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Abstract

The main goal of the project was to carry out a handling task using a color sensor and thermal sensor, as well
as an industrial robotic unit. The selection by color made it possible to represent the sub-process of the pro-
duction of a sample, where each color can be matched to the corresponding or rejected product. The function
of the thermal sensor is to show the delay function for the pro-cess, which occurs when the product does not
reach a point in the process at the wrong tempera-ture and needs cooling between the two workflows. The
thermal sensor and color sensor were pro-grammed using the ATmega microprocessor, while the manipu-
lator was controlled with industrial PLC. The completed project will serve educational purposes in training
for students.
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Osszefoglalas

A projekt sordn anyagmozgatasi feladat elvégzése volt a f6 cél, ami szinérzékeld és h6érzékel6 szenzor segit-
ségével tortént, valamint egy ipari robotegységgel. A szin szerinti valogatds lehet&vé tette egy mintagyartas
alfolyamatdnak reprezentdldsat, ahol az egyes szinek a megfeleld, illetve se-lejt terméknek feleltethet6ek
meg. A héérzékel6 szenzor feladata, hogy bemutatdsra kertiljon a kés-leltetési funkcid a folyamat szdmaéra,
ami akkor 1ép fel, ha az adott termék nem a megfelel6 h6mér-sékleten éri el a folyamat egy pontjat, és hiilésre
van sziiksége a két munkafolyamat kozott. A héér-zékel6 és a szinérzékel§ programozasa ATmega mikrop-
rocesszor alkalmazdasaval tortént, mig a ma-nipuldtor vezérlése ipari PLC-vel. A megvaldsult projekt oktatasi
célokat fog szolgdlni a képzéshen a hallgaték szdmadra.

Kulcsszavak: RTT, ipari manipuldtor, anyagmozgatds, szinérzékel6, héérzékeld, PLC, ATmega328P, MP-9.

1. Bevezetés

Az anyagmozgatdsi feladatok a mindennapi enképp ipari kérnyezetben kellett megvalositani,
életlink részévé valtak, igy érdemes foglalkozni amihez a Debreceni Egyetem Mechatronikai
a tomeggyartds soran fellép6 hibakkal. Ennek Tanszék, Cyber-Physical & Intelligent Robot Sys-
reprezentdldsa komplex, igy a problémdat mind- tems Laboratory szolgdlt [1]
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2. A megfelel6 technoldgia kivalasztasa

A projekt sordn egy PLC és Atmega mikrokon-
troller, illetve szinérzékel6 és h6érzékeld szenzor
keriilt bevondasra. A feladat f6 részét képzg MP-
9S gépegységet eredetileg autdipari gyarakban
alkalmaztdk [2]. Az MP-9S az Ipar 4.0 elvdrasain-
ak megfelelden felujitasra kertilt, és lehetségessé
valt, PLC-, illetve mikrokontroller-alapu vezérlés
is, valamint alkalmazasa HMI-hal6zaton keresz-
tuli vezérlés céljabol [3].

3. MP-9S manipulator mikodésének
ismertetése

Az MP-9S manipuldtor (1. abra) pneumatikus
mikddtetésti és 3 szabadsagfokkal rendelkezik.
Fémhazéanak elsd részében a megfogo fej mozgasat
biztositd kar helyezkedik el. Hats6 részében 8 darab
elektropneumatikus szelep a vezetékeket 6sszegyt-
jt6 2 darab csatlakozéval. Az MP-9S robot kinemati-

kai lanca (amely a 2. abran lathato), egyértelmiien
reprezentdlja, hogy ez egy hdromtengelyes RTT-
tipusu gépegység. A tengelyek mindegyikét pneu-
matikus segédenergiaval miikodtetjik.

4. Alkalmazott érzékel6k és programo-
zasuk

4.1. TCS230-M Szinérzékel6 modul

A 4 fehér LED segitségével megvilagitott teriilet
szinmérését végzi el a TCS230-tipusu szenzor.
(3. dbra) A fényszenzor RGBW-szineket képes
mérni, melyeket frekvenciava alakit.

A vezérléshez Arduino NANO kerilt fel-
haszndlasra. Az Arduino egy nyilt forraskédu
fej- leszt6i platform, mely az ATmega mikrokon-
troller csalad tagja [4]. Az Arduino NANO {6 része
az ATmega328P mikrokontroller, amely 8 bites, és
RISC-alapu (1. tablazat).

1. tablazat. ATmega328P chip jellemzdi [4]
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2. abra. Kinematikai ldnc és a manipuldtor munkateriilete [5]
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3. abra. TCS230-M szinérzékelé modul és PCB-je [6, 7]
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5. dbra. MLX90615 infra héérzékeld és Field of view-
értékek [8]

2. tablazat. MLX90615-es héérzékeld adatai [8]

Hémeérséklet Eszkozhéfok -40+85
ra Mérend6 objektum héfok | -40+115
Mérési szoras [°C] 0.5 (0+50)
Kiolvasasi pontossag [°C] 0.02
Miikodésifesziiltség-tartomany [V] 33

A szenzorhoz irt program (részletek a 4. abran)
elsd 1épéseként deklardlasra keril a labkiosztas,
majd a PLC-be futd pin. Majd a megfeleld szin-
frekvencidkat is deklaraljuk.

4.2. MLX90615 infravoros hoérzékel6 szenzor

A h&érzékeld szerepét az MLX90614 (5. abra) in-
fravords hémérsékletszenzor tolti be.

10,5 x 13 x 9,6 mm méretekkel rendelkezik.
Adatai a 2. tablazatban vannak feltiintetve.

A kordbban megirt szinérzékel6 program kertilt
bévitésre (6. abra), annak érdekében, hogy a
MLX90615 ho6érzékel6 szenzort is alkalmazni
tudjuk. Els6 1épésében maga a kész fajl kertilt be-
olvasasra, majd a PLC-be futé pinek deklaralasa
tortént meg, legvégil a kimenetek kerultek el-
nevezeésre.

4.3. PLC & ATmega328P szenzorok kapcso-
lasi rajza
A kapcsoldsi rajz a 7. abran lathato.

5. Kockatarté

A szinérzékel6 érzékelési tavolsdga 10 mm-ig
pontos, ezért sziikkség volt egy kockatartd 3D-s
nyomtatasdara (8. abra).

6. MP-9S vezérlése ipari modicon M340
PLC-vel

A robotegység vezérlését a Schneider Modicon
M340 moduldris PLC haszndlataval programoz-
tuk [9]. A PLC program LD, azaz létradiagramban
keriillt megirdsra (9. dbra) az MP-9S szdmadra,
amelyhez Unity Pro XL fejlesztdi kornyezet kertlt
alkalmazésra.

7. Kovetkeztetések

A fentebb kitlizott célok elérésre kertiltek. Az
MP-9S ipari robotegység hé- és szinérzékel6 bev-
ondsdval képes az adott elemek megkiilonboz-
tetésére és azok szortirozdsara, annak megfele-
16en, hogy a kocka altal reprezentdlt munkadarab
hibds-e vagy sem.
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< 25) ¢

if (mlx.get_object_temp()

Cold™):

30) {4

digitalWrite (ho2, LOW):

("Object Is Too Hot"):;

HIGH) ;
digitalWrite (ho2, HIGH):

Serial.println ("Adequate Object");

Serial.print ("Ambient = ");
nt (mlx.get_ambient_temp()):
Serial.print (" *C\tObject = ");

nt (mlx.get_object_temp()):

tln(" *C"):

Serial.g

Serial.
Serial.pri

6. abra. Héérzékeld programrészlete
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7. abra. Kapcsoldsi rajz

9. abra. A PLC-program folyamatdbrdja
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lII. Visszatérés a
HOME pozicidoba

IV. Megfogé nyitasa,
MH dobozba rakas

10. dbra. Az MP-9S manipuldtor miikédés kézben
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