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Uklad stercwania i przetwarzania informacji dla tréjkoordynatowej
maszyny pomiarowej
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Przedmiotem wynalazku jest uklad sterowania
i przetwarzania informacji dla tréjkoordynatowej
maszyny pomiarowej, przeznaczonej do przeprowa-
dzania w operacjach kontroli wymiaréw czesci ma-
szyn bezwzglednych pomiaréw diugosci w ukladzie
trzech osi wspélrzednych prostopadtych.

Znane sq maszyny pomiarowe tréjkoordynatowe
z recznym, pélautomatycznym lub automatycznym
przeprowadzaniem pomiaru, na przyklad produkcji
firm DEA i Olivetti, Wiochy, oraz Bendix, USA.
W ukladach takich na podstawie pomiaréw wspol-
rzednych dowolnych punktéw w przestrzeni tréj-
wymiarowej obliczane sa dowolne funkcje. Obli-
czenia mogg byé przeprowadzane przez operatora
przy uzyciu zewnegtrznych kalkulatoréw i kompu-
ter6w lub przy uzyciu kalkulatora lub minikompu-
tera stanowiacego wkilad integralny calej maszyny,
a przystosowanego do przetwarzania informacji
otrzymanej w trakcie pomiaréw na maszynie.

Uklady sterowania i przetwarzania informacji
dla tych maszyn pormiarowych posiadajg uklady
sterowania napedéw, glowicy pomiarowej, liczni-
kéw osi X, Y, Z, sygnalizacji, perforatora tasmy,
czytnika tasmy perforowanej, plottera i floppy
dysku przylaczone do jednej szyny interfejsowej
(Omnibus — w przypadku f-my DEA oraz Bendix,
lub interfejs specjalizowany w przypadku f-my
Olivetti), a priorytety przerwan realizowane s3
softwarowo. Uklady te nie posiadaja dwéch hard-
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warowych, pomom(ww przerwan, oraz nie sg wypo-
sazone w._hardwarowe uklady zabezpieczen kran-
oo'wych i hardwarowe ukiady zabezpieczer:zaniku
ci¢nienja oraz vlcontlmlu napigé. Uilady, te. nie, po-
snadaJa réwniez utk}a;du sterowanego mult.xplemsera
polacwnego z ligznikami osi X, Y, Z oraz inter-
fejsem BCD, kgbrym informacja jest wprowadzana
do jednostli centralnej.

Istota rozwmmma wediug wypalazku polega na
tym, ze wuklad sterowalma i przetwarzania infor-
macji dla tré;lnomdymatowe,] maszyny, -pomiarowej
ma mkla:dy Sygnaluacn, uLklady sterowania, nape-
d6w, floppy dysk, perfarator tasmy,. czytnik tasmy
perforowanej, plotter, dmukarke, pulpit i inter-
fejs. HP-IB poziomu nizszego polaczone z szyng
HP-IB interfejsu o nizszym priorytecie, uklady ste-
rowania napedéw polaczone z ukladem zabezpie-
czen krancowych, zas interfejs szeregowy, uklady
zabezpieczen zasilan elektrycznych, uklad zabez-
pieczen krancowych, uklad sterowania wejsciem
i interfejs HP-IB poziomu wyZszego polgczone
z szyng HP-IB interfejsu o wyzszym priorytecie,
a ponadto. uklady zasilania polgczsie z ukiadami
zabezpieczen zasilan elektrycznych i ukladami za-
bezpieczen zaniku cisnienia, wkl~d sterowania
wejéciem polgczony z uktadem elektronicznym glo-
wicy pomiarowej i multiplekserem, za$§ multiplei-
ser polaczony z licznikiem osi X, licznikiem osi Y,
liczmkiem osi Z i interfejsesn BCD a jednostka
centralng, polgczong z interfejsera HP-IB poziomu
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nizszego, interfejsem HP-IB poziomu wyzszegd i i1-
terfejsem BCD.

Uklad ma dwa hardwarowe prior;‘zty przerwan
i ma wyzszym priorytecie znajdujy .i: _-olzczone
poprzez sezyng HP-IB interfejsu o wyisz,m prio-
“rytecie- kolejno: uklady zabezpieczen zaisilan elek-
trycznych, uklad sterowamia wejsciem, uktad za-
bezpieczen kraficowych i interfejs szeregowy a na
nizszym priorytecie dolaczone sa poprzez szyne
HP-IB interfejsu o nizszym priorytecie standardo-
wo kolejno pulpit, uklady sterowania napedéw,
drukarka i:uklady sygnalizacji oraz opcjonalnie
plotter, czytnik tasmy perforowanej, perfcrator
tasmy i floppy dysk z kolejnosciag na danym prio-
rytecie realizowang programowo. Uklad ma hard-
warowa zabezpieczenie ruchéw w osiach maszyny
poprzez polaczenie ukladéw sterowania na,.edéw
i ukitadu zabezpieczen krancowych.

7..leta rozwigzania wedtug wymalazku jest mozli-
w$¢ automatycznego przeprowadzania pomiaru bez
uuzialu operatora a takze mozliwosé wspdlpracy
z centrami obrébkowymi i prowadzenia pomiaréw
yon-line”, przy wspéipracy z jednostka nadrzedng.

Rozwigzanie wediug wynalazku przedstawiaone
jest w przykladzie wykonania na zalgczonym ry-
sunku, ktéry przedstawia schemat ukladu sterowa-
nia i przetwarzania informacji dla tréjkoordynato-
wej maszyny porxiarowesj.

Uktad sterowania i przetwarzania informacji ma-
szyny pomiarowej zaopatrzony jest w uklady sygna-
lizacji 1, uklady sterowania napedéw 2, interfejs
szeregowy 3, uklady zasilania 4 uklady zabezpie-
czefl zasilan elektrycznych 5, ukiady zabezpieczen
zaniku ciSnienia 6, uklad zabezpieczen kraficowych
7, ukiad sterowania wejciem 8, uklad elektro-
niczny glowicy pomiarowej 9, multiplekser 10,
licznik osi X 11, licznik osi Y 12, licznik osi Z 13,

" szyne HP-IB interfejsu o wyZszym priorytecie 14,
interfejs BCD 15, interfejs HP-IB poziomu wyxz-
szego 16, interfejs HP-IB poziomu nizszego 17, jed-
nostke centralng 18, szyne HP-IB interfejsu o miz-
szym priorytecie 19, pulpit 20, drukarke 21, plotter
22, czytnik tasmy perforowanej 23, perforator tas-
my 24, floppy dysk 25.

Glowica pomiarowa maszyny pomiarowej zamo-
cowana jest na koficu trzpienia. W momencie po-
miaru glowica styka sie z mierzonym przedmio-
tem — nastepuje odczytanie polozenia przesuwnych
elementéw maszyny. Sygnaty wejSciowe z wzor-
cow poltozenia podawane sg do licznika osi X 11,
licznika osi Y 12 i licznika osi Z 13, kt6ére poigczone
s do wspblnego multipleksera 10, ktéry z kolei
polaczony jest ze swoim ukladem sterowania
wejSciem 8 oraz interfejsem BCD 15, z ktérego
informacja podawana jest do jednostki cemtral-
nej 18.

Sygnat z ukladu elektronicznego glowicy pomia-
rowej 9 podawany jest na uklad sterowania wejs-
ciem 8, oraz dalej na szyne HP-IB interfejsu o wyz-
szym priorytecie 14 oraz dalej poprzez interfejs
HP-IB poziomu wyzszego 16 do jednostki central-
rnej 18. Do szyny HP-IB interfejsu o wyzszym prio-
rytecie 14 dolaczone s3 tez: interfejs szeregowy 3,
uvklad zabezpeiczen zasilan elektrycznych 5 oraz
uklad z:bezpieczen krancowych 7. Uklad zabezpie-

19

15

20

5 -

4

czen kranciwych 7 polaczony jest z ukladami ste-
rswania napedéw 2. Uklady zasilania 4 polgczone
sa z ukladami zaber_.izczen zasilah elektrycznych 5
oraz ukladami zabezpieczenia zaniku cisnienia 6.
Do szyny HP-IB interfejsu o niZszym priorytecie 12
doigczone s3 ukiady sygnalizacji 1, uklady stero-
wania napedami 2, interfejs HP-IB. poziomu niz-
szego 17, pulpit 20, drukarka 21 oraz:opcjonalnie
plotter 22, czytnik tasmy perforowamej 23, perfora-
tor tasmy 24, floppy dysk 25. Interfejs HP-IB po-
ziomu mnizszego 17 polaczony jest z jednostky cen-
tralng 18.

Uklad ma zatem dwa hardwar-dowe priorytety
przerwan — na wyzszym priorytecie znajduja sic
polaczome poprzez sz;ne HP-IB interfejsu o wyz-
szjrm - priorytecie 14 kolejno uklady zabezpieczen
zasilan elektrycznych 5, uktad stercwania wejsciem
8, uklad zabezpieczen krancowych 7 i interfejs sze-
regowy 3, a ra nizszym priorytecie poprzez szyne
HP-IB iaterfejsu o niZszym priorytecie 19 dolx-
czone s3 standardowo kolejno pulpit 20, uiktady
sterowania nazedéw 2, drukarka 21 i uklady sygna-
lizacji 1 oraz opcjonalnie plotter 22, czytnik tasmy
perforowanej 23, perforator tasémy 24 i {floppy
dysk 25. Kolejno§¢ na danym priorytecie realizo-
wana jest programowo.

Zalgczenie maszyny pomiarowej do sieci musi
byé poprzedzone zaliczemiem ciSnienia, ktérego
warto§¢ musi przekroczyé wielkosé minimalag.
W przypadku braku ci$nienia lub jego zaniku nas-
tepuje odigczenie mapiecia sieci od ukladéw zasila-
nia 4, a tym samym przerwanie pracy. Z chwila
podania napiecia do ukladéw zasilania 4 mastepuje
sekwencyjne zalgczanie wybranych grup mnapieé
i je’'li wszystlie napiecia s3 poprawne, to jednostka
centralra 18 sczytuje program z kasety magnetycz-
nej i zglasza operatorowi swoja gotowosé i popraw-
nc" . W przypadku braku ktéregos z napie¢ po za-
Izemoain lub w trakeie pracy, uklady zabezpieczen
zasilan elektrycznych 5, generuja przerwanie, ktore
przez szyng HP-IB interfejsu o wyzszym priory-
tecic 14 i interfejs HP-IB pozicmu wyzszego 16
przestane jest do jednostki centralnej 18 kt6éra po-'
wodrije wygenerowanie w ukladach sygnalizacji 1
sygnaléw alarmu akustycznego i $wietlnego.

Dodatkowo brak jakiego$ napiecia sygnalizowany
jest w ukladach zabezpieczen zasilan elektrycz-
nych 5. Jesli brak mapiecia wystapit w trakcie
pracy maszyny, to wtedy w pamieci jednostki cen-
tralnej 18 zmajduje sie caly wykonywany program
oraz jego rezultaty do przedostatniego segmentu
programu. Ponownego wykonania wymaga ostatni
segment programu. Jesli w trakcie pracy mastgpi
chwilowy zanik napiecia o czasie diuzszym od usta-
lonego limitu, to uklady zabezpieczen zasilan 5 wy-
generuja przerwanie i dalej dziatamnie catego syste-
mu bedzie analogiczne jak w przypadku braku na-
piecia podczas pracy maszyny.

Po uzyskamiu gotowosci maszyny do pracy na
pulpicie 20 wybiera si¢ rodzaj pracy: reczny, poi-
automatyczny, automatyczny i automatyczny z jed-
nostka nadrzedng. W przypadku pracy recznej od-
laczone zostaje sterowanie napedami poprzez ukla-
dy sterowania mapedéw 2, a ruchy realizowane s3
recznie przez operatora. Informacje o wsp6lrzed--
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nych rzednych kazdego pumnktu mierzonego dostaja
sig z licznika osi X 11, licznika osi Y 12, licznika
osi Z 13 po_rzez multiplekser 10 i interfejs BCD 15
do jednostki centralnej 18. Nastepnie dane sy prze-
twarzane w zaleznoéci od rodzaju wybranego przez
coeratora ma pulpicie 20 programu pomiarowego.

W,nizi danych przekazywane sa poprzez inter-
fejs HP-IB poziomu nizszego 17, szyne HP-IB inter-
fejsu o mizsz,m priorytecie 19 na drukarke 21
gdzie drukowane s3 w odpowiednim formacie.
W przypadku posiadaria innych urzadzenh peryfe-
ryjnych, dane te mogg byé przekazywane do plot-
tera 22, perforowane na tasmie przez perforatov
tasmy 21 lub przekazywane do zapamietania we
floppy dysku 25.

Kazdorazowe okreslenie wspbirzednych punktu
wykonane jest za pomocg generowania przez :xiac
elektroniczny glowicy pomiarowej 9 impulsu eic -
trycznego, ktéry poprzez swéj ukiad sterowa: /.
wejsciem 8 blouje multiplekser 10 oraz gerneruj.
przerwanie ma maszynie HP-IB interfejsu o wyz-
szym priorytecie 14. Kazde zadzialanie glowicy po-
miarowej sygnalizowane jest sygnalem $wietlnym
i skustycznym. o

Przy pracy pélautomatycznej operator steruje
ruchami w osiach maszyny poprzez wyb6r na pul-
picie 20 osi ruchu i predkodci ruchu. Dodatkowo
posiada on mozliwo§é wykomania poazycjonowania
na zgdang oleglosé. W trakcie pracy sygnalizowany
jest w ukladach sygnalizacji 1 aktualny stan ma-

Uklad sterowania maszyny wy.->sazony jest w
ukiad zabezpieczen krancowych 7, kt6re generuja
przerwanie na szynie HP-IB interfejsu o wyzszym
priorytecie 14, oraz zabezpieczaja hardwardowo
przed ruchami poza okreslonymi strefami w ma-
szynie. Kazdorazowe zadziatanie ukladu zabezpie-
czen krancowych 7 powoduje uruchomienie alarmu
akustycznego i $wietlnego w uikladach sygnmali-
zacji 1. Operator wybiera programy pomiarowe za
pomoca pulpitu 20. Przeptyw i przetwarzanie in-
formacji jest analogiczne jak w pracy recznej.

Przy pracy automatyczmej sterowanmie ruchami
i wyb6r program6éw pomiarowych realizowane jest
w sposéb programowy. Operator wprowadza pro-
gram pamieci jednostki centralnej 18 i po zglosze-
niu gotowosci uruchamia go przyciskiem. W przy-
padku posiadanmia systemu czytnika tasmy perfo-
rowanej 23 program moze by¢é wprowadzony za
" pomoca tego czytnika. Przeplyw i przetwarzanie
informacjl jest amalogiczne jak w pracy pélauto-
matycznej. )
 Przy pracy automatycznej z jednostka nadrzedng
poprzez interfejs szeregowy 3, mozna przekazywaé

15
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dowolne informacje do jednostki nadrzedmej, jak
réwniez wykonywaé dowolny program wybrany do
wykonania przez jednostke nadrzedna. Praca, prze,
ptyw i przetwarzanie informacji jest analogiczne
jak w pracy automatycznej.

Zastrzezenia patentowe

1. Uktad sterowania i przetwarzania informacji
dla tréjszoordynatowej maszyny pomiarowej, zawie.
rajacy jednostke centralng, interfejsy, drukarke a
opcjonalnie czytnik, perforator, floppy dysk i plot-
ter, znamienny tym, ze ma uklady sygnalizacji (1),
uklady sterowania napedéw (2), floppy dysk (25),
perforator tasmy (24), czytnik tasmy perforowanej
(23), plotter (22), drukarke (21), pulpit (20) i inter-
fejs HP-IB poziomu nizszego (17) polaczone z ‘szyng
HP-IB interfejsu o nizszym priorytecie (19), uklady
sterowania rapedéw (2) polaczone z ukladem za-
bezpieczeri krarficowych (7), zas interfejs szerego-
wy (3) uklady zabezpieczen zasilan elektrycznych
(5), ukiad zabezpieczenn krancowych (7), uklad ste-
rowania wejsciem (8) i interfejs HP-IB poziomu
wyzszeg (18) polaczone z szyna HP-IB interfejsu
0 wyzszym. priorytecie (14), a ponadto uklady zasi-
lania (4) polgczone z ukladami zabezpieczen zasilat
elestrycznych (5) i ukladami zabezpieczen zamiku
ci<rienia (6), uklad sterowania wejsciem (8) polg-
czony z ukladem elektronicznym glowicy pomia-
rowej (9) i multiplekserem (10), za$§ multiplekser
(10) polaczony jest z licznikiem osi X (11), liczni-
kiem osi Y (12), licznikiem osi Z (13) i interfej-
sem BCD (15), a jedrostka centralua (13) polaczona
jest z interfejsem HP-IB poziomu nizszego (17),
interfejsem HP-IB poziomu wyzszego (16) i inter-
fejsern BCD (15), przy czym uklad ma dwa hard-
warowe priorytety przerwan i na wyzszym priory-
tecie zmajdujq sie polgczome poprzez szyne HP-IB
inteerfejsu 0 wyzszym priorytecie (14) kolejno
uklady zabezpieczen zasilan elektrycanych (5), uklad
s'erowania wejSciem (8), ukiad zabezpieczen kran-
cowych (7) i interfejs szeregowy (3), a na nizszym
priorytecie dolaczone sg poprzez szyne HP-IB in-
terfejsu o nizszym priorytecie (19) standardowo ko-
lejno pulpit (20), uklady sterowania napedéw (2),
drukarka (21) i uklady sygnalizacji (1) oraz opcjo-
nalnie plotter (22), czytnik tasmy perforowanej (23),
perforator taémy (24) i floppy dysk (25) z realizo-
wang programowo kolejnoscia ma danym priory- -
tecie.

2. Uklad wedbug zastrz. 1, znamienny tym, ze ma
hardwarowe zabezpieczenie ruchéw w osiach ma-
szyny . poprzez polaczenie ukladéw sterowamia na-
pedéw (2) i ukladu zabezpieczen krahcowych (7).
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