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1 JOHDANTO

Opinnaytetyon lahtokohtana oli suunnitella ja toteuttaa Keski-Pohjanmaan ammattikorkea-
koulun tekniikan ja liiketalouden yksikon automaatiotekniikan linjalle laboratorioharjoi-
tuksissa kaytettava harjoituslaitteisto. Laitteiston avulla opiskelijat voisivat testata oppimi-
aan asioita kaytannossa. Koulun puolesta laitteiston toiminnalle ei asetettu mitédén vaati-
muksia vaan se saatiin suunnitella alusta loppuun itse. Mutta laitteiston tuli sisaltdd muu-

tamia ennalta sovittuja komponentteja.

Rakennettavan laitteiston avulla on tarkoitus opettaa ja harjoitella Mitsubishi-logiikan kyt-
kentdja ja siihen liitettdvia komponentteja seka niiden ohjelmointia. Nain laitteiston avulla
voitaisiin harjoitella myds E-Designer-ohjelmointiohjelman kéytt04 seka operointipaneelin
yhteen liittdmistd Mitsubishi-logiikan kanssa. Laitteisto mahdollistaa myds tutustumisen
lineaarijohteen paikoittamiseen sekd sen ohjauksessa kéytettdvan servosadtimen kéayttéon.
Liséksi laitteiston pneumatiikkakomponentit mahdollistavat tutustumisen niiden toimintaan

ja ohjaukseen.

Tydssa keskitytdan ainoastaan laitteiston suunnitteluun, komponenttien valintaan, asennuk-
seen ja testaamiseen. Raja paatettiin vetaa tdhan, koska jo pelkastaan laitteiston suunnitte-
lu- ja rakennusosio vei puolet ty6hon kéytetysté ajasta. Operointipaneelin ja logiikan oh-
jelmointi paatettiin jattdd kokonaan pois, koska muuten tyon laajuus olisi kasvanut koh-

tuuttoman suureksi.



2 LAITTEEN SUUNNITTELU

2.1 Laitteelle asetetut vaatimukset

Opinndytetyon suunnittelu aloitettiin palaverilla opinnédytetyon ohjaajan kanssa tammi-
kuussa 2009. Palaverissa sovittiin padkomponentit, joita tydssa oli tarkoitus kayttaa. Seu-

raavassa ovat muut palaverissa sovitut asiat:

— Mitsubishin logiikka

— Beijerin kosketusnaytéllinen operointipaneeli E-1061
— SMC:n valmistama lineaarijohde

— Servokortti lineaarijohteen paikoittamiseksi

— DC-moottori lineaarijohteen liikuttamiseksi

— Kaantotarttuja

— Mannénvarreton sylinteri

— Liikutettava alusta

2.2 Toteutuksen suunnittelu

Suunnittelu aloitettiin miettimalla miten palaverissa sovittuja pddkomponentteja voitaisiin
kayttad tyossa hyvaksi. Kaantotarttujalla voitaisiin tarttua esineisiin ja k&antaa niité tarvit-
taessa. K&antotarttuja voitaisiin myos asentaa mannanvarrettomaan sylinteriin, jolloin sita
voitaisiin litkuttaa yhteen suuntaan. Jotta saataisiin myos ristikkdinen liike aikaan, voidaan
mannanvarreton ja siihen asennettu kaantotarttuja kiinnittaa lineaarijohteeseen. Né&in saa-

daan aikaan x- ja y-suuntainen liike.

Nyt kun voitiin liikkua xy-tasossa, oli selvéad, ettd rakennettava laitteisto tulisi olemaan
jokin kappaletavara-automaatiosovellus. Eli jotain esinettd liikutettaisiin paikasta toiseen.

Pitkéllisten neuvottelujen jalkeen paadyttiin liikuttaman pienté laatikkoa seka siihen liitet-
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tavad kantta. Alun perin tarkoituksena oli myos, ettd laatikko taytettdisiin jollain, mutta

siitd luovuttiin ajan puutteen vuoksi.

Laatikot ja kannet piti saada varastoitua nappéarasti niin ettd varasto olisi helppo tayttaa.
Tahan tarkoitukseen sopisi erdanlainen taytettava torni: laatikot/kannet ovat péallekkain, ja
kun alimmainen poistuu, tippuu uusi kappale tilalle. Talla tavoin varasto saataisiin mahdol-

lisimman yksinkertaiseksi.

2.2.1 Toimintakuvaus

Laite suorittaa seuraavanlaisen toimintasyklin:

1. Laatikko siirretd&n paineilmasylinterilla tartuntapaikkaan.

2. Kaantdtarttuja ajetaan oikeaan paikaan ja tartutaan laatikkoon.

3. Laatikko k&annetadn kaantotarttujalla oikeaan asentoon ja viedaan pakkaus pai-
kalle.

4. Kansi siirretddn oikeaan paikaan paineilmasylinterilla.

5. Kaantotarttuja ajetaan oikeaan paikkaan ja tartutaan kanteen.

6. Kansi kdannetaan kaantotarttujalla ja viedaan laatikon paalle.

7. Sykli alkaa alusta.

2.2.2 Laitteiston sijoittelu

Laitteiston sijoittelua l&hdettiin hahmottelemaan kuvion mukaisesti 1500 mm x 1000 mm

kokoiselle poydalle (KUVIO 1). Téssé vaiheessa ei puututtu vield logiikan, operointipanee-

lin ja muiden ohjauslaitteiden sijoitteluun.
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KUVIO 1. Laitteiston sijoittelu alustalle

Lineaarijohde

Koska laatikoita ja kansia tulee liikutella, tarvittiin tyéhon jonkinlainen kuljetin, jonka
avulla laatikot ja kannet siirretdén paikoilleen. Tyosséa kaytettiin lineaarijohdetta, jota pyo-
ritetddn sdhkoémoottorilla. Sahkomoottoriin on lisatty sopiva vaihteisto nopeuden hallitse-
miseksi. Lineaarijohteen tulee liikkua tarpeeksi hitaasti, jotta lineaarijohteen paikoittami-

nen on helppoa. Kappeleiden liikuttelu tapahtuu koko lineaarijohteen matkalla.

Kéaantotarttuja

Jotta laatikoita ja kansia saadaan poimittua pakkaamista varten, tarvitsee lineaarijohteen
padlle sijoittaa kaantotarttuja. Kaantotarttujan avulla kappaleet saadaan k&annettyé oikeaan
asentoon. Kaantotarttuja pyorayttdd kappaleet akselinsa ympari. Kéantotarttuja toimii pai-

neilman avulla.



Paineilmasylinterit

Koska laatikot ja kannet tulee siirtad torneista kaantoétarttujan ulottuville, tarvitaan siirtoon
paineilmasylintereitd. Paineilmasylintereiden iskun pituudeksi madariteltiin laatikoiden ja
kansien perusteella 160 mm. Paineilmasylintereiden ilmanmaarad rajoitetaan kuristimella,
jotta liike ei ole liian nopea. Koska kappaleita tulee liikutella my6s lineaarijohteen yli, tar-
vittiin siirtoon méannénvarreton sylinteri. Mannanvarrettomalla sylinterilla liikkeen pituu-
deksi méaariteltiin 300 mm. Mannanvarrettoman sylinterin kaytolla valtetddn mahdollinen

tormaéminen laatikko- ja kansitorneihin.

Logiikan sekd muiden ohjauslaitteiston sijoittelu

Logiikan tarkoituksena on ohjata laitteen toimintoja. Logiikan ohjelmointi suoritetaan tie-
tokoneella, joten logiikka sijoitetaan poydan oikeaan takareunaan johdotuksen helpottami-
seksi. Paineilmasylintereiden ohjaukseen kaytettavat magneettiventtiilit sijoitettiin logiikan
viereen. My0ds moottorin ohjaukseen kaytettdva servokortti sijoitettiin magneettiventtiilin
vieraan. Operointipaneelin avulla on tarkoitus ohjata laitteen toimintoja. Operointipaneelin
tulisi olla loogisessa paikassa kayton helpottamiseksi. Paneeli sijoitettiin ohjauspdytdéan

alustan oikeaan etureunaan.

2.2.3 Toteutustavan valinta

Toteutuksen suunnittelun jalkeen paatettiin, ettd tdhan tyohon kuuluu laitteiston suunnitte-
lu, rakentaminen seka testaaminen, jotta tyon laajuus ei kasva kohtuuttoman suureksi. Lait-
teiston rakennus suoritetaan koululla ja materiaalina kdytetaan alumiinia seké terésta.

Kaikki tarvittavat rakenteet valmistetaan hitsaamalla tai tyostamalla.



3 LAITTEISTO

3.1 Pneumatiikka

Pneumatiikalla tarkoitetaan tekniikkaa joka toimii paineilmalla. Sitd k&ytetadn mm. ainei-
den siirtoon ja sekoittamiseen, maalaamiseen ja puhdistukseen. Instrumenttisovelluksissa
paineilmaa kaytetaan anturisignaalin siirtoon ja muodostamiseen. Pneumatiikkaa kdytetaan
yleisesti myos koneautomaatiossa lineaari- ja rotaatioliikkeiden toteuttamiseen. Pneumatii-
kasta onkin tullut tarked osa teollisuutta ja sen tuotantoa. (Ellman, Hautanen, Jarvinen &
Simpura 2002, 7.)

Mannanvarreton sylinteri

Mannanvarreton sylinteri ei nimensd mukaisesti sisalla lainkaan itse mannanvartta, vaan
mannan voima vélitetaan sylinterin kyljessé liikkuvaan kelkkaan magneettisesti. Sekd man-
taan ettd kelkkaan on asennettu kestomagneetti. Kun mannéssd olevaa kestomagneettia
liikutetaan paineilman avulla, liikkuu myos kelkka magneettikentdn vaikutuksesta. Jos
kelkalla kuljetettava kappale ylittdd suurimman sille sallitun kuorman, on kuormavoima
isompi kuin magneettivoima ja tallgin kelkka ja méntd irtoavat toisistaan. (Ellman ym.
2000, 93.)

Kéaantotarttuja

Tarttujien avulla kasitellaan erilaisia kappaleita. Tarttujalla kappaleesta saadaan ote, jolloin
se voidaan siirtdd haluttuun paikkaa ja irrottaa. Mutta kappaleiden siirtdmiseen tarvitaan
myds toimilaite, joka liikuttaa tarttujaa. Tarttujien toimintaperiaate on haluttu pitdd mah-
dollisimman yksinkertaisena ja nopeana, koska kappaletavara-automaatiossa toiminta-aika

on ratkaiseva tekija. (Ellman ym. 2002, 97.)
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Paineilman avulla saadaan aikaan myods pyoriva liike, ja tdtd ominaisuutta kaytetdan hy-
vaksi juuri k&&ntolaitteissa. Rakenteeltaan se on hyvin yksinkertainen ja huoleton. Kaanto-
laitteet ovat yleensa rajattuja, eli ne voivat pyodrahtéé vain tietyn astemaaran. Tyypillisesti

niitd kéytetéan tarttujien toimilaitteena. (Ellman ym. 2002, 94.)

Kaksitoiminen sylinteri

Kaksitoiminen sylinteri on yleisin sylinterityyppi. Siind mént&4 liikutetaan paineen avulla
molempiin suuntiin. On huomioitava, ettd miinusliikkeen voima on pienempi kuin plus-
liikkeen, koska méannénvarren pinta-ala on mannén pinta-alaa pienempi. Tama tarkoittaa
myos sitd, ettd kuormittamattoman sylinterin miinusliike on nopeampi kuin plusliikkeen.
(Ellman ym. 2002, 89.)

Magneettiventtiili

Sahkoisesti ohjattu suuntaventtiili eli tutummin magneettiventtiili pitda sisallaédn pienite-
hoisen magneettikelan, jolla ohjataan esiohjausventtiilid, joka taas siirtdé luistimen toiseen
asentoon syntyneen paineen avulla. Tdmén vuoksi magneettiventtiilit soveltuvat erityisesti

logiikalla hoidettavaan ohjaukseen. (Ellman ym. 2002, 79.)

Magneettiventtiilit asennetaan yleensa venttiiliterminaaleihin. Niiss& on integroituna pai-
neilman syotté ja poisto sekd sahkdinen ohjaus. Sahkoisesti ohjatut 5/2- tai 3/2-
suuntaventtiilit asennetaan 4-10 ryhmiin, jotka niputetaan yhteen péaatykappaleiden avulla.
Sahkdinen ohjaus tuodaan terminaalille yhdell& vayla- tai multi-pinkaapelilla. Venttiiliter-
minaalit vahentavat huomattavasti tilan tarvetta ja putkitustoita. (ElIlman ym. 2002, 81.)



Vastusvastaventtiili

Vastusvastaventtiilin (kuristimen) avulla saddetdan sylinterin toimintanopeutta. Venttiili
sallii vapaan virtauksen toiseen suuntaan ja toiseen se vastustaa sitd. (Hulkkonen 1977,
103.)

Huoltoyksikko

Paineilmahuoltolaitteiden tehtdvdnd on muuntaa paineilma muotoon, joka ei vahingoita
toimilaitteita ja venttiileja. Huoltolaitteiksi luetaan suodatin/vedenerotin, paineenséédin ja
voitelulaite. Lisaksi huoltoyksikkd sisaltdd usein painemittarilla varustetun paineenalen-
nusventtiilin. (Ellman ym. 2002, 100.)

3.2 Lineaarijohde

Koko tyon keskeisin komponentti on lineaarijohde. Lineaarijohde koostuu profiilista, joh-
teesta ja johteen kiinnitysprofiilista. Kelkka on laakeroitu kulmista rullalaakereilla, jotka
on asennettu kelkan uriin kiinnityskiskolla. Kelkkaa liikutetaan ruuvin avulla, jota taas
pyoritetddn DC-moottorilla. Lineaarijohteen tehtdva on siis siirtdd kelkkaan asennettua
kehikkoa, jossa mannanvarreton sylinteri liikuttaa kdantotarttujaa.

Lineaarijohteen paadyissa oli jo valmiiksi asennettuna péatyraja-anturit. Niiden tehtéva on
pysayttdad moottori, kun kelkka saavuttaa jommankumman lineaarijohteen paadyista. Kelk-
kaa tuskin tultaisiin koskaan ajamaan paatyyn, silla kelkan ohjaus hoidettaisiin ohjelmassa.
Mutta koska anturit olivat jo valmiiksi paadyissa, péaéatettiin ne ottaa kayttéon. Tyypiltdén
anturit ovat NPN-tyyppisid mikrovalokennoja. Anturilta saadaan tieto, kun kelkassa oleva

liuska tyontyy haarukkaan.



3.3 Optinen haarukka-anturi

Yksinkertaisen optisen pulssianturin toteutukseen vaaditaan reikalevy sekd haarukka-
anturi. Reikédlevy on sijoitettuna infrapunavaloa l&hettdvan/vastaanottavan haarukka-
anturin véaliin. Pulssit saadaan aikaiseksi reikélevysta, jossa vuorottelevat valoa lapéisevét
ja valoa l&pédisemattomat sektorit. Mitd enempi reikid levyssa on, sitd tarkemmin akselin
kiertyma saadaan mitattua. Saatavien pulssien maara per kierros on yleensa 100-2500.
Anturista saatava pulssi on yleensa sinimuotoista ja jannite 5 V tai 24 VDC. (Fonselius,
Pekkola, Selosmaa, Strom & Vélimaa, 1999, 54.)

3.4 Peiliheijastava optinen anturi

Peiliheijastava optinen anturi (peiliheijastava valokenno) siséltad lahettimen sekd vastaan-
ottimen samassa kotelossa, mutta toimiakseen se tarvitsee heijastavan pinnan, esimerkiksi.
peilin tai heijastimen. Lahetin l&dhettdd infrapunavalon tai punaisen valon heijastettavaa
pintaa kohti, josta se palaa takaisin vastaanottimelle. Infrapunavaloa kayttavat polaroimat-
tomat optiset anturit ja punaista valoa polarointisuodattimella varustetut optiset anturit.
Toimintaetdisyys peiliheijastavalla optisella anturilla on 3-15 metrid. Lyhyt toimintaetai-

syys johtuu valonsateen kulkemasta edestakaisesta matkasta. (SKS Automaatio Oy 2007.)

3.5 Asennon tunnistimet

Jarjestelmén toiminnan kannalta on oleellista saada sylinterilta tieto siitd, ovatko ne auki
vai kiinni. Vaikka magneettiventtiili on ohjattu kiinni, ei tdma4 tieto vield takaa varmasti
esimerkiksi tarttujan olevan auki. Kyseisten virheiden vélttdmiseksi sylintereiden kylkeen

voidaan kiinnittaa reed-anturi tai elektroninen asentoanturi.

Reed-anturi koostuu suljettuun koteloon asennetusta suljetusta ferromagneettisesta koske-

tinparista, joka saadaan johtavaksi ulkoisella magneettikentalld. Reed-anturi kiinnitetdan
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sylinterin kyljessa kohtaan, jossa manta on auki- tai kiinni-asennossa. Anturin saavuttaessa

méannan magneettikentan sen kosketin sulkeutuu. (Fonselius ym. 1999, 38.)

3.6 Ohjelmoitava logiikka

Ohjelmoitavat logiikat (Programmable Logic Controller eli PLC) ovat eniten ohjauksessa
kaytettyja laitteita. Ne kehitettiin korvaamaan perinteiset ajastimet ja releilld tehtavat ohja-
ukset. Logiikka ottaa saamansa informaation vastaan esimerkiksi anturilta ja reagoi siihen
ohjelmassa maaratylla tavalla. Reagointinopeus riippuu téysin logiikan ominaisuuksista.
Itse ohjelma on tallennettuna logiikan sisdiseen paristovarmennettuun muistiin. (Fonselius
ym. 1999, 102.)

Rakenteeltaan ohjelmoitavat logiikat jaetaan yleensd kahteen ryhmaéan, kompakteihin ja
modulaarisiin. Kompaktit eli integroidut logiikat pitavat sisalladn mikroprosessorin (Cent-
ral processing Unit eli CPU), virtaldhteen sekd pienen maarén tuloja ja lahtdja (in-
put/output). Pienen I/O-maédran vuoksi se onkin tarkoitettu pienen koneen ohjaukseen.
Modulaariset logiikat rakentuvat samoista osista, mutta jokainen osa on omana yksikkona.
Yksikot ovat liitettyna toisiinsa vaylan avulla. Taméa tekee modulaarisen logiikan laajenta-
misesta ainutlaatuisen. 1/0-maara voi nousta jopa useisiin kymmeniin tuhansiin. (Fonselius
ym. 1999, 105.)

Tulojen tehtdvana on kerata tietoja laitteistosta, kun taas laht6jen tehtdvana on ohjata edel-
I& mainittua laitteistoa. Liséksi tulojen ja l&htdjen avulla saadaan erotettua CPU galvaani-
sesti muusta laitteistosta. Tuloyksikossa se hoidetaan yleensa transistorilla ja lahtoyksikos-
sé releen tai transistorin avulla. Tulojen ja l&ht6jen tehtavand on myos sovittaa jannitteet
logiikan j&nnitteeseen sopivaksi. Ndiden toimintojen avulla CPU saadaan erotettua koko-
naan tuloista/l&hddistd ja ndin taataan logiikan héiriéton toiminta. (Fonselius ym. 1999,
107, 108.)
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3.7 Analoginen lahto- ja tulomoduuli

Analogisen signaalin lahettdmiseen tarvitaan analogista lahtomoduulia. Moduuli suorittaa
D/A-muunnoksen, jossa se muuttaa esimerkiksi 16 bittisen digitaaliviestin 0-10 V:n sig-
naaliksi. Digitaalinen arvo voidaan muuntaa joko virta- tai janniteviestiksi. Mitd enempi
muunnoksessa kéytetddn bittejd, sitd tarkempi muunnoksesta saadaan eli erottelukyky pa-
ranee. Tyypillisesti muuntimet ovat 8- tai 16-bittisi&, mutta nykyaan saatavilla on myos
korkeamman bittiméaran omaavia moduuleita. Analogiamoduulien padasiallinen kaytto-
tarkoitus logiikkaohjauksessa on saatdjen toteuttaminen. Virta- ja janniteviestin valinta
tehddan dip-kytkimesta tai itse ohjelmassa. Signaalina voidaan k&yttda yleensd yhta tai
useampaa standardiviestié ja niitd ovat mm. 0...20 mA, 4...20 mA, 0...5 V, 0...10 V, -
5...5V,-10...10 V. (Fonselius ym. 1999, 110.)
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4 LAITEVALINNAT

4.1 Pneumatiikka

Lineaarijohde, magneettiventtiilit ja kaikki pneumatiikkatuotteet valittiin SMC-konsernin
valikoimasta. Osa tyossd kaytetyista laitteista 10ytyi jo valmiiksi koulun varastosta, joka
helpotti komponenttien valintaa. Seuraavassa on eritelty tydssd kaytetyt pneumatiikka-

komponentit sek& niiden tarkat mallit kuvineen.

4.1.1 Mannanvarreton sylinteri

Mannénvarrettoman sylinterin tehtdvana on liikuttaa k&&ntotarttujaa laidasta laitaan. Tata
varten sille valmistettiin kehikko, joka taas on Kiinnitetty lineaarijohteen kelkkaan. Tarvit-
tavat rakenteet on valmistettu alumiinista ylimaaréisen painon valttamiseksi. Mannanvar-
rettomaksi sylinteriksi valittiin CY1RG40H-300 (KUVIO 2). Tarkemmat tiedot I0ytyvét
liitteend olevasta datalehdesta (LIITE 1).
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KUVIO 2. Mannanvarreton sylinteri

4.1.2 Kaantotarttuja

Kéantotarttujan tehtavana tassé tyossa on tarttua laatikkoon/kanteen ja k&éntaa se tarvitta-
essa. Tarttumista varten sille valmistettiin kynnet seka kiinnityslevy, jonka avulla se liitet-
tiin - mannénvarrettomaan sylinteriin. Kaantotarttujaksi valittiin  SMC:n valmistama
MRHQ16S-90S-N (KUVIO 3), joka loytyi koulun varastosta. Kaantékulma silla on 90

astetta ja tama riittdd kadntdmaan laatikon/kannen (LIITE 2).
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KUVIO 3. Kaantotarttuja

4.1.3 Kaksitoimiset sylinterit

Kaksitoimiset sylinterit syottévat laatikoita/kansia k&antotarttujalle. Laatikot ja kannet on
sijoitettu omiin torneihin (KUVIO 4), joista ne tyonnetdan sylinteriin kiinnitetyn tyontéle-
vyn avulla yksi kerrallaan noutopaikalle (KUVIO 5). Sylintereiden kiinnitys torneihin hoi-
dettiin niitd varten valmistetuilla kiinnikkeilld (KUVIO 6). Jotta isku saataisiin saadettya

tarkasti, tehtiin kiinnikkeista sdadettavat. Saato tapahtuu tornin alla olevasta reiésté.
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KUVIO 5. Sylinterin p&d&hén asennettu tyontélevy

Kannen korkeus asetti sylinterille tiettyj& vaatimuksia, jotka otettiin huomioon niita valit-
taessa. Myos iskunpituus asetti omat vaatimuksensa. Niinpd sylintereiksi valittiin
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CD85N12-160-B (KUVIO 6). Mannéanvarren paksuus on 12 mm, eli nyrjdhdysvaaraa ei
ole. Iskunpituus on 160 mm, joka riittad mainiosti td4han tarkoitukseen. Lisétietoja on data-
lehdessé (LIITE 3).

P SR S e,

KUVIO 6. Kaksitoiminen sylinteri ja sen kiinnitys torniin

4.1.4 Magneettiventtiilit

Koska koulun varastosta I0ytyi jo valmiiksi SMC:n valmistama F-sarjan venttiiliterminaali
(LITE 4), paatettiin sita kayttada hyvaksi. Siihen kayvat VQC1000/2000/4000-sarjan mag-
neettiventtiilit, joita 16ytyi myds muutama. Tarkempi malli on VQC1101N-5B (LIITE 5).
Venttiilit ovat 5/2-tyyppisia (KUVIO 7), ja niiden ohjaus tapahtuu 24VDC:lla. Analogiset
ohjausviestit tuodaan venttiiliterminaalille multi-pinkaapelin kautta (KUVIO 8), joka on
kytketty logiikan lahtoihin. Magneettiventtiileja tarvittiin paineilmalaitteiden ohjaukseen
yhteensd kuusi kappaletta ja yksi otettiin varalle mydhempia lisdyksia silméalla pitaen.

Venttiiliterminaali ja magneettiventtiilit asennettiin DIN-kiskoon.

4 2

AA
L AN Y
5 1 3

KUVIO 7. 5/2-Magneettiventtiilin piirrosmerkKi
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KUVIO 8. Magneettiventtiilit asennettuna terminaaliin

4.1.5 Vastusvastaventtiili

Jokaisen pneumatiikkatoimilaitteen paineilmaliitantdan lisdttiin oma vastusvastaventtiili,
jotta sylintereiden nopeutta saataisiin saadettya tarpeen mukaan. Saaté tapahtuu venttiilin
paalla olevasta nupista (KUVIO 9). Vastusvastaventtiileiksi valittiin peruskayttoon tarkoi-
tettu AS-1201F (LIITE 6), joka on malliltaan ns. kadntyva kulmaliitin.

KUVIO 9. Vastusvastaventtiili lisattyna kaksitoimiseen sylinteriin
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4.1.6 Huoltoyksikko

Huoltoyksikkd koottiin koululta 16ytyneistd komponenteista. Yksikko siséltdd danen-
vaimentajalla varustetun sulkuventtiilin  EVHS3500-F02-X116 (LITE 7), suodatti-
men/vedenerottimen AF20-FO2C (LIITE 8) ja painemittarilla varustetun paineenalennus-
venttiilin AR20-FO2E (LIITE 9). Huoltoyksikko sijoitettiin pdydén alle suojaan, mutta
kuitenkin kaden ulottuville (KUVIO 10).

KUVIO 10. Huoltoyksikkd sijoitettuna poydéan alle
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4.2 Sahkdiset komponentit

4.2.1 Lineaarijohde

Lineaarijohde oli yksi pdadkomponenteista, joita tyossd oli alun perin tarkoitus kayttaa.
Myos se kuuluu SMC:n valikoimaan, ja tyypiltadn se on LG1H21Y20NC-800 (LIITE 10).
Lineaarijohteen iskun pituus on 800 mm, ja siitd puuttuivat moottori seké takaisinkytkenta
(KUVIO 11). Nain ollen ne piti hoitaa erikseen.

KUVIO 11. Lineaarijohde

4.2.2 DC-moottori

Lineaarijohteen ruuvin pyorittdmiseen valittiin pienikokoinen DC-moottori. Koululta 16y-
tyi useita moottoreita, ja niistd sopivin kooltaan oli DM644A1-D1. Mitd&dn muuta tietoa
moottorista ei 16ytynyt, ei edes valmistajaa. Moottorin valintaan vaikutti myos se, etta sii-
hen oli valmiiksi integroituna vaihteisto. Ndin lineaarijohde jaksaa liikuttaa raskastakin
kuormaa kuitenkaan rasittamatta moottoria liikaa.

Moottorin akseli kiinnitettiin ruuviin kahden kytkimen ja yhden akselin avulla (KUVIO
12). Nain moottori saatiin oikealle etéisyydelle lineaarijohtimesta. Itse moottori Kiinnitet-

tiin alumiinista pokattuun asennuslevyyn, joka taas kiinnitettiin putkiprofiiliin.
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KUVIO 12. DC-moottori kiinnitettyna ruuviin

4.2.3 Optinen haarukka-anturi

Lineaarijohtimen paikoitus hoidetaan DC-moottorin toiseen paétyyn asennettavalla optisel-
la haarukka-anturilla ja reikalevylla. DC-moottori, optinen haarukka-anturi ja reikalevy

asennettiin alumiiniseen putkiprofiilin sisalle suojaan (KUVIO 13).
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KUVIO 13. Alumiininen putkiprofiili ja DC-moottorin akseli

Optinen haarukka-anturi ja reikalevy ldytyivat sattumalta koulun varastosta, joten oli turha
tilata uusia. Optisen haarukka-anturin valmistaja on Panasonic, ja sen tarkka malli on
ON1501. (LIITE 11.) Sen toimintaperiaate on hyvin yksinkertainen, DC-moottorin akselil-
le on kiinnitetty reik&levy ja haarukka-anturi on asennettu niin, etté reikalevy pyorii haaru-
kassa (KUVIO 14). Néin saadaan aikaan pulsseja, joiden avulla lineaarijohtimen kelkan

paikka voidaan maarittaa.
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KUVIO 14. Optinen haarukka-anturi ja reikalevy asennettuna DC-moottorin toiseen paa-
tyyn

4.2.4 Servosaadin

Lineaarijohtimen paikoitus péatettiin hoitaa Electromen Oy:n valmistamalla paikoitusoh-

jaimella EM-143s (KUVIO 15). Kaytetty ohjain on suunniteltu juuri DC-moottoreiden
servoséaatimeksi. Tekniset tiedot ja k&yttdonotto-ohjeet ovat liitteissa (LIITE 12/1 ja 12/2).
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4.2.5 Peiliheijastava optinen anturi

Peiliheijastavaa optista anturia tarvitaan ilmoittamaan laatikko- ja kansitornin tyhjenemi-
sesté. Eli sen avulla saadaan tieto logiikalle, kun torni on tyhja ja se pitaa tayttaa. Anturiksi
valittiin Omron E3S-AR86 (LIITE 13). Anturit asennettiin tornien kylKkiin, niin etta valon-
séde paasee kulkemaan tornin l&pi (KUVIO 16). Anturin mukana toimitettiin tarvittava
prismapeili eli heijastin ja anturin liittdmiseen tarvittava nelinapainen liitin johtoineen
(KUVIO 17).



KUVIO 16. Peiliheijastavan optisen anturin asennus torniin

24

KUVIO 17. Peiliheijastava optinen anturi ja sen liitin
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4.2.6 Asennon tunnistimet

Jokaiseen sylinteriin asennettiin mannan asennosta kertova anturi. N&in voitaisiin olla
varmoja, etté sylinterit liikkuvat halutulla tavalla. Anturit valittiin sylintereiden valmistajan

luettelosta, koska asennuksen haluttiin olevan mahdollisimman helppoa.

Kaksitoimisiin sylintereihin Kiinnitettiin vain yksi reed-anturi, ja se kertoo, kun sylinteri on
auki-asennossa (KUVIO 18). Tyypiltdan anturi on D-C73 (LIITE 14).

KUVIO 18. Reed-anturin kiinnitys tornin sylinteriin

Mannanvarrettoman sylinterin molempiin paatyihin asennettiin sille tarkoitettu reed-anturi
(LIITE 15). N&in saadaan tieto kaantotarttujan paikasta. Anturi uitettiin sylinterin rungossa
olevaan hahloon (KUVIO 19).
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KUVO 19. Reed-anturi asennettuna mannanvarrettoman sylinterin runkoon

Ké&antotarttujan kynsien asennon ja kulman selvittdmiseksi siihen asennettiin yhteensa nel-
ja elektronista PNP-tyypista asentoanturia (KUVIO 20). Néin jokaiselle asennolle on oma
anturinsa. Anturit ovat tyyppikohtaisia, ja niiden mukana toimitettiin tarvittavat asennus-
tarvikkeet (LIITE 16).

KUVIO 20. Kééntotarttujan reed-anturit
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4.2.7 Operointipaneeli

Operointipaneeli on logiikkaan erikseen liitettava yksikko, ja sita kéytetaén laitteiston val-
vonnassa ja ohjauksessa. Tahén tyéhon operointipaneeliksi valittiin Beijerin valmistama
kosketusnaytollinen E1061 (LIITE 17). Operointipadtteen valintaan vaikutti suuresti se,
etta se on taysin yhteensopiva Mitsubishin logiikan kanssa. Operointipaneelissa on tausta-
valaistu 5,7”:n TFT-néayttd ja 320 x 240 pikselin resoluutio. Toimiakseen operointipaneeli
tarvitsee 24 VDC, joka saadaan erillisesta jannitelahteesta. Liitdnnat operointipaneelissa
ovat erittdin monipuoliset, mm. USB, sarjaportti RS422/RS232 ja ethernet (KUVIO 21).
Ohjelmoimiseen kaytetadn E-Designer-ohjelmaa, joka toimitetaan paneelin mukana. (Bei-

jer Electronics Oy, a.)

Operointipaneelille valmistettiin metallinen ohjauspOyté, johon sijoitettaisiin my6s haté-
seis-painike ja turva-avainkytkin (KUVIO 22). Laatikon tehtavénd on my6s suojata alla
olevia johtoja kosketukselta. Ja jotta operointipaneeli olisi oikeassa katselukulmassa jokai-
selle, tehtiin siitd sdadettava (KUVIO 21).

KUVIO 21. Operointipaneelin liitdnnat ja ohjauspdydan kallistuksen s&ato



28

KUVIO 22. Operointipaneeli asennettuna ohjauspoytdan

4.2.8 Avainkytkin

Ohjauspdytaan haluttiin lisata avainkytkin, mista koko laitteisto saataisiin helposti kytket-
tya paalle. Avainkytkimeksi valittiin koululta 16ytynyt avaimellinen malli (KUVIO 23), ja
nain voitaisiin tarvittaessa estéé koko laitteiston luvaton kayttd. Toiminnaltaan se on kaksi-
asentoinen ja tarkoitettu 230 VDC-kayttoon.

T

KUVIO 23. Avainkytkin
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4.2.9 Hata-seis-painike

Kaikissa koneissa ja tuotantolinjoissa pitéda lain mukaan olla haté-seis-painike, jotta koko
jarjestelma saadaan tarvittaessa pysaytettyd. Nain ollen myds tésta opinndytetyona suunni-
tellusta jarjestelmasta sellainen 16ytyy. Hata-seis-painike hankittiin paikallisesta sdhkotar-
vikeliikkeestd. Asennuspaikaksi tuli ohjauspoytd, koska talloin se on helposti laitteiston
kayttdjan kaden ulottuvilla (KUVIO 24).

Hé&ta-seis-painikkeen painonupin halkaisija on n. 40 mm. Painike on varustettu pakko-
ohjatuilla kosketinlohkolla. Painikkeen saa vapautettua kiertdmélla.

KUVIO 24. Haté-seis-painike

4.2.10 Teholahde

Teholdhteen tehtdva on antaa tasaista jannitettd ohjelmoitavalle logiikalle, operointipaat-
teelle, antureille ja muille oheislaitteille. Tehol&hteeksi valittiin Beijerin maahantuoma
IDEC P55R-SF24 (LIITE 18). Laht6jannite on 24 VDC ja nimellisteho 120 W. Teholéhde
on kehitetty teollisuuskayttoon ja sen rakenne on suunniteltu mahdollisimman helppoa
asennusta ajatellen. Kooltaan se on hyvin kompakti ja DIN-kiskoon asennettava. Lahtojan-
nitettd voidaan myos saatdd, mutta enimmilladn se on 10 % nimellisjannitteesté. (Beijer

Electronics Oy, b.)
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Teholahde asennettiin DIN-kiskoon ohjelmoitavan logiikan viereen (KUVIO 25). Teholah-

teen jadhdytysrivat sijaitsevat paadyissa, joten se ylikuumenemisvaaraa ei ole.

9 0
T W ©

INPUT 50/60Hz
100-240VAC 1.8A

e

DClow MENFORGAEY
¢ L) us usten

21204

% ouTPuT = 4

POWER SUPPLY
PS5R-SF24

IDEC CORPORATION

| OUTPUT “‘&9

| 24vDC 5A

B

KUVIO 25. Teholéhde

4.2.11 Sovitinkortti

Suurin osa antureista on PNP-tyyppisid, mutta koska lineaarijohteen pééatyrajat ja pulsseja
laskeva optinen haarukka-anturi ovat NPN-tyyppisid, piti niille rakentaa sovitinkortti. Kor-

tin avulla saadaan antureista yhteensopivia logiikan tulojen kanssa.

Sovitinkortti asennettiin servosaatimen kanssa samaan DIN-kiskoon asennettavaan kortti-

telineeseen (KUVIO 26). Kooltaan kortista tuli pieni véhaisen elektroniikan vuoksi. Lisak-
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si kortille asennettiin kolme led-valoa. Keltainen kertoo, kun optiselta haarukka-anturilta
tulee pulsseja, ja vihredt kertovat lineaarijohteen paatyrajoista.

—P';‘Hﬂa

.'......O.....C...O

KUVIO 26. Servoséadin ja sovitinkortti
4.3 Automaatiolaitteet

4.3.1 Ohjelmoitava logiikka

Yksi laitteelle asetetuista vaatimuksista oli kayttad Mitsubishin logiikkaa. N&in ollen logii-
kan valinta lahti liikkeelle tutustumalla Mitsubishin valikoimaan. Valinta kohdistui FX-
sarjan lippulaivaan F3U. Rakenteeltaan se on kompakti modulaarinen logiikka, ja se on
laajennettavissa tehokkailla laajennusyksikaoilla seka erikoismoduuleilla.
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Kun mallisarja oli selvilla, voitiin keskittyd logiikan tarkempaan valintaan. Jotta logiikka

olisi taysin yhteensopiva muuhun laitteistoon, piti selvittdd muutama asia:

— tarvittava I/0O-mé&éara, huomioituna laajennus mahdollisuus
— PNP- vai NPN-tyyppiset tulot
— rele- vai transistorilahdot

I/0-madraksi saatiin 13 tuloa ja 6 lahtoa, ja liséksi erikoismoduulit tarvitsevat kumpikin
kayttoonsa kahdeksan 1/0-osoitetta. Tallgin valinta kohdistui FX3U-sarjan malliin 32M,
joka pitaa siséllaan 16 1&dhtoda ja tuloa (KUVIO 27). Tamé& maara riittdd mainiosti ja myos
laajennusvaraa jaa vield. Tulot valittiin kaytettavien antureiden mukaan PNP-tyyppisiksi ja
l&hdot transistoreilla varustetuiksi. Logiikan tarkka malli on FX3U-32MT/DSS (LIITE 19).

MITSUBISHI

' FXsu-32M

KUVIO 27. Kaytettava logiikka
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4.3.2 Analoginen l&aht6- ja tulomoduuli

Tassa tyossé oli tarkoitus kayttaé analogista lahtomoduulia paikoituksen ohjaamiseen. Tatéa
varten viesti pitdd saada analogiseksi, jotta servosaadin voi ottaa sen vastaan. Servosaati-
men ohjaamiseen tarvitaan kaksi kanavaa, toinen asetusarvon syottoon ja toinen paikkatie-

toa varten. Eli vahimmaisvaatimuksena moduulin tulee sisaltda kaksi kanavaa.

Analogiseksi lahtomoduuliksi valittiin  FX3U-sarjan logiikoiden kanssa yhteensopiva
FX2N-4DA (KUVIO 28). Moduuli siséltdd neljd virta- tai jannitesignaalia lahettdvaa ka-
navaa (LIITE 20). L&htémoduuli on erotettu muusta jarjestelmasta optoerottimen avulla.
Moduuli késittelee 1ahtdja jarjestyksessd, ja muuntoaika on 2,1 ms riippumatta kaytettavien
kanavien maarastd (TAULUKKO 1).

TAULUKKO 1. Virta- ja janniteviestien ominaisuuksia

OHJAUSALUE DIGITAALINEN ARVO EROTTELUKYKY
-10...+10 V —-2000...+2000 5SmvV
+4...+20 mA

0...+20 mA 0...+1000 20 pA
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KUVIO 28. Analoginen tulo- ja lahtémoduuli

Analoginen tulomoduuli tekee samanlaisen muunnoksen kuin analoginen lahtomoduuli,
mutta pdinvastoin kuin lahtdmoduulissa, tulomoduulissa muunnos tehddén analogisesta
digitaaliseksi. Muuten tulomoduuli ei eroa mitenkaan lahtémoduulista. Analogiseksi tulo-
moduuliksi valittiin samaa sarjaa oleva FX2N-4AD (LIITE 21). Moduuli hankittiin taysin
tulevaisuutta silmalla pitéen, eli tdssa vaiheessa sen on taysin tarpeeton.
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5 TOTEUTUS

5.1 Laitteiston rakentaminen

5.1.1 Lineaarijohde ja alusta

Tyo aloitettiin rakentamalla sopiva liikuteltava runko 20 mm x 20 mm terasprofiilista.
Taman péélle kiinnitettiin 18 mm paksu vanerista valmistettu taso, joka listoitettiin ja lo-

puksi petsattiin. Laitteen rakentaminen aloitettiin lineaarijohteen kiinnittamisell& tasoon.

Kayttévoimaa lineaarijohteelle antaa 24 VDC:n moottori (KUVIO 29). Moottoriin kiinni-
tettiin sopiva vaihteisto pyorimisnopeuden hallitsemiseksi. Moottorin toiseen paahéan kiin-
nitettiin haarukka-anturin lukukiekko, jotta lineaarijohteen paikoittaminen olisi mahdollis-
ta. Moottori kiinnitettiin akselin seké kytkimien avulla lineaarijohteeseen. Moottori asen-
nettiin alumiiniseen putkiprofiiliin ja samalla kiinnitettiin optinen haarukka-anturi sen si-

salle.

KUVIO 29. Lineaarijohde ja moottori
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5.1.2 Mannanvarreton sylinteri seka kaantotarttuja

Mannanvarrettoman sylinterin kiinnitysta varten tehtiin lineaarijohteen péélle alumiininen
kiinnityslevy, jonka paalle asennettiin 10 mm x 10 mm alumiiniprofiilista hitsattu pysty- ja
sivuttaistuki (LIITE 22). Sivuttaistukeen hitsattiin viel& kiinnityslevy energiansiirtoketjul-
le. M&nnénvarreton sylinteri kiinnitettiin sivuttaistukeen neljalla pultilla (KUVIO 30).

KUVIO 30. Pysty- ja sivuttaistuki

Kéantotarttuja kiinnitettiin mannanvarrettomaan sylinteriin alumiinista tyostetylla kappa-
leella. K&antotarttujaan sérmattiin sopivat tartuntaleuat, jotta laatikoita ja kansia saadaan
liikuteltua. Ké&antotarttujan leuat ovat auki-asennossa 40 mm ja kiinni-asennossa 30 mm
(KUVIO 31).
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KUVIO 31. Kéantotarttuja

5.1.3 Laatikko- ja kansitornit

Laatikko- ja kansitornin sivut sdrméttiin 1,5 mm:n vahvuisesta metallilevystd, jonka jal-
keen sivut hitsattiin yhteen. Torneihin hitsattiin myds ohjauslevyt laatikoille ja kansille
(KUVIO 32). Torneihin hitsattiin myos kiinnityslevyt optisille antureille, joilla tarkkaillaan
laatikoiden ja kansien maardd. Laatikko- ja kansitornit mitoitettiin niin, ettd molempiin
mahtuu 4 kappaletta laatikoita ja kansia (LIITE 23 ja 24). Laatikoiden ja kansien piirustuk-
set 16ytyvat liitteissa (LIITE 25 ja 26).
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KUVIO 32. Laatikko- ja kansitornit

Koska laatikot ja kannet tuli saada ulos torneista yksi kerrallaan, sijoitettiin paineilmasylin-
terit tornien takaosaan. Paineilmasylintereille sdrméttiin kiinnityspannat, jotka Kiinnitettiin
torneihin pulttiliitoksella (KUVIO 33). Paineilmasylintereiden kiinnityspannoista tehtiin
séadettavat. Sylintereiden varsiin tyostettiin siirtolevyt metallista ja kulutusmuovista.

F A ST S, ]

KUVIO 33. Paineilmasylintereiden kiinnitys
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5.1.4 Varastointitaso ja ohjauspoyta

Varastointitaso sarmattiin 1,5 mm:n vahvuisesta metallilevystd. Tason sijaintia pystytdan

muuttamaan tarvittaessa. Kiinnitys tasoon tehdaan neljalla pultilla (KUVIO 34).

KUVIO 34. Varastointitaso
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Operointipaneelille rakennettiin oma sdadettavé ohjauspoytad 1,5 mm:n vahvuisesta metal-
lista (KUVIO 35). Operointipaneeli sijoitettiin pdydan oikeaan etureunaan kayton helpot-

tamiseksi.

KUVIO 35. Ohjauspdyta

5.2 Johdotukset ja kytkennat

Kaikki johdotukset on koottu riviliittimille, josta ne on johdotettu omiin paikkoihinsa.
Myos tehosyotto laitteistolle hoidettiin linkittdmalla riviliittimien kautta, ja talla tavoin
kaikki saatiin kytkettyd sulakkeiden taakse (KUVIO 36). Lisaksi riviliittimet helpottavat
suunnattomasti kytkentdihin tehtdvid muutostoita tai uusien komponenttien lisddmisté ha-
luttaessa. Kaikki riviliittimet asennettiin samaan DIN-kiskoon, ja kiskoon jatettiin myds
hieman laajennusvaraa (KUVIO 37).

Kytkentdjen helpottamiseksi johdotuksissa kéytettiin kolmea eri varid. Punainen-johdin
merkitsee plus-merkkisté jannitettd, sininenjohdin miinusmerkkista ja mustanjohtimen teh-
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tavd on kuljettaa tietoa. Kaikki johdotukset kuljetettiin johtokiskoja pitkin, ja néin asen-
nuksesta saatiin selked ja siisti (KUVIO 38).

oooooooooo..oo..oocooooeo.o
T %L T

KUVIO 37. Riviliittimet johdotuksineen
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KUVIO 38. Yleisilme johdotuksista ja kytkenndisté

5.2.1 Ohjausjarjestelmat

Jotta jéarjestelmé saataisiin toimimaan, tarvitsee se 24 VDC:t4, ja tata varten on teholéhde.
Toimiakseen teholdhde tarvitsee 230 VAC:t4, ja tdma otetaan verkosta. Turvallisuuden
vuoksi koko sahkojérjestelméd on kytketty turva-avainkytkimen ja haté-seis-painikkeen
taakse. Ensimmadisena verkkovirta tuotiin hata-seis-painikkeen koskettimille, josta se vie-
tiin turva-avainkytkimeen. Vasta tdman jalkeen se voitiin kytke& teholéhteeseen. Verkko-

virta kulkee sille tarkoitetussa kolminapaisessa johdossa.

Operointipaneelin kytkeminen jarjestelm&én on tehty varsin helpoksi. Toimiakseen paneeli
tarvitsee 24 VDC:t4, joka otetaan sulakkeellisesta riviliittimesta. Johdot tuotiin riviliittimil-
t& johtokourua pitkin operointipaneelin taakse, jossa ne kytkettiin paneelin takana oleviin
liittimiin. Operointipaneelin ja logiikan yhteen liittdminen hoidettiin RS232-sarjaportin
kautta, joka kulkee myds johtokourua pitkin. Tietokoneeseen operointipaneeli voidaan
liittdd USB-, RS422- tai ethernet-portin avulla. T&t4 pitkin siirretddan E-Designer-

ohjelmointiohjelmalla tehty kayttoliittyma operointipaneeliin.
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Logiikan kytkeminen jarjestelmaan aloitettiin tutustumalla tulopuolen liitantéihin (KUVIO
39). Jotta logiikka toimisi, sille tuotiin sulakkeella varustetusta riviliittimestd 24 VDC:ta.
Taman jalkeen voitiin konfiguroida logiikan tulot. Konfigurointi tehdaan viemélla johto
S/S-navasta logiikan jannitesy6tdon miinusnapaan. Talld tavoin tuloista saadaan source-
tyyppisié eli tulot ovat ns. pluskytkennéisid. Seuraavaksi kytkettiin kaikki tulot napoihin
X0-X7 ja X10-X12 (LIITE 27/2).

KUVIO 39. Logiikan tulopuolen kytkennét

Logiikan ldhd6t tarvitsevat toimiakseen erillisen jannitesyoton (KUVIO 40). Lahdét on
jaettu neljan ryhmiin, eli kaikkia 1&ht6ja ei tarvitse ottaa valttaméattd kayttoon. Kytkennéat
aloitettiin tuomalla +V0- ja +V1-napoihin +24 VDC:t§, silla logiikan lahdoista vain kuusi
on kéytossa. L&hdoilla ohjataan magneettiventtiilejd, joilla taas ohjataan pneumatiikkalait-
teita (LIITE 27/1).
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KUVIO 40. Logiikan lahtokytkennat

Logiikkaan liitettavat erikoismoduulit FX2N-4DA ja FX2N-4AD yhdistettiin toisiinsa laa-
jennusliitdntdkaapelilla, jotka toimitettiin moduulien mukana. Logiikka ja moduulit asen-
nettiin vierekkéin, jolloin littedt kaapelit mahtuvat kulkemaan niille tarkoitetuissa urissa.

Moduulien taydellinen yhteen liittdminen viimeistellaan itse ohjelmassa.

Ensimmaéisend logiikan kylkeen asennettiin analoginen tulomoduuli FX2N-4AD. Koska
tulomoduuli hankittiin laajennusmahdollisuuksia silmélld pitden, kytkettiin siihen téssa
vaiheessa vain jannitteet. Jannite tuotiin sulakkeellisesta riviliittimesta lahtomoduulin na-
poihin 24+ ja 24— (KUVIO 41).
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KUVIO 41. Analogisen tulomoduulin kytkennat

Analogisen tulomoduulin kylkeen asennettiin analoginen lahtémoduuli FX2N-4DA (KU-
VIO 42). Moduulilla on tarkoitus muuntaa logiikasta tuleva digitaalinen viesti analogiseksi
servosaadintd varten. Servosaadin tarvitsee kayttoonsa kaksi kanavaa janniteviestien vas-
taanottamiseksi. Janniteviesti otettiin kanavan yksi navasta V+ ja kytkettiin servosaatimen
paikkatietotuloon. Toinen kanava tuli asetusarvotulon kayttoon (LIITE 12/2). Lisaksi lah-

tomoduulille tuotiin kayttojannite riviliittimelta.
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KUVIO 42. Analogisen lahtémoduulin kytkennat

5.2.3 Servosaadin ja sovitinkortti

Servosédatimen kytkeminen tehtiin mukana toimitettujen ohjeiden mukaisesti (LIITE 12/1
ja 12/2). Napoihin yksi ja kaksi tuotiin 24 VDC:n kayttdjannite sulakkeellisesta riviliitti-
mesté. Seuraavaksi kytkettiin riviliittimilta tulevat DC-moottorin johdot napoihin kolme ja
nelja. Napa viisi kytkettiin ohjeiden mukaisesti maahan, ja asetusarvotulolle tulee jannite-
viesti analogisen lahtomoduulin kanavasta kaksi. Paikkatietotuloon eli napa yhdeksdéan

tulee taas janniteviesti kanavasta yksi.

Sovitinkortin kytkeminen aloitettiin viemalla 24 VDC:n kayttojannite pulssianturisovitti-
melle, jonka liittimet nakyvat kuvion oikeassa reunassa (KUVIO 43). Sen jalkeen sovitti-
melle tuotiin riviliittimen kautta tuleva pulssianturin johdin. Muunnoksen jélkeen viesti
vieddan kortilta riviliittimien kautta logiikan tulolle. Sovitinkortin toiselle puolelle, kuvios-

sa vasemmalle, kytkettiin lineaarijohteen paatyraja-anturit edelld mainitulla tavalla (KU-
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VIO 43). Myos talla puolella tehd&dan sama muunnos, jonka jalkeen viesti voidaan vieda

riviliittimien kautta logiikan tuloihin.

3 0 00 O QUALALL 0000
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KUVIO 43. Sovitinkortin kytkennét

5.2.3 Anturit

Laitteistossa kaytettyja antureita on kytkennan kannalta kolmenlaisia: reed-anturit, elektro-
niset asentoanturit ja optiset anturit. Reed-anturit kertovat mannéanvarrettoman ja laatik-
ko/kansitornin sylinterien asennon. Elektronisia antureita on kaantotarttujalla. Optiset antu-
rit kertovat laatikko/kansitornin tyhjenemisestd, lineaarijohteen kelkan paikan seké sen

saavuttaessa jommankumman paatyrajoista.

Reed-antureilta tulee vain kaksi johtoa, ruskea ja sininen. Ruskeaan kytketadn plus-jannite
ja sinisestd saadaan anturin tieto. Maadoituksen anturi saa logiikan kautta. Reed-anturit

tuotiin riviliittimille, jossa niille kytkettiin jannite seké vietiin tieto logiikan tuloihin.

Elektroniset anturit tarvitsevat toimiakseen syo6ttojannitteen, ja se voi vaihdella vélilla 4,5—
28 VDC. Ruskeaan kytkettiin 24 VDC:n plusjannite ja siniseen johtoon maa. Kolmas joh-

din eli musta tuo tiedon anturin toiminnasta.
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Osa optisista antureista voidaan kytkea joko NPN- tai PNP-tyyppiseksi. Valinta tehd&an
kytkemé&lld musta johto miinus- tai plusjannitteeseen. Tdssa tapauksessa anturit kytkettiin
PNP-tyyppisiksi eli musta vietiin miinusnapaan. Jannite kytketddn samalla tavalla kuin
muissakin antureissa. Neljés anturilta tuleva (valkoinen, vaaleanpunainen) johto on tarpee-
ton, mutta my0s se haluttiin tuoda riviliittimille. Lineaarijohteen optinen haarukka-anturi
oli jo valmiiksi NPN-tyypinen, joten sille jouduttiin tekem&in muunnos. Antureiden kyt-
kentékaavio on liitteena (LIITE 27/3).

5.2.4 Pneumatiikka

Venttiiliterminaali seké& magneettiventtiilit

Tyossa kaytettiin kompaktia seké véhan tilaa vievaa venttiiliterminaalia. Terminaali kiinni-
tettiin DIN-kiskoon logiikan viereen. Terminaaliasennuksessa venttiilit kiinnitetddn sa-
maan lohkoon. Venttiiliterminaaliin liitettiin yhteisen paineilman syo6tto- ja poistokanavan
lisdksi yhteinen ohjauskaapeli. Venttiiliterminaali sisaltad my0ds &anenvaimentimen. Ter-
minaalin kéayt6lla vahennettiin huomattavasti jarjestelmaan kuuluvien paineilmaletkujen

sekd ohjauskaapeleiden maaraa.

Magneettiventtiilit kiinnitettiin suoraan venttiiliterminaaliin. Venttiileill4 saadaan madréat-
tya paineilmasylintereiden seké ké&antotarttujan liikesuunta. Magneettiventtiilin ohjaus to-
teutetaan yhdella multipin-kaapelilla. Venttiileitd voidaan ohjata myds manuaalisesti.
Ty0Ossa kéaytetyn yksittadisen magneettiventtiilin liitdntdjen ja toiminta-asentojen lukumaara
on 5/2. Magneettiventtiileitd asennettiin venttiiliterminaaliin 7 kappaletta, joista kuusi on
kaytossa ja yksi varalla. Pneumatiikkakomponenttien kytkentédkaavio on liitteend (LIITE
28).
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Toimilaitteet ja vastusvastaventtiilit

Tyossa kaytettiin kolmea erilaista toimilaitetta. Toimilaitteilla toteutetaan lineaari- ja rotaa-
tioliikkeitd. Toimilaitteiden paineilmasyotto toteutettiin 6/8 mm:n paineilmaletkuilla. Pai-
neilmaletkuliitokset toimilaitteiden ja venttiiliterminaalin valilla yhdistettiin pikaliittimilla.
Mannénvarrettoman sylinterin ja k&é&ntotarttujan paineilmaletkut vietiin energiansiirtoket-

jua pitkin toimilaitteille.

Tyossa kaytettiin vastusvastaventtiileitd toimilaitteiden nopeuden hallitsemiseksi. Kaikki
vastusvastaventtiilit kiinnitettiin toimilaitteisiin. Vastaventtiileilla rajoitetaan tulevan ilman
maarad, jolloin toimilaitteen toiminta hidastuu. Vastaventtiilin ilman tilavuusvirran saato

tapahtuu saatéruuvista.

Huoltoyksikko

Paineilmalaitteiston huoltoyksikko rakentuu kolmesta kokonaisuudesta. Huoltoyksikkdon
tuodaan 6 baaria paineilmaverkosta. Huoltoyksikdsséa on ensimmaéisend sulkuventtiili ja
aanenvaimennin. Sulkuventtiililla saadaan avattua seka suljettua paineilmajarjestelman
paineilma. Sulkuvenetiili voidaan lukita tiettyyn asentoon. Adnenvaimentimella vaimenne-

taan poistoilman &anié.

Seuraavana huoltoyksikdssé on suodatin ja vedenerotin. Suodattimella poistetaan paineil-
masta roskia ja vedenerottimella poistetaan paineilmasta nestettd. VVedenerottimen pohjassa

on kasityhjennys.

Viimeisend huoltoyksikdssa on painemittarilla varustettu paineenalennusventtiili. Pai-
neenalennusventtiililld s&d&detddn paineilmaverkon paine jarjestelmalle sopivaksi. Pai-
neenalennusventtiili séilyttdd sd&detyn paineen vakaana ensiépaineen vaihtelusta huolimat-
ta. Paineen saatd tapahtuu séatonupista. Painemittarista nahdaan jarjestelmélle séédetty

paine.
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6 LOPPUTULOKSET

Tyon aikatauluksi ajateltiin aluksi neljd kuukautta. Tassa ajassa oli tarkoitus toteuttaa
suunnittelu, rakennus, asentaminen ja kytkenn&t. Tyon ohessa oli tarkoitus myo6s tehda
kirjallista osuutta. Kuitenkin jo alkuvaiheessa kévi selvaksi, ettd aikataulu tulee venyméaén
pahasti. Tyon suunnittelu vei pelkastaan kuukauden, rakennusosio kaksi kuukautta ja asen-
nukset ja kytkennét yhteensa kuukauden. Toita tehtiin viitend paivana viikossa ja keski-
maarin seitseman tuntia paivéassa. Kun nelja kuukautta oli kulunut, saatiin k&ytanndn osuus
valmiiksi, mutta kirjallinen oli viel4 kokonaan tekemattd. Kirjallinen osuus veikin vield

yhteensd kolme kuukautta, mutta I6ysemmalla aikataululla.

Opinndytetyohon kéaytetty aika:

— Suunnittelu 280 h
— Rakennus 560 h
— Asennukset ja kytkennét 280 h
— Kirjallinen osuus n. 500 h

Opinnaytetyon tarkoituksena oli suunnitella ja toteuttaa harjoituslaitteisto tunneilla kéyta-
van teorian tueksi. Laitteistolla on tarkoitus opettaa pneumatiikkalaitteiston kayttoa ja Mit-
subishi-logiikan ohjelmointia. Myds operointipaneelille tehtdvan ohjelman harjoittelu on-
nistuu talld. Padmadraan paastiin varsin hyvin, mutta jotkin ratkaisut olisi pitanyt toteuttaa
toisin. Tassakin asiassa aika oli ratkaisevassa asemassa, erityisesti laitteiston rakennusvai-
heessa tuli muutamia ongelmia. Useista ongelmista ja virheistd huolimatta laitteisto saatiin
loppujen lopuksi valmiiksi (KUVIO 44).

Testausvaiheessa ilmeni kuitenkin erds asia, joka olisi pitdnyt toteuttaa toisin. Nimittéin
lineaarijohteen kelkan paikoitus ei toiminut aivan halutulla tavalla. Useista yrityksista huo-
limatta kelkan tarkkaa paikkaa lineaarijohteella ei saatu selvitettyd. Vika oli ilmeisesti sii-
na, ettd analoginen lahtdmoduuli ei ehtinyt kasitellda optiselta haarukka-anturilta tulevia
pulsseja tarpeeksi nopeasti. Talléin osa pulsseista jdi laskematta ja kelkan paikasta lineaari-

johteella ei ollut tarkkaa tietoa. Apua haettiin mm. servoséatimen valmistajalta sekd GX
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IEC Developer -ohjelmointiohjelman teknisesté tuesta. Avusta huolimatta paikoitus ei al-
kanut toimia. Ongelman korjaamiseksi lineaarijohteen rinnalle voitaisiin lisatd poten-

tiometri, mutta tdma jatettiin kuitenkin toteuttamatta ajan puutteen vuoksi.

Py

KUVIO 44. Valmis laitteisto
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LIITE 1 Mannénvarreton sylinteri

Magnetically Coupled Rodless Cylinder/Direct Mount

Series CY1R

How to Order
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LIITE 2 K&antotarttuja

Rotar
s | series MRH Q

How to Order
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LIITE 3 Kaksitoiminen sylinteri

ISO Cylinder/Standard, Non-rotating Rod: Double Acting

Series C85

o8, 010, 912, 016, 020, 625

How to Order
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210 400 * Tri case of double acting doubk red.
12 13, 25, 40, 50, 50, 100,
a8 125, 160, 200
L] 10, 25, 40, 50, 80, 100, 1000 Cushicn
a2s 126, 160, 200, 250,300 — | Rubksr bumper (Stardard)
= Het avalaEle with ar cuzhion. Alrcushion {only *W® execution,
== Chhar sirokes avalabla on request. c bores 10 ta ZEmmi)
Mounting Bracket Part No.
Bare (mm) Replacement Parts
Brackst ] 10 12 18 20 =
Fool (1 2] CESLI0A CESLIEA CHLEA Far Standard Cylinders
Fool (2 p=. with Bora {mm) EITRo. Hale
mourtngnut 1 pey | CEEL108 CesLise CesLase - J— Evary sl Includes:
FlangE CESF10 CHEF18 COEFEs 1 rod s5al
Trunricn CEETI0 CIET1E CaETZs - . 1 packing rataining washar
ChuiE CE5C10 CESCIE CEsCaE 1 retaining firg
“Elregl FnuckiE o [AE]s] KD KJoD [K0D Far Nen-rotating Cylinders ("K")
Double krscie oint GEM 2 GEME-1D |GEME- 18[00 Bora {mm) K M. Hale
4820 | JAzd Evary sl Includes:
Floating jaint 04070 [ datsE100 | Too | e a0 COEK-ZOPS f;frm e
Maok] Pleass order mounting brackets saparataly. 1 packing rataining washar
k4] COEK-25P5 1 retaining fing
1.5-2

S5\



LIITE 4 Venttiiliterminaali

Connector Type Manifold

( series VQC1000/2000/4000 )

Qutstanding response times
and long life

[Metal seal Singie fype with light and surge suppressar)

VQC1100: 10ms =2ms; 200 million cycles
VQC2100: 20ms =2ms; 200 million cycles
VQC4100: 17ms =3ms; 100 million cycles

Compact and high flow

{ET:"?'E ) F.'ui:ti\ Metal seal Rubber seal cylingar

pich (mm Cldmiisbar)]] b | Cv [Cldm¥isbar)][ B | Cv | size (mm)
VQC1000 | 105 072 0.25(0.18 10 0.30|025| to eSO
VQC2000 | 18 28 0.15(0.80 az 0.30|080| toeR0
VQC4000 | 2= 6.0 0.17[1.7 73 038|200 [toel4D

Mode) Walues for 2-position single fom 4 10 5 and from 210 3 (From Ado R1 and from B o 2L

Connector entry direction
can be changed with a

single push r-ru
The connector entry direclion can be changed from the fop
to the side by simply pressing the manual releass bution.
It is not necessary to use the manual releass button when
switching from the side to the top.

Single mounting screw,
clamp construction

51 umit for VO

|Devicehet, FROFIBUE-OF,
M1208 connecior CAMopen, ASH, etz
selection available

> Accommodates gateway type serial wiring
EX250 o Input blocks + Because |ust one gateway unt contndis up o 4 brench Ines, B ofers much

ore f=ecom n chacsing valis mauning localons In copatsan to clrer
(N8

+ A sngle cavie from the galeway provides bod signal and power Lo 23ch
pranch, thus lminal the mead TNEFEIE'E Do canrechans for each
mantfoid walve and Input bhock.

« The uge of & mulkcormacior for |I'I|.'.|.t Dlocks makes manifold skalon
expansion or reduction a resze.

Features 1 @ﬂ'ﬂ;



LIITE 5 Magneettiventtiili

Series VQC A Plug-in Unit

How to Order Valves

vac 1 [1]o[0]_ 5HJLJ

Series Manual override
NIT: rer-oceing
- push type
Type of actuation [Hi T wen | ki
& pradicn ol 3-gort vabes [ E ]| \JHhouk Ho |
L Note) ot apciicatie 0.5 KE
1 2| wiS e 1
(=" . -
e . B Locking type
we P e Coil voltage (Zioted)
o S e [ 5 [zevocrar] i
[12] ] 1B ’
i 3 [ & [evpe | ¥,
B mm“ Q Mok} 5 Bt I only mealiabie for 28000, 1
Ficxal =
5 1 3 @ 1A -
TRANFRS o P No ) 5 L:u_:-:rv: Bype
2 Tposdien deulie (st & poaticn doal Szt vales Function {Manuall
KE L= E HIl Standard type (1W)
Y 4 c B A il High prassons fype (1,07 a)
Fa 2y ks N Hegate COM |
N @ L oEn +5eal type W Py T
Fue ne © wo | [T wewen ] e olo B B
Y k Low-watiage type {0.5W) - J
}p"“"'"'_"‘"_'“ bl Mote) Forrusterseai o [ 1 | Fubberseal | = IManuall
-"-3' ks, # When specitying rmor thar one
3 T oofdor, arler symzols In |
aphabetcal oder
1 Fi .
A Hofe 1| or matal seal type only.
T poalion sxhaust cesi Fiote 2 Mot appiicaie for cual 3port
g wane.
1
4 \ Pt
SRR ChE AN
51 =
(ATEFAD
SpoallEn prassurg canke
(A
A
* | SRS
51 5
CATEFAD

Kit designation/Electrical entry/Cable length

Kit Kt
|Serial output kit) [D-Bub connector kit)

Kit Kit
(Dacanralizsd wiring fype senizl ki (W0 el )

M e e
BDY | Saim s llor CANozen

Sacal usi EXE0D Comforms to ey (B ETTNT R T T 1 1] el o

3 4 v e e o RO | Barind it for PROFIELE DR {24 sallony) Conforms fa P40
D0 [Sam el witead & il 2OV | Sats el C0-Lisk
Y] P TSI e 151 FIO0 [t comecht' B i il e
i saova enit Ex128 [ Pg 5 P s
BDUAE | - Dbt 5 L ACTE| ] il ik oo Bo IFRT | e e T I o e

30T
3

6 maonti

lembomeh b "‘=. Firedi 10w cat s
Zamboimeh i TR b ety

Kt
{Muitipls connector ki)

T T e
{16ty

Kt
|Flat ribbon cabie kit)

Sl kil Frr O Lkt |
Kit

10

)

Pl i o b b 1265 ol £ O s

B nlt | in ok
B nlhl o ote
B nlhf o ot

11z 1o
|# rmorg

T
e

TR

Pl o b b 1 20P) it e

|0 2] it e cmain i




LIITE 6 Vastusvastaventtiili

Speed Controlfer with One-touch Fitting .
Elbow Type/Universal Type Series AS

How to Order
As[2 | 2|0 1F4 |01 —o06] S |

Body size option

"1 [ M3, M5 standard NIl o

3 |3, 174 standard ) With szl

5 | a@sEndam 3 Hexagoral lock nut
4 [ vz sandam H_| Elsciioless ricksl plated

+ 1T mara than ons cplion 15 requirsd, wiits oplion
part rumbss In the order of 57, *K", M-

Type Applicable tublng ©.D.
F] Ebhiow Metric slze  Inch slze
3 | Unhersal 23 [ ooz’ M ] ole
04 | o4 13 | omaz
06 | on 5 | owie
control type 08 | oo 07 | ol
0 | Meter-out }: “:g :’_‘: “1};‘"
a <] o
1 [ Metarn AR

wllge @1/8° Wubs,

WIth One-touch Titting Port slze
M3 | Maxns
WS | M5 x0.8
Thread type 0] 1022 UNE
Matric thread (W, MS) T T
Wil | Unilied thraed {10-22 UNF} A
R 12| am
N et T T

Needle Valve/Flow Characteristics

gHa:

77
-

AS1201F-M3, AS1211F-M3 AS1201F-M5, AS1211F-M5 AS2201F-01, AS2211F-01
AS1301F-M3, AS1311F-Ma AS1301F-M5, AS1311F-M5  AS2301F-01, AS2311F-01
| g Inket pressurs: 0.5 MPu B [ oy [ bt presure: 0 5 MPa - [ Inlet pressure: 05 MPa i
— — — B a
E =~ |E ™ & 2 =
g J‘f nek| |T WE 2 & E|
E B Ew B ‘g
% / 401 _E | £ / as E 2 {4 .E
s’ i 5 2 gk 5
[r | [y [
o 5 0 1 ° 5 w C o _ffs w0 C
Mumber of needls rolaticrns | | Mumber of neede rotations | Mumbsr of nesdls rolations |
Morte) *-U1V3Z" iz the same as “ME". ' o
AS2201F-02, AS2211F-02 AS3201F, AS3211F AS4201F, AS4211F
AS2301F-02, AS2311F-02 AS3301F, AS3311F AS4301F, AS4311F
- ket pressur: 05 HP;/._ | ‘ %000 Inlet pre=sure: 0.5 MPR ] Inlet presadre: 0.5 MPa |-
400 |—— = 8 | |= 10,12 {14 ‘_| =A800) = -
s gi‘r/é £ '% o8 {iz E| | 1=0 &
gos {5 3 - I PO S
I /7310 o Py ] : !
‘E 1z : | 1 o E 500 "™ ':1;
| g P00 2 g 14 E | 17 ]
o L u | o 12 | é 15 m@
. [ 1|n f a L 10 a v —;/; 0 n
N.lmbet_r._\f needl r\_m_u_liorrs 1 L _N_"Eb_iﬁf neadls Wii. | L Mumbsr of nesdls rm_n_iiorr:- ]
15-9-3

o
2

dHE



LIITE 7 Sulkuventtiili

Conforming to OSHA Standard
Pressure Relief 3 Port Valve with a Locking Hole

VHS2500/3500/4500/5500

When in the exhaust position,
the valve may be padlock
secured. Prevents accidental
start-ups while personnel are
cleaning or servicing equipment.

Combination with a modular
style FRL is possible.

R’

Al

g
=4

d1% Eymizal
A
2

h \

13
P1iR)
OHEA stancard (Cecupstional Satety and |
Heash Adminisiration Department of Labor |
Eatety confrol, DSHA rue requires enangy
sources for cerlan equpment b lumed off or
deconnzcted and that ihe device sther be
noked o [3Deled win 3 waming fag

]
]
1
1
]
]
]
1

4

Freccure relisf 2 port valve

Model
Model WHEZ500 WHE3Z0 WHEA500 WHESS0D
ez | UE [ e [ e [ we [ [ aE [z [ ae ]
Figing port " = T
g e ElET -] “ L 2
FT s 20T ] 14 L] £ a2 ag &7 10 130
Effective area L 2 gz pem 57 | o a1 S asfnaT mafaen 071510 5 | S 07 TS 4%
(mm*} pgming | - " 1@ w | = s | o2 | o= 35 | e
2040 — HRT g | rors e |20 37 1425320 a0 05 | 495 axferTT Ss) 1T 1SEITA B
Welght (kg} 0.13 0.25 0.26 0.E3
Specifications
Fluid Alr
Cperating Fressurs range 0.1 to 1.0MPa
Proof pressurs 1.5M7a
Amiglent and fuld temperature -5 0 B1°C (Mo freezing)
Hande swiiching angke 3
Falnt calor [Standard) Hande: Slack, Sody: Fabnium siver

How to Order

500

T—

VHS

# WEh loaking hols

“ﬂuy;zu
2 18
T
4| 12
-

Interface part ks required  abached 5o a moduiar FRL.
[Fefer io the table below for the inkerface part numiber.)

Opfilonal eolour

Siandard colour
Handiz & Eooy. Sed

Handle: Red

X1
Xle

Plping dirsctlon
NIL [ L=f gica 1(F) (Standard)
R [ Fignt sige 1P} [Cpilon)

® Port clzs
| 118
02 1id
03 aE
04 12
[ S
0 1

Priiiirs sehed 3 por vaks |Inteface PN | Applcabie F AL
WHE2500 Y20 AL 2000
WHE3500 ¥ ACI000
WHE4500 40 AC4000
WHES500 ¥E0  |ACSO0O/SSONE000

Q » Camiination with *AC4000-06" not avalabis,

3.6-17

o
=

s\vC

=

., -

Spacer



LIITE 8 Suodatin ja vedenerotin

Air Filter

AF10to AF60 Y

A Fikar A Fiker with &uto Crain -
i 2
AF20 AF40
How to Order
AF 30 — 03 B D — — * Dption'Semirstandard: Select ore cach forato f.
= Dption'Semirstandard symbal: When mera than one spedfication is
required, indicarla in azcanding alphanumanc order.
1 Exampla) AF3-0zB0-2R
Madle to Order
{Reter bz paga 35 through to 37 for datails.)
— Symial Descriptian Bady slze
10 [ 20 [ a0 [ 40 [ 50 [ &0
Metnc thread M5) L — — — — —
— R — o[ [ &&=
e Thread tips N e i) NPT — [ [ [ [ [
[ il G — [] [] [] [] []
.+
M5 ME [] — — — — —
o 18 — L] — — — —
0z 14 — . . ] L] — —
[i] Port size 03 36 — | 1T |-
04 12 — — — [] — —
06 A — — — L] [ ]
10 1 — — — — | ] L]
.+
al  Mountn [ watnout meuniting option [ o] o[ e]e]e]
. 9 [B™=] watn rackst =1 e[ ® [ ® | & &
o =
I3 —— — | without auto draln [ . [ [ [ [
G s ;En € | Floattype auto drain (M.C.) [] ] [ ] [ ]
O | Float bype aubs drain (MO — — [] [] [] []
.+
— | Polycarbonsle bowl [] [] [] [] [] []
2 | Metal bowl L) L] L) L] L L]
c Bowl B | Mylon bowl L] L] L] L] L] L]
8 | Metal bowl with level gauge — — L] L ] L] L ]
C [ with bowd guand — [] — — — —
BC [ Mylon bowl with bowl guand — [] — — — —
E +
=
H — | with drain cock [] [ ] [] [] [] []
E
0|z Drain gukle 18 — | —T-=-1T-=-71T=
Zl|a Motn 4] | ] Watm &}
E e Dirain guide 144 — — L] . L] L]
] W5 Drain cock with barb Ating: For a6 x @4 nyon ks - | — [ [ [ [
.+
— | Flow direction: Left & fght L L] L L] L L]
& | Flow direction
A | Flow dirscton: Right bo left [] [] [] [] [] []
+
N —— [ — [m™ame piate and caution plafatorbowi nimperiaiurits: P2 || @ | @ [ @ [ & [ & [ @ |
[Z%*=*T] Mame plale and cadtion plata Tor bowl I Imperial uris: psl, °F | [ D] D] D] Dsa] Tean] SRay]

Hota 1) Drain guids is MPT1/8 [applcable bo e AF20) ard MPT1:4 japplicablks 1o The AF30 ard AFE0). The aule drain port comes wih a 234" ore-jouch Tlling {appicabls o the AF30
fo AFED).

Hota 2 Drain guids s G108 japplcable o e AF20; and G174 applcable bo e AF30 b AFG0).

Hota = & bracksat Is rol assemblad and supplsd oza ab e ims ol shipment. incldng 2 rmounling sorews

Mobe 4 Floal bype ato dradnc The: combination betwean < or O b2 not avalablke with e drain port option

Hobs 25 Wilhauk a vakes luretion

Maobs £ Mstal bowt Tha combination of 2 and © cannot be sclectad with W,

Hota T For Fvead byps: ME and MPT. This product ks for owensaas Use only acoording o e new Medsuramant Law. (The S1unk yps iz provided for uss inJapany)

Hota ) O: For Hiread fyps: MS and NFT only.

29 ZSNC



Regulator

AR10 to AR60

Regulator with Backflow Function

LIITE 9 Paineenalennusventtiili

JI5 Symbol Regulator with
Ragulatar Backflow Function

+ With the backflow function it incorporates a mechanism to exhaust the air pressure in

the outlet side reliably and quickly.

Example 1)
When the prEssure In the rear and
the frantof the cylinder differs:

Example 2)

When the alr supply Is cut off and ! ]
rekasing the Inkt pressure to the » ¢- Ei
atmosphens, the residual pressurs u

rekease of the outiet side can be env
sured for a safsty purposs,

How to Order
AH — 03 B E — — = Cplion/Semi-slandard: Salectone eachloratog.
= CptioniSemi-standard symbol: When mone than ore specification
is required, indicata in azcanding alphanumanc order.
1 é é é Exampls) ARz0K-03EE-1HE
Made to Order
[Fatar to pages 55 and 52 for detmile.)
[1]
Symioal Deacription Baody slze
10 [ 20 [ 25 [ a0 | 40 | 50 | 60
P Wilh beckllow | — Wwithaut backlow fnction I [ e [eJefe]e]
funichion [ K== With backflow functicn [—Te oo [e[es]e]
™
_ Metc thread MS5) — — — — — —
Fo — | ® /% @& @& = =
Thread
o tipe N NPT —|® e & [& | s @
F G — | & e & & & =
¥
M5 ME L= = - | =
0 18 — ||l —|—-—|—|—-|-
0z 164 — | ® & & @ —  —
(4] Port size 03 G — [ — e e[ — -
04 12 -l —l—|l—|®|—-|-
06 A - —l=—l—|® | & | —
10 1 il el el Bl Bl ..
+
— | Without mounting opton e | 8 | & | (& | a @
a Mounting [ B M) with bracket e | ® | & | (& @ @
H | Wwith st nut {for panel Atting) e | ® | & | ® (@) — |-
¥
o — | Without pressurs gauge [] [] [] [] [] [] [ ]
5 E | Square embeddedtype pressuregauge (aithimitindcaton (| — | @ | @ | @ (@ | @ (| @
8= FEEI G | Round hpe pressure gauge (ihout Imit indicator) e — | — [ —|—1—=1=
o Round bype prassure gauge (with imit indcator) — | % |® | ® (" |8 @
b M | Round type pressure gauge (with cokour 2one) — | » [] [] [] [] []
E1 == 4] Cutput NP cutput/ Elechical entiwinngbotiomenty || — | @ | @ | @ | & | & | @
DUE‘:B E2"==*| Cutput NP culput/ Electical entry: Wirng top eniry — | e e &% | @ »
pamnm E3'==4| Qulput PNP oulput / Electrical entn: Wirngbotiomentry || — | @ | @ | @ | @& | @ | @
E-i"""T| Cutput PHP output § Elecirizal entry: Wiring fop entry — | % |® | ® (" | ® =
47 ZSVC




LIITE 10 Lineaarijohde

Uniaxial Electric

acuator i High Rigidity Direct Acting Guide

Series LGTH

Horizontal Mount Type Motor Output: 100 W

How to Order

LG1| |H21|R21/[P|A—100F [H—X10—Q

Frame material 1 CE certified
[ Hn T swmimum sy |
[ T | osaniessses | Motor type e
Seri [ NIl [ stangars matar
aries [ X10 [ worstandard matar
Standard motor "=
MuotorDriver specifications Cable length
Motor and Driver Speoification Power 2 im heate 31 :;_ff'_;_::;:::h
3 3 tors:
Symbol (L [ Metor Dyirar muosal :;' II = 4:: connect the motr and
[ Model  [Output 5 crtewr s Included.
2 N ) _ s Flzase speciy fhe cable
= IMC starcard motor 100w it ewitehs f engte. Sar Ao
® Limit swikches Tor 5 : The
= i S El Zatie 1 opsara, and
= aoFar 10w [MA-CiTALE eI nen-standard motors IM”I?"- o
o — = NIl | Fone | ey be supplied oy the
| P HO-F@i3 — — customer, or the cable
Fz0 — = — — H [ rc. B contact PNF Zpcs. | (oreenonding 12 the
REE24 HEO-MFS13 Cabl trv di i selecied modor may be
o akleean Irection -
RAE2 aowraz oW Ul codered s_epual:l_“b-e
T R P = = [F1 _mo | reeming o e secsan
T b — — — — cn how to order cables
Electrc cn page B0,
REH Coporation | HC-KFE13
RE22 HC-KFE13
| k28 | HO-RFS1E - — L Stroke
RE20 Heis 1 — — — - [Sefmrdo Table 4 Below for combinations. )
RP21 HF-KF13 i 10|  1oomm
RPZ2 HF-KF13 200 zao0mm
AFzo TS — - 00| soomm
RP2( Fem % - - - - 400 | soomm
EE
MatsushEa 500 soomm
Gagusn |Sieci — — - - 00| s0omm
rasiria 70| Toomm
Ca.Lid. 200 |  somm
“I_“::' 3 800 =z0omm
Yaowen | - - - - 1000 | 1000mm
Corporation 1200 | 1200mm
hicke 1} = Screw lead
Metor and driver ars not suppiled. {Reter o Tabie 1 below for combinadiors .
Metor mounting holes ars couplieg ane suppliec for the ssieched mofor type. [A] oom |
Rfer 1o the motor compatillSy takie on page 21 =
Far the dimensicrs of the motor mounting area, refer o the dimensions [€] zoem |
on Fages £ L — s Lead screw typs
fote 2 (| Rafar by Tanie 1 beiow for combinabions).

Wor-standsnd mofor (fom general sersomotor manufacturer)
* The rmotor and driver of MEsubish] Elaciric Comarnation can b= incudss when specifad.
* Tha LCE driver for 2MC standand motor needs 1o be ordered s=paraisiy, N _|Roled bail screw
* For motors of Matsushiia Elecirical Incisstrial and Yaskaws Eleciric Comporation e
pleass contact the mamutsciurer clrsctly for information such a3 specfications,
mocel numbar, ic..

Table 1: Lead screw, lead and stroke combinations

P |Ground ball screw

Model Siroke (mm}
100 | 200 [ 300 [ 400 [ 500 [ 600 | 700 [ 600 [ 000 [1000 1200
LG1DH21 C—PA- [Sroks AR
LG1OH21 CIMA- [Stroka ] BIEEREEEED
LG10H21 CPC-[Stroks AEIEIIEREEE
LG1DOH21 [ MC- [k R
LG1DOH21 13- [Swroks. ¢ oo || e[| e|e|e|e]|e

Combinatiors ciher than these shown above cannot be producec. Feter bo dimensions on page 75,

% SVC 76



LIITE 11 Optinen haarukka-anturi

ON1501

A htEHa1zy b (EBF)  Photosensor Units (Transmittive Type)

[bem [ Symbal | Canditicm | yp. | max | Unie
[BEMIE  Supply Voltage ] Ve [ ) 21 THETEI:
. : i Loy By
- . . , Wi= 24V, Ly=5itmA

Ay A ) " b § L= L 5 "
| L° RN 1" Gutpul Yahage | You | HEESE a0 rogeciian) | | o P v o

- — i ] I

R - S Vo= 26Y, B,= 10k Q) | e s I i |
| H" i AL A _ H U--m"r‘-ﬂl-m. B i .'Hu | AL o sl el lighting} LR PY
[ punsmm Delay Time tar | BRI
= - ’ . Vo= 24V, Ru= 47001 ' e g2
| #E tepN Deliy time - 200 Y

PEAURE M GBS LR Delay time measuring eireuit

vied1 voe )
Pulse width=lma |Ir
Dealiy=1/ 1 Amy, Vo Vo - —
m— T

L 4

m 2)
I IR

|]r|.rr|:|nﬁ I taracleristics Ufbrrl.m; Posstan Cheractenistics

T T
| | :
BT 08 . ‘ | e on |
i

|
Whageat T rsasinusr (8 ‘ Ahutprat Fransistar 46
|

ERFTT UK S BT OFF e

S L -
imaaat Teanaidsar 11FE T ] gl Trassistar GFF 1
L |

1,0 2.4 a4 4.1 50 i,n

zo a0 &0 5.4
dl e "

e

L 1-”: ; E:: JI__}_._ TTTTTTT ) |:r_:_‘- 7]
i i S5 S=siassnanss RR R on\NisRas
: i.l .J’", _|J{,lt f :.- H“‘-,H_ L L TN H
. | = _.!,Id B Lark— ]‘_ 3;‘;., '. JLL |

-‘".l
:'
|

ay Time

A

0 EEe

5 00 B OEET

0 i u [T i [ B
[ L S i & £ e (Al L L S P
{nggai Carreel Lstpat Currens oL

Akl Lemgrastine




LIITE 12/1 Servoséadin

EM-143s DC-MOOTTORIN SERVOSAADIN
12-32V 4A 4-QUADRANTTIA

OMINAISUUDET:

+ Pieni koko

+ Asemointitarkkuus 1/400

+ Nelja ohjausquadranttia

* Hyva hydtysuhde >92%

* Moottoreille 5-100W

+ Sopii kiskoasennuspohjaan
+ Saddettdva virtaraja

+ Saddettdva lahtdvirta

+ Saddetteva asemointi-ikkuna
« Aseteltava maksiminopeus

EM-1435 on mootiorisd3din kestomagnestti DC-moottoreille. Ohjain on tarkoitettu ensisijaisesti
paikoituskayttaihin, joissa paikkatieto saadaan potentiometrilta tai jJ3nnitieena, esimerkiksi poten-
timetrilla varustetut karamoottorit.

Laite on ns. neliquadranttichjain, eli siina on ajo ja jarnutus kumpaankin suuntaan. Jarrutus on luon-
teeltaan regeneratiivinen eli syoitai jarrusnergiaa takaisin teholdhtessesn, mutta jos teholahizena

an joku muu kuin akku niin laite sydtida jarruenergiaa moottorin sisdvastuksesn.

Ohjaimessa on ikkunakomparaattori, joka mittaa takaisinkytkennan ja chjgarvon eroa, ja ohjaa moottoria
taman perusteella. Ohjaimessa on s33dettavd ns. asemointi-ikkuna, joka maarida kuinka pienella erolla
ohjain sugrittaa korjauksen, toisin sancen kuinka tarkka paikoitus on. Alue- ja nella-trimmeilla voidaan
sovittaa ohjearvo ja takaisinkytketkennan aluset toisilleen vastaaviksi. 233dettavalla |ahidiasolla
voidaan asetiaa mootionn mimimijannite siten, eta se on rilttdva kullsiseenkin sovellukseen.

Liiam pieni lahidtaso aiheuttaa sen, etta vaikka moottori yrittaa korjata sen voima ei riitd suonttamaan
korjausta, jonka seurauksena mootton |3mpenee ja virrankulutus kasvaa. Liian suuri lahid-

taso puolestaan aiheuttaa turhan rajuja korjauksia tai varahtelyd. Virtarajasaadalld voidaan rajoittaa
mizottorin mementtia. Viraraja on mahdollista kytke3 mygs ns. trip-toimintaan, talldin virtaraja katkaisee
ahjauksen kokonaan. Jos virtaraja on ylittynyt sekunnin ajan, ohjain palautuw akiiiviseksi vasta

kun fulze korjauspyyntd toisesn suuntaan.

Tehoaste on suojativ jEnnitepilkeiltd, ylikucrmalta ja hetkelliseltd cikosululta. Vaardnapaista kyt-

kentad on valtettdva, vaikka laitees=a on automaattisesti toipuva sulake.

EL) 1

TEKMISET TIEDOT 10 gy 1ama

Kaytidjannite 12-32Vde
Tyhjakayntiviria = 30maA, nolle.
Sulake 44 itsetoipuva
Kuormitettavuus 44 jatkuva anstusaTva

84 hetkellinen ( 8s/30s ) vanai

14A hetkellinen | 2s/20s ) R e L £
Virtaraja 1-144 —0
Toimintataajuus n. 22kHz
Ohjausalue 0-5..0-10V """c"’““’ | 3
Ohjauspotentiometri Tkohm. .. 10kohm 3 T
"stop” ohjaus 430 “seis” r— hin. F

=1V tai auki “kay” kkuna i250 trig
Trip-indikointilahd MNPM -open coll. 300 7 100maA £ Ft P2
Tulzimpedanssit pinnit & ja 8 = S0kohm o e @

Flif'll'li 2= 38kahm Arip-Indliaint
Hydtysuhds 2020 e wrtarae
KayHlampatila J10_50°C : H 2
Mitat [ 72285 %25 )mm o o

Faino

n. B0g



EM-143s KAYTTOONOTTO

TARKEAA Il

Kayttdjannite suodateitu tasajannite
{aaltnlsuus =20% ) 12-22VDC
'Warmista napaisuus ennenkuin kytket.

SAADOT

Lahtdarvot sulkeissa

LAHTOTASO ( 25% )

533t maarda moottorin lahtdtason. Lahtitaso pitdisi
pyrkia asettamaan siten 3 moottor [3htee aina luo-
tettavasti likkeelle, muttei kumminkaan liian rajusti.

VIRTARAJA | = mootiorn nimellisvirta |

5a33dolld asstellaan max. mootioriviria | momeniti ).
Virtarajan toiminnasta kertoo punainen led-valo
piirikortilla. Virtaraja kannattaa aluksi asstiaa melko
pieneks], ja kun sovellus nayttaa toimivan, asstetaan
virtaraja rittavaksi.

ASEMOINTI-IKKUMNA | 27%)

S33td maarda ns. asemnoint-ikkunan suuruuden,
Sopiva arvo rippuu paEu::Iti sovelluksen mekaniikasta.
Saada ensin saato maksimion, pienenna saatoa hitaasti
kunnes sovellus alkaa nykii edesiakaisin, saad3 hitaast
arvod takaisin suuremmaksi kunnes nykiminen leppuu.
LAHTOTASO ja IKKUMA 53315 vaikutiavat jonkin verran
toisiinsa. Pyrittdessa mahdolisimman swuresn farkkuu-
teen lahtdtason on otava juur sopiva, ettd asemoimti-
ikkuna voitaisiin asettaa mahdollisimman tarkaksi.

ALUE ja NOLLA

NEill3 sa325illa pyritaan sovittamaan asetus- ja takaisin-
kytkentaarvot toisiaan vastaaviksi. Esim. kun 100mm kara-
maoottorista halutaan kaytodn wain 7T0mm alue.

Alue s33d5lld s33detadn nimensa mukaisesti alueen laajuus.
ja nolla 53343013 paikka, esim keskikohta, HUOMAA =13
alus-zdato vaikuitaa myos nollakohtaan, Molla-s38t0 ei vatkuta
alugeseen. Jos nama s3adat eivat riita, woidaan [s3ta eril-
lisid sarjavasiuksia takaisinkytkentdpotentiometriin.

ALUEVASTUS | 2.2k ) { maksiminopeus )

vasiuksella optimoidaan toiminta kyseiselle jannitealueels

1.Bk 28V sovellus

2.2k 24V sovellus

3.3k 18V sowellus

4. Tk 12V sovellus

Myds suurempijannitizisiss3 sovelluksissa voidaan kaytias
alempijannittzizen vastusta jos halutaan rajoittaa maksiminopeutta.

ESIMERKE! 1
Perusscvellus jossa asetusamvo saadaan potentiometrifts,
ja paikkatietos myds potentometrilia.

e
2 2 10

a(g|e
3[4]8

alela
HEHE

+

musta
]
&
]
it
wihred

palkkatiabe | takatsinkythenta |

karamootion LINAK LA, 12

LIITE 12/2 Servoséadin

ES mm

|‘ 55 mm

D 14 @ D

eFegs

LAWTO-  VIATA-  ASEMOINTL
TAZD RAJAIA EKEUHA
® -
VIRTA-
RAJAM  “or” EE
D E[E
TRIP HOLLA | [

—l:l— ALUEVARTUS 1324%

E -

E
o
o o1

TERMINAALIT

. Kaytidjannite 12-32V
. K.aytajannite OV

5. Signaalignd { OV )
. Asstuzaren tulo

1
% ! ilahtd
- Mootionlahts - 7. Trip indikomnti 100ma&
1 Mootarilahts = & gpi IneE
9. Paikkatieto tula
100 3% 10ma& referenssi Shio

KAYTTOONOTTO

Kytke sowvelus, aseta asetusanio likimain keskikchiaan,

Hytke virta, soweuksen pitdsi hakeutua teltyyn pisteeseen.
uuta chjeansea, paikan pitdisi muutiua vastaavasti, Iios

sOWEUS menee vain padstd paahan e%a pysshdy valilla,

muuta moottorn johdot keskendan | 2 ja ﬂ

53343 sovelluksesi tarkkuus [a_dynamakka sopivaksi

akaisemmin kuvabula s330005.

ESIMERKEI] 2 .
Tassa sovelluksessa aseiusarvo annefaan j@nmitetieiona,
pakkatieto puolesiaan tules potentiometrilia.

|e|a|a|a|a B|B|E|§le
fzl 1l slel7la]dlo et
+ j 0.0V
Blalg 8l €
-

palkkatiato | takalamicythents |
karamootior] LINAK L& 12
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LIITE 13 Peiliheijastava optinen anturi

Sensing Supply voltage | Output

OMRON | < [<t=—""" |

im 2m 20 cm, 70 em 100 maA

General-Purpose Photoelectric Sensor E3S-A

Wide Selection of High Performance Small DC
Sensors Offers Longer Sensing Distances

B Fast 0.5 msec response time for
high-speed sensing

B Extended sensing distances up to 7 meters

B Self-diagnostic functions available

B User-friendly features for easy installation
and use

B Meets: NEMA 4X, 6 and IPE7

B Many mounting configurations available

B Choose prewired or connector-ready models

B E35-AD Series includes 10 cm short range
diffuse version

Ordering Information

B SENSORS

Through-beam sensors includs both emitter and receiver. The polanzed retrorefiective sensors include E35-R1 reflector. All sensors
include mounting hardware, Optional mounting brackets are available as acoessories.

Method of detection Through-beam | Retrorefiective Diffuse reflective
Sensing distance Tmi2287#/) [2Zm(B56H) [10em(3.94in) |20 cm {T37in) | T0cm (23 1)
Mounting | Cutput | Extra features Connection  |Part number
Horizontal |NPM [ None Prewired E3S-AT1 E3S-AR11 E3S-AD13 E3S-AD11 E38-AD12
Mone Connector  |E3S-AT16 E3S-AR16 E3S-AD1E E35-AD16 E38-ADMT
ﬁ Timer, Prewired E3S-AT2 E3S-AR21 E3S-AD23* E3S-AD21 E38-AD22*
alarm and turbo
FNE | Naone Prewired E3S-ATH E3S-ARM E3S-AD33 E35-ADM E38-AD32
Mone Connector  |E3S-AT36 E35-AR36 E35-AD38 E35-AD36 E38-AD3T
Timer, Prewired E3S-ATH E3S-AR4 E3S-AD43" E35-AD4 E3S-AD42*
alarm and turbo
Vertical |NPM  [MNone Prewired E35-ATE1 E3S-ARG1 E3S-ADG3 E35-ADB1 E3S-AD62
None Connector  |E3S-ATGG E3S-ARGE E3S-ADGE E35-ADGE E3S-ADGT
Timer, Prewired E3S-ATT1 E3S-ART1 E3S-ADT3" E3S-ADT1 E3S-ADTZ
alarm and turbo
FNE | Nane Prewired E3S-ATE1 E3S-ARS1 E3S-AD83 E35-ADB1 E3S-AD82
None Connector  |E3S-ATE6 E3S-ARE6 E3S-ADBE E35-ADE6 E3S-ADET
Timer, Prewired E3S-ATH E35-AR91 E3S-AD93" E35-AD91 E3S-AD9Z*
alarm and turbo

10 and 70 cm diffuse versions do not have turbo function



LIITE 14 Reed-anturi D-C73

Reed Switch/Band Mounting

D-C73/D-C76/D-C80

Applicable Actuator Series
Salles Bors £lza (mm)
COJ2 06, 310, @16
CDOWVJ all, a6
COLJ2 als
COM2/CDBM2/CDVME, 5
COLM2 @20, 8265, &322, 640
CDGIMGG a20, ¢25, a52, 40, 650, 63
CDLG1 @20, 325, &322, 640
RSDG adl, @50
MGEC a2, 825, 32, ad, as0
MLGC/RHC/REC @20, 025, 32, 640
Specifications PLC: Programrrable Logic Controller
D-CT7 (With indicator light)
Aue switch model numbsy D-C73 D-CTE
Application RakpPLC I et
Lead votags 24y DO 100V AC 4 Ty Dc
M. 10ad cUment and rangs 500 A0mA 510 20mA 20mA
Canlact proecton croult Mong
Intarnal voltags drop 2.4V [ zoav
Indlizatar light 20z When red light emitting dicde
D-CB (Without indicator light)
Auta swibch modsl numbsr D-Cal
Applcalion RelayPLCAC drcult
Load woitage 24V £ of less ey 25 100V B
Maz. lcad currsnt SimA 40mA 20mA
- M Contact protection clrcult Ma
Intemal Clrcult In:al:mal rFlealalan: r 16 o less 'In-:iucl::; am kad wirs
1 )
() If not applicable for IEC Standard Lond wira - Ciproat vinyl Faovy Insulaion cobis, 234, 0Zmm?, 3 corse (Brown, Black, Bhug), 2 coras (Brown, Bia), 0.6m
Hods 1) Farler to nommon spec fications on pu5.3-5
D-CT3 Mot Z) Fater o p.5.35 for|aad wira lengh.
LED | Contaet . .
. bt i QT Dimensions
5 [Tt { st —
H i -
3 e -
Zorar diods oz o 2
e -~ OUT— =
Biec{Black). Edua|Blk|
a5 | | |« Operatan range (Reter o the tals beivw.)
D-CTE a5 | Mos! sensitive pasition
| LEE ] popeemnpen) - 26 z
§ |Reasiancs | OUT Black B - 5 ] -
H ———lwd— & P | g|
B i he——x
e : [T B pe—x
deEe indicator ight ==
. G-CB0:withewd Indicater Tight
Operation Range ({ ¢ Dimension) o)
D-CBO [=m——
Achuzlor seriss
= B o B | 10 |16 | 20| 26 | % | 40 ] 50 | 68
LE i et e Chiz s 17171 -1-1-1-1-1-
h [I{] H :CoFi ~ CDVJ — 171 -T=-1T-1-1T-T-
i I = | copta FeOUTIE) COLJz - -7 -f{-f-f-f-1-
i [T COMz/COBM2/CDVMS, S'COLM2 - -1-17 [ al—-1-
Mezts) (1) In tha coss sparation load i an inductive kad, ggf&ﬁmm —— g }g g }g 00
11 In thie s tha winreg kngth 1o kad is mors than 5m. — - 1= i
13 In the casa tha kad volfage is 100Y AC. RSDG - -1-1-[-1-{to]lw]-
Ba sure to uss the autn swilch with the coriact protection MGC | —]l—=1]&8 |i0] @ |40 ]| 40| =
b in any cass rmrliun_n-d abowve. Rafer b p.5.3.5 for the MLGC/AHC/REG — - - g 10 ] 10 | — -
detads of comtact pratactien box. M) Awerags vakio al rommal bemparains Inchdng hyelarade, (Tokimros = 305}
5.3-9 pu

GSNC



Reed Switch/Direct Mounting

D-A90/D-A93/D-A96

Applicable Actuator Series

=
e
=

Intemal Circuit

() If not applicable for IEC Standard
D-AS0 ;E“—

—o-— Wﬂul“ ?—oDLIT|='|

15 ‘one
L‘.T__. i !

Ercears Red)]

D-A%3

Comiadl ooy
| ErowniRey

Lo copiz eoumy
BusBRCk L ! BusBack]

¥

Do+
o ed)

ouT
Elazk[ini)

Faad swiith
i
- Powar vl g

oo~
B Back)
Miote] (Tin the cass operation kadis an nducive load.
121 tha cass the wining kength o boad i °2" 5m.
(Zin e cass tha Inart;lgl.d'lagn in 1000 &2
B surs 1o uzs the auln ewitch with the conbact protuction
box inany casa mentionad above. RAeler to p.5.3E forthe

LIITE 15 Reed-anturi D-A93

Serles Bofe slzs mim) Sales Bore sizs mmij

[H50] ab, @10, $16, a2, e25, 032 MxP all, $12, a1s

CDOS @12, @16, a2, e25 MTS a0, 25, 832, adl
cho2" a2, @ad0, 050, ofa, 080, 100 CXT 12, @16, 020, 025, 032, adl
MY als, @20 ME al2, s16

MXL ag, a1, a6 ME2 ag2, @40, a5l ot

M ag, @12, s16, a2, o2s RS @12, @22, adil «s0

MXF ag, @12, 316, 620 CEP a2, @20

MESMEQ | a6, 68, 312, @16, a20, a25 CY1R at, a1, ¢15, 620

“Het appicatie For COGPEZ

Specifications PLC: Programmable Logic Gortroler
D-Ao0 (Without indicator light)

Ak swich modk NUmos D-ASD

Applcation I clrcultRslayPLC

Load voltage 24y §E of less Agv BE or ses 100y £ o less
Maz. load current S0mA 40mA 20mA
Coniec! protection iyl Mare

Intemal reskstance 1602 of less {Including 2m ed wirs)
D-A03/D-A06 (With indicator light)

v 5wl himacel rumiar D-AS3 D-A96
Applcation Relay/PLC 1 clrlt
Lioad widtage 24y DG 100 A Ao 8y Do
z:;cﬂag;f:,;;"u o 40ma & 1o 20mA 20ma
Coniecl protection cimuk Hare

Irbamal vollage orop S ZAV (up I 20MAYE 3V up lo40mA) | <0Ey
Indcator kght O Whan rad Ight smitting dicds

 Loxd wire

- A0 0D 2253 — O lprood viny | heavy insulation cable, 22.7, 0.16mm? X Soorss (Erown, Blus), 0.5m

[

Mot 1 Aafar io comman speciicalons on p5.3-5
Meta 2 Rafar o p.5. 5.5 or lead wirs lengih.

M Caution

Qiprool viny| heavy insulation cable, 22.7, 0.15mn¥ X Zoores (Erown, Elack, Blue), 0.5m

Precautions

(TIFix the switch with appropriate screw installed on the switch body. F using other

detmils of contact protection box. . awitch b damaged.
Dimensions
Indicator light
D-Ac:
o wthoul indwcarior light (| ): D-AS3
M e
Cipammtion angs
4 (b 0 Jalahi D o, |
T Mast sensitive pasition
2 20
T ' - {4
T ! Operation Range { ¢ Dimension) mm
e .
Operation Range ( ¢ Dimension LTI Hoenintn
pe ge { .} ™M series [ & [ B [10 [12 [15 [16 [20 [25 [ 32 [40 [50 [ &2
Actugtcr Bors size MEz 45| & |— (8 [—[7 [B& |8 |—|—[—[—
seies |8 [ B 0] 12 162025 [2 [ [0 [0 uwp |15 15 =15 [=]<=]<=1<]<=]<
T = I S I R S Y I e I e v e e e L L T e
€has | — | — ) —f6 |[FElOfwl—)—)—|—]—]— "EXT |—|—|— & [— |50 085 (86| —]—
Choz [ —[—[—[—[—[—-]—Tsc|es[aci1s]3 N5 “x == 1s = sl === =1=1=
M1 | —1—]—]1—]818]1—]—1—1—1—1—-1— "MKz [—|—]—=|—=[|—|—[—|—]|25][8c|e5[1iE
MU | 51—161—181—-1—-1—-1l—-1—1—1—-1— "mSQ [—[—[—[—[—|—[—|— |25 |ec|es]| —
M:(w—ﬁ—ﬁ-!.E!ﬂ:lm——————CEp___5__3_5_____
M:‘F—-‘.E-—SE-?———————clﬂng_m_g_s_____
MXS 45) 5| =6 7|8 |8 ]—-]l=f=01=]=1= ot Averaoe vaus al nomal temperatire Including tysierssis. (Tolerance £30%)
5.3-19

&SVC



LIITE 16 Elektroninen anturi D-FOPV

2 Colour Indication Style Solid State Switch/Direct Mounting

D-FONW(V)/D-F9PW(V)/D-FIBW(V)

=

Intemal Circuit
{ ) If not applicable for IEC Standard
D-FONW{V)

p= DT+
ErvlariRad)

“QuT
EBlack{hia]

D-Fa

D-Fa

Indicator light'Operation

m.wnnDN

)
" Sufabla qpesating poinl

Applicable Actuator Series
sarks Bora SIZ8 [mm) Sarks Baofa sl26 (i)

cou G6, 310, 316, 320, 825, 602 MYSMNQ | o6, ag, 312, a16, 620, 025

cDo2” GE2, adn, 650, a62, 68, a1i0 NP @l @12, s16

coDas 312, @16, 620, a26 MTS a0l oRE, 352 adl

MY @16, a2 ME a1z, sl6

MW o, 612 a16, 620, 825 MK 2 a2 adi, 650, agl

MXF 6B, 612, 16, 320 = Mot avallabla for sares COCHZ

ML o6, 310, 816
Specifications FLC: Progammatbie Logic Controlsr
D-FaCOW/D-FsOWV (With indicater light)
Auoavich maded umian]  D-FANW | D-FENWY | D-FaPw C-FEPwWY C-FaBEwW D-FEBWY
Elsciical snlry n-ine | Pependkcuer|  In-ne | Pempendcuar|  in-ne | Pamandicuar
wiring 2elre 2wis
Cutput PN | PP -
Application I crculbRelay 1C/PLE 24V DG RelayPLC
Powar woltage SOA2024W DiZ (4.5 to 20y DD —
CumEnE conampion 10mA -
Liwad voltage 2N D — 24Y D {10 ko 208 D)
Lo cLrment = 40mA = BOmA 5 dimA
e AT T p— 0.8V of less 4V of ks
currant kakags = 100pA at 24 DC 0.emA of less
st g Suitati peraing pint Grean 1ght aelting dcde

g wira —— Ofprood viny Insavy Insulnfion cabls, 227, 3 cores: [Eroen, Edock, B, 015, 2 cones [Enoen, Blus), 0.18meré, 0.5m

Moz 1) Raler o common spectfications on p.6.2-5
Mote Z) Raler o p.E 3.5 forlaad wina langin

Dimensions

D-FabWiD-FePW/D-FoBW

¢ | Operation rangs [Plaler 15T labla bakoe)

# | Mossi mansiive position
RIS N &
SRR S
nodoanor bght

A%

[

Operation Range ( ¢ Dimension)

o S

.
LA W) Goried pradion

WaEEAs
i 3L SO
Ingiczas light

HCII D 5] 8 [0 f2]15] 45| 20 |25 [ a2 [ 40 | 5o &3 | eo [do0] 125
COUwehoulehieldplly | 3 | — Jas| — [ - [&s]ss| 7 |7 [ -[-|-=-]-1-]-
[EiE — | = [ = === =|—=[58|%5|58|%5|55 65| —
WMY1E, MY1H “ || -|-lalsl-l-l<-1-[=[=[=-[<
MY1C, MY1M —| - =-]=|-]&s|las|-[-|-|-=-]-=-]=-|—-] -
MW —lesl =z =4l las[-[=|=[=1=[=[=
MXF — e —les| -z lal-[-|-[-|=-1=1=|~=
MXU a| - Jas|—[-Jes[-[-1T-1T-T-T1T-T1T-T1T-T1T-
MXS, MX0 ol = =Jalele = =[=1=1=1T=1]=
CDOS — =l =[als 5] - -[-[=-|=[=[=
ME — -l —la[-lal~ P
ME2 — | - = =1-1=1-1-|55|s5]&6]|es5| - = -
MXP - -lal=a]l-]l2]l-1-1-1-1-1-1-1-1-
MTS — [T -—[-T-T[5ssslsslesl—[-[-[-1-
Hoie) Averags value 3l nomal bemperaiung ncluding hysheresk. (Tobk mnos =300

5.3-66

GSVC



LIITE 17 Operointipaneeli

Techmical Dea |
.
3 Technical Data
Parameter E1061 E1063

Front panel, W Hx D [ 201 x 152 x & mm

wMounting depth 56.8 mm (1568 mm including clearance)

Front panel seal P &4

Rear panel seal P 0

Touch scresn material | Touch screen: Polyester on glass, 1 million finger tauch
aperaticns.
Owerlay: sutotex FIEQ ®.

Reverse side material | Powdsr-coated aluminem

Wweight 087 kg

serial port RS4227 2E-pin D-sub contact, chassis-mounted female with standard

RS45E locking screws £-20 UNC.

serial port RS232C F-pin D-sub contact, male with standard locking screws $-40
UL,

Ethernst shislded A 45

wsg Hosk type & (USE 1.1), max output current 500 ma

Flash memary for 12 MB (incl. fonts)

application

Real time clock +20 PP+ ermor because of ambisnt tempsraturs and supply
woltage.
Total max error: 1 mindmonth at 25 °C
sinimum life of the real time clock battery: 3 years
Temperature coefficient: 0.004 ppm/2C?

Power consumption at | Mormal: 0,25 A

rated voltage shaximum: 0_45 A

Cisplay CSTH-LCD. FSTH-LCD.
320 x 240 pixels, 64K colors. | 320 x 240 pixels, monocrome.
CCFL backlight lifetims at CCFL backlight ifetime at
the ambient temperature of | the ambient temperature of
+2E “C: »80,000 h. #25 “C: 245,000 h.

active area of display, [115.2 x §6.4 mm

W o H

Fuse nternal DC fuse, 2.0 AT, 5 x 20 mm

Power supply +24V DC (20 - 30V DC). 3-pin jack connection block.
CE: The power supply must conform with the requirements
for SELY or PELY according to IEC 950 or IEC 742,
UL: The power supply must conform with the reguirements
far class Il power supplies.

ambient temperature | vertical installation: 0 to +50 °C
Horizontal installation: 0 ® w0 #40 °C

storage temperature -20 7 to #70 °C

Relative humidity 5 - B5 % non-condenssd

ERC tests on the The operator terminal conforms with the e:sential protection

aperator terminal requirements in article 4 of the directive 83 /3346/EEC. Moise
tested according o EM61000-6-3 emizsion and EM&61000-6-2
imrmunity.

UL, cUL approvals UL 1604 Class 1, Div 2 7 UL 508 ¢ UL 50 4 indoor us2 only

(when product ar

packing is marksd)

[ Certification in progress

HEM& 4x indoor use only

* sge section Chemicel Resistance for more information.

Mitsubishi Electric, MAOOB15 11



LIITE 18 Teholahde

5 V DC IShEErrite PSSR-B05 - - - - - - -
3 12 W DC L3 fEwite - PSSR-SBAZ |- PSSR-SCAZ - - - -
T4 W DC L3 fErite - - PSSR-SEZA PSSR-SC24 PSSR-SDZ4 | PSSR-SER4 PSSR-SF24 PSSR-5G24
s 10W 15w ww QW W 120 W 240W
Ty et jEnnite 100 - 240 V AC (JErriteslue: B5 - 164 VAC /|85 - 264V AC, 5 - 264V AC,
[1-vaiheinen) 100~ 370 V D yhteensopiva) 100 - 370V BC 100 - 350V BC
[Kuaremitett svins <80 % 100 - 105 ¥ DGR
5 yEttE jErvittenilE)
Sydttivirta | 100 VAC |Msks. 0,45 & 094 1,74 2,34 154 154
E (tywpillinen) 200w Ac [Maks. 0,3 4 0,6 & 14 1,44 14 1,74
& | SkEinen siske - 3,15 A 3,15 A A 4 A 634
Kytkentivirts Masis, 50 A (T4 = 35 "€, 200 ¥ AC)
Tyh ik Hyntivir ta Maskes. 0,75 b Maks, 1A
Tyypillinen hybtyshde [SVDC: 69 % 12VDC: 7B S % B B4
12VDC: 758 VDL 80 %
T4VDC: TIE
Lahtdjen |5V DL 2,04 - - - - -
nimelis- 12 DO 1,24 L5 A - - - -
st 24V DC 0,654 1,34 15 A 3,75 4 54 04
JEnnitam sEEdettivys  |+10%
Lahdn pitoaia Min. 20 ms [rimellinen syatE Ja L85 )
Bidtyrn tatys s ks 300 ms (nimellinen syotto ja lEa) - - - Maks, 650 |M:|l4: S ms
Mo s ks 100 ms [nimellinen syotto fa 3] Maks 00 e
E Linas arisgitd sk, 0,4 %
3 [kuormansssta Maks 158 [wes0as
LEmptitilan tarkbus 0,055/ C maks. (0 ... +45 "C) 0,05 % "C rsks.
JEnnitteen asltokuus I % huipusta hudppuun meis | (sis. yliasllot) Maks 1% hupusta huippuun (sis.
(Rippeli) whizsllot)
Vlivir tasuojaus 105 % tad yli, palautuy itsestiin W05 -10E, | 105 - 130 %, pelsmu it tiEn
pal sty
fsestain
VhijEnnitesugjaus Lkt pois pilE, lun Jinite vEhintEEn 1205 yli mimellisfinm theen, kEynistett iv erfseen

Rinnakk sinen toiminta

Ei

Eristysjanmite Sya e LG Hittmet: 3000V AC, 1 minuutih ajan . Sydtte fsuajamaskifttimet: 2 000V AC, 1 miuti afan.
Lkt suo fams slfittimet: 500 VAC, 1 minwtin ajan.
Eristysvastus Sy te- L Hittimet taf syatt-feuajamasliit- | SyStts-EhtEit Fnat: 100 MO minimi
timet: 100 MO mirini (500 V DC megger)
iyt el Bmpriiti la 0. +65 " C (f jEEtymistE) A0 ... 80 °C
s . b prvitett avus kasvio s, kuormitettavuuskasvio)
Var sstainti Empdtils 15... +75 " C (el jEEtymista)
Tallittu il mankastews 10- 90 % mbteslists Kesteutts (s kondenzastiots, ef fEstymists)
Tarindnkesto Taajuus 10 - 55 He, amplitud 0,375 mm, I tuntis kelmeen suntasn
e sto 300m/s2 (30G), 3 iskus Kaitesn suntasn
Hyviksynnit EMC: ENG1204-3 (EMI: Class B, EMS: Inchustrial)
VD EMS0R50-1, ENSO175:1957, UL 1604, UL 508, L1310 (PSSR -58,-5C, -50), c-UL ({54 22 2 Mo, 14)
- ENE
Harmomic Directive [EN61000-3-2)  |N/& EN1000-3-2 Al d clasm &
Paing (nain) 1605 [z02 85 g 440 g [6mg [1000 g
IP-luckka P20 Bices Kt e st
Mitst K x Lx 5 fmen) 90= 12,5 =95 [95 036 x 108 15w #hx 121 [115050x 129 [ 125 80 x 1495
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Fxzu Series Programmabkle Controllers 3 Intreduction of Products (Compliant with Overseas Standands)
User's Manual - Hardwars Editicn 31 List of Proguces (Mo he Connected) and indarprefanan of Mode! Names

311 [A] Main units

The main unit incorperates a CPU. memaory, input and output terminals and power supply.
To establish a systern, at least one main unit is necessary.

FKSU — O O M ]:l },f |:| [ Ingarparating power supply, CPLU, memory and inp—JL'c-J::Jt]

Series nams |_.
Power supply, Inputioutput type: Connectian on terminal block
« RFES : AC power supply'24v DC (sink/source) Inpubirelay oubput
S . L ;
Tow bt NManunt 5 ACPE SHRVINOC Crisae Paies ey e
and ouiput peints « RDS : DC power sUpply 24Y DT (sink/source) Inputirelay culput
« TIDS : DG power supply’24W DC (sink/source) Inputfiransistor (sink) output
« TIDSS: DC power sUpply24% DC (sink‘source) Inpubtransistar (souwrce) outpus
+ : Compliance with standard or self-declaration O : Mot fargeted —: Mot applicable
:lumher of inputioutput points Ouiput typs CE oL
otal Humbar of | Number of Model nams {cennection form: Maring
numbsr of Input output tarminal biock) EMC | LvD | UL
points painta paints
AL poOwWer supply common to 24V DC sink and source Input
18 & 8 Relay ¥ - . p
16 ] 8 FXz Transistor (=ink) < " - -
18 8 B Fiz Transistar (source) « - E -
32 15 16 FXz Relay + s o -
32 16 16 FXs Translstar (sink} + + r -
3z 16 16 Fiz Transistar (source) « - - -
48 24 24 FXz Relay + s o -
48 24 24 Fxs Translstar (sink} « “ - -
48 ) 24 FXz Transistar {source] < . - -
54 a2 3z FXz Relay + s o -
54 a2 3z FXz Transistor (sink) < " - -
G4 a2 3z Fiz Transistar (source) « - - -
an 40 40 FXz Relay + s o -
an 40 40 FXz-30MTES Transistor (=ink) < " - -
an 40 40 FXz-30MTIESS Transistor {source) < " - -
128 EL 64 FXz-128MR'ES Relay + s o -
128 EL 64 FXz-128MTES Transistor (sink) < " - -
128 EL 64 FXz-12EMT/ESS Transistor {source) < " - -
D¢ power supply comman i 24V DC sink and sownce input
16 g 8 FXz-16MRIDS Relay + s o -
16 g 8 FXz-16MTIDS Transistor (sink) < O + -
16 g 8 FXz-16MTIDSS Transistor {source) < O + -
32 15 16 FXz-32ZMRIDS Relay + s o -
32 15 16 FX2-32ZMTIDS Transistor (sink) < O + -
32 15 16 FXz-32MTIDSS Translstar {source) < O + -
] Y] FT ] FRE-4CMRIDS Relay - - E -
28 24 24 FXau-45MTIOS Translstar (sink} < | mé - -
28 24 24 FXa3u-46MTIOSS Translstar (saurce) < | mé - -
54 a2 3z FRz-54MRIDS Relay + s o -
54 a2 3z FXz-54MTIDS Transistor (sink) < O + -
54 32 3z FXau-64MTIOES Translstar (saurce) < | mé - -
a0 40 40 FRau-30MRIDS Relay + B E -
an 40 40 FXz-30MTDS Transistor (sink) < O + -
an 40 40 FXzu-30MTIDSS Transistor {source) < O + -

—+ For more information on CE, UL and clUL, refer to Page 135.

36
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2.

EXTERMNAL DIMENSIONS AND PARTS

Cimenskens. mm §{ Inches)

[ o e N AT BRI

E @

oLt

&

ElUE L]
L)

LR ]

Accessony. Speclal Dok numbsr lael

1 249 posver Indicshor lamp (LED) 24 DC
power |8 supplled to ihe terminals of the
Fri=r-4D B light 1his indicaior amp
D, COnmeerEIan Indicahor lamg (LED)
Flasnss 3l a high spe=o I DA Conversion
£ parforming withoul a problem
Hoox for T rail
Eroowe Sor DI &l mountng
(Veldin of T rall: 25 mm 1.357)
Hole for direct mountng (Z-é<1 55 (0L 1E)

SR TE B
| 0L
Waalght Approx
Extersion cable
Power Indlcabor lamp (LED]

5 W powear 15 BUppiled Tram the
programmabie consroller to light this
Indicator lamp

Foaser sUpply =rminsls
[Screw terminal- M3 {0.12))
AnaEiog ouspul l=rminals
(Sorew terminals: B3 (0. 12])

0.2 &g (0.5E Ibs)

0oE

=

LF
U 5

i@

-

Handiing of crimg-siyie t2rminal

S2 sure o use the wimp-style ferminas that satlsty s
dimensional requirements snoan in the = Ngure.

Apply 05 10 0.8 Mm (5 10 & kglom) torgue 5o Sighten the
terminals. Firmly tighten the terminals to prevent abnormal
operation

AL
k|
[

Y=

(=g = e h g

fiimn

!

CONNECTION WITH FLC

23
=51

& :|

U 1 4 FrE-A08 uniis can conmesct o e o series PLC, up B S for FEOs, up o B Tor FXGes on, up 1o

4 for &N FXae 52res PLC, Sl Witn posserned SsCenslon uniks.

Horaessar the following imitalon exisis when the undermeantoned spadal Tuncion blocks are conneciad.

FEzre Raln uni and posered sxiension unlls of 32 142 points or less. Current consumgriion awallabls
for the undermentizned special Tunciion Dlocks = 150ma

FxEir: Kiain unit and powered sxisnsion unks of 43 1D poinss or more. Cument consumgbon avaliabie
for the undermentiened special Tuncion blocks = 300ma.

FEsrasiUp bo £ undermentionsd special funcion biocks ¢an be conneched regandiess of the Bysi=m O
Winen used Wil am Frisss an Frzrnuc-CRAGHF B reguired

FEgea'sil Man unit and powssrsd e=pansion unks. Up to 2 ungementonsd special funcion biocks can

b= connecied regandiess of the system 100,

Each thock cocuples B WD poinks (The & points can be alocated from slner Inputs or culputs)

P-4 ConsUmMEs 20ma from he 5w DO bus.

The total 5w consumption of &l speclal Tunction DocEs connected to &N FXan or Fxaes main unit or

FEzw s=henskon unik must not excesd the 5 souwrce capachy of the sysiEm

The FHz«-404 and maElin unit &re cannechad by & catle on the right of the main uni.

A4

WIRIMN G

Tha

=rmminal I3olst ERossn D=iow may der from e Schaal i@yolsl. For e commect ermingl &volus, riefer o

s=otlon 2 ExRernal Dimensions and Farts.

T
oome ==

L‘?-f;'—';_ S -.-.h......l.

(== N Hﬁh.h:ﬂrl#-hll -
=

=T = .—i | —, ] AN -
- R -
4'T I L o A [l 11 _‘.! _&Haﬂmmhlﬂ:mllmpﬂ-m
arraraiing | o | [ i _—
0D o e FLC B [ sty e E I

—

iz Use a twisted palr shiekled cabie for the =y cpenect the 2] terminal on ihe Fxar-408 with

analoeg output. This cable should be .

weired aweay Trom power lInes or any other she [ L | terminal an the main unit of the SLC

lines which could Induce reokse "o Shorting the wollage oultpunt t2rminal or conmeching
- - - . oz thie current owlput kead to the waliage output
o Apply 1-point grourding &t the load shoe : - ] _ z

of the oulput ¢able [grounding: 110002 or “Erminal may damage e Far-d0A

less]) "B The 24 DO servioe power of ihe PLC can akso be
"3 17 elecirical nolse or & woltage rpple J5ED

exl5is &t ihe cuiput, connect a smoathing
capachorof 0.1 o 0. 47uF 258

Do ot conmes any unit o e unussd terming

—
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2. WIRING

'ﬁt.‘i: h_llg;t. I The analcg Input s ecelved through a wised pair
S cal A shislded cable. This cable should be wined saparataly
B [Te = ram porwar lines of any oiher Ines whikch may nouce

T s '_'-_';. " akcirical nolse.

Shialdad

Currant | A8 @ 0 oa wege ripple ooours during input, or hare s
& b +ZT0mE ':H{ — b alactrically Inducad nelse on the axternal wiring,
2l T+ & & CHA cornact a smoothing capscitor of 0.1 2047 pF 254

. 4 | 15w
et . + 15w
e S =ty i [ =] el

=
= 4 -
. L5 TR T |cormrny £243
BV
-3mm'I:.EI_|_E=:|' Fia440 .
{100 or laszy PLE Anaiog Input Block D
E cablo

2 I Wl @rs usined currsnt Input, connest the Wae and 1+

Brminals o each obher.

It eara Is ecessive alcimical rodss, conrect the FS
{frame ground) beminal with the orourded terminal an
the Fran-dAD (In CHA, e B o FS Erminal, LUse
F& terminal of ober chianmsls.)

Conrect e grourd Brminal on e FXER-4A8D ik
with the groundad tarminal on e maln unlt. Use
groundrg on the main unit, If svalable.

4, COMMECTION WITH PLC

1) Upto 4 Fezy-4AD unils can connsct 1o e FXom saies PLC, up to S for FIXG K, Up o 8 for FXam of, up
to 4 For an FXae sarks PLS, all with powsnesd sk rskon units,

Howewar the falloaing limitaton exists whean the undermentiorsd spacial function Hocks are

conrsched.

Faape Man unit and powared exbBreion unks of 22 10 points or Bss Current consumption
avallable for the undermanloned spacial Tuncton blocks < 150ma

FaZh: Man unit and powered eetarsion uniks of 42 WO poinks or mors, Cument consumption
avallable for the undermanloned spacial Tuncton bliocks < 200md

Fiawc: Up o4 undarmantoned specdal funcion Dlocks can be conrecied rejardess of the systam

L2,

Whan using an Fmc, an FAERC-CRVTF 1S required.

Frawin: Main unit ard posansd setarsion units Lp o 2 urdermantornsd spscial unclon biocks can
b connesied reqandiass of e sysim PO

o

Each block occuples 8 1O poirts (The 8 polnits can b= alocatsd from sithar nputs or outpuis) .
Fian-440 coreumsas B0ma from the SV DG bus

Tre dal 5W consumpton of all spsclal uncion blocks connached o elther the FHiM or FXNC main
unit or Fxzu aexbenslon unit must not axcesd the S souncs capadcity of the sysbem.

43 Trhe Fra-440 ard maln unitare connesied by

acable on the right of the main unit

5. SPECIFICATIONS

5.1 Envirconmental specification

Ikern

Specificallon

Erwronmanial spsacificalons

Zama as thoss for e main unit

Cilacioic witreland witags

SO0 A1, 1min {bstwsen al brminats and grourd)

£.2 Performance specification and others

t=m

Specilcation

Analodg circults

24N OoZ o+ 1095, S55maA
(sacternal posar sUpply Tram the main unit

Digital circiits S D, 20ma

{Intemal power sUppy fram main unik

Pric=couapler lscdation betasen analc] and dgital circuls.
leaation DiCHEEC conwerar isdlation of power fTrom the maln unlkt
M isokation bsbaesan anakg chanrsls.

Murmbsr of cocupked VO points

The analog block cccuples 8 points.
jcan bs elther Inpubs of outpits)
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Lineaarijohde Moottorikotelo
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Kaantotarttuja

Mdnnanvarreton sylinteri
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| |
| _
_ _
—-B7 Y -B9 | _
| _
-B12 -B13
-B8 | |
|m@ Y ru
mus _ |
mm3 _ _
|||||||||||| mus. 1 L | L — 4 _ L _ I
sin sin
cl 9 ru
> ru B ¢ 2 :
> mus sin
o+ sin ru
o o <|ololz|la M| t|wlol~NlololOo|s |||
lalml <l ol o Pl mmimmmmmim oo gl
Ll ool o 0t
— >N - O N - — NN NN M NS N
RREES G PR R Vo S R N Vo N HENNN P v N NN Vo NI Yo NI
W < O
s XIT < < < < <
T T PIIRRUSTUKSEN KUVAUS
X 3¢ X X
NN Kddntstarttujo LITE Mw\u
Muq mww lahestymiskytkimet &
R Hmmwﬁwﬂﬁﬂm:og: syiinterin | o e RUSTUKSEN NRO.
XX X X

Au052010/3

PVM 05.04.2010

PAIKKA: K—P AMK, Kokkola




r— " JW.I I.MMQW S Sovitinkortti
| 0 50 ervosaadain 0 2
| 25% u@a (K.
lahto— asemointi—
| lanto N ikkuna
virta
| “off” raja /A M_Au —|lam|s|ov]|o]]
X
: on” S —HI @
| um_.%% TRIP NOLLA S
ok 4+ F ALUE 12 ()
| indik. aluevastus 12/24V H2
_ Flelam|t|v]|o|~o|lo|o |Iu®
_ S
T - - 3
X[ N[O — || 2
Lz T ! T 7T
= O O
¥ ¥
> >
o~ o -
[\ [\ M
| o 9 < < < <
D = ] n
2 mus
| sin
0 mm mu ﬂu mu ﬂw ﬂm Ju ww mﬂ aﬂ ﬂw PIRRUSTUKSEN KUVAUS
DC tt LITE 27/7/4
m _|,|_| — N _/J 1 2 m — T _|1_| wmzﬂgmn%mawd:qwm \
L. S MmMm M — N t iti
S SSoommi oo Mvwww_ﬁn__nxmﬁmws n PIRRUSTUKSEN NRO.

PIRT.

Tuomas Savolainen

Au052010/4

PVM 05.04.2010

lPAIKKA:

K—P AMK, Kokkola




sylinter

tatarttuja

I Kansitorni
= [=

Laatikl

w24

LIITE 28 Pneumatiikan kytkentédkaavio

i

p 8

kL2

ohl ¥ oY

skl

R LM



LIITE 29 Komponentti kirjasto

Kirjaintunnus Komponentti Sijainti / yksikko laji

Al Servosaadin DC moottori

A2 Sovitinkortti

A3 Logiikka X1, X2, X3...

Bl Optinen lahestymiskytkin Lineaarijohde

B2 Optinen lahestymiskytkin Lineaarijohde

B3 Pussianturi Moottorikotelo

B4 Optinen lahestymiskytkin Kansitorni

B5 Optinen lahestymiskytkin Laatikkotorni

B6 Lahestymiskytkin PNP Kaantotarttuja

B7 Lahestymiskytkin PNP Kaantotarttuja

B8 Lahestymiskytkin PNP Kaantotarttuja

B9 Lahestymiskytkin PNP Kaantotarttuja

B10 Reed-anturi Kansitorni

B11 Reed-anturi Laatikkotorni

B12 Reed-anturi Mannanvarreton sylinteri

B13 Reed-anturi Méannénvarreton sylinteri
F Sulakkeet

F1 Miinus Logiikka

F2 +24 V Anturit

F2 +24 V Elektroniikka

F3 +24 'V Tulot (logiikka)

F4 +24 V Lahdot (logiikka)

F5 Tyhja

H1 Led, vihred Sovitinkortti (paatyraja)
H2 Led, keltainen Sovitinkortti (kayntitieto)
H3 Led, vihred Sovitinkortti (paatyraja)

M1 DC moottori

X1 Riviliittimet Ristikytkenta

X2 Riviliittimet Servosaadin

X3 Riviliittimet Sovitinkortti




