ZILELE EDUCATIEI MECATRONICE

Brasov 16-19 mai 2017
Universitatea Transilvania din Brasov

REGULAMENT

- Sectiunea Sisteme Mecatronice -

1. Obiectiv

Sectiunea Sisteme Mecatronice din cadrul Olimpiadei Nationale de Mecatronica urmareste identificarea
si premierea celor mai bune echipe de utilizatori si programatori de sisteme modulare de productie
(sisteme mecatronice).

Obiectivul Sectiunii Sisteme Mecatronice din cadrul Olimpiadei Nationale de Mecatronica Brasov 2017 il
reprezintd asamblarea din punct de vedere mecanic, electric si pneumatic si programarea unui sistem
mecatronic ce trebuie sa asigure transportul, manipularea, asamblarea componentelor ce alcatuiesc un
microcilindru si depozitarea acestuia.

2. Echipamente utilizate in concurs

Tn concurs vor fi utilizate urmatoarele statii FESTO si echipamente suplimentare: statia cu robot, statia
de asamblare, statia de distributie, banda transportoare Meclab sau o banda transportoare echivalenta
realizata de universitati conform specificatiilor FESTO.

Utilizand aceste echipamente, echipele vor avea ca sarcina sa reconfigureze noua structura care
presupune repozitionarea unor componente ale statiilor initiale in cadrul aceleiasi planse sau intre
statii diferite, realizarea conexiunilor electrice si pneumatice, verificarea pas cu pas a functionalitatii,
efectuarea de reglaje etc. Lista echipamentelor utilizate Tn concurs se regaseste in Anexa 1 a
prezentului regulament, iar informatiile detaliate asupra acestora sunt descrise in Anexa 2.

Platforma asamblata va fi apoi programata, in unul din urmatoarele limbaje de programare
industriale: Ladder Diagram (LAD), Function Block Diagram (FBD), Sequential Function Chart (SFC
- GRAPH/GRAFCET), Instruction List (IL/STL), Stuctured Text (ST);.

Asamblarea si programarea se realizeaza in acord cu cerintele si constrangerile impuse de Comisia de
concurs n cadrul probelor.

La solicitarea universitatilor participante, firma FESTO pune la dispozitie documentatia tehnica
aferenta echipamentelor.

3. Regulament de concurs

A. Comisia de concurs. Aceasta este formata din cate un reprezentant al fiecarei universitati
participante. Comisiareprezinta forul tutelar al concursului. Orice decizie a comisiei este aprobata
prin votul majoritatii membrilor comisiei (50% + 1).
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Comisia de concurs:
stabileste Echipa de arbitri;
valideaza subiectele probelor de concurs si baremurile de verificare;
verifica starea echipamentelor de concurs pentru fiecare echipa;
supravegheaza desfasurarea concursului alaturi de Echipa de arbitri;
supravegheaza rezervele echipelor de concurs;
nu are voie sa dea indicatii echipelor in timpul desfasurarii concursului;
sesizeaza eventualele nereguli In timpul desfasurarii probelor si le semnaleazd Echipei
de arbitri;
asista la evaluarea probelor de concurs fara sa intervina,
sesizeaza eventualele nereguli ale Echipei de arbitri la evaluarea probelor de concurs (cu
exceptia evaludrii echipei universitatii din care membrul comisiei face parte);
J. solutioneaza contestatiile;
k. valideaza rezultatele finale ale concursului;
B. Echipa de arbitri este formata din 2 persoane neutre agreate de majoritatea participantilor.
Echipa de arbitri:
a. propune subiectele de concurs si baremurile de verificare;
b. verifica starea echipamentelor de concurs pentru fiecare echipa si valideaza intrarea
acesteia Tn concurs;
urmareste respectarea regulamentului;
supravegheaza buna desfasurare a concursului;
valideaza schimbarile in cadrul echipelor din timpul concursului;
rezolva problemele aparute in timpul desfasurarii concursului, semnalate de echipe sau
de membrii Comisiei de concurs;
g. evalueazd indeplinirea sarcinilor de la probele de concurs pentru fiecare echipa
respectand cu strictete algoritmul de verificare din Formularul de evaluare;
h. decide acordarea penalizarilor;
I. anuntd rezultatele finale ale concursului.
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C. Platformade concurs. Platforma de concurs va fi formata din echipamentele prezentate la punctul
2 al acestui regulament.

D. Echipa de concurs. Fiecare universitate participanta poate fi reprezentata de o singura echipa,
formata din maxim 3 persoane (2 concurenti si o rezerva), studenti ai aceleiasi facultati la
programul de studii de licenta Mecatronica sau la programe de studii de masterat in domeniul
Mecatronicd si care se incadreazd in urmatoarele limite de varsta, considerate la data
concursului: 1 membru cu varsta de maxim 25 de ani si 2 membri cu varsta maxim 23 de ani.

Unul din cei trei membri ai echipei poate fi masterand, cu conditia respectarii limitei de varsta.

Tn probele de concurs participa 2 din cei 3 membri ai echipei. Pe perioada desfasurarii probelor
este admisa o singura schimbare, cu anuntarea si acordul Echipei de arbitri. Pe perioada
desfasurarii probelor, rezervele echipelor vor ramane in asteptare Intr-o zond special amenajata
supravegheata de Comisia de concurs.

Fiecare universitate trebuie sd 1si Inscrie echipa in concurs prin completarea formularului din
Anexa 3 si transmiterea lui cdtre organizator cel mai tarziu cu doua sdptaimani inainte de
inceperea competitiei. In cazuri de forta majora se accepta schimbarea unui singur membru din
echipa de concurs, cu anuntarea in scris a organizatorului cu maxim o zi inainte de inceperea
competitiei.

E. Probe de concurs. Sectiunea este prevazuta cu doua probe de concurs care se vor desfasura
fara pauza, contra cronometru:
Proba 1 - Proba de asamblare si punere in functiune;
Proba 2 — Proba de programare.
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F. Subiectele de concurs. Subiectele sunt propuse de Echipa de arbitri si validate de Comisia de
concurs in ziua competitiei. Inainte de Tnceperea concursului (fluierul de start) fiecare echipa
participanta primeste in forma scrisa subiectele aferente celor doud probe de concurs. Subiectele
sunt formulate ntr-o forma clara si detaliatd. Doar ceea ce este prevazut in scris in subiectele
de concurs poate fi solicitat spre verificare.

G. Durata probelor de concurs. Timpul prevazut pentru realizarea celor doua probe de concurs
este de 210 de minute.

H. Evaluarea probelor. Evaluarea se va realiza NUMALI de catre Echipa de arbitri, dupa finalizarea
ambelor probe respectand cu strictete algoritmul de verificare din Formularul de evaluare si
baremul stabilit. Evaluarea Probei 1 se va face numai dupa evaluarea Probei 2, n cadrul aceleiasi
echipe. Ordinea evaluarii echipelor dupa terminarea probelor de concurs se va trage la sorti. La
evaluarea probelor, in spatiul de concurs vor avea acces doar Echipa de arbitri, Comisia de
concurs si membrii echipei evaluate.

I. Contestatii. Intentia de formulare a unei contestatii trebuie anuntata Echipei de arbitri imediat
dupa finalizarea evaluarii tuturor echipelor. Contestatiile pot fi formulate numai in scris, in
termen de 15 minute de la terminarea evaluarii rezultatelor tuturor echipelor, prin completarea
formularului din Anexa 4 si semnarea lui de catre reprezentantul universitatii In Comisia de
concurs. In urma contestatiilor se vor verifica doar aspectele semnalate in formularul de
contestatie. Contestatiile formulate dupd validarea rezultatelor finale nu se vor lua in
considerare.

J. Validarea rezultatelor. Validarea rezultatelor si intocmirea clasamentului final se realizeaza
de catre Comisia de concurs. O echipa poate interveni asupra statiilor numai dupa terminarea
evaluarii rezultatelor tuturor celorlalte echipe, solutionarea eventualelor contestatii si validarea
rezultatelor finale ale concursului.

K. Reguli de comunicare in concurs. Dupa inceperea concursului (pornirea cronometrului),
membrii echipelor si rezervele au voie s comunice exclusiv cu echipa de arbitri (este permisa
doar comunicarea intre cei doi membri activi ai aceleiasi echipe). Orice comunicare personala
a membrilor comisiei cu membrii echipelor aflate Tn concurs este interzisa. Orice problema
reclamatd de echipe in timpul concursului este adresatd doar echipei de arbitri, iar acesta
comunicd recomandarile/ specificatiile catre toate echipele aflate in concurs. Orice comunicat
al Comisiet va fi anuntat oficial tuturor echipelor din concurs de catre Echipa de arbitri. Abaterea
de la aceste norme conduce la penalizarea echipei care nu a respectat regulile de comunicare cu
10 puncte, respectiv pierderea bonusului de timp. Aceste reguli de comunicare sunt anuntate
oficial tuturor echipelor, Tnainte de inceperea concursului.

Proba 1 — Realizarea asamblarii si punerea in functiune

Proba consta Tn asamblarea din punct de vedere mecanic, electric si pneumatic a unui sistem mecatronic
ce trebuie sa asigure transportul, manipularea, asamblarea componentelor ce alcatuiesc un microcilindru si
depozitarea acestuia. Modul de functionare al noului sistem mecatronic va fi formulat de Echipa de
arbitri si Comisia de concurs si va fi cunoscut la inceputul probei.

Detaliere

Tnainte de Tnceperea probei, Echipa de arbitri si Comisia de concurs verifica echipamentele previzute
la punctul 2 si aproba intrarea in concurs a fiecarei echipe. Echipele vor primi in scris concomitent
sarcina de lucru pentru aceasta proba (enuntul problemelor ce trebuie rezolvate). Dupa anuntarea
START-ului echipele trebuie sa asambleze corect sistemul mecatronic (partea mecanica, pneumatica
si electrica), conform instructiunilor si documentatiei tehnice puse la dispozitie de Echipa de arbitri
la Tnceputul probei de concurs. Tn momentul finalizarii probei, fiecare echipa va trece la Proba 2 fara a
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anunta Echipa de arbitri.
Starea initiala a statiilor din punct de vedere mecanic, electric si pneumatic este descrisa in Anexa 1.

Pentru aceasta proba participantii vor utiliza trusele de scule proprii. Nu se accepta utilizarea
sculelor electrice sau pneumatice. Nu se impun constrangeri cu privire la numarul de scule utilizate.
Se recomanda un minim necesar pentru continutul trusei de scule:

- Set imbusuri 4, 5, 6, 8, 10;

- Setchei fixe 7, 8, 10, 12, 19, 24;

- Cheie reglabila;

- Set surubelnite cu cap drept;

- Set surubelnite cu cap cruce;

- Cutter,

- Cleste tip sfic;

- Cleste dezizolare cabluri electrice;
- Cleste de sertizare.

Proba 2 — Programarea sistemului mecatronic

Proba urmareste programarea a sistemului realizat la proba anterioara. Aplicatia este formulata de
Echipa de arbitri si Comisia de concurs si va fi cunoscuta la inceputul concursului.

Detaliere

Tn partea de programare se vor avea in vedere urmatoarele aspecte:
a. Pentru controlul sistemului mecatronic se vor utiliza doua automate programabile (PLC-uri);
b. Limbaje acceptate: Ladder Diagram (LAD), Function Block Diagram (FBD), Sequential
Function Chart (SFC - GRAPH/GRAFCET), Instruction List (IL/STL), STUCTURED TEXT
(ST);
c. Fiecare echipa va utiliza un singur laptop;

d. Este interzisa comunicatia intre laptopul echipei si orice dispozitiv extern, cu exceptia
PLC-urilor si mouse-ului.

e. Nici un membru al echipei nu are acces in zona de concurs cu telefon mobil.

f. Este interzisa utilizarea oricarui dispozitiv de stocare de date extern.

g. Sunt acceptate convertoarele USB-serial folosite pentru comunicatia cu PLC-urile.

h. Nu se accepta utilizarea de monitoare suplimentare.

Incalcarea regulilor de la punctele d, e si f se va penaliza cu 10 puncte, respectiv pierderea bonusului de
timp.
Tn momentul finalizarii ambelor probe, fiecare echipa va anunta Echipa de arbitri.

ACORDAREA PUNCTAJELOR

CALCULUL PUNCTAJULUI FINAL - Sectiunea Sisteme Mecatronice

Punctajul maxim P pe care il poate obtine o echipa la proba de Sisteme Mecatronice este de 100 de
puncte.

P =0,3xP1+0,6xP2 + BT
unde
e P1-— punctajul obtinut pentru proba 1 — Realizarea asamblarii si punerea in functiune
(max. 100 puncte);
e P2 — punctajul obtinut pentru proba 2 — Programare (max. 100 puncte);
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e BT —bonus timp (max. 10 puncte).

In cadrul unei echipe, evaluarea Probei 1 se va face numai dupa evaluarea Probei 2.

PROBA 1
Sarcina va fi considerata executata corect daca sunt indeplinite cerintele de asamblare
din punct de vedere mecanic, electric, pneumatic si echipamentele componente ale
sistemului Tsi realizeaza functia atunci cand sunt aplicate comenzile electrice aferente
(pentru aceasta se activeaza succesiv iesirile utilizate si se urmaresc semnalele furnizate
de senzori).

Proba este prevazuta cu 100 de puncte din care se scad punctele aferente penalizarilor.

P1 =100 —X Ppen

Penalizari
Penalizarile sunt prezentate in Anexa 5 la prezentul regulament.

PROBA 2
Sarcina va fi considerata executata corect daca aplicatia/ programul ruleaza conform
cerintelor impuse.

Proba este prevazuta cu 100 de puncte (impartite pe sarcini cu grade de complexitate
diferite conform baremului).

BONUS DE TIMP

Din punctajul final de 100 de puncte al concursului, 10 puncte sunt reprezentate de bonusul de timp.
Bonusul de timp se acorda unei echipe daca aceasta a obtinut minim 95 de puncte la P1 si minim 90 de
puncte la P2.

Punctajul aferent bonusului de timp se calculeaza astfel:

_ Tmax —Techipa

BT = Tmax — Tmin
unde
e BT = Punctajul aferent bonusului de timp
e Tmax = Durata probei de concurs (210 min)
e Tmin = Cel mai bun timp obtinut de o echipa care se incadreaza la bonusul de

timp
e T echipa = Timpul obtinut de echipa

Consideratii finale

b2

e Toate echipele vor intra Tn concurs n acelasi timp si Tn aceleasi conditii acceptate de Comisie.

e Observagie: In cazul aparitiei unei situatii speciale (ca de exemplu deteriorarea
echipamentelor de concurs) Comisia de concurs poate stabili oprirea cronometrului pentru
echipa in cauza si repornirea lui dupa remedierea situatiei, caz in care echipa respectiva nu
trebuie sa intervina, in nici un fel, asupra platformei.
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ANEXA 1

LISTA DE COMPONENTE PROPUSE PENTRU OLIMPIADA NATIONALA DE MECATRONICA

— BRASOV 2017 -
Denumire Imagine Observatii Controller/ Intrari / lesiri

Pentru concurs nu se vor e Controller: controller robot Mitsubishi CR1-571 +
utiliza: “toboganul “pentru extensie intrari/iesiri (acolo unde este cazul)
furnizare piese la robot,
suportul cu senzorul e Intrari in Syslink = 4 buc
PART_AV si cei doi suporti -B1 - senzor optic pe gripper (culoare piesa
cu coloane pentru diferita de negru)
depozitarea pieselor -B2 — senzor optic pentru orientare piesa
(pozitiile 1, 2, 3 si 4). -IP_Fl —senzor optic pentru sesizare statie
Componentele ramase pe libera —2 buc
placa se pot pozitiona in o PART-AV - senzor optic pentru
mod diferit fata de pozitia prezenta piesd in suport — se elimina
lor initiala. de pe suport si se va monta pe banda

Statia cu transportoare

robot

e lesiri in Syslink = 0 buc
-1M1 — gripper deschis (nu e legat in Syslink)
-1M2 — gripper inchis (nu e legat in Syslink)
- I N—FO—statie-ocupata (se monteaza pe statia
de distributie)
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Anexa 1

Pentru concurs nu se va
utiliza ,,toboganul” (pozitia
1) pentru depozitare piesa
finald. Componentele
ramase pe placa se pot
pozitiona in mod diferit
fata de pozitia lor initiala.

e Controller: PLC nr.1
o Intrari in Syslink = 7 buc:

-1B1 - senzor magnetic — cilindru retras magazie

arcuri

-1B2 — senzor magnetic — cilindru extins magazie

arcuri

-2B1 — senzor magnetic — cilindru retras magazie

capace
-2B2 — senzor magnetic — cilindru extins magazie
Statia de capace
asamblare -B3 —senzor mecanic — prezenta arc
-B1 — senzor optic — prezenta capac extras
-B2 — senzor optic — magazie capace goala
p_F . . .
wrmateare-liberd (nu se foloseste)
e |esiri in Syslink = 3 buc:
-1M1 - piston magazie arcuri retras
-2M1 - piston magazie capace retras
- IP_N_FO — statie ocupata
e Controller: PLCnr.1
e Intrari:
-S1 — buton START
-S2 — buton STOP
-S3 — cheie Manual/Automat
Panou de

control statie
de asamblare

-S4 — buton RESET
e lesiri:

- P1 - lampa START

- P2 — lampa RESET

-Ql-lampa

-Q2 - lampa
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Anexa 1

Statia de
distributie

Componentele de pe placa
se pot pozitiona in mod
diferit fata de pozitia lor
initiala.

e Controller: PLC nr.2
o Intrari in Syslink = 6 buc:
-1B2 — senzor magnetic - piston magazie extins
-1B1 — senzor magnetic - piston magazie retras
-2B1 — senzor vacuum — piesa prinsa
-3B1 - senzor mecanic — brat in pozitia dinspre
magazie
-3B2 - senzor mecanic — brat in pozitia opusa
magaziei
-B4 — senzor optic — magazie goala
urmatearedibera - nu se foloseste
e lesiri in Syslink = 5 buc:
-1M1 — extragere piesa
-2M1 — prindere piesa cu vacuum
-2M2 — eliberare piesa
-3M1 - brat in pozitia dinspre magazie
-3M2 - brat in pozitia opusa magaziei
- IP_N_FO — statie ocupata (este cel de pe statia
cu robot) — se va lega cu conector tip banana pe
o iesire din panou comanda statie de distributie

Panou de
control statie
de distributie

e Controller: PLC nr.2
e Intrari:
-S1 — buton START
-S2 — buton STOP
-S3 — cheie Manual/Automat
-S4 — buton RESET
e lesiri:
- P1—Ilampa START
- P2 — lampa RESET
-Ql-lampa
-Q2 - lampa
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Anexa 1

Banda
transportoare

Componentele de pe placa
se pot pozitiona in mod
diferit fata de pozitia lor
initiala.

Pozitia 1, senzor optic de
tip bariera se va inlocui de
catre fiecare universitate
cu un alt tip de senzor optic
(se propune un senzor
optic de tip bariera cu fibra
optica — senzorul PART_AV
de pe statia cu robot).
Pentru Multi-pin plug
distribuitor — pozitia 4 -
vezi fisa de catalog.
Fiecare universitate care va
folosi banda transportoare
Meclab va realiza un cablu
care va avea intr-o parte
conectorul cu 15 pini, iar in
partea opusa fire pregatite
pentru conectarea in
Syslink-ul de pe statia de
distributie.

Universitatile care isi vor
confectiona propria banda
transportoare, vor avea in
vedere un cablu de
conectare a celor 2 intrari,
3iesiri, GND si 24 V la
Syslink-ul de pe statia de
distributie.

e Controller: PLC nr.2
e Intrari:
-S1 —senzor inductiv
-S2 — senzor optic prezenta piesa
e |esiri:
-M1 - releu motor banda sens 1
-M2 — releu motor banda sens 2
-Al — actuator electric pentru dirijare piese

Intrarile si iesirile se vor conecta la Syslink-ul de la
statia de distributie
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Anexa 1

Observatii:

1. Se vor reconfigura pozitiile componentelor pe placile de aluminiu si va exista posibilitatea de interschimbare a modulelor intre placi.

2. Banda transportoare este statia MeclLab. Banda transportoare are lungimea de 300mm, latimea 45 mm. Motorul de actionare este de cc, 24 V. Statia
este prevazuta cu doua relee, un senzor inductiv, un actuator electric (care functioneaza pe post de deflector, dirijeaza piesele pe tobogan), o unitate
de conexiuni electrice care colecteaza semnalele de la senzori si care le transfera la o conexiune DB15. Cod unitate de conexiuni 177670. Pentru cei
care doresc sa-si construiasca banda, FESTO pune la dispozitie modelul original pentru a releva componentele.

Pentru asamblarea mecanic3, electrica, pneumatica starea initiala a statiilor va fi urmatoarea:

1. Statia cu robot — nu este necesara demontarea niciunui subansamblu de pe aceasta, prevazut pentru concurs. Se poate face repozitionarea
componentelor si/sau aducerea unor subansamble de pe celelalte statii.

2. Statia de asamblare — pe placa, in starea initiald nu exista nicio componenta, respectiv niciun subansamblu. Pozitionarea componentelor, respectiv
subansamblelor se face in cadrul concursului in functie de sarcinile probei. Pe placa pot fi pozitionate componente sau subansamble corespunzatoare
celorlalte statii din concurs, cu respectarea listei de componente si in conformitate cu sarcinile de concurs. Lista de subansamble: magazie arcuri
(complet mecanic, electric si pneumatic), magazie capace (complet mecanic, electric si pneumatic), bloc preparare aer, insula de ventile, Syslink.

3. Statia de distributie - pe placa, in starea initiala nu exista nicio componenta, respectiv niciun subansamblu. Pozitionarea componentelor, respectiv
subansamblelor se face in cadrul concursului in functie de sarcinile probei. Pe placa pot fi pozitionate componente sau subansamble corespunzatoare
celorlalte statii din concurs, cu respectarea listei de componente si in conformitate cu sarcinile de concurs. Lista de subansamble: magazie piese
(complet mecanic, electric si pneumatic), brat basculant (complet mecanic, electric si pneumatic), bloc preparare aer, insula de ventile, Syslink.

4. Banda transportoare — nu exista placa. Componentele, respectiv subansamblele se vor pozitiona pe placile celorlalte statii. Subansamblu: banda
transportoare (banda, motor). Lista de componente: senzor inductiv, senzor optic prezenta piesa, releu motor banda sens 1, releu motor banda sens
2, actuator electric pentru dirijare piese, jgheab piese, multi-pin plug distribuitor.

Necesarul de furtun pneumatic si conectori pneumatici va fi furnizat de FESTO.

Fiecare universitate va lucra cu doua PLC-uri unul pentru statia de asamblare si altul pentru statia de distributie si banda transportoare.
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ANEXA 2

LISTA DE COMPONENTE PROPUSE PENTRU OLIMPIADA NATIONALA DE MECATRONICA
— BRASOV 2017 -
DETALIl HARDWARE

STATIE CU ROBOT

IP_FI B2

in Syslink = 4+1-1=4 IN (se elimind PART_AV si se adaugd un IP_FI suplimentar de pe statia de
distributie)

e Controller: controller robot Mitsubishi CR1-571 + extensie intrari/iesiri (acolo unde este necesar)
o Intrari—4 buc in Syslink
-B1 — senzor optic pe gripper (culoare piesa diferita de negru)
-B2 — senzor optic pentru orientare piesa
-IP_FI — senzor optic pentru sesizare statie libera — 2 buc (din care unul de pe statia de distributie)
o PART-AV — senzor optic pentru prezenta piesa in suport — se elimina de pe suport si se
va monta pe banda transportoare
e lesiri — 0 buc Tn Syslink
o 1M1 —gripper deschis (nu e legat Tn Syslink)
o 1M2 —gripper inchis (nu e legat in Syslink)
o IP_N_FO - statie ocupata (se monteaza pe statia de distributie)

Observatie: Pentru concurs nu se vor utiliza: “toboganul “pentru furnizare piese la robot, suportul cu
senzorul PART_AV si cei doi suporti cu coloane pentru depozitarea pieselor — elemente colorate cu
rosu Tn figura de mai sus.
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Anexa 2

STATIE DE ASAMBLARE

IP_N_FO B3 B1 B2

1B2 1B1 2B1 2B2 1M1 2M1

n Syslink = 8-1=7 IN (IP_FI nu se foloseste) + 3 OUT

e Controller: PLC nr.1
e Intrari in Syslink = 7 buc:
-1B1 — senzor magnetic — cilindru retras magazie arcuri
-1B2 — senzor magnetic — cilindru extins magazie arcuri
-2B1 — senzor magnetic — cilindru retras magazie capace
-2B2 — senzor magnetic — cilindru extins magazie capace
-B3 — senzor mecanic — prezenta arc
-B1 — senzor optic — prezenta capac extras
-B2 — senzor optic — magazie capace goala
-IP—Fl—senzoropticpentru-sesizare statie urmateare liberd (nu se foloseste)
e |esiri in Syslink = 3 buc:
-1M1 - piston magazie arcuri retras
-2M1 - piston magazie capace retras
- IP_N_FO - statie ocupata
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Anexa 2

PANOU DE COMANDA STATIE DE ASAMBLARE

e Controller: PLC nr.1
e Intrari:
-S1 — buton START
-S2 — buton STOP
-S3 — cheie Manual/Automat
-S4 — buton RESET
e lesiri:
- P1—Ilampa START
- P2 —lampa RESET
-Ql - lampa
- Q2 -lampa
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Anexa 2

STATIE DE DISTRIBUTIE

B4

3M1

3M2

n Syslink = 7-1=6 IN (IP_FI nu se foloseste) + 5 OUT

e Controller: PLCnr.2
e Intrari in Syslink = 6 buc:

-1B2 — senzor magnetic - piston magazie extins

-1B1 — senzor magnetic - piston magazie retras

-2B1 — senzor vacuum — piesa prinsa

-3B1 — senzor mecanic — brat in pozitia dinspre magazie

-3B2 — senzor mecanic — brat in pozitia opusa magaziei

-B4 — senzor optic — magazie goala

- IPFlsenzoropticpentrusesizare stotie urmatoare ibers -
e |esiri in Syslink = 5 buc:

-1M1 — extragere piesa

-2M1 — prindere piesa cu vacuum

-2M2 —eliberare piesa

-3ML1 - brat in pozitia dinspre magazie

-3M2 - brat in pozitia opusa magaziei

- IP_N_FO — statie ocupata (este cel de pe statia cu robot) — se va lega cu conector tip banana pe o

iesire din panou comanda statie de distributie
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Anexa 2

PANOU DE COMANDA STATIE DE DISTRIBUTIE

e Controller: PLC nr.2
e Intrari:
-S1 - buton START
-S2 — buton STOP
-S3 — cheie Manual/Automat
-S4 — buton RESET
e lesiri:
- P1 - lampa START
- P2 — lampa RESET
- Q1 -lampa
- Q2 - lampa
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Anexa 2

BANDA TRANSPORTOARE

S2

Multi-pin plug distribuitor

e Controller: PLC nr.2
® ntrari:
-S1 - senzor inductiv

Al

M1

M2

-S2 — senzor optic prezenta piesa (se va inlocui de catre fiecare universitate cu un alt tip de senzor
optic (se propune un senzor optic de tip bariera cu fibra opticad - senzorul PART_AV - montat pe

suportul cu fixare cu gauri).

e lesiri:
-M1 - releu motor banda sens 1
-M2 - releu motor banda sens 2

-Al — actuator electric pentru dirijare piese

Intrarile si iesirile se vor conecta la Syslink-ul de la statia de distributie.

Multi-pin plug distribuitor — vezi fisa de catalog de pe pagina urmatoare. Fiecare universitate va realiza
un cablu care va avea intr-o parte conectorul cu 15 pini, iar in partea opusa fire pregdatite pentru

conectarea in Syslink-ul de pe statia de distributie.
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Anexa 2

Multi-pin plug distributor, plug Sub-D, 15-pin, socket M8, 3-pin

Technical data

Connection and display components

MPV-E/A08-M8

=

[l

OJ3H
O

FErEr—
Treet+s

] =]

& (=]

N HE R RE]

Circuitry (socket/plug view)

Sensor connection, location 1
Sensor connection, location 2
Sensor connection, location 3
Sensor connection, location 4
Sensor connection, location 5
Sensor connection, location 6
Sensor connection, location 7

Bl [l [=]

Kl E]

Sensor connection, location 8
Mounting holes

Holder for inscription label
(IBS-6x10)

LED for status display
Multi-pin plug connection

MPV-E/A12-M8

|

W
-
S0
500
(5] @DD (6]
%@)“’DD
"o

Pl NI E]E =] B ]

Sensor connection, location 1
Sensor connection, location 2
Sensor connection, location 3
Sensor connection, location 4
Sensor connection, location 5
Sensor connection, location 6
Sensor connection, location 7
Sensor connection, location 8
Sensor connection, location 9

EEIRIEE]

&)

FESTO

Sensor connection, location 10
Sensor connection, location 11
Sensor connection, location 12
Mounting holes

Holder for inscription label
(IBS-6x10)

LED for status display
Multi-pin plug connection

Individual connection Allocation Multi-pin plug connection Allocation Individual connection
Loca- [Pin Pin Pin Pin | Loca-
tion tion
1 1 24DCV 13 S 13 24DCV 1 2
. 3 oV ws| .| [T oV 3 .
4 4 Input 1 1 9 , 2 Input , 4 4
0+
3 x| 24DCV 13 - 13 24DCV 1 |s 3
3 ov 14/15 1 + 4 14/15 oV 3
4 Input 3 3 +5 4 Input 4 4
13
+ 6
5 1 24DCV 13 14+ . 13 24DCV 1 6
3 oV w15 | (5. 7 14/15 0V 3
4 Input 5 L TS 6 Input ¢ 4
=)
7 1 24DCV 13 13 24DCV 1 8
3 ov 14/15 14/15 oV 3
4 Input 7 7 8 Input g 4
9 bl 24DCV 13 13 24DCV 1 10
3 ov 14/15 14/15 oV 3
4 Input ¢ 9 10 Input 19 4
11 1 24DCV 13 13 24DCV 1 12
3 ov 14/15 14/15 oV 3
4 Input 11 11 12 Input 12 4

16

=> Internet: www.festo.com/catalogue/...

Subiject to change — 2016/10
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FORMULAR DE INSCRIERE TN CONCURS*

ANEXA 3

, din cadrul Universitatii

, participd la Olimpiada Nationala

de Mecatronica — Bragsov 2017 — sectiunea Sisteme Mecatronice cu

urmatoarea echipa:

Nr Pozitie in Program Anul Varsta la
' Nume Prenume Zl’.l . g , de CNP data
crt. echipa de studii . .

studii concursului
Capitan
Membru
Rezerva
Cadrul didactic membru in Comisia de Concurs
Data,
Semnatura

Cadru didactic coordonator echipa

*Termenul limita de transmitere a formularului este 3 Mai 2017.
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Anexa 4

CONTESTATIE

Prin prezenta, in cadrul Olimpiadei Nationale de Mecatronica — Bragov

2017, sectiunea —  Sisteme  Mecatronice, echipa  Universitatii
................................................................................ , reprezentata
e o ,In calitate de ..., ,

contesta urmatoarele:

La Proba 1 - Proba de asamblare si punere in functiune

................................................................................................
................................................................................................
................................................................................................

ooooooooooooooooooooo

................................................................................................
................................................................................................
................................................................................................

Data, Semnatura,

© Olimpiada Nationala de Mecatronica - Brasov 2017



pneumatica sunt prezentate in continuare.

CERINTE SI PENALIZARI

ANEXA 5

Cerintele si penalizarile prevazute pentru proba de asamblare mecanicd, electrica si

A. MECANIC
. Penali-
Cod Cerinta sare
Cablurile si
furtunurile trebuie
M_10 |pozate separat pe 2 puncte /
plansa asamblare
M-20 | Coliere sub numarul 2 leyncte /
minim impus colier
lipsa
Asambliri 2 puncte/
M-30 | necorespunzatoare ale asamblare
elementelor mecanice neco[es-
punzatoa-
re
Lungimea capatului g Ori:Jer;Cte/
M-40 |colierului, A, trebuie | :
s fie A<=1mm incorect
taiat
5 puncte
Sculele nu trebuie (indife-
M-50 |lasate pe statii sau pe | rent de
jos 1n spatiul de lucru | numarul
sculelor)
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Anexa 5

Penali-

Gresit

Cod Cerinta sare Corect
5 puncte
Componentele (indife-
nefolosite si piesele | rentde
M _ 60 |trebuic inlaturate de | numarul
pe statii compo-
nentelor
sau
pieselor)
Toate componentele
51 rtnOdU1|e.|('i buic <3 2 puncte/
sistemulul treouie sa
fie bine fixate. asamblare
sau
M — 70 conectare
Toate cablurile de necores-
semnal trebuie sa fie | punzatoa-
bine prinse re
Componente pierdute
sfalu detgriorate 3 puncte/
M _ gg | (inclusiv capete ale compo-
suruburilor) nent
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-




Anexa 5

B. ELECTRIC
Cod Cerinti ng?g_ Corect Gresit
Dezizolarea si
sertizarea
conductorilor trebuie
facuta astfel incatsa | 2 puncte/
E-10 |nu rimana vizibile cOMpo-
parti neizolate in nent
dreptul mansoanelor
Introducerea
o . 2 puncte/
E.20 papu<.:|lor|r?tervm|nale compo-
trebuie realizata nent
complet
Pentru toate
terminalele cu surub
trebuie folositi
terminatori de fir cu
A 2 puncte/
E-30 n?anwn, avand terminator
dimensiunea adecvata
firului (dimensiuni
disponibile 0.25, 0.5,
0.75 mm2)
Conexiunile in
terminale cu clema
trebuie facute fara
utilizarea de 2 puncte/
E-40 | terminatori cu conexiune

manson, iar firele nu
trebuie sa iasd In
afara terminalului
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Anexa 5

. Penali- .
Cod Cerinta sare Corect Gresit
Izolatia firelor nu
trebuie deterioratd si
E-50 |nu trebuie sa ramana
expuse parti neizolate
ale conductorilor
Conductorii dintre
patul de cabluri si
terminale nu trebuie 2 puncte
sa se Incalece. pe compo-
E-60 nenta/fir
necores-
Fiecarui cablu de punzator
senzor sau actuator
trebuie sa i se aloce o
fanta in patul ce
cabluri
C. PNEUMATIC
. Penali- .
Cod Cerinta sare Corect Gresit
Furtunurile nu trebuie
3 fie rAsucite sau 2 puncte/
P—10 |sa fie rasucite s furtun
strangulate
Conexiunile
i trebui 2 puncte/
P_10 pneumatice nu trepuie conexiune

sd aiba pierderi de aer

© Olimpiada Nationald de Mecatronica - Bragov 2017

-4-




Anexa 5

D. ALTELE
Cod Cerinta Penali- Corect Gresit
’ zare 3
Statiile nu trebuie sa
contind resturi de 5 puncte
0-10 |materiale sau deseuri, | (indiferent
(inclusiv In interiorul | de numar)
canalelor de cablu)
5 puncte
Componentele (indiferent
nefolosite trebuie de
plasate Tntr-o cutie pe | pumarul
0-20 | masa (cu exceptia compo-
echipelor care nu au nentelor)
terminat asamblarea)
5 puncte
Sculele si (indiferent
instrumentele de de
0-30 . . <rul
masura trebuie numaru
aranjate compo-
nentelor)
Nerespectarea
. 'p .. 2 puncte/
pozitiondrilor sau .\
ientarilor pozitio-
0-40 oren tel nare sau
componenteior orientare
indicate in subiectele gresitd

de concurs
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