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Linearni harmonogramy

A) Elektropneumatika

Vykonova ¢ast

Vykonovou ¢ast tvoii pneumaticky obvod s pneupohony a jejich rozvadéci. Jedna se vzdy

o nepiimé ovladani. Ridici signaly jsou elektrické. Rychlost pohybti se ovlad4 nastavenim
jednosmérnych Skrticich ventill, které umoZziuji nastavovat nezdvisle rychlost pohybu v jednom
smeéru.
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obr. 1. silova ¢ast — pohon a rozvadé¢  obr. 2. harmonogram s ozna¢enim pohybt a vazeb

2. Tabulka proménnych

Tabulka obsahuje souhrn vSech symbolll pouZitych ve schématech a jejich vyznam.

Znacka |Vyznam
A,B,C pneupohon A, B, C
A+, B+, C+ |civka rozvadéce — vysouvd A, B, C
A—, B—, C- |civkarozvadéce — zasouva A, B, C
ag, by, ¢p | koncovy spina¢ — pohon zasunut
a;, by, ¢; | koncovy spina¢ — pohon vysunut

S1 tlacitko Start

S2 tlacitko Stop

B1 pomocné relé

H1 signédlka — stav zapnuto
H2 signdlka — stav vypnuto

tab. 1. vyznam prvki schématu

. Harmonogram

Harmonogram zobrazuje prib¢h ¢innosti v ¢ase. Vodorovné linie jsou mezni polohy pohont

a svislé linie vyznacuji ¢asové okamziky dosaZeni poloh a zmén ¢innosti. Harmonogram
obsahuje pojmenovani pohoni, snimact poloh, oznaceni pohybti, vazby mezi aktivaci snimace
a nésledujici akci (pohybem), a oznaceni startovacitho bodu harmonogramu se startovaci
podminkou. Pro kresleni harmonogramu v programu SMC PneuDraw je urCena karta Sekvence.
Pomoci funkce ,,Ptidat fadek zatizeni* (symbol [+]) piidame potiebny pocet pohont. Délku
harmonogramu zkratime pomoci funkce ,,Vlastnosti modelu* (pravé kliknuti na harmonogram)
na potiebnou délku (vétSinou 6 krokit). Samotny harmonogram vytvoiime taZenim bodl ze
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stavu 0 do stavu 1. Do harmonogramu se déle vkresli logické vazby pomoci funkce ,,Pfidat ¢aru
navaznosti‘“ (symbol ). Nakonec harmonogram doplnime o textové popisky (funkce ,, Text*),

4. Schéma ovladaciho obvodu
Postup pfi kresleni:

Nakreslime krajni svislé ¢ary (napdjeci sbérnice), leva je aktivni napétovy potencidl (faze,
+24V atd.), prava je vzdy s nulovym potencidlem (0V).

Mezi napdjeci sbérnice kreslime jednotlivé linie. V levé ¢asti linie jsou podminky (kontakty)
a v pravé ¢asti linie vykonové prvky (stykace, relé, zarovky atd.).

Linie jsou na levé stran¢ vzestupné ocislovany a zprava je stru¢né popséna jejich ¢innost.
V piipadé¢, Ze na linii je stykac nebo relé, jsou vpravo zapsana cCisla linii, ve kterych ma relé
své kontakty. Nad ¢islem linie, kde leZi spinaci kontakt, se kresli vodorovna ¢arka. Pro
rozpinaci kontakt se vodorovna ¢arka kresli pod ¢islo linie.

KaZzdy prvek ve schématu je oznacen a ma oznacené své svorky. Kontakty jednoho relé
se rozliSuji ¢islem pred znackou relé. Spinaci kontakty lichym ¢islem a rozpinaci kontakty
sudym cislem.

V prvni linii se nakresli Start-Stop obvod s pomocnym relé B1. Kontakty relé jsou vyuZzity
pro piidrZznou funkci a sepnuti ovladanych obvodt (obvod ovladéni a signalizace).

Linie 3 a dalsi feSi samotny harmonogram. V potadi podle harmonogramu se zapojuji
jednotlivé snimace poloh a piislusné elektromagnety, které uvadéji pneumaticky pohon
v ¢innost.

Prvni linie harmonogramu (linie €. 3) obsahuje podminku startu (ap) a povel k prvnimu
pohybu (B+). Na dalsi linii se o¢ekdva snimac tohoto pohybu (zde B+ = b;) a dalsi pohyb
podle harmonogramu (zde C+). Tento sled pokracuje pro vSechny kroky harmonogramu.
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obr. 3. schéma ovladaciho obvodu
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B) Pneumatika

Pro vykonovou ¢ast, harmonogram a tabulku proménnych plati stejné zdkonitosti jako u elektro-
pneumatického fizeni. Jedinou odliSnosti je fakt, Ze fidici signdly jsou pneumatické. Vykonovou
¢ast tvofi pneumaticky obvod s pneupohony a jejich rozvadéci. Jedna se vZdy o nepiimé ovladani.
Rychlost pohybil se ovlada nastavenim jednosmérnych Skrticich ventild, které umoziuji nastavovat
nezdvisle rychlost pohybu v kazdém jednom sméru.

Schéma ovladaciho obvodu

Pro kresleni schéma pouZzijeme program SMC PneuDraw a jeho knihovny:

a) Pneumatické linearni pohony — Dvoj¢inné pohony,

b) Mechanicky, ru¢né, vzduchem ovladané ventily — 3/2 ventily a 5/2 ventily,

e Na karté¢ Schema v SMC PneuDraw sestavime ze symbolti z knihoven celé schéma.
V hornf vrstvé nakreslime jednotlivé pneupohony a umisténi koncovych spinact. Ve
2. vrstvé piisluSenstvi pohont (jednocestné Skrtici ventily). Ve 3. vrstvé rozvadéce pohonti
typu 5/2 (nepiimé fizeni). V dalSich vrstvach potom kreslime logické fidici obvody.

e Pod kazdy fidici signdl rozvadéct pohont vloZime ptisluSny koncovy spina¢ podle harmo-
nogramu (rozvadéc typu 3/2) viz piiklad niZe, kde je feSen harmonogram A+, B+, A—, B—.

e Pod koncovy spinac startovaci podminky (v uvedeném ptikladu je to by) vloZime startovaci
tlacitko (rozvadé&c¢ typu 3/2 s ovladanim pomoci hmatniku a vratné pruZiny).

Pozn.: Schematické znacky koncovych spinact, které jsou na konci harmonogramu v aktivn{
poloze, by se mély doplnit o kulisu zndzornujici aktivni polohu (v piikladu nejsou nakresle-
ny). (Pokud se kulisy doplni — u snimacti ap a by — musi byt ve schématu zapojena jejich leva
polovina znacky). Toto doplnéni schéma ale program SMC PneuDraw nepodporuje.
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Obr. 4. pneumaticky fidici obvod
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