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Vyndlez sa tyka rie¥enia zapojenia riadenia mont&Zneho hniezdového pracoviska.

Doteraz sa na riadenie hniezdovych montdZnych pracovisk pozostdvajdcich z otoéného stola,
na ktorom si umiestnené montd¥ne plodiny, pouffvaji zapojenia tvorené logickgymi stavebnicami,
ktoré pozostdvajd z logickych &asovacich, programovych, vykonovych, riadiacich a dal&ich
modulov. Vizby a spojenia medzi snfmacimi &lenmi, ak&ngmi &lenmi, modulmi logiky, &asovania
a riadenia sd pevné a je ich potrebné pre ka¥fdd konkrétnu aplikédciu hniezdového pracoviska
opakovane navrhovat i ked &iastodnd variabilitu aprufnost do riadenia hniezdového pracoviska
vndfal programovy modul. Nevfhodou doteraz zndmych zapojeni na riadenie hniezdového pracoviska
je rozsiahlost riadiaceho systému, velky podet modulov logickej stavebnice a z toho vyplyva-
juca ni%Zia spolahlivost, &o spbsobuje ta%kosti pri oZivovan{ hniezdovych pracovisk. Nev§hodou
riadiacich systémov je i to, %e pre ich projektovanie a realizovanie sd potrebné znadné kon-
Struk&né a realiza&né kapacity, prifom akédkolvek zmena v takomto riadiacom systéme je pracné,

VyS8ie uvedené nevfhody podstatne zmierfuje zapojenie riadenia montdZneho hniezdového
pracoviska podla vyndlezu, ktorého podstatou je, %e na prvy vstup modulu procesora je pripojend
volba podiato&ného kroku stola, na druhy vstup volba technologického &asu opera&nych jednotiek
a na treti vstup pracovny takt stola pri automatickom refime. Na prvé vstupy modulu stykovych
obvodov si pripojené snimale stavov opera&nych jednotiek, na druhé vstupy snimada polohy
stola a zésobnika, na tretie vstupy snimafa zaindexovania a na 3tvrty vstup ovladaci modul
s volbou refimu &innosti pracoviska. Prvé vystupy modulu stykovgch obvodv sd pripojené na
ak&né &leny opera&nych jednotiek, druhé v§stupy na ak&né &leny indexov montéZnych plo¥fn
a zésobnika a tretie vystupy na poditadlo krokov stola. Stvrté v¢stupy modulu stykovych obvo-
dov st pripojené cez integrdtor a vfkonové zosilovaZe na krokovy motor.

Zapojenim riadenia montéZneho hniezdového pracoviska sa docieli ¥iroké& variabilita a
Iahkd volba reZimu &innosti hniezdového pracoviska. Vyhodou vyndlezu je aj to, %e pri zmene
technoldgie a pri zmene typu montovaného vyrobku sa navrhne novy program a nie sd potrebné
zésady do kabeldZe a poltu modulov riadiaceho systému a tie? podet modulov je vyrazne ni%¥{i.
Zapojenie umoZiiuje Iahkd identifik&ciu poruchy.

Na pripojenom vykrese je prikladne zndzorneni blokovd schéma zapojenia na riadenie mon-
tédZneho hniezdového pracoviska.

Zapojenie riadenia montd%¥neho hniezdového pracoviska pozostiva z modulu 1 procesora,
ktory je obojsmerne spojeny prostrednictvom systémovej zbernice 3 s modulom 2 stykovgch obvo-
dov. K modulu 1 procesora s pripojené dekadické prepinae na volbu 14 po¥iato&ného kroku
stola, na volbu 15 technologického Zasu opera¥ngych jednotiek a pracovného taktu 16 stola
pri automatickom reZime. Na prvé vstupy 21 modulu 2 stykovych obvodov sd pripojené snimale
4 stavov operalnych jednotiek, na druhé vstupy 22 snimade 5 polohy stola a z4sobnika a:na
tretie vstupy 23 snimale 6 zaindexovania. Prvé vystupy 23 modulu 2 stykovych obvodov s pripo-
jené na ak&né &leny 8 operalnych jednotiek, druhé vystupy 26 na akéné &leny 9 indexov montéi-
nych ploSin a zdsobnfka a tretie vystupy 27 na polfitadlo 10 krokov stola. Na modul 2 stykovych
obvodov je pripojeny Stvrty vstup 24 ovlddacieho modulu 7 s volbou reZimu &innosti pracoviska.
Stvrté vystupy modulu 2 stykovgch obvodv s pripojené cez integrdtor 1l a vfkonové zosiliovade

12 na kokovy motor 13.

Funkcia zapojenia riadenia montdZneho hniezdového pracoviska je nasiedovné: Riadiace
signdly ovladacieho modulu 7 s volbou reZimu &innosti pracoviska, v¢stupnych signédlov.zo
snimafov 4 stavov operadnych jednotiek, snimadov 5 polohy stola a ?ésobnika a snimadov 6
zaindexovania, prostrednfc¢tvom modulu 2 stykovych obvodov a systémovej zbernice 3 vstupuju
do modulu 1 procesora. Modul 1 procesora na zdklade programu navrhnutého pre montd% konkrétneho
vyrobku na hniezdovom pracovisku spitne cez systémovd zbernicu 3 a modul 2 stykovych obvodov
uréuje stavy akénYch &lenov 8 operaéngch jednotiek, ak&ngch &lenov 9 indexov montéZnych plo~
5in a z4sobnika a vysiela signdly do po&itadla 10 krokov stola. Modul 1 procesora tief ovléda
integrétor 11, ktor§ urduje okamZitd rgchlost stola medzi dvoma pracovnymi polohami, alebo
rychlost plynulého pohybu stola. Integritor 11 prostrednictvom vykonovych zosiliiovalov 12
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riadi pohonnid jednotku stola, ktorej zdkladom je krokovy motor 13. Dalie vstupné signdly,
ktoré sd pre riadenie hniezdového pracoviska modulom 1 procesora sd zaddvané prostrednictvom
dekadickych prepinalov na volbu 14 po&iato&ného kroku stola, na volbu 15 technologického
Zasu operalnych jednotiek a pracovného taktu 16 stola pri automatickom reZime.

Zapojenie riadenia montdZneho hniezdového pracoviska je moZné vyuZit na montd? Gasovych
spinadov, valkovgch spfnadov, ladiacich a prepinacich agregdtov, termostatov, telefdnnych
¢iselnic a podobne.

PREDMET VYNALEZU

Zapojenie riadenia montdZneho hniezdového pracoviska pozostdvajice z modulu procesora
obojsmerne systémovou zbernicou pripojendho na modul stykovych obvodov vyznaduijice sa tym,
%e na prvy vstup (17) modulu (1) procesora je pripojend volba (14) podiatodného kroku stola,
na druhy vstup (18) volba (15) technologického &asu opera&ngych jednotiek a na tret{ vstup
(19) je pripojeny pracovny takt (16) stola pri automatickom reZime, priZom na prvé vstupy
{(21) modulu (2) stykovych obvodov s pripojené snimade (4) stavov opera&ngch jednotiek, na
druhé vstupy (22) snimade (5) polohy stola a z&sobnika, na tretie vstupy {25) snimade (6)
zaindexovania a na Stvrty vstup (24) ovladact{ modul (7) s volbou reZimu &innosti pracoviska,
zatial o prvé vy¢stupy (25) modulu (2) stykovych obvodov sd pripojené na ak&né &leny (8)
opera&nych jednotiek, druhé vystupy (26) na ak¥né ¥leny (9) indexov montédinych plo¥fn a zé&-
sobnika a tretie v§stupy (27) si pripojené na po&fitadlo (10) krokov stola, prifom Etvrté
vystupy (28) modulu (2):stykovfch obvodov st pripojené cez integrdtor (11) a vykonové zosil=-
fiovage (12) na krokovy motor (13):

1 vykres
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