Ry T

CS 272725 B1

o reoms | POPIS VYNALEZU

REPUBLIKA

(19) K AUTORSKEMU OSVEDCGENIU

(21)

(22)

FEDERALNY URAD (40)
PRE VYNALEZY (45)

PV 10324-87.P
Prihldsené 31 12 87

Zverejnené 13 06 90
Vydané 25 11 91

272 725

(11)

(13)

(51)

Bl

Int. CL

G 05 B 19/00
G 05 B 19/02

(75) Autor vynilezu

CELKO LADISLAV, BANOVCE NAD BEBRAVOU

(54)

Zariadenie na riadenie pracovného postupu
jednoigelového robotizovaného pracoviska

(57) Zapojenie sa tyka strojdrenského odbo-
ry, konkrétne elektrického riadenia techno-
logie obrébania a rie$i problém automatizo-
vania jednoddelového robotizovaného praco-
viska. Podstata zariadenia spo&iva v tom,

Ze pozostdva zo zbernic, prepinada rezimu,
volica obrobku, ovlddagov, tlakovych &idiel,
spinagov, bistabilnych, sdétovych, sdéino-
vych a Sasovych obvodov, riadenia robota,
upinadov, jednotiek otodného bubna a otod-
ného stola, zapojenych vzdjomne medzi sebou.
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Vyndlez sa tyka zariadenia na riadenie pracovného postupu jednotigelového robotizova-

ného pracoviska, ktory Je vhodny najmd na opracovanie lo%iskového puzdra technoldgiou vi-

tania a frézovania.
Opracovanie loZiskového pidzdra spagiva v operdciach obojstranného zlep3enia naliatku

. : . R R I} . .
pre otvor, postupného vrtania otvoru na predpisany priemer a hlbku, obojstranného zrazenia
zavrtania a zrazenia vstupnych hrén

vstupnych hrdn otvoru, zgfrézovania mazace]j drdzky,
30 najmenej na dvoch vita&kdch

polohovacich otvorov. Vitacie operdcie sa pritom prevédza

a frézovacie operdcie na dvoch frézach. Medzi strojami je medzioperatnd preprava. Tdto vy-

gia je vhodnd pre malasériovd vyrobu, pre hromadnd je neekonomickd. Opraco-

rabnd technolo
luha

vanim na viacerych strojoch md Casové straty a tym aj zvy3ené ndroky na presnost. Obs
strojav si vyZaduje troch aZ &tyroch pracovnikov. Styri stroje a medzioperatnd preprava
vyzadujd zvysené ndroky na vyrobnid plochu.

CieYom vyndlezu je riadit pracovny postup jednodEelového robotizovaného pracoviska
urdendho najma na opracovanie deva® druhov loziskovych plzdier tak, aby bola prevddzand
automaticky za dozoru jedného pracovnika. o

Zariadenie na riadenie pracovného postupu jednou&elovéhe robotizovaného pracaviska,
pozastdva zo zbernic, prepinééa, rézimu, volida obrebkov, ovlddacov, tlakovych tudiel,
spinatov, bistabilnych, sd&tovych, sd&inovych a Sasovych obvodov, riadenia robota, upina-
gov, jednotiek, otoZného bubna a oto&ného stola, prifom podstata vyndlezu spotiva v tom,
7e na prvd zhernicu sd pripejené vstupy prepinada rézimu, voliga obrobku, prvého, druhého,
tretieho tlakového &udla, prvéhe, druhého, tretieho, Stvetého a piateho spinaga, pritom
na druht zbernicu je pripojeny prvy vystup prepinaga obrobku a vstupy prvého, druhého,
tretieha, Stvrtého, siedmeho a dsmeho ovldda&a, pritom na tretiu zbernicu je pripojeny
druhy vystup prepinafa obrobku a vstupy piateho a 3iesteho ovlddaca, pritom na Stvrtd
zbernicu je pripojeny prvy vystup voliga obrobku a druhé vstupy dvandsteho a trindsteho
si&inového obvodu, pritom na piatu zbernicu je pripojeny druhy vystup volita obrobku a pr-
vé vstupy desiateho a jedendsteho sdginového obvodu, pritom na $iestu zbernicu je pripoje-
ny treti vystup volida obrobku, prvé vstupy tretieho, deviateho sddinového obvodu 3 siedmy
vstup riadenia robota, pritom vystup prvého ovlddaa je pripojeny cez prvy vstup a vystup
Ziesteho sdtétového obvodu a jednotkovy vstup a vystup druhého bistabilnéha obvodu na prvy
vstup prvého upinaga, pritom vystup druhého ovlddaga je pripojeny cez prvy vstup a vystup
siedmeho stG&tového obvedu, nulovy vstup a vystup druhého bistabilného obvodu na druhy
vstup prvého upfnaga, pritom vystup tretieho ovléddada je pripojeny cez prvy vstup a vystup
ssmeho sd&tavého obvodu, jednotkovy vstup a vystup tretieho bistabilnéhe obvodu na prvy
vstup druhého upfnada, pritom vystup Stvrtého ovlddada je pripojeny cez prvy vstup a vys-
tup deviateho sd&tového obvedu, nulovy vstup & vystup tretieho bistabilného obvodu na
druhy vstup druhséhc upinaga, pritom vystup piateho ovldda&a je pripojeny cez jednotkovy
vstup a vystup prvého bistabilného obvodu na prvy vstup riadenia robota, pritom vystup
Siesteho ovlddaca jJe pripojeny cez nulaovy vstup a vystup prvého bistabilného obvodu na dru-
hy vstup riadenis robota, pritom ked prvy vystup prvého tlakového &udla je pripojeny na
treti vstup, jeho druhy vystup je pripojeny na gtvrty vstup riadenia robeta, pritom druhy
vystup prvéhe tlakového Zudla je eSte pripojeny na prvy vstup siedmeho si&inového cbvodu,
pritom ked prvy vstup druhého tlakového Sudla Je pripojeny na piaty vstup, jeho druhy vy-
stup je pripojeny na Ziesty vstup riadenia robota, pritom druhy vystup druhého tlakového
gudla je e3te pripojeny na treti a §tvrty vstup tretieho a $iesteho sd&inového abvodu,
pritom vystup siedmeho ovlddaa je pripojeny cez druhy vstup a vystup piateho sd&tového
obvodu, druhy vstup a vystup siedmeho sdginového obvodu na vstup prvej jednotky a cez dru-
hy vstup a vystup deviateho suEinového obvodu na vstup druhej jednotky, pritom prvy vystup
prvého spinaga je pripojeny cez prvy vstup a vystup prvého sdgtového obvodu, vstup a vystup
prvéha Gasového obvodu, prvy vstup a vystup Stvrtého sutinového obvodu na otoény bubon,
pritom druhy vystup prvého spfnafa je zapojeny cez prvy vstup a vystup prvého sidéinového
obvodu na druhy vstup Ztvrtého su&inového obvodu, pritom ked prvy vystup druhého spinaga
je zapojeny na druhy vstup prvého sdétového obvodu, jeho druhy vystup je zapojeny na druhy
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vstup prvého sdéinového obvodu, pritom vystup O6smeho ovlddaga je zapojeny cez druhy vstup
a vystup druhého sutového obvodu, druhého vstupu a vystupu tretieho sdéinového obvodu
sigasne na jednotkovy vstup Stvrtého bistabilného obvodu a na prvy vstup OGsmeho sld&inové-
ho obvodu, pritom jednotkovy vystup 3tvrtého bistabilného obvodu je sd&asne pripojeny na
druhé vstupy piateho, 6smeho sdéinového obvodu a na treti vstup &iesteho suinového obvo-
du, pritom vystup dsmeho sdinového obvodu je zapojeny cez druhy vstup a vystup desiateho
sucinového obvodu sidcasne na tretiu jednotku a vystup jedendsteho st&inového obvodu, pri-
tom vystup dsmeho suinového obvodu je este zapojeny cez prvy vstup a vystup dvandsteho
stiéinového obvodu sdéasne na 3tvrtd jednotku a na vystup trindsteho sddinového obvodu,
pritom prvy vystup tretieho spinaga je zapojeny cez prvy vstup a vystup tretieho stéto-
vého obvodu, vstup a vystup druhého &asového obvodu a prvého vstupu a vystupu piateho su-
€inového obvodu na otodny stél, pritom druhy vystup tretieho spinada je pripojeny cez pr-
vy vstup a vystup druhého sdtinového obvodu na treti vstup piateho sG&inového obvodu,
pritom ked prvy vystup Stvrtého spinaca je zapojeny na druhy vstup tretieho sid&tového ob-
vodu, jeho druhy vystup je zapojeny na druhy vstup druhého siGéinového obvodu, pritom prvy
vystup piateho spinadas je zapojeny cez druhy vstup a vystup §tvrtého sddtového obvodu,
vstup a vystup tretieho &asového obvodu, prvy vstup a vystup %iesteho su&inového obvodu
sGCasne zapojeny na nulovy vstup &tvrtého bistabilného obvedu a prvé vstupy jedendsteho

a trindsteho sdZinového obvodu, pritom druhy vystup piateho spinada je pripojeny na dru-
hy vstup Siesteho sdcinového obvodu, pritom ked prvy vystup tretieho tlakového dudla je
pripojeny na prvy vstup dtvrtého sddtového obvodu, druhy vystup je pripojeny na piatly
vstup Siesteho su€inového obvodu, pritom prvy, druhy, treti a $tvrty vystup riadenia ro-
bota je pripojeny na druhé vstupy Siesteho, siedmeho, Gsmeho, deviateho sd&tového obvodu,
piaty vystup na prvy vstup piateho sdttového cbvodu a $iesty vystup na prvy vstup druhého
stttového obvodu, .

Zapojenie riadenia pracovného postupu jednolZelového robotizovaného pracoviska podla
predmetu vyndlezu umoZnuje opracidval deval druhov loZiskovych plzdier. Pritom jeden pra-
cavnik vykondva dozorni &innost pre celé robotizované pracovisko. Riadenie robotizovaného
pracoviska a opracovanie obrobkov na tomto pracovisku vogi pOvodnému zvySuje pracovny vy-
kon, presnost opracovania, Setri pracovny priestor e zniZuje po&et pracovnikav obsluhy.
Opracovanie loZiskovych pdzdier na robotizovanom pracovisku ekonomicky zvyhadnil tdto
vyrobnd technologiu.

Priklad zapojenia podla vyndlezu je zndzorneny na priloZenom vykrese. Na prvd zber-
nicu 1 sd pripojené vstupy prepinata 7 réZimu, voliga 8 obrobku, prvého, druhého, tretieho
tlakového Zudla 17, 18, 19, prvého, druhého, tretieho, stvrtého, piateho spinata 20, 21,
22, 23, 24. Na druhd zbernicu 2 sd pripojené prvy vystup prepinaga 7 obrobku, vstupy pr-
vého, druhého, tretieho, $tvrtého, siedmeho a dsmeho ovladada 9, 10, 11, 12, 15, 16. Na
tretiu zbernicu 3 je pripojeny druhy vystup prepinata 7 obrobku, vstupy piateho a Zieste-
ho ovlddaga 13, 14. Na Stvrtd zbernicu 4 je pripojeny prvy vystup voliéa 8 obrobku a dru-
hé vstupy dvandsteho a trindsteho st&inového obvodu 49, 50. Na piatu zbernicu 5 je pripo-
jeny druhy vystup voli&a obrobku 8 a prvé vstupy desiateho a jedendsteho sG&inového obvo-
du 47, 48. Na 3iestu zbernicu 6 je pripojeny tretf vystup voliga 8 obrobku a prvé vstupy
tretienoc a deviateho sdtinového obvodu 40, 46 a siedmy vstup riadenia robota 54, Vystup
prvého ovlddada 9 je pripojeny cez prvy vstup a vystup Siesteho sddtového obvodu 34 a jed-
notkovy vstup a vystup druhého bistabilného obvodu 26 na prvy vstup prvého upinada 55.
Vystup druhého ovlddaga 10 je pripojeny cez prvy vstup a vystup siedmeho sud&tového obvodu
35, nulovy vstup a vystup druhého bistabilného obvedu 26 na druhy vstup prvého upinaga 55.
Vystup tretieho ovlddada 11 je pripojeny cez prvy vstup a vystup dsmeho sdétového obvodu
36, jednotkovy vstup a vystup tretieho bistabilného obvodu 27 na prvy vstup druhého upina-
Ca 56. Vystup Stvrtého ovlddada 12 je pripojeny cez prvy vstup a-vystup deviateho sudto-
vého obvodu 37 a nulovy vstup a vystup tretieho bistabilného obvodu 27 na druhy vstup dru-
hého upinata 56. Vystup piateho ovléidaéa 13 je pripojeny cez jednotkovy vstup a vystup
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prvého bistabilného obvodu 25 na prvy vstup riadenia robota 54. Vystup Siesteho ovlddaca
14 je pripojeny cez nulovy vstup a vystup prvého bistabilného obvodu 25 na druhy vstup
riadenia robota 54. Ked prvy vystup prvého tlakového éudla 17 je pripojeny na treti vstup,
potom druhy vystup je pripojeny na 3tvety vstup riadenia robota 54. Druhy vystup prvéno
tlakového Gudla 17 je eSte pripojeny na prvy vstup siedmeho sd&inového obvodu 44. Ked prvy
vystup druhého tlakového Sudla 18 je pripojeny na piaty vstup, potom druhy vystup je pri-~
pojeny na Ziesty vstup riadenia robota 54. Druhy vystup druhého tlakového Zudla 18 je este
pripojeny na treti a 5tvrty vstup tretieho a Siesteho sddinového obvodu 40, 43. Vystup
siedmeho ovlddaga 15 je pripojeny cez druhy vstup a vystup piateho su&tového obvodu 33,
druhy vstup a vystup siedmeho sd€inového obvodu &4 na vstup prvej jednotky 57 a cez druhy
vstup a vystup deviateho sdSinového obvodu 46 na vstup druhej jednotky 58. Prvy vystup pr-
vého spinaa 20 je pripojeny cez prvy vstup a vystup prvého si&tového obvodu 29, vstup a
vystup prvého Sasového obvodu 51 a prvy vstup a vystup &tvriého sdéinového obvodu 41 na
atoény bubon 59. Druhy vystup prvého spinata 20 je zapojeny cez prvy vstup a vystup prvé-
ho sdéinového ocbvodu 38 na druh? vstup 3tvrtého stGtinového obvodu 41. Ked prvy vystup dru-
héha spinada 21 je zapojeny na druhy vstup prvého sutovéha obvodu 29, jeho druhy vystup
je pripojeny na druhy vstup prvého siginového obvadu 38. Vystup dsmeho ovlddata 16 Jje za-
pajeny cez druhy vstup a vystup druhého sd&tového abvodu 36, druhého vstupu a vystupu
tretieho sd&inového obvodu 40, si&asne pripojeny na jednotkovy vstup stvrtého bistabilné-
ho obvodu 28 a na pEvy vstup 6smeho sudinového obvodu 45. Jednotkovy vystup Etvrtého bi-
stabilného obvodu 28 je sdasne pripojeny na druhé vstupy piateho a fsmeho sifinového ob-
vodu 42, 45 a na treti vstup Fiesteho sdfinového obvodu 43. Vystup Osmeho sd&inového obvo-
du 45 je zapojeny cez druhy vstup a vystup desiateho su&inového obvodu 47 sdEasne na tre-
tiu jednotku 60 a vystup jedendsteho sd&inovéha obvodu 48. Vystup fsmeho su&inového obvo-
du 45 je ete zapojeny cez prvy vstup a vystup dvandsteho sdginového obvodu 49 sicéasne
na $tvrtd jednotku 62 a na vystup trindsteho sdZinového obvodu 50. Prvy vystup tretieho
spina&a 22 je zapojeny cez prvy vstup a vystup tretieho sd&tového obvodu 31, vstup a vy-
stup druhého Zasového obvodu 58 a prvého vstupu a vystupu piateho stéinového cbvodu 42
na otogny stél 61. Druhy vystup tretieho spinafa 22 je pripojeny cez prvy vstup a vystup
druhého sG&inového obvodu 39 na treti vstup piateho stiginového obvodu 42. Ked prvy vystup
stvrtého spinaBa 23 je zapojeny na druhy vstup tretieho stG&tového obvodu 31, jeho druhy
vystup je zapojeny na druhy vstup druhéha sdi¢inového obvodu 39. Prvy vystup piateho spina-
ga 24 je zapojeny cez druhy vstup a vystup Stvrtého stgtovéhe obvodu 32, vstup a vystup
tretieho Zasového obvodu 53, prvy vstup a vystup §iesteho sd&inového obvodu 43, sdZasne
pripaejeny na nulevy vstup Stvriého bistabilnéhoc obvodu 28 a na prvé vstupy jedendsteho
a trindsteho stiginového obvodu 48, 50. Druhy vystup piateho spinada 24 je pripojeny na
druhy vstup Siesteho sdG&inového obvedu 43. Ked prvy vystup tretieho tlakového &udla 19
je pripajeny na prvy vstup $tvriého sditového obvodu 32, jeho druhy vystup jJe pripojeny na
piaty vstup Siesteho sd&inového obvedu 43. Prvy, druhy, treti a Stvrty vystup riadenia
rabota 54 je zapojeny na druhé vstupy Siesteho, siedmeho, @smeho, deviateho si&tového
obvodu 34, 35, 36, 37. Piaty vstup riadenia robota 54 je zapojeny na prvy vstup piateho
sGétového obvodu 33. Siesty vystup riadenia robota 54 je zapojeny na prvy vstup druhého
stétového abvodu 30.

Na prvd zbernicu ), ktord je napdjand zo siete, su pripojené vstupy prepinada 7
réZimu voli&a 8 obrobku, prvého, druhého, tretieho tlakového gudla 17, 18, 19 a prvého,
druhého, tretieho, ¥tvrtého, piateho spina&a 20, 21, 22, 23, 24. Dva vystupy prepinaéa
rézimu 7 napdjajd druhd a tretiu zbernicu 2, 3. Tymto umoZnujd volif pracovny reZim ro-
hotizovaného pracoviska v automatickeom cykle s obsliZnym robotom slebo v poloautomatic-
kom cykle s dvoma pracovnikmi obsluhy. VoliZ obrobku 8 svojimi tromi vystupmi, ktore
postupne v troch polohdch spina, umoZnuje volbu troch variant opracovévania devat typov
loziskovych pdzdier. Tri vystupy volia obrobku 8 napédjajd $tvrtd, piatu a 3iestu zber-
nicu 4, 5, 6. Tri varianty opracovania obrobkev s zaistené povelovanim alebo blokovanim
pracovnej &innosti prvej, druhej, tretéj a stvrtej jednotky 57, 58, 60, 62, pripadne

!
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celého druhého jednolGelového stroja s otodnym stolom 61. Pri volbe poloautomatického pra-
covného rezimu s dvoma pracovnikmi obsluhy, upinanie a uvolnenie obrobku prvého a druhého
upina&a 55, 56 je umoZnené pomocou prvého, druhého, tretieho a &tvrtého ovlddads 2, 10, 11,
12. V rdmci poloautomatického pracovného rezimu, étart valdtorného cyklu prvého a druheho
jednotéelového stroja prevadzaju pracovnici obsluhy zatlacenlm siedmeho a &smeho ovladaéa
15, 16. Vystup siedmeho ovlidaga 15 je pripojeny cez piaty sdétovy obvod 33, siedmy a de-
viaty stginovy obvod 44, 46 na prvi a druhtd jednotku 57, 58 uvedie tieto do &innosti a tym
zatne prvy jednoléelovy stroj svoj vnutorny cyklus. V rédmci tohoto cyklu, po navrate prvej
a druhej jednotky 57, 58 do vychodzej polohy, prvé a druhé vystupy prvého a druhého spina-
¢a 20, 21 cez prvy st&tovy obvod 29, prvy &asovy obvod 51 a prvy a $tvrty sGéinovy obvod
38, 41 vysld krdtkodoby povel pre otdcanie bubna 59 z prvého jednod¢elového stroja. Otote- |
nim bubna 59 sa ukon&i jeden takt pracovného cyklu prvého jednod&elového stroja, ktory je
tastou robotizovaného pracoviska, Vystup 6smeho ovléddaGa 16 pripojeny cez druhy sd&tovy
obvod 30, treti sdcinovy obvod 40, &tvrty bistabilny obvod 28, Osmy, deviaty a dvandsty
sGdinovy obvod 45, 47, 42 uvedd do &innosti tretiu a Stvrtd jednotku 60, 62. Tym zacne
druhy jednovfelovy stroj svej vnutorny pracovny cyklus. V rdmei tohoto cyklu sa po ndvrate
vboch jednotiek do vychodzich poldh uvedie do &innosti otocny stoél 61. Stane sa tak krdtko-
dubim povelom z vboch vysiupov treticho o Slvetého uspinata 22, 23 cez treti sudlovy vbvod
31, druhy &asovy obvod 52, druhy a piaty sdégtovy obvod 39, 42 na ototny stdél 61. Tym sa
ukonti jeden takt pracovného cyklu druhého jednodéelového stroja, ktory je Cas fou roboti-
zovaného pracoviska. Automaticky pracovny reZim, predvoleny prepinacom reZimu 7 napdja
druhym vystupom tretiu zbernicu 3. Vystupy piateho a Siesteho ovlddaga 13, 14 cez jednot-
kovy a nulovy vstup a vystup prvého bistabilného obvodu 25 sd pripojené na prvy a druhy
vstup riadenis robota 54. Riadenie robota 54 vydd povel pre upnutie alebo uvolnenie ob-
robkov v prvom a druhom upinaéi 55, 56 z prvého, druhého, tretieho a &tvrtého vystupu

cez druhé vstupy a vystupy Siesteho, siedmeho, 6smeho a deviateho sd&tového obvodu 34,

, 36, 37 a cez jednotkové a nulové vstupy druhého a tretieho bistabilného obvodu 26,
Informdciu o upnuti alebo uvolneni obrobkov poskytujd prvé a druhé tlakové Eudl{'ll,
Povely pre vnutorné pracovné cykly pre prvy a druhy jednodcelovy siro) vyddva riade-
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robota 54 z piateho a Siesteho vystupu.

Predmet vyndlezu je vyuZitelny v strojdrenskom odbore, konkrétne elektrického riade-
nia technologie obrédbania a robotizovaného pracoviska.

PREDMET VYNALEZU

Riadenie pracovného postupu jednougelového robotizovaného pracoviska pozostdvajice
zo zbernic, prepinaga réZimu, volida obrobku, ovlddacov, tlakovych cudiel, spinadov, bi-
stabilnych, sd&tovych, sd&inovych, &asovych obvodov, riadenia robota, upinagov, jednotiek,
otoéného bubna a oto&ného stola vyznadujice sa tym, e na prvid zbernicu (1) sd pripojené
vstupy prepinata (7) réZimu, voliga (8) obrobku, prvého,druhého, tretieho tlakového &cudla
(17), (18), (19), vstupy prvého, druhého, tretieho, &tvrtého, piateho spinaga (20), (21),
(22), (23), (24), pritom na druhd zbernicu (2) je pripojeny prvy vystup prepinaga (7) ob-
robku, vstupy prvého, druhého, tretieho, $tvrtého, siedmeho a Osmeho ovlddaga (9), (10),
(11), (12), (15), (16), pritom na tretiu zbernicu (3) je pripojeny druhy vystup prepina-
ta (7) obrobku, vstupy piateho a &iesteho ovléddaga (13), (14), britom na &tvrtd zbernicu
(4) je pripojeny prvy vystup voli&a (8) obrobku a druhé vstupy dvanédsieho a trindsteho su-
¢inového obvodu (49), (50), pritom na piatu zbernicu (5) je pripojeny druhy vystup voliéa
(8) obrobku a prvé vstupy desiateho a jedendsteho suginového obvodu (47), (48), pritom
na Siestu zbernicu (6) je pripojeny'ﬁgeﬁi vystup voli&s (8) obrobku, prvé vsiupy tretieho
a deviateho sdginového obvodu (40), (43) a siedmy vstup riadenia robota (54), pritom vy-
stup prvého ovlddada (9) je pripojeny cez prvy vstup a vystup 3iesteho sdétového obvodu
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(34) a jednotkovy vstup a vystup druhého bistabilného obvodu (26) na prvy vstup prvého
upinaga (55), pritom vystup druhého ovlddaga (10) je pripojeny cez prvy vstup a vystup
siedmeho sdétovéhoe obvodu (35), nulovy vstup a vystup druhého bistabilnéhe cbvodu (26)

na druhy vstup prvého upfinaga (55), pritom vystup tretieho ovlddaZa (11) Je pripojeny cez
prvy vstup a vystup osmeho suttovéhe abvodu (36), jednotkovy vstup a vystup tretieho bista-
bilného obvadu (27) na prvy vstup druhého upinaga (56), pritom vystup Stvrtého ovlddata
(12) je pripojeny cez prvy vstup a vystup deviateho st&tovéha obvodu (37) a nulovy vstup

a vystup tretieho bistabilného oqudu (27) na druhy vstup druhého upinada (56), pritom
vystup piateho ovlddada (13) je pripojeny cez jednotkovy vstup a vystup prvého bistabil-
néha obvadu (25) na prvy vstup riadenia robota.(54), pritom vystup Siesteho ovlddada (14)
vého bistabilného obvedu (25) na druhy vstup ria-

je pripojeny cez nulovy vstup a vystup pr
denia robota (54), pritom ked prvy vystup prvého tlakového &udla (17) je pripojeny na
treti vstup, jeho druhy vystup je pripojeny na $tvrty vstup riadenia robota (54), pritom
druhy vystup prvého tlakového &udla (17) je eite pripojeny na prvy vstup siedmeho sd&ino-
vého obvodu (44), pritom ked prvy vystup druhého tlakového tudla (18) je pripojeny na
piaty vstup, jeho druhy vystup je pripojeny na Siesty vstup riadenia robota (54), pritom
druhy vystup druhého tlakového Eudla (18) je su&asne pripojeny na treti a $tvrcty vstup
tretieho a Ziesteho suinového obvadu (40), (43), pritom vystup siedmeho ovlddada (15)

je pripojeny cez druhy vstup a vystup piateho sd&tového obvodu (33), druhy vstup a vystup
siedmeho sti&inového obvadu (44) na vstup prvej jednotky (57) a cez druhy vstup a vystup
deviateho suginového obvodu (46) na vstup druhej jednotky (58), pritom prvy vystup prvé-
ho spinata (20) je pripojeny cez prvy vstup a vystup prvého stdtovéha obvodu (29), vstup

a vystup prvého Easového obvodu (51) a prvy vstup a vystup Stvrtého sitinového obvodu (41)
na otodny bubon (59), pritom druhy vystup prvého spinata (208) je zapojeny cez prvy vstup

a vystup prvého sGEinového obvodu (38) na druhy vstup stvrtého sisinového obvodu (41),
pritam ked prvy vystup druhého spinaga (21) je zapojeny na druhy vstup prvého sittového
obvadu (29), jeho druhy vystup je zapojeny na druhy vstup prvého stinového obvodu (38),
pritom vystup Gsmeho ovlddaZa (16) je zapojeny cez druhy vstup a vystup druhého sddtové-
ho obvedu (30), druhého vstupu a vystupu tretieho sdginevého obvodu (40), stgasne na jed-
notkovy vstup $tvrtého bistabilného obvodu (28) a na prvy vstup Bsmeho sd&inového obvodu
(45), pritom jednotkovy vystup Stvrtého bistabilného obvodu (28) je sudasne pripojeny na
druhé vstupy piateho a ésmeho sddinavého obvodu (42), (45) a na treti vstup Siesteho sdZi-
nového obvodu (43), pritom vystup dsmeho sdiginového obvodu (45) je zapojeny cez druhy vstup
a vystup desiateho sd&inového obvodu (47) sdfasne na tretiv jednotku (60) a vystup jedends-
teho sdBinového obvodu (48), pritom vystup dsmeho sdinového obvodu (45) je este pripojeny
cez prvy vstup a vystup dvandsteho sidinového obvodu (49) sdfasne na Ftvrid jednotku (62)
a na vystup trindsteho sitinového obvodu (50), pritom prvy vystup tretieho spinaca (22)

je zapojeny cez prvy vstup a vystup tretieho sd&tového obvodu (31), vstup a vystup druhé-
ho &asovéhe obvedu (52) a prvého vstupu a vystupu piateho sdéinového obvodu (42) na otog-
ny stél (61), pritom druhy vystup tretieho spinaga (22) je pripojeny cezprvy vstup a vy-
stup druhého sd&inového obvadu (39) na treti vstup piateho sG&inového obvodu (42), pritom
ked prvy vystup Stvrtého spinaBa (23) je zapojeny na druhy vstup tretieho sd&tového obve-
du (31) jeho druhy vystup je zapojeny na druhy vstup druhého sd€inového obvodu (39), pri-
tom prvy vystup piateho spinaga (24) je zapojeny cez druhy vstup a vystup 3tvrtého sdito-
vého obvodu (32), vstup a vystup tretieho &asového obvodu (53), prvy vstupa.wystup &ieste-
ho sd&inového obvodu (43) sddasne pripojeny na nulovy vstup Stvrtého bistabilného obvodu
(28) a prvé vstupy jedendsteho a trindsteho sd€inového obvodu (48), (50), pritom druhy vy-
stup piateho spinada (24) je pripojeny na druhy vstup $iesteha sd&inového obvodu (43),
pritom ked prvy vystup tretieho tlakového Zudla (19) je pripojeny na prvy vstup &tvrtého
suttového obvodu (32) a druhy vystup je pripojeny na piaty vstup Siesteho sd€inoveého ob-
vodu (43), pritom prvy, druhy, treti a Stvrty vystup riadenia robota (54) sd zapojené na
druhé vystupy Siesteho, siedmeho, Gsmeho, deviateho sd&tového obvodu (38), (35), (36),
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(V1Y pialy wystup ng prvy valup pidabeho andlového ohvele (349 o Giealy vyalup na pivy

vstup druhého sGétového obvodu (30).
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