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(54) ZplGsob ¥izeni zdvihd pracovnich suportd obrdbdciho stroje e za¥izeni provddéni

zplsobu

Predmdt vyndlezu se tykd zplsobu a zefizeni k ¥izeni a zejména ukondovdni anebo obra~
ceni smyslu relativnd velkych zdvihi pracovniho suportu obrédbéciho stroje se systémem od-
mébovéni jeho polohy, nap¥iklad kopirovaci frézky, & to v pPedem stanovenych bodech jeho.
dréhy.

V oboru velkych obrédb&cich strojd tohoto druhu se pouZivéd dosud omezovdni zdvihu pre-
covniho suportu pomoci rudnd piestevitelnych, nebo motoricky a lankem, Pet&zem, t&hly nebo
Srouby ovladatelnych nard¥ek, Sasto provdddnfch ve form& celé soustavy nardZfek opatiené tu-
busem, v ném byvaji tyto jejich ovlddaci prvky umistovdny a pro jejich p¥estavovaci pohyd
provedeny vodici drdZky. Tyto nardZkové soustavy meji nedostatky v tom ohledu, Ze jsou vy-
robitelné s velkou spot¥ebou Zivé prdce a pro technologickou ndrodnost Je témd% uZ ani nel«
ze vyrébdét ve v8t¥ich délkdch. P¥itom i jejich montdZ na stroj je velmi obtiZnd. Mimo to je
jejich realizace spojena s po¥adavkem, aby jejich soustavy nenaruSovaly vzhled stroje, p¥i-
dem¥ z toho vyplyvajici kompaktnost tohoto ¥idiciho celku se dd velmi nesnedno uskutednit.
V souvislosti s pFestavovdnim nardZek p¥i seiizovéni atroje na urditou prdci vSak vystupu~
Je do popfedi daldi potiZ, totif jejich ovlidddni a vizudlini kontrole jejich.poloh z mista
obsluhy. NexrdZky jsou p¥ilid vzddleny od miste obsluhy a proto vizudlni kontrola jejich po-
loh se neobejde bez neustdlého p¥echdzeni obsluhujiciho mezi mistem, z ndho% se stroj ovld-

dé a ¥id{ a miéty poloh nardZek, které se maji takto kontrolovat a zajisfovat.
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0%elem vyndlezu je odstranit tyto nedostetky a vytvorit takovy zplsob & ze¥izeni k ¥i-

zeni a zejména ukondovdni anebo obraceni smyslu pracovniho suportu, kterézto YeSeni by
svou novou koncepci a vyhodnost{ z hlediska vyu#it{ u stroji s relativné velkym omezova-

$elnym zdvihem pracovaiho suportu znamenalo zdokonaleni a pokrok tohoto oboru.

Podstata vyndlezu spodivd v tom, Ze zptaocb Fizeni a zejména ukondovdni anebo obrace-
nf smyslu relativnd velkych zdvihd pracovn1ch suportd obrdbdciho stroje se systémem odmd~
fovéni jejich poloh, napiiklad kopirovaci frézky, v pPedem stanovenych bodech Jedich drah,
ge mezi pPedem zedanymi koncovymi body omezeného zdvihu odbyv4 posuvem t&chto pracovnich
nuportﬁ za trvalého odmsiovéni jejich poloh trensformovenych do vizudlng Siselné indikove~
njch ddajd vzddlenostl jejich poloh od ru¥né zadavatelnfeh koncovych bodd jejich zdvihd
jako kladné zmendujici se vzddlenosti k jednomu koncovému bodu & jako zéporné zmendujici
se vzddlenosti k druhému koncovému bodu jejich omezeni, p¥ilemZ pFi nulové diferenci,

t. jo pFi koincidenci poloh pracovnich suportﬁ stanovené systémem odm&Fovéni Jejich po-
loh a poloh stenovenjch zadenymi ddaji koncovych bodit zdvihd,p¥i{padnd p¥i pojistné koinci-
denci vymezené nastavenymi hodnotami povolenych p¥eb&hd odpovidajicich hmotnostem pracov-
nich suportl, se posuvy zegtavuji anebo reverzuji a provede se pPedvoleny cyklus pracove

niho procesu podle zvoleného reZimu préce;

Podstata zebizeni k realizaci tohoto zplaobu, u ndho¥ jsou polohy pracovanich suportd
ne danych drahdch zdviﬁﬁ snimény odmé¥ovacimi zaiizenimi, pFevdadjfcimi skutedné polohy
pracovnich suportd ne elektrické velidiny spodivéd v tom, Ze sestdvd 2 aritmeticko-logické
jednotky, do které Je zapojen Jednak vjstup prvého dekadického p¥epinale k ruénimu zadd-
véni jednoho koncového bodu zdvihu pracovnich suportﬁ,'dedﬁak v§stup druhého dekeadického
pFepinade k rudnimu zaddvéni druhého koncového bodu zdvihd pracovnich suportl, piiemZ

 tato aritmeticko-logické jednotka je spojena se systémem ¥islicovych doutnavek indikuj{-
cich polohy pracovanich suportl stanovené systémy odméFovéni v souFadnych osdch ve vztehu
k nulovym nebo referendnim bodim stroje, p¥ipadnd diference poloh pracovnich suportd ste~
novené systémy odmd¥ovéni jejich poloh a poloh gtanovenych zaddvaecimi ddaji koncovych bo-
ad jejich pracovnich zdvihi & jejich v¥stupy jsou zaldstény ne vﬁtupy syatému predvoleného
cyklu pracovaniho procesu p¥i omezeni zdvihd anebo p¥i reverzaci pohybl ve smyslech klad=
nych a zépornych pracovanich suportd, zatim co vystupy signdld pojistnfch zastaveni posu-
vi pracovnich suportd v p¥ipadd pPekrofeni dovolenfch zdvihd anebo p¥i jejich nesprévnych
postavenich jsou zapojeny na vatupy aritmeticko-logické jednotky prdvé tek jako vystup ze
gystému pFedvoleného cyklu pracovniho procesu, jehoZ vyetupy jsou propojeny se servopoho~
ny posuvi pracovnich suportd ve smérech soubadnych os & dal¥i vatup do tohoto systému je
spojen s vistupem 3idlae, nap¥iklad kxopirovaciho doteku, piedvoleného oyklu precovaniho pro=-
cesu. Déle je na za¥izeni podle vyndlezu podatatné 1 to, Ze Jeho aritmeticko-logickd jed-
notka, prisludnd kaZdému z pracovnich suportd stroje, je sestavena z aritmetické jednotky,
na Jejii jeden vatup je napojen p¥ivod signdlu ¢iselné formy odmé¥ované polohy piislusné-
ho preacovnfho suportu & ne druhy vetup obvod logického soudtu, na jeho¥ vstupy jsou p¥i-
pojeny v¥stupy logickyeh sou¥inovych obvodd se vetupy koncovych bodd zdvihu p¥isludného
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pracovniho suportu, jejichZ druhé vstupy, vyuZitelné i pro zaddvéni smyslu posuvu pracove
niho guportu pii stavéni soufadnic, jsou p¥ipojeny k vystuplim aritmetické jednotky obou
smysld posuvi, z nichi prvy vstup, propojeny s prvim vystupem z aritmetické jednotky, je
zapojen soudasné na jeden ze soudinovych vatupt ﬁrvého roz8i¥eného klopného obvodu 8 vy=-
stupem pro omezeni kladného smyslu pohybu p¥isludného pracovniho suportu a na prvou dvoji-
ci paralelnich klopnych obvodd pro vybaveni signdlu zastaveni posuvu a druhy vestup, propo-
jeny s druhym vystupem 2 aritmetické Jjednotky, je zepojen soulagné na.jedeﬁ ze aouéinovjch
vatupl druhého rozdi¥eného klopného obvodu s viétupem pro omezeni zdporného smyslu pohybu
pracovniho suportiu a na druhou dvojici paralelnich klopnych obvodd pro vybaveni gigndlu
zagteveni posuvu vychdzejiciho z t¥etfho klopného obvodu, na jehoZ vstup je kromé vystupu
sumarizedniho logického obvodu napdjeného dvima. piedbazenymi iogickjmi obvody, napojena
signdlni vétev anulace zastaveni posuvu, p¥ilemZ t¥eti vystup z aritmetické jednotky je
veden paralelnd na druhy sou&inovy a prvy soudtovy vstup prvého roz§i¥eného klopného ob-
vodu a na druhy soudtovy vstup druhého rozsi¥eného obvodu a Stvrty vistup z aritmetické
jednotky je veden opdt paralelnd ne druhy soudinovy vstup a prvni soudtovy vstup druhého
roz&iFeného klopného obvodu a ne druhy soudtovy vstup prvého rozdifeného klopného obvodu,
zatimco vystupy prvé dvojice paralelnich kloﬁnych obvodl jsou zavedeny na vatup prvého
pYed¥azeného logického obvodu spolu s druhym vystupem prvého rozdifeného klopného obvodu
a vystupy druhé dvojice klopnych obvodd jsou zavedeny na vstup druhého pFediazeného lo-
gického obvodu spolu s druhym vystupem druhého rozdiheného klopného obvodu, zatimco vistu-
py obou pred¥azenych logickych obvédﬁ Jsou zapojeny na vatup sumarizadniho obvodu, pFidem¥ i
viastup ze systému pFedvoleného cyklu pracovniho procesu je zaveden na vstup elektronickée
ho spinae spolu se spinacim kmitodtem, kdeZto vystupy tohoto spinale st¥idavé spinajfci
- & vypinajici jeden nebo druhy klopny obvod z obou dvojic paralelnich klopnfch obvodd syn-
chronné se za¥azovdnim funkei posuvu pracovniho suportu pfi stavdni soufadnic a p¥{padnd

Jejich pPedvoleného pracovniho cyklu jsou zaistény do aritmetické jednotky.

Vyhodou tohoto zpligsobu Fizeni a zejména ukondovédni anebo obraceni smyslu relativné
velkych zdvihi pracovniho suportu obrdb&ciho stroje a"zai'izeni realizujiciho tento zpisob
je, Ze prakticky odstranuje nardfkové asystémy vibec a tim pPirozend vééchny nedostatky
at uf vyrobniho, montdiniho ¥i seFizovaciho charekteru. Je sice vyu¥itelné u systému
8 odm&¥ovédnim polohy pracovniho suportu, ale ani u t&chto stroji nebylo p¥ed timto Fede=
nim vyhnut{ & tyto stroje musely byt vybaveny systémy mechanickych &i e}ektrqmagnetickich
nard¥ek. Tyto piednosti a pokrokovost vyndlezu vyniknou lépe na podkladd popiau'jednoho
z prikladd konkrétniho provedeni u velkého frézovaciho stroje vybaveného systémem kopiro-

véni, pPedstavujiciho zde syétém_pfedvoleného cyklu pracovniho procesu.

Na vykresech tohoto konkrétniho pFikladu reelizace vyndlezu je ne obr. 1 blokové
schéma zepojeni, které realizuje zpisob Fizeni, jekof i podstatné funkini za¥izeni,
na obr., 2 jsou v diagramu zndzornény oblasti vymezeného, dovoleného a zakézaného zdvihu
pracovniho suportu obrdbdciho stroje a na obr. 3 je pak blokové schéma samotné aritmeticko-
logické jednotky, kterd je jednou ze stdZejnich funkdnich sloZek za¥izeni podle vyndleszu.
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U% z popeané podstety vyndlezu vyplyvd, Ze ¥izeni a zejména ukondovéni anebo obrace~

ni smyslu pohybu pracovniho a)zportu & relativnd velkymi zdvihy se omezuje vidy na dve kon-
cové body jeho drdhy, volitelnd nastavitelné, v nich¥ se mé precovni suport zastavit anebo
vrétit zpdt, aby se ifebas vi¥i ndstroji pohyboval po stejné dlouhé paralelni drédze limito-
vané opét v piedem stenovenych dvratich nebo koncovych bodech. Toto #1zeni pohybu pracovni-
ho suportu se odbyvd p¥i jeho posuvu za st416 zm¥ny Siselnych, vizudlnd indikovenfch vddajd
vzddlenosti jeho plochy od t¥chto koncovych bodd jeho drdhy. Pritam tyto vzddlenosti. jsou
vyhodnocovédny jeko kladné hodnoty vztahovené k jednomu koncovému bodu a jako zépérné hod~
noty vztahované k druhému koncovému bodu & to vEdy jako diference mezi skutednou okam¥itou
polohou pracovniho suportu a pFfedvolenou koncovou polohou jeho zdvihu. V okam¥iku, kdy te-
to diference klesne na nulu, t. j. kdyZ dojde ke koincidenci mezi skutednou & nastavenou .
krajni polohou jeho zdvihu, p¥ipadnd p¥i pojistné koincidenci, te. jo p¥i dosa¥en{ polohy
vzddlené o pe{rné nastavenou hodnotu povoleného pFebdhu nastaveného koncového bodu zdvihu
vlivem hmotnosti pracovniho suportu, se posuv zestavuje anebo reverzuje & provede se piPed-

voleny cyklus - v deném pifkladu kopirovacifho procesu.

Zeiizeni pro realizaci tohoto zplsobu ¥{zeni pohybd pracovnich suportd 1, 11, 21
(obr. 1) obrébéciho stroje, zejméne jeho zastavovédni. anebo reverzovéni v pFedem nastavi-
telnych koncovych bodech x1, y1. z.l a xz, y2, 22 jejich zdvih) sestévd z odmé¥ovacich ze~

F{zeni 2, 12, 22 jejich oka.méityoh poloh L _Zx, _Zq na piedepsenych drahdch z aritme-
ticko-logické jednotky 3, z prvniho dekedického pPepinade 4, 14, 24, z druhého dekadické-
ho piepinede 5, 15, 25 k zaddvdni koncovych bodd X4, ¥q» Zy & Xps Yp» 2p omezeného zdvihu
pracovaich suportd 1, 11, 21 soufadné osy X, I, g,_dé;.-ei z—giel.;;ov;:h E;utnavek 6, 16, 26,
ze systému ] p¥edvoleného cyklu pracovniho procesu, ktery je v popisovaném p¥ikladu p¥ed-
gtavovén systémem kopirovacim s kopirovacim dotekem 3, ze gservopohoni 8, 18, 28 posuvu su-

portd 1, 11, 21.

Elektrické vystupy odm$¥ovacfho ze¥izeni 2, 12, 22 p¥ivdd¥né do aritmeticko-logické
jednotky 3 reprezentuji udaj skutednych okamZitych poloh &, _ﬁ,_iz_ pracovnich suportd
1, 11, 21, a to v &iselné form$ jeko vzddlenosti od nulovych bodld OX, OY, OZ anebo refe-
rendnich bodd RX, RY, RZ v soufadnfch oséeh X, X, Z, V nich? se pohybuji tyto pracovni su-
porty 1, 11, 21. Tyto okam¥ité polohy L ,‘[1 7& pracovnich suportd 1, 11, 21 Jeou
zobrazovény $islicovymi doutnavkami 6, 16, 26, JejichZ gystém je zapojen na vjatup aritme~
ticko-logické jednotky 3 v dekadické soustavé a ve vztahu k nulovym bodim OX, OY, 02
(obr. 2), které jsou zafixovény v nezndzorndném ¥idicim obvodu odmdfovéni poloh t&chto
pracovnich suportd 1, 11, 21, nebo ve vztahu k referentnim boddm RX, RY, RZ (obr. 2),
které jsou nastavitelné v nezakresleném #{dicim obvodu odméFovéni polohy t¥chto p'racdvnich
suportt 1, 11, 21 a to p¥i zeFazené funkei nestavovédni soufednic v aritmeticko-logické
jednotce 3. P¥i zafazené funkel pFedvoleného cyklu pracovaniho procesu, nap¥{klad v tomto
p¥ipad& kopirovédni, vatupuji do aritmeticko-loglcké jednotky 3 zaddvené koncové body Xy
y1, z1 a xa, y2, z2 (obr. 2) vymezeného zdvihu pracovnich suportd 1, 11, é1. Déje me ;;
rudnim nestavenim poéa.dove.né polohy koncového bodu x _l’ y.,, z1 ne prvém dekadickém prepi-
nedi 4, 14, 24 e pofadované polohy koncového bodu Y Yp» Zp na druhém dekadickém piepina-
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61 5, 15, 25. Tyto poZadované koncové body X1 Tp0 24 8 X5 Jo 23 Jaou dvojici dekedickych

piepinaldl, t. j. prvého dekadického pfepinace‘ra druhého dekadického p¥epinade 5 a dal-
8imi dvojicemi dekedickych piepinadl 14 e 15, 24 a 25 zaddvény jako jejich vzddlenost od
nulovich bodd 0X, OY, OZ enebo ve vztahu k referendnim boddm RX, RY, RZ soufadnych os X,
X, Z. T{m se indikace skute&nfch okem¥itych poloh 7{_ _er _ﬁg pracovnich suportd 1, 11,
21 méni ne indikeci diference skutednych oka.mzitych poloh #, #x l@_ pracovnich suporti
1, 11, 21 ve vzta.hu vidy ne jeden z koncovych bodd x,. y1. z1 nebo xa, y2, z2 omezeni je-
Jich zdvihi a Yo podle smyslu jejich pohybl. Tim se tedy p¥i pohybu pracovnich suportd 1,
11, 21 ke koncovym bodim x,, ¥;, 2, objevuje na &islicovych doutnavkéch 6, 16, 26 kladny
zmendujici aé 4daj -a¥ do ;;lo:r-é- dEerence, nebo p?i opadném smyslu jejich pohybl smdrem
ke koncovym bodim Xos Yoo 22 zéporny zmendujici me (Gdaj opdt aZ do nulové diférence.

U8elem aritmeticko-logické jednotky 3 je viak #{dit a zejména ukondovat anebo obracet
smysl zdvihu pracovnich suportd 1, 11, 21 na drdze vymezené zaddvanymi koncovymi body X4,
.{l’ fl.a. .x_a, _}2, -2_2.. Z toho divodu Je opatiena t¥emi vystupy jimiZ je propojena se systé-
mem 7 p¥edvoleného cyklu pracovniho procesu, v daném p¥ipad® se systémem kopirovaecim, je-
hoZ vystupy jeou zapojeny na vstupy servopohont 8, 18, 28 posuvl pracovnich suportd 1, 11,
21. Tak vystupy 67, 167, 267 jsou do systému ] zevdddny signdly dosmaZeni jednoho z konco-
v¥ch bodd Xy y,, % 8 vyetupy 68, 168, 268 jsou do systému ] zavdddny signdly dosaent
druhého z koncovych bodd xa, ya, 22 a konednd v pr:'.padé ndjaké poruchy, v disledku niZ by
n§kterj ze suportd 1, 11, 21 prebéhl hranici dovoleného zdvihu anebo p¥i chybném postaveni
tohoto auportu mimo dovoleny zdvih, je do systému 7 zaveden signél Jednim z v¥stupd 66, 166,
266 pro zastaveni posuvu., Systém ] pFedvoleného cyklu pracovniho procesu, v daném p¥ipadsd
systém kopirovaci, tedy zpracovdvd informace z aritmeticko-logické jednotky 3 spolu se sig-
nélem z $idla jeho pohybu, t. j. z kopirovaciho doteku 9, ktery pi’-i sledovédni tvaru nezakre-
sleného kopiroveciho modelu ovliviuje rychlost a smysl posuvu pracovnich suportd 1,0, 2
§ ohledem na jejich postaveni vidi koncovym boddm x.‘, 71, 31 a x2, y2. z2 omezeni jejich
zdvihi & na podminky obrébdni.

NeZ bude p¥istoupeno k detailndj¥imu popisu proveden{ eritmeticko-logické jednotky 3
ukazuje se prospdinym zrekapitulovat Sinnost popsaného zaFffzeni tek, jak je zndzormdno
v blokovém schématu na obr. 1.

Aritmeticko~logickd jednotka 3 sluuje informaci o skute&né poloze pracovanich suportid

1, 11, 21 s informacemi zaddvanymi dekedickymi piepineéi 4, 14, 24 a 5, 15, 25, tedy
s informacemi, které reprezentuji ddeje o poloze téchto koncovych bodd 11. y1, 21 a "2'
ya, 52 jakoby tyto body byly mechanickymi na.réikami. Tyto informace jsou viak vziabovdny
na nulové body 0X, OY, 02 anebo referen¥ni body RX, RY, RZ soufednych os X, ¥, Z, takie
aritmeticko—logioké. Jednotka je vyhodnocuje Jako rozduyAfx = fx-] % afy, =Yy,

AYz,= j - yzv nebodfx2 y: yxz,ﬂyya /‘/y jyz,ﬂy o= fz - 722, kdyZ tymiZ symboly

X, ;fl # jsou oznadovdny okemZité polohy pracovnich suportd 1, 11, 21 a ::l ’ y_1 ’ ﬁ ’ :2.
Yos %, Jaom oznaSovdny x~ové, y-ové, 2z-ové soufadnice koncovych bodil. Tyto rozdily, tedy
diference mohou byt zavdd¥ny do systému &ismlicovych doutnevek §, 16, 26 jako vzddlenosti



‘sl\':po;':g. 1, 11, 21 od koncovych bodd x4, ¥;» Zq nebo Xy, ¥ps Zp omezeni jejich zdvihd,
Vyhodnoti-1i axtmetickd &4st aritmeticko-logické jednotky 3 zmenSujici se diferenci
s kKladnym znaménkem proA’fx1,A7°y1,A‘fz1 neni z 1ogické aésti aritmeticko~logické jednot-
ky 3 vydén ani signdl pro ukondeni snebo obraceni smyslu poauvu, ani signél pro zastaveni
posuvu systému ] predvoleného cyklu precovaniho procesu, tedy systémi kopirovacimu a je vy~
vozovén posuv ve sméru predvolené gou¥adné osy X, X nebo Z v ,jednom nebo .v druhém amyslu

pres gervopohony 8, 18 nebo 28 posuvﬁ suportd 1, 11 nebo 21.

Nesouhlasi-li smysly diferendnich ddajli polohy pracovn:.ch auportﬁ 1, 1, 21 a jejich
pohybd, pak logickd $&st eritmeticko-logické jednotky 3 zjifuje neplatnou kombinaci & za~
stavi posuv. Dojde k tomu napf{klaed p¥i chybném rudnim nastaveni $iselnyoch ddajd polohy
koncovych bodd x1, Yys %y & X g1 Zp e dekadickfch p¥epinadich 4, 14, 24 & 5, 13, 23
Pri nulové diferenci dochézi ke koincidenci a aritmeticko-logickéd jednotka 3 vydd aigndl
) tomto sesouhlaseni poloh pracovnich suportd 1, 11, 21 & koncovych bodd x1, 31, 21 nebo
"2’ ya, z, jejich omezenych zdvihd do syatému ] pFedvoleného cyklu pracovniho prooesu -
v popisovaném p¥ikladu do kopirovaciho systému - ktery provede predvoleny cyklus.

PredmStem vyndlezu Je téZ prove@eni aritmeticko~logidké jednotky 3, zndzornéné na
obr. 3 pouze v rozsehu uzpisobeném ke zpracovéni signdld pro soufadnou osu X, ale stejné
jednotky zpracovdveji i signdly pro viechny ostatn{ soufadné osy.

Semotné aritmeticko-logickd jednotke 3 (obr. 3) je sestavena’'z celé Fady prvidl,
z nich% je ‘tPeba uvést pPednd aritmetickou jednotku 31 se dvime vstupy A & B. Fa Jedd prvy
vatup A je zavdddn signdl iselné hodnoly okamZité polohy 'fx pracovnfho suportu 1 (obr.1)
a na jeji druhy vetup B je pFfivéddén signdl ¥igelné hodnoty x~ové souFadnice pro koncovy
bod x1 nebo x2 (obr. 2) omezeného zdvihu tohoto suporiu 1 1. Vedeni 35, 36 signdld koncovych
bodl Xy Xy omezeni zdvihu pracovniho suportu 1 jsou nepdjensa 2 dekadickych p¥epinall 4, -
5. Do kaédého z logickfoh obvodd 33, 34 Jsou tyto &iselné hodnoty x-ové soufadnice konco-
vjch bodd Xy Xp zaddvény spolu se signély kladného nebo zéporného smyslu posuvu privddé-
nymi vedenimi 37, 28 2 aritmetioké jednotky 31. V aritmetické jednotce 31 se aditaji aig-
nély $iselné hodnoty skute¥né okam¥1té polohy x se signély 3iselné hodnoty té 81 oné
. x~ové souradnice pFislulné jednomu &i druhému z koncovych bodd x4, X, omezeni zdvihu prea~
covniho suportu 1. To se ddje mériové, po dekdddch, metodou aéi‘-t;ni—(-l'ev:(tkovéhé dopliku
menSitele znémym zpisobem pomoci tyFbitovych paralelnich afl1¥{ch asditadek vytvé¥e i
cich tak celou aritmetickou jednotku 31. Je-li mendenec vétd{ neZ menditel, vznikne
pienos do vyssich $4dl, ktery urduje kladnou hodnotu vysledku & je-~1i menZenes mensi
ne¥ men¥itel, prenos do vy¥¥ich $4dl nevznikd a hodnote visledku je zdporné. Z toho ddvo-
du je moZno vypo&etAY x spolu se znaménkem vipoStu vést jako vjatupni gigndl vedenim
39 do #islicovych doutnavek 6 p¥#i zafazené funkei predvoleného cyklu pracovniho proce-
su, zde tedy kopirovéni. P¥i nezadazend funkci tohoto p¥Fedvoleného cyklu pracovaiho pro=-
cesu je vedenim 39 z aritmetické ;]e;lnotkya‘l prevédén migndl skutelné okamZité polohy
f x pracovniho suportu 1. 2 aritmetické jednotky 31 Jjsou vyvedeny jedtd ava vystupy 44,
45. Prwni 2z nich je vy¥stup 44 signélu koincidence skute¥né polohy 7 x prncovniho suportu 1
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& polohy nastaveného koncového bodu x, na soufadné ose X. Je piiveden na prvni vestup prvé-

ho rozdifeného klopného obvodu 46 spolu se signdlem pohybu pracovniho suportu ] v klaedném
smyslu, piivéd¥nym vedenim 37, pro ndj%Z plati Ze hodnota diference soufadnice X, tedy roz-
afl 4 fx1' - 7”? - x, 7 0 (obr. 2). Toto vedeni 37 je soudasn¥ i vstupem na prvou dvojici
klopnfch obvodd 51, 52 ovlddanych vystupy 42, 43 elektronického pFepinade 40, ‘kter§ je ovide
- dén vystupem 41 ze systému ] pFedvoleného cyklu pracovniho procesu, u popisoveného pFikladu
YeSeni ze systému kopirovaciho, & je apindn spinacim kmitodtem £.2Z dvojice klopnych obvodl
51, 52 ;]e' analogicky do vedeni 56, 57 vyvédd¥n signdl pFedvolby zaatavéni posuvu, ktery je
zavédgn do prvého pred¥azeného logického obvodu 48, jehof vistup 62 Je p¥ipojen na vatup
sumariza&niho &lenu 50. Druhy vystup 45 signdlu koincidence skutedné okamZité polohy Z;
pracovniho suportu 1 & polohy nastaveného koncového bodu x, na soufedné ose X je pfipojen
na prvni vstuj’: druhého rozdifeného klopného obvodu 47 anoI: 8 vedenim 38 signdlu pohybu
pracovnihd suportu 1 v zdporném amyslu, pro n8j% plati, fe hodnota diference soufadnice X,
t. j A x, = f X - x2<0 (obr. 2). Toto vedeni 38 je soudesnd i vstupem na druhou dvojicl
klopnych obvodl 53, 54 ovlddanych vjatﬁpy 42, 43 elektronického p¥epinafe 40, z nichZ je
do vedeni 59, _6Q analogicky vyvéddén signﬁl pPedvolby zestaveni posuvu, Ob& vedeni 59, 60
- jasou zaisténa do dzfuhého pFedfazeného logického obvodu 49, jehoZ vystup 63 je piivddén ne
vstup sumarizadniho &lenu 50. Konedn¥ vystup tohoto sumariza&niho &lenu 50 je p¥ipojen na
t¥eti klopny _6_2, ktery vybavi ve v¥stupu 66 signdl zestaveni posuvu. Vystupni signdl tie-
tiho klopného obvodu 65 pro zastaveni posuvu je vyveden do systému 7 piedvoleného cyklu
pracovn:fho procesu, t. j. do systému kopirovaciho a jeho idelem je zastavit posuv pracov-
niho suportu 1, kdy%Z by tento z jakékoliv pFi¥iny p¥eb&hl polohu n¥kterych koncovych bodd
Xqr Xp omezeni évého zdvihu. Velikost tohoto pojistného p¥ebdhu je pevné nastavena v arit-
-x;;ti:];:-é jednotce 31 jeko pojistné koincidence cof znemend, Ze signdl koincidence zistdvd

i po zmén¥ zneménke diference p¥i p¥eb&hu koncového bodu x,, nebo x,.

Elektronicky prepinad 40 za¥azuje podle spinaci frekvence £ do &imnosti vidy v jednom
taktu prvé vstupy dvojice klopnych obvodd 31, 53 & v druhém tektu druhé vatupy dvojice
klopnych obvodd 52, 54. ProtoZe na vatupy prvé dvojice klopnych obvodd 51, 52 je soulasnd
pPivdddn z eritmetické jednotky 31 vedenim 37 vystupni signdl kladného smyslu posuvu & ob-
dobné na vstupy druhé dvojice klopnfch obvodd 53, 54 je z aritmetické jednotky 31 soudasnd
phivédén vedenim 38 vystupni signdl zdporného smyslu posuvu lze vidy v keZdém druhém taktu
spineci frekvence f ui'é:l.t smysly posuvu pro stavdni soufadnic i smysly posuvu p¥i pFedvo-
leném cyklu pracovniho procesu, tedy v daném pi‘-ipadé p¥1l kopirovédni a odtud vyvodit p¥i ne-
souhi_asu t&chto smysld ve vystupu 66 signdl zastaveni posuvu pies pFed¥azené logické obvo-
dy 48, 49, do kterych je zaistdn i signdl z vedeni 33, 61 druhych vystupl rozdi¥enych
klopnych obvodﬁ 46, ﬂ, aby nedodlo k zastaveni poauvu-»;jiﬁ v dovolené oblasti zdvihu pre~
covafho huportu 1. H-itam do t¥etiho klopného obvodu 65 je zalisténa signdlni v¥tev anule-
ce 69 slouZici ke zruSeni pojistného zaataveni po provedeném opravném zdsehu obsluhou,
neptiklad etisknutim nezndzorndného tlalitka.
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2.

PREDMETD VYNALEZU

Zplsob #izeni zdvihl pracovnich suportd obrdb¥ciho stroje se systémem odmdFovdni je-

Jich poloh, napifiklad kopirvovaci frézky, v p¥edem stanovenych bodech jejich drah, vy-

znadujiol se tim, ¥e se mezi pfedem zedanymi koncovymi body zdvihu provédi posuv i&ch-
to pracovnich suportd za trvalého odmE¥ovén{ jejich poloh, tfemtormovam‘ch do vizudl-
n& $iselnd indikovaenfch ddajld vzddlenosti jejich poloh od ru¥né zadavatélxﬁch konco-

v¥ch bodl jejich zdvihl Jako kledné zﬁenﬁujici se vzddlenosti k jednomu koncovému bo-

du & jako zdporné zmen¥ujici se vzddlenosti k druhému koncovému bodu jejich omezeni,

pifiSem? p¥i nmulové diferenci, t. j. p¥i koincidenci poloh pracovnich Quportﬁ, stanove-
né systémem odm¥fovéni jejich poloh a poloh stenovenych zadanymi ddaji koncovfch bodd
zdvihd, pFipadnd p¥i pojistné koincidencl vymezené nestavenymi hodnotami povolenych
p¥ebdhd odpovidajicich hmotnostem pracovnich suportld, se posuvy zastavuji anebo Tever-
zuji a provede se piedvoleny cyklus praobvniho procesu podle zvoleného reZimu préce.

Za¥{zen{ k provéd¥ni zplmobu ¥izeni podle bodu 1, u ndhof jsou polohy pracovnich su~

portd na danfeh drahdch zdvihd animény od’m&fovaoim;l za¥izenimi prevdddjicimi skutedné

polohy pracovanich suporti na elektrick& velidiny, vyznadujici me tim, Ze pro keZdou

‘soutadnou osu (X, Y, Z) pohybového re¥imu precovnich suportd (1, 11, 21) sestévd

z aritmeticko-logické jednotky (3), do které je zapojen jednak vystup prvého dekadi-
ckého p¥epinade (4, 14, 24) k rudénimu zaddvdni jednoho konco;rého bodu (x4, ¥q5 z1)
sdvilu precovnfch suportd, jednak vistup druhého dekadického pFepimale (5, 15, 25)

k rudnfmu zadévéni druhého konoového bodu (x,, ¥, Zp) zdvihd pracovnioh suportd (1,
11, 21), pFidem tato aritmeticko-logickd jednotka (3) je apojena se aystémém §igli~
covich doutnavek (6, 16, 26) indikujicich poloh& pracovnich suportd (1, 11, 21) ste-
novené systémy odmdFovéni (2, 12, 22) v sou¥adnych osdch (X, ¥, 2) ve vztahu k nulo-
vim boddm (OX, OY, 0Z) nebo k referendnim boddm (RX, RY, RZ) stroje, p¥ipadnd dife-
rence poloh pracovnich suportd (1. 11, 21) stanovené systémy odmdFovéni jejich poloh
a poloh stanovenyoh zadévacmi ddaji koncovyich 'bodﬁ (z.', X9 Y1 Yoo g9 zz) jeho
precovaich zdvihd,a ;]e;lioh v¥stupy (66, 67, 68, 166, 168, 266, 267, 268) jsou zalistd-
ny ne vetupy systéma (7) pFedvoleného cyklu pracovniho procesu p¥i omezeni zdvihi a
p¥L reverzaci pohybd ve smyslech kladnych a zépornyoh pracovaich suportd (1, 11, 21),
gatim co vf.tupy aignéld pojistnyoh zastaveni posuvl pracovnich suportd (1, 11, 21)
pPi pPekrodeni dovolenfch zdvihl e p#i jejich nesprévnfoh postavenich jaou zapojeny
na v'tuﬁy aritmeticko-logické jednotky (3) tek, jako vystup ze systému (7) pFedvole-
ného cyklu precovniho procesu, jehof vyetupy jsou propojeny me servopohony (8, 18, 28)

. posuvl pracovafch guportd (1, 11, 21) ve smérech soufadnfch os (x, Y, Z) & dalisi vatup

do tohoto symtému (7) jJe spojen s v¥stupem Sidla, nap¥ikled kopirovaciho doteku(9),
pPedvoleného cyklu pracovniho procesu.
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3. Za¥izeni podle bodu 2 vyznadujici se tim, Ze jeho aritmeticko-logickd jednotka (3)
" prislusnd kaZdému z pracovnich suportd (1, 11, 21) stroje je sestavena z aritmetické
jednotky (31), na jejiZ jeden vétup (A) je napojen p¥ivod migndlu &igelné formy odmée
$ovené polohy p¥isludného pracovniho suportu e na druhy vatup (B) obvod -logického
soudtu (32), na jehoZ vatupy jsou piipojeny vystupy logickych soudinovych obvodd (33,
34) se vastupy (35, 36) koncovygh bodd (x1, x2) zdvihu pFialusného pracovaiho éuportu,
jejichZ druhé vatupy (37. 38) vyuiitelné.i pro zaddvédni smyslu posuvu pracovniho sue
portu p¥i stavéni soufadnic jsou p¥ipojeny k vystupim aritmetické jednotky (31) obou
smysld posuvl, z nichZ prvy vstup propoaenj 8 prvym vystupem (37) z aritmetické jed-
notky (31) je zapojen soudesnd na jeden ze soulinovych vatupd prvého rozdi¥eného klop-
ného obvodu (46) & vystupem (67) pro omezeni kladného smyslu pohybu pFisludného pra-
covnfho suportu a na prvou dvojici paralelnicy klopn¥ch obvodd (51, 52) pro vybaveni
gigndlu zastaveni posuvu a druhy vatup propojeny s druhym vyatupem (38) z exritmetické
Jednotky (31) je zapojen soudasné na jeden ze soudinovych vatupd druhého rozdiFeného
klopného obvodu (47) 8 vystupem (68) pro omezeni zéporného smyslu pohybu pracovaniho
suportu & na druhou dvojici pralelnich klopnych obvodd (53, 54) pro vybavehi aignﬁiu
zagteveni posuvu vychdzejiciho z t¥etfho klopného obvodu (65), na jehoZ vatup je kro-
mé vyastupu (64) sumarizaéniho logického obvodu (50) napdjeného dvéma pied¥ezenymi lo-
glekymi obvody (48, 45), napojena signdlni vétev (69) anulace zastaveni posuvﬁ, pii-
Sem¥ t¥eti vystup (44) z aritmetické jednotky (31) je veden pmralelnd na druhy soudie
novy a prvy soudtovy vatup prvého rozéifgného klopného obvodu (46) a na druhy soudto-
vy vatup druhého rozdéifeného klopného obvodu (47) a Stvrty viatup (45) i aritmetické
jednotky (31) je veden opét paralelnd na druhy soudinovy a prvni soudtovy vstup druhé-
ho rozdi¥eného klopného obvodu (47) & na druby soudtovy vetup prvého roziifeného klop~
ného obvodu (46), zatimco vystupy (56, 57) prvé dvojice paralelnich klopnych obvodd
(51, 52) jsou zavedeny na vstup prvého pFedfazeného logického obvodu (48) spolu s dru-
hym vystupem (58) prvého rozdi¥eného klopného obvodu (46) a vyatupy (59, 60) druhé
dvojice klpnych obvodd (53, 54) jsou zavedeny na vatup druhého pFed¥azeného logického
obvodu (49) spolu 8 druhym v¥stupem (61) druhého rozdifeného klopného obvodu (47), za~
timco v¥stupy obou pFedfazenfch logickych obvodd (48, 49) jsou zavedeny na vstup su-
mariza¥niho obvodu (50), p¥ilemf vystup (41) ze systému (7) pFedvoleného cyklu pre~
covniho procesu je zaveden na vatup elektronického'pfepinaﬁe (40) spolu se spinacim
kmitodtem (£), kdeZto vy¥stupy (42, 43) tohoto spinale st¥idavé spinajici a vypinajied
jeden nebo druhy klopny obvod z obou dvojic paralelnich klopnych obvodd (51, 52, 53,
54) synchronnd se zafazovénim funkei posuvu pracovniho suportu (1, 11, 21) pfi atavé-
ni goufadnic a p¥ipadnd jejich piedvoleného pracovniho cyklu jsou zeistdny do aritme-
tické jednotky (31). |
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