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G4 Zapojeni Pidici jednotky pro ¥izeni strojnich

zarizeni

Zapojeni se tyka Pidici jednotky,
kterou se £idi pracovni pochody ve stroj-
nich zafizenich, zejména u jednotlielovych,

programovatelnych manipulatord a pod.,
jeJichZ stavy jsou urdeny dvouhodnotovy-
mi prom&nnymi. Vyluduje dosavadni usporé-
déni zarizeni, u kterych kazdé zahdjeni

v tom, Ze zapojeni PFidici jednotky, v

némz rizeni strojnich zafizeni obstarava-
Ji ekéni &leny a pracovani pochody jsou
snimédny snimacem, ktery je skupinou vystu-
pl spojen se skupinou vstupl prvni mati- 3
ce. Ta je skupinou vystupd pripojena na
skupinu prvanich vstuplt klopnych obvodi, <
jeZ Jsou skupinou vystupi pPipojeny na
skupinu prvanich vstupd druhé matice.
Druha matice je pripojena prostiednictvim
své druhé skupiny vstupu ke skupiné dru-
hych vystupl snimade. Pritom skupina vys-~
tupt drubé matice je pripojena na skupinu
vatupl akénich ¢lent. Zapojeni lze vyuZit <
ve strojnich zafizenich, v nichZ pracov-
ni. pochody jejich mechanickjch prostredki, o
jako upinadu, pohyb dopravnikl, chapadla
a podobnych astic, se ovlddaji automa- e
ticky. 3

¢innosti musi vychdzet z predem stanove- !

ného polatedniho stavu. Podstata spolivé ‘ ——
3
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Vynilez se tyka zapojeni Fidici jednotky, kterou se fidi
pracovni pochody ve strojnich zafizenich, zejména u jednoudelo-
vych, programovatelnych manipulatorii .a podobné, jejichi stavy
jsou urieny dvouhodnotovymi proménnymi.

Aby byla zajisténa spradvna funkce Fidicich jednotek se
pozaduje, aby jejich elektrické zapojeni, slouzici k tomuto ude-
lu, f#idilo posloupnost pracovnich tkoni zajidtované mechanickymi
prostifedky strojniho zarizeni tak, Ze bude spolehlivé, jednodu-
ché z hlediska funkénich poZadavki a prfitom ekonomicky vyhodné.

, Stévajici zapojeni rididich jednotek strojnich zafizeni,
jejichz stavy jsou uréeny dvouhodnotovymi eroménnymi, jsou vy-
tvofeny prostifednictvim releovych obvodi a integrovanych obvodd,
Releové a integrované obvody jsou schopny ridit strojni zarizeni
tak, Ze jejich ovladdané mechanické prostiedky zafinaji pracovat
po krocich z predem stanoveného poéateiniho stavu do konéené po-
lohy. Pfitom posloupnost t&chto kroki je zakodovdna v Fidicim
algoritmu, ktery je realizovan v zapojeni fidici jednotky.

V pribéhu pouzivani uvedenych ffdicich jednotek v béiné pra~
xi se zjistilo, Ze jejich zapojeni vykazuje nékteré nedostatky.
V prvé fadé to je stav, kdy zarfizeni musi zahdjit ¢innost pouze
z predem stanoveného poldteiniho stavu, coi neni u fady aplikaci
nutné. Znameni to, Ze po katdém prerusSeni Cinnosti zarizeni, na-
pfiklad vypadku s{fového nap&ti, je nutné nastavit stanoveny po-
t4vedni stav, D4ale logicka struktura v zapojeni fidicich jedno-
tek nezajistuje odolnost proti vnéj$imu ruseni, Ru$ivé vlivy mo-
hou totii zpisobit poruseni posloupnosti kroku pifi ovlddani mee
chanickych prostfédki, napfiklad vynechani nékolika kroki. Kromé
uvedeného se v zapojenich ridicich jednotek k fizeni pracovnich
pochodi ve strojnich zafizenich pouZivd mikroprocesori., PouZit{
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téchto mikroprocesori se sice jevi v souéasné dobé& jako nej~-
progresivné j§i prostifedek k feSeni problému, avdak pro tento
uiéel jsou zbytedné sloZitym feSenim, navic pomérné nakladnym.

Tyto nevyhody v podstatd odstranuje zapojeni *{dfc{ jed-
notky pro rizeni strojnich zarizeni podle tohoto vynédlezu, jehoi
podstata spodivd v tom, Ze snimal je skupinou prvnich vystuph
pro ¢éast vystupnich signdla spojen se skupinou vstupt prvni
matice, kterd je skupinou vystupl pro vystupni signal pii-
pojena na skupinu prvnich vstuph klopnych obvodd, jeZ jsou sku=-
pinou vystupt pro vystupni signdl VSKO pfipojeny na skupinu
prvnich vstupl druhé matice pfipojené prostfednictvim své druhé
skupiny vstupp ke skupin& druhych vystupd snimade pro daldf &ast

vystupnich signédld , pri¢emi skupina vystupd druhé matice

pro vystupni signal je pripojena na skupinu vstupl akénich
&lenti. Na samostatny vstup klopnych obvodi pro pifivedeni synchro-
‘nizatnich impulsd je pripojen blok synchronizace,

Vyhoda tohoto zapojeni predevsim spo&iva v tom, Ze &innost
zarizeni 1lze zah4djit z libovolného stavu pracovniho pochodu. Dale
je jim zajidténa odolnost proti vnéjSimu ruseni a moinost volby
programii podle potfeby a povahy vyrobniho postupu. Svym usporada-
nim je zapojeni vyhodné z hlediska vyrobniho a ekonomického, stej=
né jako funkéni pohotovosti a schopnosti.

Pifiklad provedeni zapojeni je vyobrazen na priloZeném vykrese,'
predstavujicim jeho uspofaddédni v blokovém schematu,

Zapojeni sestavd z jednoho, pfipadné vice snimadd 1, jehoi
skupina prvnich vystupi 10 pro ¢éast vystupnich signali X§§l‘je
spojena se skupinou vstupd 20 prvni matice 2, ktera je skupinou
vystuph 11 pro vystupni signaly matice VSM pripojena na ‘skupinu
prvnich vstupi 21 klopnych obvodi 3. K samostatnému vstupu 22

klopnych obvodid 3 je pfipojen blok 4 synchronizace' pro privede-
ni synchronizadnich impulsi SI. Skupina vystupd 12 klopnych obvow~
di 3 pro vystupni signdly Y§59 je pripojena na skupinu prvnich
vstupi 23 druhé matice 5, kterd je prostfédnictvim skupiny dru-
hych vstuph 24 spojena se skupinou druhych vystupd 13 snimade 1
pro &ast vystupnich signald VSS2. Skupina vystupdi 14 druhé matice
5 pro vystupni signaly VSMA je pfipojena na skupinu vstupa 25
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akénich &lend 6, jako rozvaddle, pneumatické a hydraulické val-
ce, motory a jiné mechanické prostifedky. Souddsti akénich &lend
6 je i neznazornény vykonovy prvek. Akéni &leny 6 jsou skupinou
vystupd 15 pfipojeny ke skupin& vstupi 26 mechanickych prostred-
ki strojniho zarffzeni 7. Skupina vystupi 16 strojniho zarizeni
7 je pripojena na skupinu vstupt 27 snimale 1.

Proménné veliéiny charakterizujici stav mechanickych prostied-
kG strojniho zafizen{ 7 jsou privddény prostiednictvim vystupd 16
na vstupy 27 snimafe l. Ve snimadi 1 se tyto proménné velidiny pre-
vadi na elektrické signély patfidéné logické idrovné. Ze snimade 1
jsou pak 8asti vystupnich signald VSS1 piivedeny z prvnich vystupi
10 na vstupy 20 prvni{ matice 2, v niZ jsou zaprogramované minima-
lizované logické rovnice a ¢asti vystupnich signalu VSS2 privedeny
z druhych vystupi 13 na druhé vstupy 24 druhé maticehg:‘v niz jsou
rovnéz zaprogramované minimalizované logické rovnice. Vystupni sig-
ndly VSM prvni matice 2 urluji vnitfni stav zapojeni ridici jednot-
ky a jsou privedeny z vystupi 1l .prvni matice 2 na prvni vstupy 21
klopnych obvodid 3. V klopnych obvodech 3 se signély‘xgy zapamatuji
po privedeni synchronizadniho impulsu SI privedeného z bloku 4
synchronizace na samostatny vstup 22 klopnych obvodi 3. Vystupni
signaly VSKO klopnych obvodh 3 jsou privedeny z vystupd 12 na prvni
vstupy 23 druhé matice 5, kde jsou zaprogamované minimalizované
logické rovnice. Vystupni signaly ngé druhé matice 5 jsou prive-
deny z vystupti 14 na vstupy 25 akénich &lenl 6, v nichZ jsou vy=-
konové zesileny a ddle pirevedeny na neelektrické, napriklad mecha-
nické velidiny. Akéni &leny 6 pak pfedavaji pat#iéné pevely pro
pohyb mechanickych prostfedki ve strojnim zarizen{ 7 privadénych
z jejich vystuplt 15 na vstupy 26 strojniho zarizeni 7,

Vynalezu lze vyuiit ve strojnich zarizenich, v nichZ pracovni
pochody jejich mechanickych prostifedka, jako upinadt, pohyb do-
pravnika, chapadla a podobnych 3édsti se oviadaji automaticky.
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Zapojeni ridici jednotky pro fizenf strojnich zafizeni ovla-
danych akénimi &leny, jako rozvadé&i, pneumatickymi &i hydrau~
lickymi valci, motory a podobnymi prostfedky, v némZ pracovni
pochody, strojnich zafizeni, to je jejich mechanickych prostied-
kii, jsou snimany alespon jednim snimaéem, vyznalené tim, Ze
snimaé (1) je skupinou prvnich vystupd (10) pro &ist vystup-
nich signala(VssSl) spojen se skupinou vstupi (20) prvnf matice
(2), ktera je skupinou vystupt (11) pro vystupni signél(VSMQ
pfipojena na skupinu prvnich vstupi (21) klopnych obvodia (3),
jez jsou skupinou vystupd (12) pro vystupni signél(VSKq)pfipoje-
ny na skupinu prvnich vstupt (23) druhé matice (5) pripojené
prostiednictvim své druhé skupiny vstupi (24) ke skupiné dru-
hych vystupi (13) snimade (1) pro &ast vystupnich signélﬁ(vssz)
prifemz skupina vystupd (14) druhé matice (5) pro vystupni sig-
n4l (VSMA) je pfipojena na skupinu vstupd (25) akénich &lend (6).

Zapojeni podle bodu 1, vyznalené tim, Ze na samostatny vstup
(22) klopnych obvodd (3) pro privedeni synchronizaénich impul-
st ST je pripojen blok (4) synchronizace,

1l vykres
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