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POVZETEK

Nasa naloga je bila nadgradnja avtomatizirane naprave za Siljenje mehkih
materialov. Naprava Ze deluje tako, da samostojno prime obdelovanec, ga
prenese v napravo za Siljenje, kjer ga oSili, in ga odda na odlagalno mesto. V
obstojeCem stanju naprave je bila narejena Ze vecina strojnega in
pnevmatskega dela. Porodila se nam je ideja, da bi dodali ekran na dotik,
menjali PLK, ponovno ozicili napravo in dodali Skatlo za shranjevanje
odsiljenega materiala. Najprej smo narisali skice, nato pa Se tehnicne risbe.
Izdelali smo Skatlo za odvajanje odsiljenega materiala in jo vgradili v spodnji del
naprave. Dodali smo Se nosilec za ekran na dotik in ga povezali z novim
krmilnikom (SIMATIC S7-313c), ki je sestavljen iz napajalnika, vhodov, izhodov
in mrezne kartice. Star krmilnik smo zamenjali zaradi novega programa, ki je
sedaj napisan v TIA Portal-u V13 z graficnim nac¢inom. Z menjavo krmilnika smo
morali zamenjati tudi celoten elektri¢cni del. Tako smo dosegli, da lahko na
ekranu na dotik spremljamo dogajanje trenutnega stanja naprave.

Napravo smo izdelovali Stiri mesece.
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MPS-postaja, krmilnik, zaslon na dotik, senzorji, izdelek, pnevmatika



SUMMARY

Our research task was upgrading the automatic device for sharpening soft
materials. The device is already operating in such a way, that it holds the
workpiece, then it is transferred to the device for sharpening and when its
sharpened it carries it over to the storage position. In the previous state it
already had most of the mechanical and pneumatic parts. We had an idea of
adding a touch screen, switching the PLC, re-wireing the device, adding a box
for storing the sharpening waste. First we drew the sketch and then the
technical drawings. We created a box for waste material drainage and built it
into the bottom of the device. We added a carrier for the touch screen and
connected it to the new controller (SIMATIC S7-313c), which consists of a
power supply, inputs, outputs and a network card. The old controller was
replaced because of the new program, which is now written in the TIA Portal
V13 in graphic mode. By replacing the controller, we needed to replace the
entire electrical part. Thus, we have achieved that we can monitor the position
on the screen on the current status of the device. The device was

manufactured in four months.
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1.0 UVOD

Nasa naprava za Siljenje mehkih materialov je popolnoma avtomatizirana.
Sestavljena je iz treh sklopov: mehanskega, elektricnega oz. krmilnega in
pnevmatskega sklopa. Sestavni deli so: zalogovnik za svincnike, prijemalna
enota, prijemalne Celjusti z vodili, elektromotor s Silckom, dréa za oSiljene
svincnike, odsesovalna komora za Siljenje, Skatla za odSiljke, drzalo za zaslon na
dotik. Ko zazenemo napravo, cilinder A potisne svincnik naprej, prijemalna
enota ga prime, ga zavrti za 90°, ga nese do prijemalnih celjusti z vodili, ki ga
primejo. Nato se zazene elektromotor, Celjusti se pomaknejo do Silcka, ki oSili
svincnik, celjusti se odmaknejo, motor se izklopi. Prijemalna enota prime
svincnik, ga nese do drce za oSiljene svincnike, Celjusti se razklenejo in svin¢nik
pade. Prijemalna enota se vrne na prvotno pozicijo.

1.1 HIPOTEZE

Zamenjati krmilnik

Napisati nov program v graficnem nacinu
Dodati zaslon na dotik

Napisati nov program za zaslon na dotik
Dodati mrezno kartico za povezavo med zaslonom na dotik in
krmilnikom

Dodati Stevec

Dodati Skatlo za odsiljke

Dodati drzalo za zaslon da dotik

Preko zaslona na dotik voditi napravo

vk wh e
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2.0 OPIS SKLOPOV
2.1 MEHANSKI SKLOP

V ta sklop Stejemo nosilce pnevmaticnih cilindrov, Siléek, podlozke, podloZine
plosce, prijemalne celjusti z vodili, ¢eljusti, matice ... lzdelani so s pomocjo
strojev. Ta sklop opravlja glavno fizicno delo (prijemanje, stiskanje, rotiranje za
90° in Siljenje) in ima najpomembnejSo nalogo, saj brez tega naprava ne bi bila
to, kar je. Naknadno smo izdelali Skatlo za odSiljke ter roko za zaslon na dotik.

Slika 1: izdelovanje mehanskih sklopov

Slika 2: odrezovanje materiala



2.2 ELEKTRICNI OZ. KRMILNI SKLOP

Glavni del tega sklop je krmilnik, s pomocjo katerega naprava deluje
avtomatizirano. V programu TIA Portal V13 smo napisali program, ga namestili
na nov krmilnik, ki smo ga zamenjali z novim. Deluje na 24V napetosti. Sem
spadajo tudi Zice in priklju¢ne sponke. Na pnevmaticnih cilindrih so Ze bili
namescéeni senzorji za zaznavanje poloZaja batnice, povezni so na prikljucne
sponke, kamor so zvezani pnevmaticni elektromagnetni ventili s senzorji. Na
vsakem cilindru najdemo po dva senzorja, razen na pnevmati¢nem vodilu imajo
namescene tri, saj tam potrebujemo tri polozaje. Na ostalih cilindrih
potrebujemo samo dve stanji: izvleCeno in uvleceno.

Slika 3: krmilnik in elektronika
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2.3 PNEVMATSKI SKLOP

V tem sklopu najdemo pnevmaticne cilindre, pnevmaticne elektromagnetne
ventile, cevi za povezavo cilindrov. Sedem je dvosmernih pnevmaticnih
cilindrov, sedem je pnevmaticnih elektromagnetnih ventilov za vsak cilinder en.
Cilindri so pritrjeni na nosilce, oznaceni in povezani s cevmi premera 4 mm na
elektromagnetne ventile. Nato so ro¢no preizkusili delovanje vseh cilindrov. S
pomocjo dusilnih ventilov so jim nastavili hitrost.

Slika 4: prenosni kompresor

Slika 5: cev za dovod zraka
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Slika 6: prikljucki za cevi
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3.0 KRMILNIK

Programirljivi logi¢ni krmilnik (anglesko PLC) je modularni ra¢unalnik, ki je zelo
uporaben zaradi velike razSiritve modulov. Krmilnik, ki smo ga uporabili v
postaji MPS (SIMATIC S7-313c), vsebuje 24 vhodov in 16 izhodov. Uporabili smo
tudi mreZno kartico, katera nam omogoca povezavo z zaslonom na dotik.
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Slika 7: krmilnik SIMATIC S7-313c
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4.0 ZASLON NA DOTIK

Uporabili smo Siemensov (KTP400 Basic color PN) zaslon na dotik, ki nam
omogoci povezavo z krmilnikom preko mrezne kartice.

Slika 8: zaslon na dotik

4.1 PRVI ZASLON
Na prvem zaslonu je prikazana predstavitvena stran (podatki Sole, dijakov ter
profesorjev).

SOLSKI
CENTER

‘ CELJE

Slika 9: prvi zaslon
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4.2 DRUGI ZASLON
Na drugem zaslonu so prikazani koraki/izvajanje korakov.

ZACETNI KORAK A VEN CDOLZ D SKUPAJ Z A NOT
CGOR Z B NAPRE] B USTAVI S EZASUK S C NAVZDOL S
D NARAZEN S C NAVZGOR 5 F ZAPIRA 5 MOTOR G POMIK K
G ODMIK & CDOLS D PRIME & F ODPRE S CGOR S
B NAPREJ K D ODPRE K EZASUK K B NAZAJ K R
START KORACNO AVTOMATSKO I\f';'l'flp

14




4.3 TRETJI ZASLON
Na tretjem zaslonu je prikazan Stevec za Stetje izdelkov.

Nastavitev
Stevca

Slika 11: tretji zaslon
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5.0 PROGRAM ZA PROGRAMIRANIJE

%DB10
"Block_1_DB"
%FB10
"Block 1"

. — EN
false == OFF_SQ
false mNIT_SQ
fBl5e m—— ACK_EF
false =g PREV
false — g NEXT S_NO
false ——SW_AUTO S_MORE = -
false mmm SW_TAP S_ACTIVE =—...
false ——SW_TOP ERR_FLT ==
false =Sy MAN AUTO_ON = ..

0 —S_SEL TAP_ON — ..
false =g ON TOP_ON = ..
false =S _OFF MAN_ON = ...

false =T PUSH ENQ =—

Slika 12: program



6.0 DELOVANJE NAPRAVE PO KORAKIH

Ko so vsi pogoji koraka izpolnjeni se lahko izvede naslednji korak.

6.1 PRVI KORAK

Pogoji za zaCetek obratovanja.

L e

” B -'33[ E1-Stepl:: b
Stept Interlock Event Qualifier  Action

] "z2CETHI HORRE" "SACETHI. .. &ML0.0

<A nence

T1-Trans1: B T

%l124.2
TIZHLOP WEILT e
%l125.2

"SEE1TT —
%l125.0

%l124.0
“WKLOF

%ll124.1
"ETART —
%l124.3

1387

%l124.5

25817 —

HM2E.1
“IZhod F1EVEE T i

Slika 13: prvi korak

6.2 DRUGI KORAK

Ko so izvedeni vsi pogoji prvega koraka, cilinder A potisne obdelovanec na mesto za prijem.

2w §2-Step: o
ez Interlock _Event Qualifier  Action
B Tl TTTALT 1280
"2 Ve "B VEE" M10.1
<Add news>
2 27
T2 -Trans2: B e —— T27 - Trans27: o o ——— 27
= &
w1241 w1242
START KL VI 0 35
%1260 &
ATIROR — 35 ||
w1240
HLCF
w1245
“2sEr —
w1250
w1252
"SSET"
w1243

Slika 14: drugi korak
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6.3 TRETJI KORAK

Cilinder C se pomakne navzdol proti obdelovancu.

T3 -Trans3: I

%1241
START

%1126.0 =
ATIKOR — 3 -

%1240
VKL
%124.5
T Y
%1252
TSET

w1244

w1251

Slika 15: tretji korak

6.4 CETRTI KORAK

Cilinder D prime obdelovanec.

X
=1
w1241
“ETART
1260 &
“RUTIROR — 35 _—
%l124.0
VKL
%1245
%1125.2
"SEEL
%1243
%1251

%245
AT sk

Slika 16: cetrti korak

=7 S3-Stepd: X \E
e Interlock  Event Qualifier  Action
N "IECLT "IcL
N “e moL 2+ -C oL 2"
<Add new>
T3 28
T Trans T28 - Trans28: ® o T Tmnme
a
w23z
“IZLOP VEIL” —g g
s =7 S4-Stepd: RE ¥
stept Interlock Event Qualifier  Action
L ~eYD1", Taiz el w0
N "D SWUPAT 2" "D SH... ...
R “1YAL" CIYALT 3.
N "A WOT TR NOT" M
<<Add new>
T4 29
[=rrans T29-Trans29: ® o == Tanas
&

%1242
IHLOP VI e 5
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6.5 PETI KORAK

Pri petem koraku se cilinder A pomakne na zaéetni polozaj in cilinder C se pomakne navzgor.

=7 S5-Steps: = B
Steps Interlock Event Qualifier  Action
N "avez" "3vean &0...
N “C GOR 27 TCED... ML
<Add naw>
T T30
T5 - Trans5: =1 =" Transs T30 - Trans30: X = T Trnmo
- a
1241 ®l124.2
%1260 &
“RTIKOR — 3 -
wizan
WELOF™ e
wizs
s ] p—
w1z
-
wnzs
wnzs e
Slika 17: peti korak
6.6 SESTI KORAK
Cilinder B se pomakne proti sredini.
56 =7 56 - Steph: X LE
Stepts Interlock Event Qualifier  Action
N “E NAPREJ™ "B HA. .
s “zvmt rm s
<Add new>
T ™
Té - Transé: B e ) T31-Trans31: =5 e ——a g
& &
Rl124.0 *%I124.2
e . ]
e
w2
-] 3 -
wzas

%125.0

]

Slika 18: Sesti korak
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6.7 SEDMI KORAK

Cilinder B se ustavi na sredini

< =7 S7-Stepl: == &
2= Interlock  Event Qualifier Action
: Cams W
N "B USTAVI 3" "B U2 i
<add naws
18 - Transé: [ N, T32 - Trans32: == =1
=
*l124.1 ®I124.2
"START" e UL VEIL” s _l
%I126.0 &
CANTIROR — 3y —
iz
WELOF™
%1252
3= —
%l124.3
s
Slika 19: sedmi korak
6.8 OSMI KORAK
Cilinder E se zarotira za 90 stopinj.
= =7 S9-Stepd: == ye
Sl Interlock Event Qualifier Action
3 i S
N "E IASTH 3" “E ZA. ™.
<Add news>
9 -Transg: [r Y T, T34-Trans34: b s
=1 a
iz wnzez
%I126.0 =

TAVTIKOR — _—

LTEIY
VKLOF

%125.3
EsEr

Slika 20: osmi korak
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6.9 DEVETI KORAK

Cilinder C se pomakne navzdol.

S0 =510 - Steplo0: ® ¥
e Interlock  Event Qualifier  Action
N "3yc1T "3¥CL" 0
N "C NAVEDOL 3" "C B ™
<Add new>
T T35
T10 - Trans10: o ——— st T35 -Trans35: = o nsIE
=
1241 ®l124.2
“START" — IZKLR VS —p _l
%1126.0 &
ANTIKGR — -
wzac
VELOF™
wzs s
"SSE2T —
w1254
EEF1”
w251
Slika 21: deveti korak
6.10 DESETI KORAK
Cilinder D spusti obdelovanec.
it =S Steptl: BE B
£ Interiock Event Qualifier _ Action
L "4yYD2", T#18 R - =0
N "D HABRIEN 5" "D NA... M
<Ad naw>

TI1 - Trans11:
=1
%1241
TART —
®I126.0 L
CAVTIKORT — 4 —_—
%1240
VKL —
%1253
sErT
%1254
651
%1246
“#02" 8

%1251

Slika 22: deseti korak

T36 - Trans36:

%124.2
ITHLOP VEILT g s
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6.11 ENAIJSTI KORAK

Cilinder C se pomakne navzgor.

iz = 812 -Stepl2: o] =
SENE Interlock  Event Qualifier Action
N - (i "IV 0
N "C HAVIGOR &~ "CEA... ...
<Add naws
T Tz PP N, ™7 Tans37: Bim e
= a
START" — “IZKLOF VEIL® s
%l126.0 &
AVTIRORT — 35 —1
“VKLOP” e
%I125.3
> —
%1254
ESF —
%l125.0
“350) '—a'r
Slika 23: enajsti korak
6.12 DVANAISI KORAK
- Y .
Cilinder F mo€no prime obdelovanec.
3 =7 513-Sepld: - ¥
e Interlock  Event Qualifier Action
N “EYF1™ "EfFL" Q...
N ~F ZAPIRA 8™ “F ZA... IM...
<Add nenz>
T3 T3E
T13 - Trans13: T T38 - Trans38: Mo e ———n
=1 &
%1241 124 2
o IR —
%1126.0 &
“AVTIKOR™ — 33 —1
WI124.0
VKLOP® e
%I125.3

552" —

%125.5

EEFYT

%1250
350" — 3y

Slika 24: dvanajsti korak
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6.13 TRINAJSTI KORAK

Vklopi se motor za Siljenje.

T4 -Trans14: Ko e

%124.1

"START

%l126.0 &
“AVTIKR — 3 —

%1124.0

WKLOF® —
w255

“MOTOR —
%1256
%I125.3

"SSEZ”

%1255

R —

%125.0

Slika 25: trinajsti korak

6.14 STIRINAISTI KORAK

Cilinder G se pomakne proti Sil¢ku.

T15 -Trans15: B e
=
%1241
“STARTT —

%l126.0 =

ARG — g
1240
VKL —

%1257

£

%1255

=g

%125.0

Slika 26: stirinajsti korak

sS4 =" §14-Stepld: 5= \E
steota Interiock Event Qualifier  Action
B “MOTCR™ " 0.
5 “MOTCB VELOPL™ L
wAdd new>
T4 T39
= Transis T39 - Trans39: = 39
a
1242
TIZKLOP VI w0 i
95 =7 515 -Stepls: =5 ¥
Stepts Interlock Event Qualifier  Action
N "TYE1" &0
N "G POMIE K" M.
<Add new>
TS T40
T Transis T40 -Transd0: - =1 Trans0
a

%1124.2
TPV EL” oy
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6.15 PETNAJSTI KORAK

Cilinder G se odmakne od Silcka na zacetni polozaj.

16 = 516-Stepl6: %o
sepie Interlock Event Qualifier _ Action
N yez" T
N "G omMIE 5 "G OD... ..
<Add new>
TE
T16 - Trans16: [E R L T41 - Trans41: F
=1
w1240 %1242
“START “IZHLCF VI w0 55
l126.0 C
“ATIROR — —
w1240
VKLOF"
%1256
%1253
D
w1255
BT

=250

Slika 27: petnaijsti korak

6.16 SESTNAISTI KORAK

Motor se izklopi.

si7 =7 §17 - Stepl7: ] =
SEAE Interlock Event Qualifier  Action
3 “MOTCR" MOTOR" Q...
R MOTCR VELOFL" MOTO. M
<Add naws
7 T42
TI7 -Trans17: T JEITEE LA T42 - Transd2: (TR Skl
=
w1241 w1242
ETART — IZHLOP VSILT — 32
RI126.0 L
CAVTIROR — |
=240
VL
*=q25.5
W o
%1253
ESE
11255

65T

%I125.0

Slika 28: Sestnaijsti korak
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6.17 SEDEMNAIJSTI

KORAK

Cilinder C se pomakne navzdol.

S8 = S18-SteplB: ==
Step1a Interlock Event Qualifier  Action
N 3L "IfCL" &0...
N "C DOL 8" "C DO. M
<Add news
TI8 -Trans18: R Tans T43 -Trans43: ==
=
w2t w22
CETART e "IZKLOF VEIL” i 3
%l126.0 a
“ANTIROR — | |
wrzac
“VKLOF”
winzs s
"SSEIT
%l125.5
e -
l125.1
QT —ap —‘
Slika 29: sedemnajsti korak
6.18 OSEMNAJSTI KORAK
Cilinder D prime obdelovanec.
e "819 - Stepi9: .
s mnteriock  Event Qualifier  Action
L “4YDL", THID =1 L1+
-2 rane = S
Al newor
TI9 - Trans19: ¥ - T44 - Trans44. .
-
— iz
CETART” ELF —
=L &
“ENTIEON — —_—

Slika 30: osemnajsti korak
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6.19 DEVETNAJSTI KORAK

Cilinder F odpre obdelovanec.

T20 - Trans20:
=1
1241
START
11260
“BUTIHGR — 3¢ |
LRET
WKLOF" —
%1255
"ssEr —
%1254
" —

%I125.1

Slika 31: devetnajsti korak

|

6.20 DVAJSETI KORAK

Cilinder C se pomakne navzgor.

T21-Trans21:
=
%1241
STARTT —
1260
RTIKOR — 3 -
=240
VKL —
%1253

S
%I125.0

Slika 32: dvajseti korak

_

20 07 520-Step20: = B
=ep20 Interlock Event Qualifier  Action
N ~evez” e .
N “F opemE = "EOD... WM.
<add newe
T20 Ta5
T Trnan T45 -Trans43: E . [~ Transs
w1242
IHLFVSIL” mo i
=1 =" S21-Stepdl: x_ \E
SEIEL Interlock  Ewvent Qualifier Action
N ~zvce =
N “c aom 5 € co... W
<add news
121 T45
—tranz T46 - Trans46: o= T TrEns

%l124.2
IZKLOF W EIL” 8
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6.21 ENAINDVAJSETI KORAK

Cilinder B se pomakne proti koncu.

T22 - Trans22: ®o

%1241
"START
%I126.0 &
“AVTIKGR — 3 —

w1240

“KLOF
w1247

253
%1253

"I

%1125.0

Slika 33: enaindvajseti korak

6.22 DVAINDVAISETI KORAK

Senzor zazna na je cilinder B na koncu.

T23 - Trans23: Wl

%1247
25837
%1240
VKLOFT —
%1253
"55E2°
%1241
2ME =0

%1250

Slika 34: dvaindvajseti korak

%1242
“IDOLCF VI 3.

= 522-Step22: BB
sepzz Interlock Event Qualifier  Action
® "zymz" "B 4.
1 "3 NAPRET "B WA M.
widd new
RCC. T47 - Trans47- ®o s
&
%1242
B VS 0
= 523 -Step23: == \E
E5EE Interlock Event Qualifier  Action
R “zyEL” "IELT ..
< news>
T23 T8
—Tranz3 T48 - Trans48: o TR
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6.23 TRIINDVAJSETI KORAK

Cilinder D odpre obdelovanec.

@24 =7 §524-Step24: FS ¥ =
R Interlock Event Qualifier  Action
L 4¥D; T#L gD =0
N ~D ODEPRE K~ "D QD... iM...
<Add new>
T24- Trans24: R | —Tanas 49 - Trans49: R T
= &
%l124.1 %1242
“START" —0 "IZKLOP VSIL” mtr st
HI126.0 &
CAVTIROR — 3 _—
*®1124.0
VHLOF™ e
%1247
“2%83" —
%l125.0
%1246
HDZ 2
Slika 35: triindvajseti korak
v
6.24 STIRIINDVAISETI KORAK
. v ..
Cilinder E se zasuce za 90 stopin;.
©s =" 525-5tep2S: == B
stee2s Interlock  Event Qualifier  Action
N “SYEZ" "SYE2" Q...
N “E ZASTH K~ “E ZA... IM...
wAdd new>
T25 TS0
25 - Trans25: . %= o =ranas 50 - Trans50: . o= = ran
A &
1241 %l124.2
TETART — ILOP VSIL” sk
H126.0 &
“AWTIROR — i | |
l124.0
“VELOF
w12e7
%I125.2
37—

%1125.0

Slika 36: stiriindvajseti korak
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6.25 PETINDVAJSETI KORAK

Cilinder B se pomakne na zacetni polozaj.

26 =77 526 -5tep26: -
S Interlock  Event Qualifier Action
N “Z¥EZ" 'ZVE2" W
N “E HAZAT B CEEA . W
<Add news
26
126 - Trans26: C T Lo, 151-Trans51: .
&
1242 %1242
IKLOPWEILT —
1240
KLOF —
%1245

“I5ET —

%125.0
L

Slika 37: petindvajseti korak

6.26 SESTINDVAJSETI KORAK

Vsi izklopi v sili se ponastavijo.

|- 726
|e— 127
|- T2E
|-— 720
la— T30
| — 731
|-— 732
| — T34
| T35
| -— T35
|e— 737
l-— 36
|- T30
la— T20
| — T2
| — T2
| Taz
la— 22
l— 125
la— 725
la— 147
la— T8
la— Ta0
la— 750

|a— 751

Slika 38: Sestindvajseti korak

29



7.0 POGONSKI ELEMENTI

Za delovne operacije smo izbrali pnevmatske valje. Vse pnevmatske valje je
poganjal batni kompresor z nazivnim tlakom 8 barov. Tlak smo z regulatorjem
nastavili na 5 barov.

Slika 39: pnevmatski valj

Slika 40: regulator tlaka
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8.0 TABELA VHODOV IN IZHODOV

V tag tabeli so definirane vse vhodno/izhodne enote in markerji, ki smo jih
uporabili v nasem projektu. Vhodi so definirani kot 1124.0 pa do 1126.0. Izhodi s
Q124.0 pa do Q125.5. Markeriji pa kot M10 pa do M24.1.

V prvem stolpcu smo napisali ime Zelenega vhoda, izhoda ali markerja. V
drugem stolpcu je definiran podatkovni tip. Bool je podatkovni tip, ki ima dve
vrednosti (TRUE, FALSE). Word je podatkovni tip, ki je vedno dolg 16bit. V
tretjem stolpcu pa je zapisano na kateri priklju¢ek na krmilniku je vezan na
vhod, izhod ali marker. V zadnjem stolpcu smo si naredili kratke zapiske, kakSno
funkcijo ima dolocen vhod, izhod ali marker.

a 15A1 Bool %l124.3 SENZOR 15A1 33 4@ AVEN Bool %A10.1 AVEN NAZACETKU

2 a 15A2 Boal %I124.4 SENZOR 15A2 34 a cpoLZ Bool %102 CDOLNA ETKU
3 < 1YAl Boal %Q124.0 CILINDER 1YA1 i a D SKUPAJIZ Bool %M10.3 D SKUPAJ NA ZACETKU
4 - 2381 Boal %l124.5 SENZOR 25B1 s 4@ CGORZ Bool %104 C GORNAZACETKU
5 0| 2582 Bool %l124.6 SENZOR 25B2 37 4@ B NAFREJ Bool %M10.5 B NAPREJ DO VMESNEGA POLOZAIA
6 -« 2583 Bool %1247 SENZOR 25B3 38 4@ B USTAVI S Bool %106 B USTAVI NA VMESNEM POLOZAIU
7 < 2YB1 Boal Q1241 CILINDER 2YB1 39 a E ZASUKS Bool %M11.0 E ZASUK NA VMESNEM POLOZ AIU
8 < 2Ye2 Boal %Q124.2 CILINDER 2YB2 40 @ CNAVZDOL S Bool %M11.1 C DOL NAVIMESNEM POLOZ AL
El - 3sC1 Boal %l125.0 SENZOR 35C1 4 <a D NARAZEN & Bool %112 D MARAZEN NA VIMESNEM POLOZAIL
0 @ 3sC2 Bool %1125.1 SENZOR35C2 42 @ CNAVZGORS Bool %M11.3 C NAVZGOR NA VMESNEM POLOZAIU
n S0} 3l Bool %Q1243 CILINDER 3YC1 43 S0 | FZAPIRA S Bool %11 4 F ZAPIRA NA VMESNEM POLOZAU
12 < 3rc2 Boal wQ124 4 CILINDER 3YC2 44 a MOTOR VKLOFI Bool %115 MOTOR VKLOPI
13 4 YD1 Boal %Q124.5 CILINDER 4YD1 45 @ G POMIK K Bool %M11.6 G POMIK PROTI MOTORIU
14 @ 4YD2 Bool %Q124.6 CILINDER 4¥YD2 46 4@ GODMKS Bool %117 G POMK NA ZACETNI POLOZAJ
15 4a 55E1 Bool %1252 SENZOR 55E1 4 a CDOLS Bool %120 C DOL NAVMESNEM POLOZAIU
16 a 55E2 Boal %1253 SENZOR 5SE2 48 a D FRIME 5 Bool %121 D PRIME NA VIVESNEM POLOZ AIU
vooa 3YE1 Boal %Q124.7 CILINDER 5YE1 49 @ F ODPRE 5 Bool %122 F ODPRE NA VMESNEM POLOZA
e @ SYE2 Boal %Q125.0 CILINDER 5YE2 50 4@ CGORS Bool %123 C GOR NAVIMESNEM POLOZAIL

9 4« 65F1 Bool %1254 SENZOR 6YF1 51 a B NAFREJ K Bool %124 B NAPREJ DO KONCA
0 @ 65F2 Bool %1255 SENZOR 6YF2 52 4@ B USTAVI K Bool %125 B USTAVI NA KONCU
n < 6YF1 Boal %Q125.1 CILINDER &YF1 53 a D ODFRE K Bool %126 D ODFRE NA KONCU
2 @ 6YF2 Boal %Q125.2 CILINDER 6YF2 4 @ E ZASUKK Bool %127 E ZASUK NA KONCU
3 4@ 73G1 Boal %l125.6 SENZOR73G1 55 4@ B NAZAJ K Bool %h13.0 B NAZAI NA ZACETEK
24 @ 75G2 Bool %l125.7 SENZOR75G2 56 4@ ANOT Bool %M10.7 ANOTNAZACETKU
25 S0} 7YG1 Bool %Q1253 CILINDER 7YG1 57 S0 | STARTTIPKA Bool %M131 START TIPKA
26 < 7YG2 Boal %Q1254 CILINDER 7Y G2 58 a KORACNO Bool %132 KORACNO TIPKA
27 |a AVTIKOR Boal %I126.0 IZBIRA AVTOMATSKOIKORAKI 58 <0 AVTOMATSKO Bool %M133 AVTOMAT:KO TIPKA
23 @ IZKLOFV SILI Bool %l124.2 IZKLOP NAPRAVE W SILI 80 4@ IZKLOP W SILI(1) Bool %134 IZKLOP V SILI TIPKA
23 4@ MOTOR Bool %Q1255 MOTOR ZA SILIENIE 61 a Nastavitev vrednosti Word HhWM20 Nastavitev vrednosti Stevca
30 a START Boal %I124.1 START NAPRAVE 62 a Trenutna vrednost Word 22 Trenutna vrednost Stevca
3 < VKLOP Boal %l124.0 WKLOP MAPRAVE 65 4@ Nastavitev itevea Bool %M24.0 Nastavitev Stevca
2 4@ ZACETNI KORAK Boal %N10.0 ZACETNI KORAK 64 @ Tag_1 Counter %C1
33 @ AVEN Bool %M10.1 AVEN NAZACETKU 65 4@ Izhed Etevea Bool %h24.1 Izhod Etevea
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9.0 NADGRADNJA NAPRAVE

Naprava je namenjena nadgradnjam in izboljSavam, katere bodo izboljsale
proces izdelave, ki bo omogocal samostojno delovanje naprave brez posega
cloveka. Naprava je sestavljena tako, da jo lahko v vsakem trenutku
prilagodimo in zamenjamo dolocene dele.

Mi smo napravo nadgradili z namestitvijo odvajalne posode, nosilec za zaslon
na dotik, nadgradnja PLK-ja.

Napravo bi lahko nadgradili tako, da bi bila celotna avtomatizirana. V smislu, da
bi pred zacetkom avtomatsko neodsiljen material odrezali na dolo¢eno mero,
ter da bi na koncu sortiralo izdelke po dolo¢enem Stevilu v Skatle. Dodali bi
lahko tudi izklop v sili, ki bi deloval tako, da bi se podajalna roka vrnila v zacetni
polozaj. Ker te funkcije v trenutnem stanju ni moramo podajalno roko ro¢no
voditi do zacetnega polozZaja.

Slika 42: nacrtovanje
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10.0 ZAKLJUCEK

Projekt je uspesno dosegel svoj namen. Na praktiénem primeru, primerljivem z
realnim industrijskim okoljem, smo se lahko ucili in uporabili znanje, ki smo ga
pridobili skozi vsa leta Solanja. NasSe poznavanje tovrstnih sistemov pa se je s
projektom razsirilo in nadgradilo. Naucili smo se, kako na samem zacetku
izbrati idejo, nacrtovati, izdelati komponente in sestaviti napravo oz. sistem, ki
je v koraku s trenutno industrijsko tehnologijo. MPS-postaja je v trenutnem
stanju delno nas avtorski izdelek, saj smo doloc¢ene elemente dodali k ze do
neke mere izdelani napravi.

POTRJENE/OVRZENE HIPOTEZE

1.

2
3
4.
5

w 0 N o

Zamenijati krmilnik — POTRJENA HIPOTEZA

Napisati nov program v graficnem nacinu — POTRJENA HIPOTEZA
Dodati zaslon na dotik — POTRJENA HIPOTEZA

Napisati nov program za zaslon na dotik — POTRJENA HIPOTEZA
Dodati mrezno kartico za povezavo

med zaslonom na dotik in krmilnikom — POTRJENA HIPOTEZA
Dodati Stevec— POTRJENA HIPOTEZA

Dodati Skatlo za odsiljke — POTRJENA HIPOTEZA

Dodati drzalo za zaslon da dotik — POTRJENA HIPOTEZA

Preko zaslona na dotik voditi napravo — OVRZENA HIPOTEZA
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12.0 IZJAVA

Mentor (-ica), ,vskladu z 2.in 17. ¢lenom Pravilnika

raziskovalne dejavnosti »Mladi za Celje« Mestne obcine Celje, zagotavljam, da je v

raziskovalni nalogi z naslovom

katere avtoriji (-ice ) so ) )

- besedilo v tiskani in elektronski obliki istovetno,
- pri raziskovanju uporabljeno gradivo navedeno v seznamu uporabljene literature,

- da je za objavo fotografij v nalogi pridobljeno avtorjevo (-i¢ino) dovoljenje in je hranjeno v
Solskem arhivu,

- da sme Osrednja knjiznica Celje objaviti raziskovalno nalogo v polnem besedilu na
knjizni¢nih portalih z navedbo, da je raziskovalna naloga nastala v okviru projekta Mladi za
Celje,

- da je raziskovalno nalogo dovoljeno uporabiti za izobraZevalne in raziskovalne namene s
povzemanjem misli, idej, konceptov oziroma besedil iz naloge ob upostevanju avtorstva in
korektnem citiranju,

- da smo seznanjeni z razpisni pogoji projekta Mladi za Celje

Celje, zig Sole Podpis mentorja(-ice)

Podpis odgovorne osebe

35



DOVOLIENIJE ZA OBJAVO
AVTORSKE FOTOGRAFUJE V RAZISKOVALNI NALOGI

Podpisani, , izjavljam, da sem avtor(-ica) fotografskega
gradiva navedenega v priloZzenem seznamu in dovoljujem v skladu z 2. ¢lenom
Pravilnika raziskovalne dejavnosti »Mladi za Celje« Mestne obcine Celje, da se
lahko uporabi pri pripravi raziskovalne naloge pod mentorstvom

z naslovom ,

katere avtorji (-ice ) so , )

Dovoljujem tudi, da sme Osrednja knjiznica Celje vkljuceno fotografsko gradivo
v raziskovalno nalogo objaviti na knjizni¢nih portalih z navedbo avtorstva v
skladu s standardi bibliografske obdelave.

Celje, Podpis avtorja:
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