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Cyfrowy uklad programowego korygowania polozenia narzedzia

I
- Przedmiotem wynalazku jest cyfrowy uklad pro-
gramowego korygowania polozenia narzedzia w
szczegblnosci «dla ukladéw sterowania numeryczne-
g0 abrabijarek. o
- W znanych i stosowanych obrabiarkach stero-
wanych numerycznie zac‘hodzi'potrzeba korygowa-
nia ustawienia poczatkowego narzedzi, polega to
na iym, Ze na przyklad: néz tokarski moze byé
mniej dokladnie zamocowany w imaku, a niedo-
kladnosci jego ustawienia kompensowane sg za po-
mocy. systemu sterowania numerycznego, przy czym
znak: i warto$§é korekeji okre§la dodatkowe prze-
sunigcie narzedzia skrawajgcego w stosunku do je-
go polozenia poczatkowego.

W istniejacych rozwiagzaniach stosowane sg u-
klady analogowe lub tez do obliczenia wartosci
korekeji jest wykorzystywany arytmometr. Te zna-
ne uklady programowego korygowania polozenia
nar:edzia, integralnie zwigzane z wukiadem stero-
waria numerycznego, nie spelniaja warunku nie-
zaleznosci od podstawowego wykonania systemu
sterowania numerycznego obrabiarek.

- Istota cyfrowego ukladu programowego korygo-
wania polozenia narzedzia wediug wynalazku po-
lega na tym, Ze uktad ten zawiera zesp6t prze-
lgcznikéw dziesietnych lub rejestru, komparatora
znakow liczb, komparatora liczb, przerzutnika zna-
ku, zespolu sterowania licznika rewersyjnego oraz
ukladu przelaczajacego polaczonych w ten sposéb,
ze pieé wejsé sterujacych zespolu sterowania po-

96 478

10

‘18

<30

laczonych jest z trzema wyjsciami komparatora
licwb, z wyjsSciem komparatora znakéw liczb i
wyjsciem sygnalu przeniesienia wstecz licznika re-
wersyjnego, za§ dwa z czterech wyjsé: zespolu ste-
rowania polaczone sg z dwoma wejsciami liczgey-
mi licznika rewersyjnego, jedno z wyjsé z
wejsciem zerujgcym lub ustawczym licznika
rewersyjnego oraz jedno z wyjsé stanowi
wyjscie ukladu programowego korygowania polo-
zenia narzedzia, a wejscie zespolu sterowania jest
polaczone z zewnetrznym Zrédiem ciggébw impul-
séw taktujgcych, przy czym zespél sterowania jest
otwierany i zamykany tak, ze podczas wykonywa-
nia ruchu korekcyjnego na wyjsciu ukladu pro-
gramowego korygowania potozenia narzedzia po-
jawia sie liczba impulséw réwna algebraicznej réz-
nicy liczb znajdujacych sig przed wykonywaniem
korekeji w zespole przelgcznikéw dziesietnych lub
rejestratorze oraz w liczniku rewersyjnym i prze-
rzutniku znaku. a4

Zaletg techniczng cyfrowego ukladu programo-
wego korygowania polozenia narzedzia wediug wy-
nalazku jest w bardzo duzym stopniu jego nieza-
lezno$é¢ od systemu podstawowego, prostota oraz
niezawodnosé w dzialaniu.

Uklad wedlug wynalazku przedstawiony jest w
przykladzie wykonania na rysunku w postaci sche-
matu blokowego. Uklad wedlug wynalazku sklada
sie z zespolu przelgcznikéw dziesigetnych lub rejestru
R, komparatora znakéw liczb KZ, komparatora liczb
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KL, przerzutnika znaku PZ, zespolu sterowania ZS,
licznika rewersyjnego LR oraz uktadu przelgcza-
jacego UP. Pieé wejéé zespolu sterowania ZS po-
laczone jest z trzema wyjsciami 6, 7 i 8 kompa-
ratora liczb KL, z wyjSciem 5 komparatora zna-
kéw liczb KZ i wyjsciem 11 sygnalu przeniesie-
nia wstecz liczmmika rewersyjnego LR. Dwa z czte-
rech wyj$é zespolu sterowania ZS polgczone sg z
dwoma wejsciami 9 i 10 liczagcymi licznika rewer-
syjnego LR, jedno z wyj$é z wejsSciem 12 gerujq-
cym lub ustawczym licznika rewersyjnego LR oraz
jedno z wyjsé 14 stanowi wyjScie ukladu progra-
mowego korygowania poloZzenia narzedzia. Wejscie
13 zespoin sterowania ZS jest polaczone z ze-
wnetrznym Zrédtem ciggu impulséw taktujgcych.

Warto$é korekeji /znak i liczba/, ktéra ma byé
wprowadzona, jest wybierana za pomocg prze-
lacznikéw dziesietnych w zespole R. Na wyjsciach
1 i 2 pojawiajg sie odpowiednio sygnety znaku i
warto$é korekcji wprowadzanej. Znak i warto§é
korekcji poprzednio wprowadzonej przechowywa-
ne s3 odpowiednio w przerzutniku znaku PZ i
liczniku rewersyjnym LR. Sygnaly znaku i war-
tosci tej korekcji wystepuja na wyjsciach 8 i 4.
Na wyjsciu § komparatora znakéw liczb KZ sygnat
przyjmuje warto$é logiczng ,1” jezeli obie war-
tosci logiczne znakéw korekeji wprowadzonej i
wprowadzanej s§ rézne oraz ,0” gdy te wartosci
logiczne sq jednakowe.

Komparator liczb KL posiada trzy wyjscia 6,
7 i 8. Na wyjéciu 6 sygnal przyjmuje wartosé lo-
giczng ,,1” gdy warto$é korekeji wprowadzanej
jest wieksza od wartosci korekcji wprowadzonej.
Na wyjsciu 7 sygnal przyjmuje wartosé logiczng
,»1”7 gdy wartosci korekcji wprowadzanej i wpro-
wadzonej sa réwne. Na wyjsciu 8 pojawia siq
sygnal o wartesci logicznej ,,1” gdy- wertosé ko
rekcji wprowadzanej jest mniejsza od warlzxex
korekeji wprowadzonej.

Zespbl sterowania ZS jest sterowany z wyjsé
5, 6, 7 i 8 sygnatami wytwarzanymi w kompara=-
tarze znakéw liczdbh KZ i komparatorze liczb KL
oraz z wyjscia 11 sygnalem przeniesienia wsteez
generowanym przez licznik rewersyjny LR. Na
wejscie 13 zespolu sterowania ZS podawany jest,
w czasie wykonywamnia ruchu korekcyjnego cigg im-
pulséw taktujgcych.

Dzialanie zespolu sterowania ZS jest nastepu-
1qce:

Jezeli znaki korekeji wprowadzanej i wprowa-
dzonej sq jednakowe oraz wartosé korekcji wpro-
wadzanej jest wigksza od wartosci korekeji wpro-
wadzonej, to zespél sterowania ZS przepuszcza na
wyiscia 9 i 14 cigg impulséw taktujqcych. Licznik
rewersyjny LR liczy do przodu wchodzaee do nie-
go impulsy taktujace az da chwili stwierdzenia
przez komparator liczby KL réwnoéci wartedci ko-
rekeji wprowadzonej i wprowadzanej.

Jezeli znaki korekeji wprowadzanej i wprowa-
dzonej sg rézne oraz warto$é korekcji wprowadza-
nej jest wicksza od warto$ci korekeji wprowadzo-
nej, to zespél sterowania ZS przepuszcza na wyjs-
cia 10 i 14 ciag impulséw taktujgcych. Licznik re-
wersyjny LR liczy do tylu wchodzgce do niego
impulsy tak'tujgce. Przy przekraczaniu stanu ze-
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rowego licznika wytwarzamy jest impuls przenie-
sienia wstecz 11, ktéry powoduje zapisanie znaku
korekcji wprowadzanej w przerautniltw maku PZ
oraz zamkniecie wyj$cia 14 na czas trwania im-
pulsu przeniesienia wstecz 11 i chwilowe otwarcie
wyjscia 12, po pojawieniu sie impulsu przeniesie-
nia wstecz 11. Pojawiajacy sie impuls ns wyijsciu
12 zespolu sterowania ZB zeruje Hexnik rewersyj-
ny LR. Na wyjSciu 5 komparators amnskdéw liczb
RZ pojawia sie sygnat o wartosci legicamej ,,0” i
uklad dziata w dalszym: ciggu tak jak w pierw-
szym przypadku.

Jezeli mmeki kerekcji wprowadzanej i wprowa-
dzonej sq jednakowe oraz wartosci korelcji wpro-
wadzanej i wprowadzonej sq réwne, 0 wyjscia 9,
10, 12 zespolu sterowania ZS sq zaminigle.

Jezeli znaki korekcji wprowadzanej i wprowa-
dzonej sq réine oraz wartosci korekcji wprowadza-
nej i wprawadzonej sq réwne, to zesp6l sterowa-
nia ZS przepuszcza na wyjscia 10 i 14 cigg impul-
séw taktujgcych. W dalszym clqgu uklad dziata
tak jak w praypesditu drugim.

Je%eli znaki korekcji wprowadzanej i wprowa-
dzonej sg jednakowe oraz warto$é kerekcji wpro-
wadzanej jest mniejsza od wartosci korekeji wpro-
wadzonej, to zesp6l sterowania ZS przepuszcza na
wyjscia 10 i 14 cigg impulséw taktujgeyeh. Liez-
nik rewersyjny LR liczy do typu wchodzgce do
niego impulsy az do chwili stwierdzenia przez
komparator liczb KL réwno$ci wartosci korekeiji
wprowadzanej i wproewadzonej.

Jezeli znaki korekcji wprowadzanej i wprowa-
dzonej sq rézne oraz warto$é korekcji wprowadza-
nej jest mniejsza od wartosci korekeji wprowadzo-
nej, to zesp6ét sterowania ZS przepuszcza na wyjs-
cia 10 i 14 cigg impulséw talttujacych. W dalszym
ciggu uklad dziala tak jak w prrypadicu drugim.

W kazdym z wyiej wymienionych prxypadkéw
liczba impulséw pojawiajgca sie na wyjdein 14
zespolu sterowania ZS, w czasie wykanywania ru-
chu korekcyinego jest réwna réiniey pomiedzy
wzgledng wartoseig koreleeji wprowadzanej i
wzgledng warteosein korekeji. wprowadzonej. Sym-
nat kierunku ruchu korekeyjnege jest wytwarzany
w ukladzie preeigczajqeym UP. Uklad przelscza-
jacy UP dziala tak, ie sygnal wyiSciowy 15 jest
réwny sygnatowi znaku - kovelseji wproawadzanej
na wyjseiu 1 w przypedku gdy sygnst ne weis-
ciu 8 jest r6wny wartosei logieznej ,9" oraz jest
negacjq sygonaiu zmaku kovekcji wprewedzonej na
wyjéciu. 4 gdy sygnal na weisciu 8 jest rwny
wartasei logiczoej ,,1”.

Zastrzezenie patentowe

Cyfrewy uklad preogramowego korygowania po-
lozenia narzedzia w szcregélnodei dla ukladéw ste-
rowania numerycmego obrabiarek, zawierajgcy
licznik rewersyjny, komparator licsb oraz zesp6i
sterowania, rpnamiensy tym, ze skiada sie z ze-
spotu praelqcznikéw dziesietnych lub rejestru (R),
komparatera znalkbw lievh (KZ), komparatora liczh
(KL), proerzuinikca mnaku (PZ), sespolu sterowania

(Z8), liezniks rewersyjnego (LR) oraz ukiadu prae-

laczajqcega (UF) poigczonych w tem sposéh, ie
pie¢ weijsé sterujaeych zespolu sterowanix (28) pe-
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laczonych jest z trzema wyjsciami (6), (7) i (8)
komparatora liczb (KL), z wyjsciem (5) kompara-
tora znak6w liczb (KZ) i wyjsciem (11) sygnalu
przeniesienia wstecz licznika rewersyjnego (LR),
zas dwa z czterech wyjéé zespolu sterowania (ZS)

6
wania (ZS) jest polagczone z zewnetrznym Zrédiem
ciggu impulséw taktujgcych, przy czym zesp6l ste-
rowania (ZS) jest otwierany i zamykany tak, ze
podczas wykonywania ruchu korekcyjnego na wyjs-

5 i 1 i 5 -
polaczone sg z dwoma wejsciami (9) i {(10) licza- (‘:m.( 9 uklét;?u p??grgmowe?f) l;or)rgowgn;a po(yl‘::
cymi licznika rewersyjnego (LR), jedno z wyjsé zenla narzef.‘lzw 'poJawfw? SIQ_ lczba 1wrx.mpu'ls w T a
z wejsciem (12) zerujgcym lub ustawezym liczni- na algebraicznej réznicy liczb znajdujacych sie
ka rewersyjnego (LR) oraz jedno z wyijsé (14) sta- przed wykonywaniem korekcji w zespole przetgcz-
nowi wyjscie ukladu programowego korygowania ,, nikéw dziesietnych lub rejestrze (R) oraz w licz-
polozenia narzedzia, a wejScie (13) zespoiu stero- niku rewersyjnym (LR) i przerzutniku znaku (PZ).

1 2
up 5
5 8
7
KZ 0 KL
4
3
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