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(57) RieSenie sa tyka strojdrskehoc odboru,
konkrétne ovladania technologickych zaria-
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2e pozostédva z centrdlnej jednotky, dekode-
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Vyndlez sa tyka zapojenia rladiaoeho systému pre ovlddanie technologickych zariadeni,
vhodného pre riadenie technologickych operdcif jednouselovych strojov, ktoré sa vyrébaji len
v prototype, ‘ o

Doteraz znéme zapojenia pre ovlddanie technologickych zariadenf st realizované dvomi spé'-
sobami. Jednym §9589b°m Jje pevnd logika, kde sa Ziadand funkcia dosahuje vhodnym prepojenim
obvodovych prvkov relé, tranzistorov a integrovanych obvodov. Nevyhodou tohoto spdaobu je &a-
sovo nérotnd realizdcia zmeny ovlddacej funkcie, asto vyplyvajdca zo skisok prototypu a
obtisind realizdcia niektorych ovlddacich funkcif, ktoré vyfaduje zvysujici sa stupen automa-
tizécie technologickych zariadenf. Druhym spbsobom je programovatelns logika, ktord odstranu-
Je nevyhody pevnej logiky,javﬁak prind8a iné nedostatky, ako vys%ia cena, zlo2itéd Struktira a
tym a) zvysend poZiiadavke na kvalifikdciu pracovnikov ddriby.

Uvedené nedostatky odstranuje riadiaci systém pre ovlsddanie tachnologickych zariadent,
ktorgho podstata spodivd v tom, e k oérirdlnej Jednotke je pripojené pamaf riadiaceho programu,
obvod pre risdenis klédvesnice a displeja a quﬁaﬁtaa Vystupy dekddera sy pripojené na vybero-
vé vstupy vstupnych a vystupnych jednotiek. Centrdlna jednotka je &tvorvodiovou obojsmernou
zbernicou prepojend s aspon jednou vstupnou jednotkou & aspofh s jednou vystupnou dednotkou,
pritom centrdlns jednotke s prepojend s kontrolnou jednotkou. Na prvy vstup kontrdlnej jed-
notky sd pripojend sledované napdjacie napitia, na druhy vstup kontrolnej jednotky je pripo-
Jeny kontrolny vystup centralnsj jednotky. Na treti.vstup'kontrolnej Sednotky je pripojeny
poruchovy vystup centrdlne) jednotky. Prvy vystup _kontrélnej, Jednotky je pripojeny na porucho-
vy vstup centrdlne) jJednotky, pritom druhy vystup kontrolnej jednotky je pripojeny N bloko~
vacie vstupy vystupnych jednotiek.

Hlavné vyhody riadiaceho systému pre ovlddanie technologickych zariadenf podia tohoto
vynélezu spodiva v tom, Ze d8elnym vyuZitim integrovanych obvodov vysokej integrdcie sa mini-
malizuje potet inteprovanych obvodov & potet prepojov medzi nimi, &im sa pri zachovani vyhod,
ktoré majd programovatelné riadiace systémy predovietkym s mikroprocesorom, dosiahne jedno-
duchsia Struktdra a tym vyssia spolahlivosf a niZ#ia cena celého systému. PoZadovand su men-
Zie ndroky na sief prepojov a v konkrétnom preveden! sa vystall s jednostrannymi a obojstran-
nymi doskami plo&nych spojov bez prekovenych otvorov, nakolko maly podet prepojov j8 moZnéd
realizovaf drétovym prepojom. ‘

Ne priloZenych vykresoch js na obr. 1 zndzornené blokové zapojenie celého riadiaceho
systému a na obr. 2 jJe zndzornend zapojenis kontrolnej jednotky.

Zapojenie riadiaceho systému pre ovlddanie technologickych zariadeni sa sklads z cen-
trdlnej jJednotky 100, ku ktorej je pripojend paméf risdisceho programu 200, obvod pre riadenie
kldvesnice a displeja 400 a dekddera 300, ktorého vystupy 501 a# 516 sd pripojenéd na vyberové
vetupy vstupnych jednotiek 600 a vystupnych Ja&notiek 200, Centrdlna jednotka 100 je Ztvorvo-
digovou obojsmefnuu zbernicou 10} prepojend so vstupnymi jednotkami 600 a vystupnymi jednotka-
mi 700. Pre vytvorenie ltvorvodi&ovej obojsmerne) zbernice 10] sd vyu#ité vlastnosti kandlu
P2 mikropracosora 8035 a vntupnu-vystupn(ho obvodu B8243. 8tvorvodisové obojsmernd zbernice

»101 umnznuja, aby k Jedne) vntunnoj jadnotko 600 . bolo pripojenych maximdlne sesthdsf vstupov
601 a sby z jednej vystupne) jednotky 100 vychddzalo maximélne gestnds{ vystupov 701, K cen-
trélne) Jednotke 100 je pripojend kontrolnd jednotks 300 Na vstup 301 kontrolnej jednotky
300 sy pripojené vystupy sledovenych napéjacich napati pritom vstup 302 kontrdlnej jednot-
ky 300 je pripojeny na kontrélny vystup centréinej jednotky 100, pritom vstup 303 kontrolnej
jednotky 300-ge:pripojeny-na poruchovy vyatup centrdle) Jednotky 100. Vystup 304 kontrolne}
jednotky 300 je pripojeny na poruchovy vstup centrélne) jednotky 100, vystup 305 kontrdlnej
Jednotky 300 je pripojeny na blokovacie vstupy qutupngch Jednotiek 700.

Ochranu technologického zariadenia a obsluhy zaisfuje kontrdlna jednotka 300Q.Sledované
napatia sa privddzajd na vstupy 301. sd&inového obvodu 311, ktorého vystup je cez filter 312
pripojeny na vstup prvnéhc Sohmittového klgpného obvodu 314 a jeho vystup je pripojeny na na-
stavovaci vstup prvého bistabilného klopného obvodu 3135. Vatup 303 jJe pripojeny na nastavovac{
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vstup druhého bistabilného klopného obvodu 316, pritom vstup 302 je pripojeny na monostabil-
ny klopny obvod 318, ktorého vystup je pripojeny na nastavovacf vstup tretieho bistabilného
klopného obvodu 317. Bistabilné klopné obvody 315, 316, gll st svojimi nastavovacimi vstupmi
pripojené na vystup nulovacieho obvodu 322. Vystupy bistabilnych klopnych obvodov 315, 316 ,
317 st pripojené na vstupy st&tového obvodu 319, ktorého vystup je pripojeny jednak na vstup
blokovacieho obvodu 320, ktorého vystup 305 je pripojeny na blokovacie vstupy vystupnych jec-
notiek 700 a jednak na druhy Schmittov klopny obvod 321, ktorého vystup 304 je pripojeny na po-
ruchovy vstup centrdlne) jednotky 100.

finnosf celého riadiaceho systému je riadend centrédlnou jednotkou 100, ktord vhodnym spb-
sobom cez &tvorvodiZovd obojsmernd zbernicu 101 komunikuje so vstupnymi jednotkami 600 a
vystupnymi jednotkemi 700, priZdom vyber jednotky, s ktorou préve komunikuje, je realizovany
dekoderom 200 cez jeho vystupy 501 a# 516. Riadiacl program je uloZeny v pamati programu 200.
Vkladanie a dprava riadiaceho programu zais{uje obvod pre riadenie klévesnice a displeja ggg.'
Centrdlns jednotka 100 v st&innosti s kontrdlnou jednotkou 300 zaisfuje sledovanie poruchovych
"~ stavov. Sleduje sa pritomnosf vybranych napdjacich napatf, ktoré su pripojené cez vstup 301
kontrélne) jednotky 300. Dalej st spracovand sd&inovym obvodom 311, filtrom 312, Schmittovym
klopnym obvodom 314 a v pripade nepr{tomnosti niektorého napdjacieho napatia je prvy klopny
obvod 315 nastaveny do poruchového stavu. Kontrolovand je aj sprdvna &innost centrdlnej jed-
notky 100, ktord cez kontrolny vystup pripojeny na vstup 302 kontrolnej jednotky 300 pravi-
delne obnovuje stav monostabilného klopného obvodu 318. Pokial sa obnovovanie pri poruche é&in-
nosti centrdlne) jednotky 100 prerus{, monostabilny klopny obvod 318 svojim vystupom nastav{
tret{ klopny obvod 317 do stavu poruchy. Sprdvnosf riadiacého programu sa kontroluje po zap-
nuti napéjacieho napatia porovnanim kontrolneho sG&tu s hodnotou uloZenou v pamati. Pri nezho-
de je cez poruchovy vystup centrdlnej jednotky 100,ktory Je pripojeny na vstup 303 kontrolnej
Jednotky 300, nastavi druhy klopny cbvod 316 do stavu poruchy. Pokial je niektory klopny obvod
nastaveny v stave poruchy, cez sd&tovy &len 319, druhy Schmittov klopny obvod 321 a jeho
vystup 304 sa zablokuj)e ginnost centrdlne) jJednotky 100, cez sGdinovy obvod 319 a blokovact
obvod 320 sa zablokujd'vystupy vystupnych jednotiek.

Predmet vyndlezu je vyuzitelny v strojérenstve, hlavne pri konstrukcii Jednougelovych
strojov, ktoré sa &asto vyrdbajd len ako prototyp. Vzh{adom na jednoduchd Struktdru riadiaceho
systému mBze jeho vyrobu zaisfovat priamo v?robca jednodéeloveého stroja.

+

PREDMET VYNALEZU

Zapojenis riadiaceho systému pre ovlédanié technologickych zariadeni, wur&eny hlavne pre
riadenie technologickych operdci{ Jednou&elovych strojov, vyznabujﬁci‘sg tym, Z2e k centrédlne]
jednotke /100/ je pripojené pamat riadiaceho programu /200/, obvod pre riadenie Klévesnice
a displeja 7400/, dekodera /500/, ktoréha vystupy /501/ a% /516/ si pripojené na vyberavé
vstupy vstupnych jednotiek /600/ a vystupnych jednotiek /700/, &tvorvodi&ovou obojsmernou
zbernicoy /101/ aspon Jedna vstupnd jednotka /600/ @ aspon jedna vystupnd jednotka /700/,
kontrolna jednotka /300/, priom'kontrolny vystup centrdlnej jednotky /100/ je pripojeny na
vstup /302/ kontrolnej jednotky /300/, poruchoyvy vystup centrélnsj jednotky /100/ je pripoje-
ny na vstup 7303/ kontrolne)j jednotky /3007, vystup /304/ kontrolnej jednotky /300/ je pri-
pojeny na poruchovy vstup centrdlnej jednotky /100/ a vystup /305/ kontrdlnej jednotky /300/
je pripojeny na blokovacie{vstupy vystupnych jednotiek /700/.

1 vykres
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