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UVOD

* Zadatak ovog zavrsnog rada je bio u CAD-bazama pronaci ili izmodelirati
definirane komponente te ih spojiti u sklop odgovarajuc¢im ,vezama" kako
bi se dobio 3D CAD model didaktickog stola za mehatroniku.

* Nakon toga je bilo potrebno napraviti simulaciju rada i sastavljanja
(montaze) sustava, te izraditi shemu sustava u fluidsim-u.
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Studenti VTSBJ su zato izradili
vlastiti didakticki stol.

Postoje gotovi didakticki
stolovi razlicitih proizvodaca.
Takvi stolovi su jako skupi!

Slijedeci logicni korak je bio izraditi
njegov 3D CAD sklop, simulaciju
rada, tehnicku dokumentaciju...

To je napravljeno ovim zavrsnim
radom.



KORISTENA OPREMA

* Elektropneumatske i pneumatske komponente:

* Kompresor, pripremna grupa zraka

* Razvodnici, prigusnice
* Vakum generator i pneumatske sisaljke
* Cilindri

spremnik ’

zraka




* Ostale koristene komponente:
* Radni predmeti
* Velika i mala pokretna traka
* Magazin
* Pneumatska poluga

* Pneumatski manipulator
* Dostavne staze radnih predmeta
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\\l KORISTENA OPREMA

* Elektricne komponente:

* PLC
* Senzori

* Pretvaraci za napajanje PLC-a i motora
* Prekidac
* Motori

* Relej

* Monitor
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OPIS RADA DIDAKTICKOG STOLA ZA
MEHATRONIKU
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SHEMA PNEUMATSKI DIO

CILINDAR

PHEUMATEKA POLUGA,

FHEUMATSKA RUKA

MAGAZINA
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SHEMA ELEKTRICNI DIO
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Designation

Description

Y18

Valve solenoid

Y1,7

Valve solenoid

Y16

Valve solenoid

Y1,5B

Valve solenoid

Y1,5A

Valve solenoid

Y14

Valve solenoid

Y1,3

Valve solenoid

Y12

Valve solenoid

Y11

Valve solenoid

V2

Sucker

V19

Vacuum suction nozzle

V18

372 Razvodnik monostabil VAKUM SISALJKA RUKE

V1,7

572 Razvodnik monostabil PN. RUKA ROTACUA

V16

§/2 Razvodnik monostabil PN, RUKA TRANSLACUA

V1,5

S/3 Razvodnik bistabil PNEUMATSKA POLUGA

V14

§/2 Razvodnik monostabil DVOKLIPNI CILINDAR 2

Vi3

572 Razvodnik monostabil DVOKLIPNI CILINDAR 1

V1.2

§/2 Razvodnik monostabil MAGAZIN

Vi1

One-way flow control valve

V1,10

One-way flow control valve

viai

372 Razvodnik monostabil VAKUM SISALJKA POLUGE

A4

Sucker

S1

Pushbutton (make)

0S_RP

Pushbutton (make)

K1

Relay

c7

Cilindar pneumatske ruke za rotacisko gibanje

ce

Okrughi cilindar pneumatske ruke za translacijsko gibanje
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Cilindar pneumatske ruke za translacisko gibanje

cs

Dvoklipni cilindar

c3

Dvoklipni cilindar

c2

Semi-rotary actuator

c2

Magnetic proximity switch

C1

Cilindar magazina

01

Air service unit, simplified representation

Optical proximity switch

Logic module

Electrical connection 24V

Electrical connection 24V

Electrical connection 0V

Electrical connection 0V

DC Motor

DC Motor

Compressed air supply




MONTAZA 3D CAD SKLOPOVA

* Prvi korak: odabrati opciju ,eksplozivni pogled”
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* Drugi korak: rastaviti sustav po zeljenom redoslijedu
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MONTAZA 3D CAD SKLOPOVA

* Treci korak: Nakon sto je sustav rastavljen, otvori se nova kartica ,Motion
Study" gdje se klikne na carobnjaka za animacije. U tom prozoru moze se
odabrati rastavljanje ili sastavljanje sustava.

Typ der Bewegungssimulation auswahlen X

Dieser Assistent hilft Ihnen bei der automatischen Erstellung von einfachen
Bewegungssimulationen.

Wahlen Sie zuerst den Typ der Bewegungssimulation aus, der erstelit
werden soll, und klicken Sie dann auf "Weiter'.

(O Modell drehen

(@) Auflosen

(O Explosionsansicht aufheben

Bewegung von Basisbewegunag importieren
[C] Alle vorhandenen Pfade loschen
zanalyse importieren

Auflosen und Explosionsansicht aufheben sind nur nach Erstellung einer Explosionsansicht verfugbar.

V=~ g ot .. : : ,
= Basisbewegung ist nur verfugbar, nachdem eine Simulation in einer Bewegungsstudie berechnet wurde.
4 Sek: 6 Sek.
VY AAN VAV XA NS
Bewegungsanalyse ist nur verfugbar, wenn die SOLIDWORKS Motion Zusatzanwendung geladen ist und die
Ergebnisse in einer Bewegunasstudie berechnet wurden.

Solaranschlussstudien erfordem, dass fur das Modell ein Sonnenlicht definiert wurde.
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ANIMACIJA RADA SUSTAVA
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ZAKLIUCAK

* USteda vremena:
* Pomocu SW mozemo osmisliti proces i simulirati ga, a da on u stvarnosti ne
postoji!
* Usteda novca:

* Cijena ovog sustava je znatno manja u odnosu na sliche gotove sustave
razliCitih proizvodaca.



