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Uktad pracy

1.

W

Strona tytulowa - tytut projektu oraz informacje dotyczgce autora
opracowania.

Spis tresci.

Wprowadzenie - zawiera zwarte omowienie tematu, celu i zakresu pracy
(maksymalnie 2 strony).

Podstawy teoretyczne - prezentacja podstaw teoretycznych zagadnien
zgodnie z tematem i zakresem pracy.

Metoda rozwigzania zagadnien pracy - zawiera opis przyjetych zatozen i
metodyke postepowania przy rozwigzywaniu zadania. Nalezy podaé np. dane
wyjsciowe, ewentualne wzory | zaleznosci, wykresy, ktére zostang
wykorzystane, przedstawic¢ narzedzia (oprogramowanie).

Opis projektu- opis poszczegdlnych elementow projektu: opracowane
schematy, algorytmy, ew. obliczenia, opis programul.

Whnioski - zawierajg podsumowanie, ocene metody i rezultatéw uzyskanego
rozwigzania problemu.

Spis literatury - wykaz Zzrddet informacji i danych  (podreczniki, skrypty,
czasopisma, itp.) wykonany z zachowaniem standarddw tego typu opracowan.
Zalaczniki - ewentualnie obszerne tabele, rysunki, noty techniczne.




Praca przejsciowa.

Zadania ogdlne:

Rozpoznanie obiektu.

2. Opis obiektu: budowa, zasada dziatania, obstuga.
3. Opracowanie uktadow/programow kontrolno-pomiarowych.
4. Opracowanie dokumentacji.
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Praca przejsciowa.

Wyposazenie:

1. Karta pomiarowa NI PCI 6221

. Panel akwizycji danych NI BNC 2120
Panel akwizycji danych NI SCB-68
Wzmacniacz tensometryczny NI USB 9237
Karta pomiarowa NI USB 6009

Mikrokontroler Arduino
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Praca przejsciowa.

UWAGA !l Zasilanie 230V!!!]

Nalezy zachowac szczegdlng uwage
i stosowac sie do zasad BHP przy pracy
z urzagdzeniami zasilanymi wysokim napieciem.

Przed uruchomieniem testow powiadomi¢ prowadzacego zajecia.
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Modut liniowy MLA z silnikami krokowymi

1.  Modut liniowy Wobit MLA-SK

2.  Silnik krokowy dwufazowy Wobit 60BYGH603.
3.  Sterownik silnika krokowego Wobit SMC64_v2
4.  Zasilacz Wobit ZN200L

Dodatkowy naped:

1. silnik krokowy SANYO DENKI 103- 550-0149
2. sterowniki X113647 na bazie ULN 2003
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Zad. Pozycjonowanie elementu

NOWY POMYSLA NA ZADANLIE:
Pozycjonowanie elementu z zastosowaniem kamery USB

Na osi silnika krokowego zamocowac tarcze. Na tarczy potozy¢ w dowolnym ustawieniu przedmiot.
Za pomocq kamery USB wykonac zdjecie, porédwnaé z zadanym potozeniem, wyznaczy¢ biad potozenia i
skorygowaé za pomocq obrotu tarczy silnika.

Konieczne zapoznanie sie z modutem Vision Assistant i tworzenie skryptu przetwarzania obrazu. Wszystko musi by¢

potgczone w LabVIEW.
Udostepniam dokumentacje i podstawowe procedury przetwarzania obrazu.
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Zad.1 Synchronizacja napedow

Zadania szczegofowe:
1. Opis konstrukcji, napeddéw, sposobow zasilania.
2. Obstuga uktadu zasilania: opracowanie ogdlnego schematu uktadu, okresSlenie sposobu obstugi urzadzenia.
3. Identyfikacja sposobu transmisji danych pomiedzy sterownikiem a programem sterujgcym.
4. Opracowanie programu sterujgcego synchronizacji ruchu silnikow:
a. wozek powinien przemieszczac sie cyklicznie na dowolnie zadang odlegtos¢ (bez uzycia czujnikow pofozenia
krancowego) z dowolnie zadang predkoscia,
b. silnik korkowy na wozku w tym czasie powinien wykonac¢ obrot o 180°
c. ruch powrotny elementow z dwukrotnie wiekszgq predkoscia
d. system powinien zlicza¢ liczbe wykonanych cykli pracy i czas pracy od momentu uruchomienia do zakonczenia
programu.
5. Opracowanie stosownej dokumentacji.

Praca przejsciowa symulacyjna 8



Zad.2 Opracowanie sterownika napedu w uktadzie wsp. cylindrycznych

Zadania szczegofowe:
1. Opis napedow, sposobdw zasilania.
2. Obstuga uktadu zasilania: opracowanie ogdlnego schematu uktadu,
okreslenie sposobu obstugi urzgdzenia.
3. Identyfikacja sposobu transmisji danych pomiedzy sterownikiem a
programem sterujgcym.
4. Opracowanie programu wirtualnego sterownika silnika krokowego:
a. sterowanie odbywa sie dla zadanego kata obrotu dla kazdego z
silnikow oddzielnie,
b. powinny by¢ wyliczane aktualne wspdtrzedne zadanego punktu,
c. wyswietlac trajektorie na wykresie 3D,
d. zaprogramowac zadania synchronizacji napedow:
e taki sam czas trwania ruchow,
e taki sam kat obrotu,
e. umozliwi¢ cykliczng prace dla zadanych parametéw
5. Opracowanie stosownej dokumentaciji.
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Zad.3 Opracowanie uktadu pomiaru napie¢ na cewkach uzwojenia silnika

Zadania szczegofowe:

1. Opis uktadu, napedu i zasilania.

Obstuga uktadu zasilania: opracowanie ogdlnego schematu uktadu, okreslenie sposobu obstugi urzadzenia.

Identyfikacja sposobu transmisji danych pomiedzy sterownikiem a programem sterujgcym.

Opracowanie programu kontrolno-pomiarowego:

a. program powinien umozliwia¢ wigczanie/wytgczanie zasilania cewek,

b. program powinien umozliwia¢ wybdr kierunku obrotu,

c. program powinien zapewnia¢ mozliwos¢ wykonania ruchu o dowolny kat,

d. program powinien umoZzliwi¢ sterowanie petno- i pétkrokowe

e. program powinien mierzy¢ napiecia na cewkach uzwojenia silnika i wyswietla¢ na stosownym wykresie, (ew.
pomiar pradu zasilajgcego uzwojenia), umozliwi¢ zapis wybranego odcinka czasowego napiec i pradu podczas
pracy silnika.

5. Opracowanie stosownej dokumentacji.

AN
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Zad.4 Opracowanie uktadu sterowania z enkoderem absolutnym

Zadania szczegofowe:

1.

AN

Opis uktadu, napedu i zasilania.

Obstuga uktadu zasilania: opracowanie ogdlnego schematu uktadu, okreslenie sposobu obstugi urzadzenia.

Identyfikacja sposobu transmisji danych pomiedzy sterownikiem a programem sterujgcym.

Opracowanie programu kontrolno-pomiarowego:

a. program musi zapewnia¢ mozliwos¢ sterowania silnikiem krokowym: witgczanie/wytgczanie zasilania uzwojen,
zmian kierunku, okreslenie predkosci obrotowej,

b. program ma umoZzliwia¢ odczytanie biezgcego pofozenia na podstawie enkodera absolutnego i zapewniaé
przemieszczenie do nowego, wybranego pofozenia najkrotsza droga,

c. program powinien zapewnic realizacje sekwencji potozen zawartych w tabeli i zatrzymywac sie na okreslony
czas.

d. pozycja zadana i aktualna powinny by¢ wyswietlane,
czas pracy rowniez.
Opracowanie stosownej dokumentacji.

Praca przejsciowa symulacyjna 11



Zad.5 Opracowanie ukifadu sterowania z enkoderem przyrostowym

Zadania szczegofowe:

Opis uktadu, napedu i zasilania.

Obstuga uktadu zasilania: opracowanie ogdlnego schematu uktadu, okreslenie sposobu obstugi urzadzenia.

Identyfikacja sposobu transmisji danych pomiedzy modelem a programem sterujgcym.

Uzupetnienie o uktad zamiany sygnatu na cyfrowy (prostokatny) 5V.

Opracowanie programu kontrolno-pomiarowego:

a. program musi zapewnia¢ mozliwos¢ pomiaru predkosci obrotowej silnika zasilanego pradem statym z
wykorzystaniem wejs¢ licznikowych karty pomiarowej,

b. program ma umoZzliwiaé sterowanie predkosciq silnika za pomocg sygnatu PWM,

c. program powinien zapewni¢ ograniczenie predkosci obrotowej i sygnalizowanie proby jej przekroczenia,

6. Koncepcja, opracowanie regulatora PI dla ukfadu.

7. Opracowanie stosownej dokumentacji.

RN~
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Zad.6 Opracowanie uktadu sterowania z silnika AC z zastosowanie falownika

Zadania szczegofowe:

Opis uktadu, napedu i zasilania.

Obstuga uktadu zasilania: opracowanie ogdlnego schematu ukfadu, okreslenie sposobu obstugi urzgdzenia.

Identyfikacja sposobu transmisji danych pomiedzy modelem a programem sterujgcym.

Opracowanie programu kontrolno-pomiarowego:

a. program musi zapewnia¢ wigczenie i wytaczenie silnika

b. program musi zapewnia¢ zadawanie dowolnej predkosci obrotowej z zakresu 0-n,,,,

c. program ma umozliwia¢ pomiar predkosci obrotowej, wyswietlenie biezgcej jej wartosci i rejestrowaé na
wykresie zmiany predkosSci w czasie pracy,

d. program musi umozliwia¢ ptynng zmiane kierunku obrotu.

e. mozliwos¢ sterowania z urzadzenia mobilnego (smartfon, apl. Data Dashboard)

5. Opracowanie stosownej dokumentacji.

RN~
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Zad.7 Uktad sterowania suwnicy pomostowej.

Zadania szczegoétowe:

1. Opis konstrukcji, napedow, zabezpieczen, sposobow zasilania.

2. Obstuga uktfadu zasilania: opracowanie ogdlnego schematu uktadu, zabezpieczenia, okreslenie sposobu obstugi
urzgdzenia.

3. Opracowanie uktaddéw/programdw kontrolno-pomiarowych umozliwiajgcych sterowanie ruchem napeddow oraz

kontroli czujnikow kraricowych z poziomu srodowiska LabVIEW.

Opracowanie prostego panelu operatorskiego.

Oprogramowac modut zdalnego sterowania pracq suwnicy.

Opracowanie stosownej dokumentaciji.

oA
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Uktad sterowania suwnicy pomostowej.

Uktad zasilania:

Praca przejsciowa symulacyjna
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Zad.8 Stanowisko do badania przekiadni z pasem zebatym

Zadania szczegofowe:

1. Opis konstrukcji, napeddw, sposobdw zasilania.

2. Obstuga uktadu zasilania: opracowanie ogdlnego schematu uktadu, okreslenie sposobu obstugi urzadzenia.

3. Identyfikacja i rozpoznanie dziatania czujnikow pomiarowych: enkodera potozenia watu i enkodera do
pomiaru momentu na wale.

4. Opracowanie uktadow/programow kontrolno-pomiarowych umozliwiajgcych pomiar zadanych wielosci z

poziomu srodowiska LabVIEW za pomocq panelu SCB-68.

Sterowanie momentem hamowania.

Pomiar predkosci obrotowych watu napedowego/napedzanego, pomiar momentow na wale
napedowymy/napedzanym.

7. Opcjonalnie: rozszerzenie mozliwosci regulacji predkosci obrotowej z poz:omu oprogramowama.
8. Opracowanie stosownej dokumentacji.

o
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Zad.9 System monitorowania potozenia ramienia szlabanu

Zadania szczegofowe:

1. Opis konstrukcji, sposobu dziatania, identyfikacja obiektu badan.

2. Opracowanie ukfadu kontrolno-pomiarowego umozliwiajgcego sterowanie pracg urzgdzenia wraz z
sygnalizacjq aktualnego stanu elementow.

3. ewentualnie: opracowanie systemu monitorowania biezgcego potozenia ramienia szlabanu.

4 Opracowanie stosownej dokumentacji.

© . SILNIK
4
B ROZDZIELACZ

SILOWNIK | R
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Zad.10 Sterowanie pracqg falownika Altivar 28 - Modbus

Zadania szczegofowe:

1. Opis urzgdzenia, sposobu dziatania, identyfikacja obiektu badan.
2. Rozpoznanie komunikacji Modbus. Aplikacja w LabVIEW.
3. Opracowanie uktfadu kontrolno-pomiarowego umozliwiajgcego konfiguracje pracy falownika i

monitorowanie wybranych parametrow pracy silnika.
4. Opracowanie stosownej dokumentacji.
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Zad.11 Model manipulatora dwuramiennego

Zadania szczegofowe:

1. Opis urzgdzenia, sposobu dziatania, identyfikacja obiektu badan.
2. Opracowanie schematdw potaczen elementow uktadu, definicja obszaru roboczego
3. Opracowanie ukfadu kontrolno-pomiarowego:

a. koncepcja bazowania uktadu,
b.  zadawanie kqtdw obrotu ramion,
C. wyswietlanie zadanej i aktualnej pozycji ramion manipulatora, monitorowanie trajektorii efektora
uktadu,
d. mozliwos¢ regulacji predkosci, powrot do pozycji bazowej.
Cykliczne wykonywanie zadanego ruchu.
Opracowanie stosownej dokumentacji

LN
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Zad.12 Sterowanie przepustnicy

Zadania szczegofowe:

1. Opis urzgdzenia, sposobu dziatania, identyfikacja obiektu badan.
2. Opracowanie schematdw pofgczen elementow uktadu
3. Opracowanie uktadu kontrolno-pomiarowego umozliwiajgcego sterowanie potozeniem przepustnicy i

kontrolowania parametrow pracy ukfadu.
4. Opracowanie stosownej dokumentacji
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Zad.13 Selekcja elementow w oparciu o ciezar

Zadania szczegofowe:
1. Opis urzgdzenia, sposobu dziatania, identyfikacja obiektu badan.

2. Zapoznanie sie z pomiarem posrednik sit za pomocg tensometrii elektrooporowej.

3. Modernizacja napedu obrotu watka wagi.

4. Opracowanie uktadu kontrolno-pomiarowego umoZzliwiajgcego: pomiar ciezaru, wykonanie pracy przez
naped do selekcji elementow.

5. Opracowanie stosownej dokumentacji.
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Zad.10 Monitorowanie stanu odksztalcenia i naprezenia

Zadania szczegofowe:

1.
2.
3.

4.

Opis konstrukcji, sposobu dziatania, identyfikacja obiektu badan.

Identyfikacja i rozpoznanie dziatania czujnikdw tensometrycznych: rozety tensometryczne.

Opracowanie uktadu pomiarowego umozliwiajgcego pomiar odksztatcen z poziomu srodowiska LabVIEW
za pomocq wzmacniacza tensometrycznego NI USB 9237.

Oprogramowanie analitycznych zaleznosci i prezentacja stanu odksztatcenia i naprezenia w badanym
elemencie (wykres wektorowy).

Koncepcja metody sekwencyjnego pomiaru za pomoca dwoch pomiarowych dla obciazen
statycznych (zapamietywanie stanow konfiguracji).

Opracowanie stosownej dokumentacji.
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Model zgrzewarki

Zadania szczegofowe:

1.
2.

3.

Opis konstrukcji, napeddw, zabezpieczen, sposobdw zasilania.

Obstuga ukfadu zasilania: opracowanie o0gdlnego schematu uktadu,
zabezpieczenia, okreslenie sposobu obstugi urzadzenia.

Identyfikacja protokotow transmisji danych pomiedzy elementami zgrzewarki
a sterownikiem oraz opracowanie koncepcji potgczenia z panelem BNC2120
Opracowanie uktadéw/programdw kontrolno-pomiarowych umozliwiajgcych
sterowanie ruchem napeddw oraz kontroli czujnikow z poziomu Srodowiska
LabVIEW.

Opracowanie stosownej dokumentacji.
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Model zgrzewarki

Do pomiaru przesunieé folii zastosowano optoelektroniczny czujnik przemieszczenia
na podzespofach myszy komputerowej oraz prostg fotokomoarke.

Praca przejsciowa

24



Frezarka 3D




Zad.11 Pomiar odksztalcen przy zginaniu ze skrecaniem

Zadania szczegofowe:

1. Opis konstrukcji, sposobu dziatania, identyfikacja obiektu badan.

2. Identyfikacja i rozpoznanie dziatania czujnikdw tensometrycznych: rozety tensometryczne.

3. Opracowanie uktadu pomiarowego umoZzliwiajgcego pomiar odksztatcern z poziomu Srodowiska LabVIEW za
pomocq wzmacniacza tensometrycznego NI USB 9237.

4. Oprogramowanie analitycznych zaleznosci i prezentacja stanu odksztatcenia i naprezenia w badanym
elemencie.

5. Opracowaé mozliwos¢ oceny wartosci ciezarow obcigzajgcych uktad.

6. Opracowanie stosownej dokumentacji.
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