Veya Valfi

Iki farkli noktadan da sisteme komut verebilmek icin kullanilan VEYA valfi yardimi ile olusturulan sistemlerdir.

Ornek : Tek etkili silindire her iki noktadan verilecek komut ile calismasi istenmektedir. Bu sistemin semasini olusturun.
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Ve Valfi

Sistem glivenlikleri icin iki noktadan ayni anda miidahale ile sisteme komut verebilmek icin kullanilan VE valfi yardimi
ile olusturulan sistemlerdir.

Ornek : Preste calisan iscinin her iki elini kullanarak olusabilecek kazalarin dniine gegilecektir. Bu sistemin semasini
olusturun
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Basing Diisiirme Valfi

Sisteme uygulanacak kuvvetin istenen basingta olmasi igin kullanilir.

Ornek : Cift etkili silindir ile gerceklestirilecek damgalama isleminde;
Sistem basinci 6 bar dir. Ancak pres kuvveti 4 bar 1 gegmemelidir.
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Basing Siralama Valfi

Sistemdeki calismanin sirali bir sekilde olmasi igin kullanilir.

drfyek: iki tane cift etkili silindir ile gerceklegtirilecek iglemide;

1- ILK ONCE A SILINDIRI DISARI GIKMALI.

2- Basing siralama valfinde yeterli basing oldugu zaman B silindiri ileri gitmeli.
3- 5/2 valfin birakilmasi ile iki silindirde geri gelmeli.
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Zaman Roélesi (Acma gecikmeli)

Sistemlerdeki isin tamamlanabilmesi igin silindirin ilerideki konumunda belirli zaman kalmasi gerektigi durumlarda
kullanilir.

Ornek : Sicak sekillendirme yapan bir pres ; Starta basinca

1- PiSTON HEMEN iLERI GITMELI.

2- 5 saniye ilerideki konumunda beklemeli.

3- Zaman bitince kendiliinden geri gelmeli.
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Zaman Rolesi (Kapama gecikmeli)

Sistemlerdeki isin tamamlanabilmesi igin silindirin ilerideki konumunda belirli zaman kalmasi gerektigi durumlarda
kullanilir.

Ornek : Plastik parcalari yapistiran bir diizenekte ; Starta basinca

1- PISTON HEMEN ILERI GITMELI.

2- 6 saniye ilerideki konumunda beklemeli.

3- ZAMAN BIiTiNCE KENDILIGINDEN GERI GELMELI.
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Ornek ; Sira ile calisma

Asadidaki semadaki pnématik silindirlerdeki calisma prensibi ;

1- Butona basarak valfe ilk komutu verdik. 1. silindir ileri gider, S1 valfi etkiden kurtulur.

2- Pistonun ileri gitmesi ile S2 valfide etkiye girer. 5/2 valfe komutu gonderir bu sayede 1 nr’li piston geri déniis
hareketine baglar. Bu arada S2 valfi , S3 valfinede komut génderir

3- S3 valfine gelen komut nedeniyle 2 nr'li pistonda ileri gider. S3 valfi etkiden kurtulur.

4- Pistonun ileri gitmesi ile S4 valfide etkiye girerek 5/2 valfe gonderdigi komut sayesinde pistonun geri dons
hareketini saglar. Islem biter
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Uygulama ; Yiik tasima

Piston yardimi ile yukari asagi hareket eden hazne ile yiik taginmaktadir. 1. isci yilklemeyi yapinca. Komut vererek
haznenin yukari cikmasini saglamakta. 2. iscide hazneyi bosaltinca haznenin asadi inmesi icin butona basarak komutu
vermelidir.

1- PiSTON 1.4 NOLU VALFDEN ALDIGI KOMUTLA iLERI GITMELI

2- 1.3 nolu valfe yapilan etki yapilincaya kadar bulundugu konumda kalmali komutu alinca da geri gelmelidir.
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UYGULAMA ; DONDURME MEKANiZMASI

Montaj bandindaki bir aparat , vidalarin takilmasi icin 90" ‘lik acilarla déndurilecektir.
Vida takildiktan sonra ;

1- Aparat cift etkili bir silindir ile ayarlanabilir bir hizla déndiiriilecek.

2- Ekstrem bir hizla (yeni bir dondiirme ) baslangig konumuna gelecek.
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UYGULAMA ; DOKME KEPGCESi

Bir dokme kepce sekildeki gibi hareket ettirilecektir.

1- Cift etkili silindir kullanilacak.

2- Kumanda istege gore tek ¢evrim veya siirekli cevrim olarak calistirilacak.
3- Silindirin giris ve cikis hizlari ayarlanabilir olacak.
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Uygulama ; Biikme aparati

Biikme aparati asadidaki sartlarda calistirilacaktir.

1- Starta basilmadan 6nce silindir iceride olacak.

2- Silindir ileri gidip yeterli basinca ulastiktan sonra 10 saniye bekleyip geri gelmeli.

3- Silindir her an ayn bir anahtarla geri getirilebilmeli

4- Start anahtarina siirekli basilsa bile silindir geri gelmeli ve start komutunun tekrar verilmesini beklemeli.

5- Ayni islemler tek etkili silindire uygulanabilmeli.
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Uygulama ; Pres kumandasi - 1
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Pres 3 valf ten alacagi komuta gére asagidaki sartlarda calistirilacaktir.
1- En az 2 valfe etki ederek calisacak.
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Uygulama ; Pres kumandasi - 2

Pargalari sicak sekillendiriimesinin yapildidi bir pres asagidaki sartlara gore calistirilacaktir.

1- 2 el giivenligi disindlerek (2 valf e etki ile).

2- Start a basilinca ileri gidecek.

3- Son konuma gidecek ve 10 Sn bekleyip geri gelecek.

4- Start anahtarina siirekli basilsa bile silindir geri gelmeli ve start komutunun tekrar verilmesini beklemeli.
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Uygulama ; Matkap tezgahi

Pnomatik sistemde calisan matkap tezgahinda is parcalari emniyetli bir sekilde baglandiktan sonra islenecektir. Sistem
basinci 6 bar .

1- Start a basilinca kontrollii sekilde sikistirmaya baslayacak. Sikma basinci 5 bar olacak.

2- Sikma basincina ulaginca matkap ayarl bir hizda parcay delecek.Delme basinci 3 bar olacak. Delme iglemi bitince
ekstrem hizda geri gelecek.
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Uygulama ; Bant kumandasi

Birbiri lizerinden gegen iki ayri montaj hattindan gelen pargalar dedisimli olarak iletim bandina aktarilacaktir.
1- Iletim bandi S2 veya S3 valflerinden birisine etki ile.
2- Ve 1 kosul uygulanirken de ayrica S1 valfine de ayni zamanda etki etmek sartiyla kumanda edilebilmelidir.
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ELEKTRO PNOMATIK

Kumanda devresi elektrikli sistem olarak tasarlanan devrelerdir. Pndmatik sisteme uygulamak istediginiz kumanda
ybntemi daha uzak mekanlardan kontrol edilebilir veya fotosel gibi yardimci elemanlarla nesne algilama ile galisan
sistemler olusturulabilir.

e Elektrik butonunda bulunan rakamlardan 1 valfi belirtir.
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Normalde acik Normalde kapali

Elektro pnématik devre semasi
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Ve mantigi (Elektro pnématik )

Sistem giivenlikleri icin iki noktadan ayni anda mudahale ile sisteme komut verebilmek igin elektrik butonlarina
verilecek komut ile sistem galigir.

Ornek : Elektro pnématik de Ve mantidi diisiiniilerek hazirlanmis devre
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Veya mantigi (Elektro pnomatik )
iki farkl noktadan da sisteme komut verebilmek icin elektrik butonlarina verilecek komut ile sistem calisir.

Ornek : Elektro pnématik de Veya manti§i diisiiniilerek hazirlanmis devre
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Reset agirlikh sistem (Elektro pnématik )

Sistem bir butona basinca calisan ancak iki butona basinca giivenlik geregi kendini kapatan devre olarak hazirlanmis.
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Set agirhikh sistem (Elektro pnomatik )

Sistem her iki butona basilinca galisan devre olarak hazirlanmis.
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Pnomatik Sistem Yapisi ve islem Akisi

Asil is Elemani
Qutputs

Son Kontrol Elemani
Control signals

A

Siire¢ Degerleme Elemani
Processor signals

G
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Giris Kontrol Elemani &

Input signals

A

Enerji Duzenleme

Source L
T32C 3/2 Normalde kapali
T32U 3/2 Normalde Acik
1x Normalde Kapali, 1X Normalde
T32H 3/2 Acik
M52 5/2 Tek Bobin
B52 5/2 Cift Bobin
P53C 5/3 Orta Konum Kapali
P53U 5/3 Orta Konum Basingh
P53E 5/3 Orta Konum Egzoz




