok kdnnyebben automatizalhatok vele.
e Sorrendi lefutd vezérlésre alkalmas.

Elonye a pneumatikaval szemben:
o Kevesebb siiritett levegdre van sziikség.
e Az elektromos kapcsolok olcsobbak, mint a pneumatikus szelepek.

Hatranya:
e Miikodtetéséhez elektromos €s pneumatikus tapellatasra is sziikség van.(24V,
230V, fesziiltség, 5-6 bar nyomas)

Néhany elektropneumatikusan megoldhatoé feladat:
e Egyszeri munkahenger ki-be mozgatasok.
Id6zitett munkahenger ki-be mozgatasok.
Logikai halozattal vezérelt munkahenger ki-be mozgatasok.
Id6vezérelt sorrendi lefutd vezérlések.
Eseményvezérelt sorrendi lefutd vezérlések.



2 Az alkalmazott elemek, jeldlések

2.1 Erzékel6 elemek

2.1.1 Gorgds passziv mikrokapcsol6 dugattyurud elé

Alaphelyzetben nyitott, zart, valté mechanikus mikodtetésti végallas-kapcsolok:
Valamilyen targy mozgasa soran egyszeriien lenyomja az érzékeld gorgdjét. Polaritas-
fiiggetlen, segédenergiat nem igényel.
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2.1.2 Reed szenzor munkahengerre
A passziv segédenergiat nem igényel és polaritas-fiiggetlen. Az aktiv polaritas-fliggo,

12V...24V segédenergiat igényel.
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2.1.3 Reed szenzorok felszerelése a munkahengerre

Erzékelési terilet

Reed szenzor

Munkahenger hdz nem
magnesezhetd anyagbdl

Miikodeés

Reed szenzorok horonyba szerelve




2.1.4 Erintésmentes szenzorok a dugattyuriad érzékelésére

Induktiv érzékeld Targyreflexios optikai érzékeld

2.1.4.1 Minden alabbi érzékel6re vonatkoznak

Kialakitas: hengeres alak kiilsé menettel, vagy hasab alak kiilon csavarzattal

o Tépellatas: 12V...24V DC
e Kimeneti jel polaritasa: PNP esetén ,,+”, NPN esetén ,,-,,
e Kapcsolas: NO, NC, NO/NC
NO NC NO/NC
NPN By - NPN By - NPN BY —~ -
NO NC NO/NC

BN BN BN

+ + BK —= +
BK —— BK —= WH %
B | - B I = BU —— | |-
PNP Y PNP . PNP -

Bekotési modok (A PNP, NO a legelterjedtebb)

2.1.4.2 Induktiv érzékel6k

Mit érzékel: minden fémet, de legerdsebben az acélt

Erzékelési tavolsag: 1 mm-20 mm

Felépités, miikodési elv: Négy 6 részbdl allnak: egy vasmagos tekercselés egy
oszcillator, egy Schmitt-trigger (kiiszobérték-kapcsolo) és egy kimeneti erdsits. Az oszcillator
egyenletes magneses teret hoz Iétre, amelyet az érzékel6 a homlokfeliileten kisugaroz. Amikor
egy fém céltargy belép ebbe a magneses mezdbe, 6rvényaramokat indukal benne. Ez
megvaltoztatja a magneses aramkor természetes frekvenciajat, ami viszont csokkenti a rezgés
nagysagat. Ahogy egyre tobb fém jut az érzékeld mezo6jébe, a rezgés erdssége csokken, és
végiil 6sszeomlik A Schmitt-trigger reagal ezekre az amplitudo-valtozasokra, és bekapcsolja
az érzékeld kimenetét. Amikor a célpont elmozdul az érzékel6 hatotavolsagardl, az aramkor
ujra oszcillalni kezd, és a Schmitt-trigger visszaallitja az érzékeldt alapallapotaba.

Frekvencia-eltolédas
\ Induk3lt 6rvényaramok
X
TVHNH R E | AHEN
7 7 3 cél fémtaray
Erdsité Schmitt-trigger Csokkend amplitudo




2.1.4.3 Kapacitiv érzékeldk

Mit érzékel: fémet, nem fémet, folyadékot, port

Erzékelési tavolsag: 1 mm-20 mm

Felépités, miikodési elv: A kapacitiv érzékelokben két (kiilonboz6 potenciallal
rendelkez0) vezetdlemez van elhelyezve az érzékelo fejben, és ugy van elrendezve, hogy
nyitott kondenzatorként miikodjon. A levegd szigeteloként miikddik, nyugalomban kevés a
kapacitas a két lemez kozott. Az induktiv érzékelokhoz hasonldan ezek a lemezek is
oszcillatorhoz, Schmitt-triggerhez €s kimeneti erésitohoz kapcsolddnak. Amint egy célpont
belép az érzékeld zonaba, a két lemez kapacitdsa megnd, ezaltal az oszcillator amplituddja
megvaltozik, ez pedig megvaltoztatja a Schmitt-trigger allapotat, és kimeneti jelet hoz 1étre.

A céltdrgy megvaltoztatja a kapacitast

Céltargy

Nincs céltargy  Ergvonalak

TTHTTA
Az érzékek;é)en elhelyezett
kondenzatorlemezek

2.1.4.4 Optikai érzékelbk

Mit érzékel: barmilyen nem atlatszo targyat

Erzékelési tavolsag: 1 mm-60 m, allithaté érzékenységgel.
Felépités, miikodési elv: Az dsszes fotoelektromos érzékeld rendelkezik fényforrassal (LED,
lézerdidda) a modulalt fény kibocsatasara, fotodiodas vagy fototranzisztoros vevovel a
kibocsatott fény észlelésére, valamint a jelet erdsitd tamogato elektronikéval. A fényforras
modulalt lathato vagy infravords fénysugarat tovabbit az érzékeld vevohoz.

Altipusok:

1. Optikai kapus: Az ad6 és a vevo kiilon egységben egymassal szemben
helyezkedik el. Ha nincs a két egység kozott semmi, akkor veszi a jelet a vevo
egység. Elég bonyolult kiépiteni, dupla vezetékezést igényel.

2. Prizmas: Az ad6 és a vevo egy egységben egymas mellett helyezkedik el. Ha
nincs az adé-vevd és a prizma kozott semmi, akkor veszi a prizmarol visszavert
jelet a vevo egység.

3. Targyreflexios: Az ado és a vevo egy egységben egymas mellett helyezkedik el.
Maga a céltargy veri vissza a fényt, és veszi a jelet a vevo egység. Alkalmas sotét-
vilagos targyak megkiilonboztetésére. Dugattyurudas pneumatikus
munkahengereknél nem alkalmas a hatso helyzet detektalasara, hiszen a
dugattytrudat kitolt és behtuizott allapotban is latja!

Optikai kapus Prizmas Targyreflexiés

Ha nincs cél,
érzékel




2.2 Végrehajté elemek

2.2.1 Elektromos vezérlési szelepek

Kozvetlen vezérlésii 5/2 monostabil Belso elévezérelt 5/2 monostabil magnes-
magnes-szelep _ szelep

41

&S f1 I3

v v Kiegészité dugattyu
e Az elektromagnes kozvetleniil tolja a e Az elektromagnes csupan nyit egy
tolattyut a rugd ellenében nyilast a bearamlo taplevego tolja a

tolattytit a rugo ellenében

Belsé eldvezérelt 5/2 bistabil magnes-szelep

5 4 1

o Kevésbé javasolt szelepfajta, mert aramkimaradaskor megdrzi aktualis allapotat.
e Pl.: ha egy gabonasilonal az iirit6 tolozarat miikodteti, és aramkimaradasnal éppen
nyitva van, az egész gabona kiomdlhet.

2.2.2 A szelep jele elektromos kapcsolasi rajzokon

= -

Aramut-terven Létradiagramban




2.2.3 A szelepekhez kapcsolddo elektromagnes tekercselések

230V 60Hz
F2400  60Hz
£ 1014 ED100%

~24V/50-60Hz AC
elektromagnes-tekercs

elektromagnes-tekercs rugos
alatétekkel, r6gzito csavarral

~230V/50-60Hz AC
elektromagnes-tekercs

A két db parhuzamos lab az ,,L” és az ,,N”, mig a rajuk mer6leges 1ab a ,,PE” bekotésére
szolgal

2.2.4 Elektromos csatlakozok elektromagnes-tekercsekhez

' Atlatszo fedél

Toémszelence
csavar

Visszajelzé
LED

Csatlakozd
egység

Toémszelence

gumi

~

Gumi alétét \
( Csavar / -

Szétszerelve

Tomszelence
alatét
| |
.

2.2.5 Teljesen egybeépitve

Szelep mechanikus
segédmiikodtetsje

% Osszeszerelt
S csatlakozo

Q)

Polaritds-
fliggetlen
LED par

Indukcids IS
tllfesziltség
levezetése
2 db Zener gté
b Z¢ Elditét-
diddéval 2 ellendllds

i

Osszeszerelt
elektromagnes

Indukciés

levezetése
warisztorral

Paolaritds-

Osszeépitve
fliggetlen

7 AN

N

N
AN

LH\ \\LED par

Elditét-

Ifesziiltség

ellendllas

Mindig valasszunk atlatszo fedelet!

[ ]

e Mindig legyen a miikodtetést jelzo LED! (Egyenaramnal figyeljiink arra, hogy olyan
legyen a konstrukcio, hogy tetszéleges polaritasnal is vilagitson!)

e A csavarokat, tomszelencét vizzard allapotig htizzuk meg, ne torjiik el!

e A szelepen legyen mechanikus segédmiikodteté nyomogomb, vagy csavar a

teszteléshez! (Ha csavar reteszel, ne felejtsiik a tesztelés utan bekapcsolva!)




3 Aramkor-épitési szabalyok

e Mindig fesziiltségmentes és nyomasmentes allapotban szereljiink!

o Zarlat esetén szedjiik szét a kapcsolast, és épitsiik ujra!

e A kapcsolas sorait egyenként probaljuk ki, és csak akkor épitsiik tovabb, ha jol
mikodik!

e Osszetettebb mozgasoknal elészdr levegd nélkiil, kézi mozgatassal probaljuk ki a
kapcsolast, kozben figyeljiik a szenzorok ¢€s a relék LED visszajelzdit!

e Ha minden jol miikddik, adjunk ra tdpnyomast, €s probaljuk ki!

4 Egyszeri elektropneumatikus kapcsolasok

4.1 Ontartdsok
Munkahenger pozitiv, negativ helyzetbe hozasa nyomoégombokkal.

R -
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O

4.1.2 Bistabil ontartas direkt szelepvezeérléssel

+24V

4.1.1 Monostabil ontartas

+24V
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4.1.3 Bistabil ontartas indirekt szelepvezérléssel

+24V
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4.2 Logikai kapcsolasok
Mind a bekapcsold, mind a kikapcsolo dramkdrbe tetszéleges logikai haldzat tervezhetd.

4.2.1 EIsé példa

e A munkahenger végezzen pozitiv mozgast, ha (A és B) vagy C nyomogombot
lenyomjuk!

e A munkahenger végezzen negativ mozgast, ha (D és E) vagy (F és NEM G) gombokat
miikodtetjiik. A tagadast a logikai algebraban foliilvonas jelzi, a tovabbiakban Word-
ben ’ fogok hasznalni.

e A Boole-algebrai egyenletek:

e +mozgas=(A+*B)+C - mozgas=(D<E)+(F+G’)

+24V

HiA i,
@ vz dvaz:

4.2.2 Masodik példa

,F” munkahengernek akkor kell pozitiv mozgast végeznie, ha A, B, C nyomdégombok
koziil barmely kettot lenyomjuk.

A feladat logikai egyenlete: F=(A<B)+(A+C)+(B+C)

Ez azt jelenti, hogy A és B nyomogombokat kell sorba kdtni, A és C nyomdégombokat
kell sorba kotni, B és C nyomogombokat kell sorba kotni, majd az igy keletkezd harom
aramkori agat egymassal parhuzamosan. Olyan nyomédgombokat kell hasznalni, amelyek egy
mozdulatra tobb aramkori agat tudnak zarni.

A keletkezd halozat kiegésziil még egy Ontartassal is.
+24V
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4.3 Idbévezérelt kapcsolasok

4.3.1 Keésve bekapcsold aramkor
A BE nyomo6gomb lenyomasakor K1 rel¢ meghuz, ezzel fesziiltséget adva T1 relének. A
beallitott késleltetési ido leteltével T1 relé is behtiz, bekapcsolva ezzel a szelepet. A KI

nyomogomb lenyomdsaval mindkét relé elenged, a szelep azonnal kikapcsolt allapotba kertil.
+24V

Wl E

Y1

K1 | [T X 3] v1] |-$

4.3.2 Késve kikapcsolé aramkor

A BE nyomogomb lenyomasakor K1 relé meghuz, ezzel fesziiltséget adva T1 relének,
ami azonnal bekapcsolja a szelepet. A KI nyomdgomb lenyoméasara K1 relé elenged, de T1
csak a beallitott id6 mulva fogja lekapcsolni a szelepet.

+24V




4.3.3 Biztonsagos kétkezes indito

Balesetvédelmi szempontbo6l fontos, hogy a gépkezeld kezeit ovjuk a sériilésektdl. Ha
egy gépet csak ugy lehet elinditani, hogy két, egymastol koriilbeliil 70 cm-re 1évo
inditogombot egyszerre kell megnyomni, az mar megfelelé védelmet nyujt. Erre a feladatra az
inditogombok soros kapcsolasat hasznaljuk.

Az egyszeri kétkezes inditot azonban konnyt kijatszani. elegend6 az egyik
inditégombra egy sulyt rahelyezni. A biztonsagos kétkezes inditonal a sorba kotott két
nyomogombon kiviil idérelét is hasznalunk, és csak akkor fog a berendezés elindulni, ha az
iddrelé altal meghatarozott idon beliill nyomja meg a gépkezeld az inditdgombokat.

Ezt a kapcsolast most 1étradiagram formaban készitjiik el.

BAL JosB K1
AL OBt KI T I
O Y1
K1
+————
BAL T
= ®—3
JoBB
1
K1 ://1\
L

4.3.4 Multivibrator: Id6érelékkel vezérelt alternalé mozgas

Iddrelékkel alternalé mozgas is készithetd. Amig nincs T2, késleltetve kapcsol be T1,
amikor mar van T1, késleltetve kapcsol be T2. Amikor még egyik sincs bekapcsolva, és €éppen
id6zit T1, a szelep pozitiv mozgasra vezérli a munkahengert.

+24V
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BE E K1 K1

Y1 '
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K1 X1 X 1|Y1|__ﬂ-$
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5 Idovezérelt lefutdé vezérlések

Valamely mozgéssort nem végallas-érzékeldk, hanem 1d6zitdk vezérelnek. Egyszerti, de
az a hatranya, hogy nem figyeli a kornyezetét, akkor is fut a ciklus, ha valamely munkahenger
megszorul, elakad.

Elénye, hogy nem kellenek végallas-szenzorok.

Két munkahenger alternalé mozgasa monostabil szelepekkel a kovetkezo

mozgasdiagram szerint:
Y

2|

1

t

A Be-Ki kapcsolashoz torlésre dominans ontartast (K1 relé¢) hasznaljunk, célszerii a Be
¢s a Ki gomb kozotti pontrdl taplalni a fogyasztokat, igy kikapcsolt dllapotban mindegyik
szelep fesziiltségmentes!

A ciklust a négy darab idérelé biztositja, sorban felkapcsolédnak az agak (T1, T2, T3,
T4), majd az utols6 (T4) leoltja dket.

Az id6relék kontaktusai vezérlik a szelepeket a mozgasdiagram alapjan. A
kontaktusokat felcserélgetve pillanatok alatt mas mozgéssor hozhato 1étre.

mae -
@—Fj e (7N oy Sl e 7N vy /o
BEE-l Koi vng\r YLYW\[

KIE/ L&\ T2 &=\

T4 &7 T1 &=\ T2 =\ T3 =\ M~ s

Ko | | X 1] X 1] 1|T4|><[1|1EI |_$2E| F*

O @ @ @ @ @
Be-ki  kapcsolas 1lépés 2.1épés 3.1épés 4.1épés

11



6 Eseményvezérelt lefutdé vezérlések

6.1 Egy munkahengeres mozgadsok

6.1.1 Egy munkahenger alternalé mozgasa bistabil szeleppel
A végallaskapcsolok lenyomasa a megfeleld irdnyba vezérli a szelepet, amely mozgatja

a munkahengert.
Y, 11
10
t

Az impulzussorrend: 10 11
Blokkolo jelek. Nincsenek
+24V
o T *® . 0 11
BE E 2 K1 K1 11 O-2 [Ir 1:;:; |

“E7 oy o 1 ey AR e

Ki[ ] Y1 | |—$Y2| |-$

6.1.2 Egy munkahenger alternalé mozgasa monostabil szeleppel

A végallaskapcsolok lenyomésa a megfeleld irdnyba vezérli a szelepet, amely mozgatja
a munkahengert. Mivel a szelep monostabil, ezért a folyamatos mozgassorhoz ontartast kell

alkalmazni.
Y, 11
10
t
Az impulzussorrend: 10 11
Blokkolo jelek. Nincsenek
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6.2 Aktiv érzékel6k hasznalata

Y, 11
10
t

Az impulzussorrend: 10 11
Blokkolo jelek. Nincsenek

Ujdonsag a kapcsolasban, hogy az érzékelést nem egyszerti mechanikus elven miikodé
végallas-kapcsolok, hanem aktiv NPN kialakitast, alaphelyzetben nyitott reed szenzorok
végzik. Osszeépitésnél tigyelni kell az érzékeldk vezetékeinek megfeleld polaritast

bekotésére.
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Az alabbi kapcsolds ugyanazt a mozgasvezérlést mutatja de PNP érzékeldkkel. Az
esetek tobbségében a felhasznalok PNP tipusokat haszndlnak, tehat ez az elterjedtebb.
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7 Egyszeri mozgassorok két munkahengerrel

Két munkahenger alternalo mozgasa bistabil szelepekkel a kovetkezé

mozgasdiagram szerint:
21

A Be-Ki kapcsolashoz torlésre dominans ontartast (K1 rel¢) hasznaljunk, célszerti a Be
¢és a Ki gomb kozotti pontrol taplalni a fogyasztdkat, igy kikapcesolt allapotban mindegyik
szelep fesziiltségmentes!

Végallas-kapcsolok helyett most hasznaljunk passziv NO Reed érzékeloket! Az 1E
jelentse, hogy az elsé munkahenger elére menjen, az 1H, hogy az elsé munkahenger hatra
menjen, a 2E jelentse, hogy a masodik munkahenger elére menjen, az 2H, hogy a masodik
munkahenger hatra menjen!

Az impulzussorrend: 20 11 21 10

Blokkol¢ jelek. Nincsenek

1 = B

[ 0 e A
KlEizo@; 1 [~ 21 [ 10@":9 L L

KL | [ 1E | F*2E| |-$1H| |-$2H| |-¥

(e @ @ @ @

Figyelem! Ha egy végallas-kapcsolo mellett felfelé mutato nyil van, az azt jelenti, hogy
le van nyomva, mikddtetve van, tehat a rajzon pl.: NC-nek latszik, de val6jaban NO, vagy a
rajzon NO-nak latszik, de valojaban NC!

A tovabbiakban a rajzokat ugy készitem el, hogy nem a lenyomott, hanem az
alapértelmezett allapotot mutassa.

Ezt a problémat legegyszeriibb ugy kikiisz6bolni a tervezd szoftverben, hogy a

munkahengerre kettdt kattintunk, a ,,Parameters” fiilon a ,,Piston Position” értékét
kozépallasra vessziik (100 mm 16keti hengeren 50 mm).

14



Két munkahenger alternalé mozgasa monostabil szelepekkel a kovetkezo
mozgasdiagram szerint:
21

10
t

Hasznaljunk most aramut-terv helyett 1étradiagramot!

A Be-Ki kapcsolashoz torlésre dominans ontartast hasznaljunk K1 relével. Célszerti a
Be ¢s a Ki gomb ko6zotti pontrdl taplalni a fogyasztokat, igy kikapcsolt allapotban mindegyik
szelep fesziiltségmentes!

Mivel a szelepek monostabilak, ezért a folyamatos mozgassorhoz K2 és K3 relés
ontartasokat kell alkalmazni.

Az elére parancsokat ado végallas-kapcsolok (20 és 11) NO tipusuak, és Ontartottak,
mig a hatra parancsot adok (21, 10) NC tipusuak.

Az impulzussorrend: 20 11 21 10

Blokkolo jelek. Nincsenek

15



8 Memoria-relés (kaszkad) kapcsolasok

8.1 Elsé példa

Két munkahenger alternalé mozgasa bistabil szelepekkel a kovetkezo
mozgasdiagram szerint:
Y 21
20
@11

0

—

t

Az impulzussorrend, blokkolé jelek: 10 @ 21

Mivel van két blokkold jel, ezért a feladatot elemi Giton nem lehet megoldani, de
hasznalhatunk memoria-relét.
K1 relé a ki-be kapcsolasért felel.
A ,,nem blokkol6” jelek (10 és 21) fogjak be-ki kapcsolni a memoria-relét (K2), és ezzel
két aramkori agat hozunk létre, amikor van K2 és amikor nincs K2.
e 10 bekapcsolja K2-t, ezzel rogton 1E kivezérli az 1. munkahengert.
e 1l-etlenyomva 2E kivezérli a 2. munkahengert.
e 2l-et lenyomva bont a K2 Ontartas, ugyanakkor aramot kap 2H, ezért visszatolja
a 2. munkahengert.
e A 20is éppen akkor kap aramot, amikor nincs K2, lenyomva, 1H visszavezérli
az 1. munkahengert.
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8.2 Masodik példa

Két munkahenger alternaléo mozgasa bistabil szelepekkel a kovetkezé
mozgasdiagram szerint:

Y 21
20
1 =/

S

S —t

Az impulzussorrend, blokkolé jelek: (20) 11 21

Az el6z6 példanal leirtak itt is érvényesek, arra kell csak jobban tigyelni, hogy
alaphelyzetben sem a 11, sem a 21 nincs lenyomva, ezért K2 memoria-relé zart kontaktusan
1év6 sinrdl indul a mozgassor.
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8.3 Harmadik példa (vegyes szeleptipusok)

A kovetkez6 példaban olyan két munkahengerrel miikodé folyamatvezérelt lefutd
elektropneumatikus vezérlést lathatunk, amelynél az egyik fészelep monostabil, a masik
szelep bistabil. A feladat megoldasa memoria-relével torténik, de tigyelni kell arra, hogy a
monostabil szelepeknek a helyes miikodéshez Ontartasra is sziikség van. K1 relé a ki-be
kapcsolasért felel.

A ,,nem blokkolo” jelek (10 és 21) fogjak be-ki kapcsolni a memoria-relét (K2), és ezzel
két aramkori agat hozunk 1étre, amikor van K2 €s amikor nincs K2. Az ontartasra (K3) relét
hasznaljuk.

e 10 bekapcsolja K2-t, ezzel rogton 1E kivezérli az 1. munkahengert.

e 1l-et lenyomva K3 aktiv lesz, és az Ontartas miatt Ggy is marad, ugyanakkor 2E
kivezérli a 2. munkahengert.

e 2l-etlenyomva bont a K2 Ontartas, ezért elenged K3 is, ezért megsziinik a 2E, a
rug6 visszatolja a 2. munkahengert.

e A 20 éppen akkor kap aramot, amikor nincs K2, lenyomva, 1H visszavezérli az
1. munkahengert.

Két munkahenger alternalo mozgasa vegyes szelepekkel a kovetkezo
mozgasdiagram szerint:

Y 21

20
@il :

Az impulzussorrend: 10 11 21 20
Blokkol¢ jelek. 11 20
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9 Monostabil Iéptetdlanc

9.1 Elsé példa

Két munkahenger alternalé mozgasa monostabil szelepekkel a kovetkezo
mozgasdiagram szerint:

Az impulzussorrend: 10 11 21 20

A léptetélanc legfobb elonye, hogy nem kell figyelembe venni a blokkolé jelek
hatasat! Azért monostabil, mert monostabil szelepek mozgatdsahoz idedlis. A start jel
hatasara a kapcsolas folyamatosan felkapcsolja [épéseket, mig az utolsé 1épésbekdvetkezése
egyszerre lekapcsolja az 6sszes 1épést. Eppen e tulajdonsaga miatt nem kell 1épésenként kiilon
ontartasokrol gondoskodni.

A monostabil 1éptet6lanc tervezésének 1épései:

¢ Annyi tagu lanc kell, ahany mozdulat van a ciklusban (jelen példaban 4 db).

o Az elsé 1épés feltétele az utolso ,,tagadasa”, NC kontaktus.

o Az ezutan kovetkez6 1épések feltétele az ket megel6z6 ,,megléte” NO kontaktusok.

¢ Az utolsé 1épésnek nem kell Ontartas.

o A végallas-kapcsolok sorrendje megegyezik az impulzussorrenddel, amelyeket sajat
reléjlikkel ontartani kell.

o A szelepeket a sorban felkapcsolodo relék NO kontaktusai kapcsoljak be, NC
kontaktusai kapcsoljak ki a mozgéassorrendnek megfelelden.

10
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tagadas}§14 K1 megléte K2 megléte K3 megléte K4 7 K3 7
K2

KO K1 K3 Ka [ | 1E [ |—$2E| |-$
T T T

Be-ki kapcsolas 1.1épés 2.1épés 3.lépés 4.1épés munkahenger mozgatasok

1.mh be 2.mh be
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9.2 Masodik példa

Két munkahenger alternaléo mozgasa monostabil szelepekkel a kovetkezé
mozgasdiagram szerint:

fAloi
t

Az impulzussorrend: 20 11 10 21

Ezt a feladatot is monostabil Iéptet6lanccal oldjuk meg!

Az el6z0 példatol 1ényegileg nem kiilonbdzik, csupan az impulzussorrend és a
szelepeket vezérlo relé kontaktusok sorrendje mas, hiszem a mozgassorrend is mas (z61d
karikak jelzik).

Konnyt atalakitani, csupan a jeloléseken kell valtoztatni!

10
A

Y VA A

T T 1mh K 2.mh ki
Kl E/ (20 O K1)11 O—B: K2i10 O—ilm tlz1 O-\ K1 K3
1.mh be 2.mh be

, [ o [ oo .
Utolsé El6z6 El6z6 El6z6
tagadésKa4 r K1 j megléte K2 ) megléte K3 megléte K2 7 K4 7

e I .

Be-ki kapcsolas 1.lépés 2.1épés 3.lépés 4.|épés munkahenger mozgatasok
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10 A bistabil Iéptetélanc

A léptetolanc legfébb elénye, hogy nem kell figyelembe venni a blokkol6 jelek
hatasat! Azért bistabil, mert bistabil szelepek mozgatasahoz idealis. A start jel hatasara a
kapcsolas 1épésenként felkapcsolja, majd lekapcsolja az dgakat, igy egyszerre mindig egy
1épés aktiv. Minden relét az 6t megel6z6 kapcsolja be, és az 6t kovetd kapcesolja ki.

A kapcsolas hatranya, hogy monostabil szelepekhez nem hasznélhato.

A kapcsolas l1ényegi elemei:

¢ Balrol jobbra haladva annyi relét tesziink, ahany mozdulat van a ciklusban, és sorban

megszamozzuk Oket.

¢ Minden relével sorba kotve egy zard kontaktust tesziink, mely egy sorszammal el van

csusztatva (az 1-es relé utan 2-es kontaktust...az utolso relé utan az els6 kontaktust).

e Minden relének sajat Ontartdsa van.

¢ Az Ontartasokon beliil sorba van kotve az impulzusok sorrendjének megfejeld

végallas-kapcsolo egy alaphelyzetben nyitott kontaktussal, melynek sorszama
szintén el van egyel tolva, de most ellenkezd irdnyban.(az 1-es relé utan az utolso
kontaktus...az utols6 relé utan az utolsé elotti kontaktus).

¢ Az utolso Ontartassal parhuzamosan kell kotni egy ,,Start” nyomogombot, amely

elinditja a 1éptetélancot.

o A szelepeket vezérld kontaktusok a mozgassornak megfeleld sorrendiiek.

Két munkahenger alternalo mozgasa a kovetkezé mozgasdiagram szerint:
A mozgasdiagram:

Az impulzussorrend: 10 11 21 20

+24V
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Be-ki kapcsolas 1lépés 2.1épés 3lépés 4.lépés
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11 Monostabil Iéptetélanc hasznalata

11.1 Vegyes tipusu szelepek hasznalata

A monostabil Iéptetdlanc vegyes tipusu foszelepeknél is alkalmazhatd, csak arra kell
figyelni, hogy a bistabil szelep ne kapjon két oldalrol vezérlést egyszerre. Ezért a kdvetkezd
relé kontaktussal mindig sziintessiik meg az e€l6z6 hatasat a bistabil szelep vezérlésekor (lasd:
K3).

A feladatot kiegészitettem a legalapvetobb kezeld szervekkel:

¢ Bekapcesold nyomogomb.

¢ Kikapcsolé nyomogomb.

A mozgésdiagram:

21
; 220

1
0
t
Az impulzussorrend: 10 11 21 20
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Be-k kapcsolas 1.lépés 2.1épés 3.lépés 4.|épés
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11.2 Inverz mozgas programozasa
Inverz mozgasnak nevezziik, ha valamelyik munkahenger alaphelyzetben nem benn,
hanem Kkinn van. Ennek a megvalositasat lathatjuk az alabbi monostabil 1éptetélancos példan.
Az eltérések:
Az inverz mozgasi munkahengert forditva kotjiik ra a szelepre.
e Beallitjuk a helyes impulzus-sorrendet.
Ezzel gyakorlatilag készen vagyunk, a feladat értelmezésénél figyeliink arra, hogy az inverzen
bekotott munkahenger ,,Kimegy” allapota tulajdonképpen ,,Bejon”, €s forditva.
A mozgasdiagram:

Y 21
20
11
10 —t
Az impulzussorrend: 11 10 21 20
10 11 20 21
1 ‘ 1 1 ‘ 1
=T A
24V e |_
o_._? 1E ; :\ Wy 2E ﬁ :\ W
I VIV VIV
BE Ej KO 1 A A
T o |
KIES I110— mi.loO— Kztzlo— K3i200—\ K1 K2
Kl\ \ Ka /' kK3 /
{ | |
Ko [ ] Ki [ ] K2[ ] ks Ka [ ] 1E] |—$2E|_ *
v ] ) S—
Be-ki  kapcsolas 11épés 2.16pés 3lépés 4.1épés

23



11.3 Ciklus bels6 ismétiédéssel

Sokszor eléfordul, hogy a cikluson beliil kell valamely mozdulatot ismételni. Erre a
problémara is kivaldan alkalmas a monostabil 1éptetélanc alkalmazésa.
Nézziik a kdvetkezé mozgassort:

Y 21 21

1 0 0
10

t

Lathato, hogy a cikluson beliil a kettes munkahenger kétszer megy ki. Ez hat 1épés, tehat
készitsiink egy hatlépéses monostabil 1éptetdlancot!

A problémat az okozza, hogy a 20 és a 21 végallas érzékeldk két-kétszer szerepelnek, de
csak egy darab NO tipusu kontaktusuk van kivezetve. Ezért kell hasznalnunk S20 és S21
segéd-reléket, amikkel megtobbszordzhetjiik a galvanikusan elvalasztott kimenetek szamat.
Az S20 és az S21 kontaktusai mar tobbszor is szerepelhetnek a rajzon a mozgassornak
megfelelden.

Ne feledkezziink el a mésodik munkahenger 2E szelepének kettds vezérlésérdl, hiszen a
masodik és negyedik 1épéskor kell kimennie, mig a harmadik és 6todik 1épéskor bejonnie!
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11.4 Egyidejii mozgasok
Sok mozgéssornal megengedhetd az egyidejiiség, de a gyakorlati feladat elemzésekor
mindig végig kell gondolni, nem okoz-e fellazulast vagy befesziilést, beékelédést ez a

kedvezmény.
Az alabbi mozgassor harom munkahengeres mozgast mutat, de van két egyidejii mozgas,

ezért a 1épések szama csupan 6-2=4.
A feladatot monostabil 1éptetdlanccal a legegyszertibb megoldani.

Y

t
Az impulzus-sorrend: (10 és 20) =»11=>(21 és 31)=>30
Azokat a végallas-kapcsolokat, amik az ut-1épés diagramon egyszerre aktivak (egymas
alatt vannak) a kapcsolasban sorba kell kétni (10 és 20), (21 és 31)!
Figyelni kell arra, hogy bizonyos sorszamu 1épés-relék egyszerre tobb magnes-szelepet is
kapcsolnak (K2 és K4).

10 11 20 21 30 31
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12 Vészstop

Elektropneumatikus kapcsoldsoknal altalaban azt a tipust vészstopot hasznaljak, amit
ha lenyomunk, mindenhol megszakad az aramellatas. Ennek a funkcionak az el6z6 példak
,KI” nyomdégombja tokéletesen megfelel. Hatdsara a monostabil szelepek alapallapotba
ugranak, a bistabil szelepek ott maradnak, ahol éppen a mozgasnal tartanak. Az utébbi nem
mindig szerencsés, ezért a konstrukcidkban célszerli a monostabli szelepek elényben
részesitése!

Az ,,ahol éppen van megall”, és az ,,ahol éppen van elernyed” tipusokat célszerti
pneumatikus médon megvalositani (14sd ott)!

13 Uzemmod-valté kapcsolasok

Egy berendezésnek harom alapvetd lizemmodja lehetséges:
e Folyamatos (automata). Ebben az tizemmodban a ciklusok folyamatosan,
egymas utan lefutnak. A ciklusok futdsa barmikor elindithat6 €s leallithato.
e  Egy ciklus (félautomata). Ebben az tizemmoddban az indité gomb lenyomasara
egy ciklus fut le, majd a berendezés leall.
o  Lépés (kézi). A ciklus minden 1épését kiilon nyomogomb lenyomasaval lehet
elinditani, vagyis minden mozdulatot kiilon kell megerdsiteni a kezeldnek.
Ha egy lizemmod aktiv, a tobbi tizemmodhoz tartozo kezeld szerveknek hatastalannak
kell lennitik!

13.1 Folyamatos-egy ciklus tizemmod-valto

Célszerii egy kiilon Ontartast 1étrehozni erre a célra pl.: KE relével. A Be-kikapcsolasi
részbe beiktatjuk, hogy az utols6 1épés allitsa le a futast (pl.: K4 relé NC kontaktus), amivel
parhuzamosan kotjiikk a KE relé NO kontaktusat.

A mozgasdiagram:
Y 21

+
N)
N
<

EGY_CIKLUS E

Uzemmadvalto

_____________
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13.2 Folyamatos-egy ciklus-lépés ilizemmod-valté

Ez a feladat egy kicsit 0sszetettebb. El6szor 1étre kell hoznunk egy 0,1s értékii impulzus
jeladot. Erre azért van sziikség, hogy a ,,L.ép” gombot folyamatosan nyomva se 1épjen tdbbet
a kapcsolas. Ezt egy késve bekapcsold ontartassal tudjuk megoldani, ami az 1d6zités leteltével
sajat magat kapcsolja ki (KL relé).

Ezen kiviil sziikség van egy Ontartasra, ahol beallithatjuk, hogy ,,Automata-félautomata”
vagy ,,Lépés” lizemmodot szeretnénk (KA relé).

Végiil a KA-KL parhuzamos kontaktus-parost sorba kell kotni a végallas-kapcsolok
kontaktusaival.

A kapcsolasban meghagytam a ,,Folyamatos / Egy ciklus” tizemmadd-valtasi lehetOséget is.

A mozgasdiagram:

Az impulzussorrend: 10 11 21 20

10 11 20 21
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13.3 Még egy-két fontos tervezési szabaly

13.3.1 Bistabil szelepek, monostabil Iéptetélanc, inverz mozgas

A mozgasdiagram:
2 0
1
1 =1
t

10

Az impulzussorrend: 11 10 21 20

Lathat6 a mozgasdiagrambol, hogy tartalmaz inverz mozgast is a példa.

A bistabil szelepeket viszont nem kétjiik forditva!l
Elsé probléma

Inditaskor az alaphelyzet beallitasa gond, mivel a bistabil szelepek barmely allapotukban
megallhatnak. Ezt ugy tudjuk megoldani, ha az alaphelyzet felvételét biztositd
szeleptekercseket (1E, 2H) kapcsold NO relé-kontaktusokkal parhuzamosan kotjiik a
bekapcsold gomb egy-egy NO kontaktusat.
Masodik probléma

Mivel monostabil 1éptetdlanccal mozgatunk bistabil szelepeket, minden tovabbi 1épés
bekapcsolasanal biztositanunk kell az el6z6 1€pés lekapcsolasat. PL.: K2 relé-kontaktus zarja
2E magnesszelep aramkorét, de ugyanakkor bontja 1H mégnesszelep aramkorét (kék korok a
rajzon). Az utolso 1épésnél a bontas nem sziikséges (nincs vilagoszold korben K1 NC).
Harmadik probléma

Az utolsoé 1épés tal rovid ideig tart, hiszen K4 relé éppen csak, hogy bekapcsol, rogton le
is oltja az egész 1éptetdlancot. Ez csak akkor jelent gondot, ha az utols6 1épéshez bistabil
szelep tartozik, mert a tal rovid ideig tart6 jel nem képes kapcsolni a magnesszelepet
(szimulacioban miikddik, a valosagban nem).

Megoldés, hogy az utolso 1épés reléjével (K4) parhuzamosan kapcsolunk egy 0,5s
késleltetésti idorelét (T1), és ennek a jelével oltjuk le a 1éptetdlancot. 0,5s altalaban elegendd a
bistabil szelep kapcsoldsahoz.
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13.3.2 Bistabil szelepek, bistabil Iéptetélanc, inverz mozgas

A fenti problémak bistabil 1éptetdlancos megoldasnal nem meriilnének fel.
A mozgésdiagram:

Az impulzussorrend: 11 10 21 20
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21 O-3 k3 \ 20 O-3 k4
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Ko K1 K2 K3 K4 H $|2E $2H *ﬂE *,
ov RN SR R S !
o * * * * * * * *
Be-ki kapcsolas 1lépés 2.lépés 3lépés 4.1épés

Osszefoglalva: Monostabil szelepekhez hasznaljunk monostabi 1éptetélancot, bistabil
szelepekhez bistabil 1éptetdlancot!

Vegyes szelepelrendezésnél mindkettét hasznalhatjuk, ilyenkor monostabil 1éptetdlancnal a
bistabil szelepeknél ligyeljiink a fenti hdrom problémara, bistabil 1éptetélancnal pedig a
monostabil szelepek kiilon-kiilon Ontartasara!
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13.3.3 Vegyes szelepek, bistabil Iéptetdlanc, inverz mozgas

Az inverz mozgas miatt figyelniink kell az impulzussorrendre (z6ld korrel jelolve)!
Mivel a monostabil szelep vezérel inverz mozgast, ezért a megfeleld alaphelyzet miatt a
munkahengert forditva kell bek&tni!
A monostabil szelepnek ontartas kell (KO relé biztositja), melyet a mozgasdiagram alapjan
az els6 1épés kapcsol be és a negyedik 1épés kapcsol Ki.
A mozgasdiagram:

Az impulzussorrend: 11 10 21 20
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