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(54) Zapojeni pro zajisténi referendni polohy
&islicovd Fizenych pohybovych soustav

Obvody pro zajist&ni referenini polo-
hy &islicov®& ¥fzenych pohybovych soustav,
zvldstd &fslicové Fizenych servomecha- o 9 9 P
nismd, vybavenych inkrementdlnim odm&fova-
nim a ovlddanych ¥fdic{ jednotkou, tvo-
Fenou &f{slicovym mikropo&{taem nebo 7/
minipo&ita&em. Tyto pohybové soustavy vy~
¢adujf{ pro definované vystavovdni polohy
referen®ni hod, ke kterému se systém !
orientuje po zapnuti za¥izeni, po zédvadg,
p¥i které dojde ke ztrdté orientace a : s
pfed zapoetim nového pracovniho cyklu. L
%Zapojeni dovoluje nadjezd k referendnimu
bodu velkou rychlosti bez sloZitého ¥ize- ’ 8
ni, a k pfesnému nastaveni{ vyuZivéni syn- F
chronizace programu ¥idicf jednotky signdlem
z ¢idla referen&niho bodu. . hd

VyuZziti se tyk& zejména technologickych
za¥{zeni ve strojirenstvi a elektrotechnice. e
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Vyndlez se tyk& zapojeni pro zaji3t&ni referenéni polohy &islicov& ¥{zenych pohybovych
soustav, vybavenych inkrementdlnim odm&¥ovacim za¥f{zenim a ovlddanych ¥idici jetnotkou,
tvofenou &islicovym mikropo&itadem nebo minipo¥{tadem,

Pohybové soustavy technologickych zaf¥izeni, které v p¥f{padd &islicového ¥{zeni
jsou vybaveny inkrementdlnim odm&¥fovanim a které jsou ovlddany ¥idicf jednotkou tvofenou
&islicovym mikropo&itadem nebo minipod&fitadem, vyZaduji referen&ni bod pro vystaveni do
poZadované polohy podle programu. Nezbytnou souddsti systémd takovych soustav jsou obvody
pro spln&ni této funkce, tj. zajistit vystaveni pohybové soustavy do polohy odpovidajici
referen&nimu bodu. Tato referen®ni poloha mus{ byt soustavou dosa%itelnd z libovolné
obecné polohy pracovniho rozsahu pohybu soustavy. Nevfhodou dosud zndmych zpisobl zapojeni
pro zajiité&ni referen&ni polohy pohybovych soustav je nutnost znadného sniZeni dojezdové
rychlosti na p¥ipustnou mez v ur&itém pdsmu p¥ed referen&ni polohou, aby se zamezilo
ne¥ddoucim p¥ekmitdm a mechanickym rdzim p¥i okamZitém zastaveni. Nevfhodou je, %e pohyb
soustavy z obecné do referen®ni polohy neni moZné pouZit obvyklé polohové regulace s inter-
polaci jako p¥i zm&n& polohy ze zndmého po&ite¥niho bodu do zndmého koncového bodu.

Dalif, velmi vyznamnou nevyhodou Jje, Ze okamZik dosaZeni referen®nfiho bodu neni
synchronni s okamfikem vzorkovéni{, kdy ¥{fdic{ jednotka také testuje stav &idel kontrol-
nich a jisticich obvodu.

Uvedené nedostatky odstrafiuje zapojeni podle vyndlezu. Podstata vyndlezu spodiva
v tom, %e v zapojenf pro zaji¥t&ni referen®ni polohy &fslicové ¥izenych pohybovych soustav
s inkrementdlnim odm&¥ovacim za¥fzenim, obvodem pro zpracovdni signdld odm&¥ovéni, N-bito~
vfm obousmdrnym &{ta¥em, odd&lovacim ocbvodem a s ¥idici jednotkou tvo¥enou &islicovym
mikropoditatem nebo minipoditadem, je prvy vystup ¥idic{ jednotky pfipojen na prvy vstup
klopného obvodu, jehoZ vystup je ptipojen soudasné na prvy vstup ¥idic{ jednotky a na
prvy vstup soudinového obvodu. Vystup soudinového obvodu je pfipojen soudasn& na druhy
vstup klopného obvodu a na druhy vstup N-bitového obousm&rného &itafe. P¥itom v§stup
&idla referen&niho bodu je p¥ipojen na vstup monostabilniho klopného obvodu, jeho% vystup
je ptipojen na druhy vstup sou&inového obvodu. Koneln& vystup &idla referen&ni zony je
pripojen soulasné na tf¥eti vstup ¥idic{ jednotky a na t¥eti vstup souinového obvodu.

V¢hodou uspo¥addni podle vyndlezu je, %e umoZfiuje jednoduchymi prostfedky zajist&ni
pfesného vystaveni polohy &islicové ¥i{zené pohybové soustavy s inkrementdlnim odm&¥ovénim
vigi referendnimu bodu. P¥itom zapojeni dovoluje vyufft maximdlnf pF¥ejezdové rychlosti
aZ? do t&sné blizkosti referendniho bodu, na hranici tzv. referendni zdny. Navic bez
ne¥ddoucich p¥ekmitd a rdzl soustavy, které by mohly nastat p¥i okamZfitém zastaveni p¥i
dosazen{ referenéniho bodu, a to i p¥i malé dojezdové rychlosti. Dal3f vyhodou je, Ze
v ¥idicim programu neni pot¥eba zvlAditni algoritmus pro postupny ndjezd do refereniniho .
bodu a jednoduchym zplsobem je odstran&n problém synchronizace vzorkovani ¥fdici jednotky
systému s okamZikem dosaZeni referen&niho bodu.

Na obrdzku p¥ipojeného vykresu je podle vyndlezu uvedeno zapojeni pro zapojeni
referenini polohy &fislicovd ¥{zené pohybové soustavy. Toto zapojeni s inkrementdlnim
odm&¥ovacim za¥izenim 10, obvodem 9 pro zpracovidni signdld odmé¥ovéni, N-bitovym obousméx-
nym &ita¥em 7, odd&lovacim obvodem 8 a ¥{dici jednotkou 6, tvo¥{ klopny obvod 1, majic{
alespoh prvy vstup, druhy vstup a prvy vystup 11, dédle &idlo 2 referen¥nfho bodu, majict
alespoii prvy vystup 21, ddle &idlo 3 referen&ni zdény, majici alespoii prvy vystup 31,
d4dle monostabilni klopny obvod 4, majici alespoh prvy vstup a prvy vystup 41, a déle
souginovy obvod 5, majici alespon prvy vstup, druhy vstup, t¥eti vstup a prvy vystup
51. Pritom bloky jsou zapojeny tak, Ze vystup 101 inkrementdinfho odm&¥ovaciho za¥fzeni
10 je pfipojen na vstup obvodu 9 pro zpracovéni signdld odm&¥ovdni, jeho? vystup 91 je
pfipojen na prvy vstup N-bitového obousm&rného &{tale 7. Skupinovy vystup 71 N-bitového
obousmdrného &itale 7 je pripojen na skupinovy prvy vstup oddélovacfho obvodu 8, p¥ifem%
skupinovy vystup 81 odd&lovaciho obvodu 8 je p¥ipojen na skupinovy druhy vstup ¥fdici
jednotky 6, jejiZ druhy vystup 62 je p¥ipojen na druhy vstup oddé&lovaciho obvodu 8.
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Dile prvy vystup 61 ¥fdicf jednotky 6 je p¥ipojen na prvy vstup klopného obvodu
1 a na vystup 11 klopného obvodu 1 je pfipojen soudasnd prvy vstup ¥idic{ jednotky 6
a prv§ vstup soutinového obvodu 5. V¢stup 51 souéinovépe obvodu 5 je pripojen souasn&
na druhy vstup klopného obvodu 1 a na druhy vstup N-bitového obousm&rného &itade 7. P¥i-
tom vystup 21 &idla 2 referendnfiho bodu je p¥ipojen na vstup monostabilnfiho klopného
obvodu 4, jehoZ v§stup 41 je pfipojen na druhy vstup soulinového obvodu 5. Konednd
vystup 31 &idla 3 referen&ni zony je p¥ipojen soufasn& na t¥etf{ vstup soudinového obvodu
5 a na tfet{ vstup ¥i{dic{ jednotky 6.

Zapojen{ pro zajiiténf referen&ni polohy &fslicov& ¥izenych pohybovych soustav
podle vyn&lezu pracuje takto. V inkrement&lnim odm&Fovacim zaf{zeni 10 pohybové soustavy
se vytvd¥eji impulsy, které jsou odvozeny od pohybu soustavy. Tyto impulsy p¥ichdzeji z sttu¥
pu 101 inkrementdlnfho odm&¥ovaciho zaffzenf 10 na vstup obvodu 9 pro zpracovdni signdld
odm&¥ovéni, z jehoiZ vfstupﬁ 91 pfichdzejf uZ pak na vstup N-bitového obousmérného &fitade
7 podfitac{ impulsy, které v souvislosti s pohybem soustavy méni jeho obsah. Data, tj.
stav N-bitového obousmdrného &ftade 7, ptichizejf z jeho skupinového v¥stupu 71 na sku-
pinovy pr&f vstup oddé&lovaciho obvodu 8. Z oddélovaciho obvodu 8 se jeho skupinovym v¢stupem
81 data pF¥endSeji na skupinovy druh¢ vstup ¥f{dicf{ jednotky 6, pfifemZ pfenos dat pfes oddé&lo-
vaci{ obvod 8 je programov& ¥fzen z ¥{dic{ jednotky 6, a to z jejfho vystupu 62 do druhého
vstupu oddélovaciho obvodu 8. ) ’

Ridic{ jednotka 6 pak data zpracovdvd v algoritmu ¥fzeni pohybu soustavy. KdyZ
£{dic{ jednotka 6 vyhodnot{ p¥{kaz k vystaveni soustavy do referendni polohy, vy$le ze
svého vystupu 61 na prvy vstup klopného obvodu 1 signdl, kterym nastavi klopny obvod
1 do stavu odpovidajicfho tomuto poZadavku. Souasné ¥fdici jednotka 6 smdruje pohyb
soustavy plnou p¥ejezdovou rychlostfi po optimdlnf drdze k referen®nimu bodu. P¥itom ¥fdici
jednotka 6 na svém prvém vstupu sleduje pfi kaZdém vzorkovdn{ stav vystupu 11 klopného
obvodu 1. Soutasné je stav klopného obvodu 1 z jeho v¢stupu 11 p¥iveden na prvy vstup
soudinového obvodu 5. Pohybov4 soustava se pohybuje smérem k referen&nimu bodu a kdy%
dosdhne hranice referendn{ zGny, zmé&ni se stav na vystupu 31 &idla 3 referenéni zony..

Z vgstupu 31 je stav &idla 3 referen&ni zony pfiveden soudasnd na t¥eti vstup soudinového
obvodu 5 a na t¥et{ vstup ¥ifdici jednotky 6.

KdyZ ¥idici jednotka 6 vyhodnoti, Z¥e soustava dosédhla hranice referen&nf zony,
za&ne brzdit-jej{ pohyb. Sousiava se pohybuje zpomalenym pohybem ddle, aZ dosdhne referendnf-
ho bodu a zastav{ se za nim. V okamZiku, kdy ale soustava dosdhne referen®n{ bod, zm&ni
se stav &idla 2 referen&niho bodu na jeho vystupu 21. Stav &idla 2 referenénfho bodu
se z jeho v¢stupu 21 p¥ivdd{ na vstup monostabilniho klopného obvodu 4, ktery je uvedenou
.zm&nou 'spudtén. Vfgtupni impuls z v¢stupu 41 monostabilnfho klopného obvodu 4 je pfiveden
na druh§ vstup soudinpvého obvodu 5. Koincidence stavu klopného obvodu 1 a stavu &idla
3 referenéni zony s v¢stupnim impulsem z monostabilnfho klopného obvodu 4, na prvém,
druhém a t¥etim vstupu sou&inového obvodu 5 zpisobi, Ze impuls projde na jeho vystup
51. 0dtud je impuls p¥iveden soulasné na druhy vstup N-bitového obousmérného &itale 7
a na druhy vstup klopného obvodu 1. Zde zplisob{ impuls svou n&b&%Znou hranou vynulovdni N-bitového
obousm&rného &ita¥e 7 a zmé&nu stavu klopného obvodu 1. Rfdfci jednotka & p¥i bezprostiednd
ndsledujfcim vzorkovdn{ vyhodnoti zmé&nu stavu klopného obvodu 1 zpisobenou dosaZenfim
;eferenbniho bodu. V¢sledkem je, £e od tohoto vzorkovani v&etnd vztahuje ¥{dic{ jednotka 6 viechna
data o pohybu soustavy k nulové hodnoté&. Tim md ¥idic{ jednotka 6 po zastaveni pohybu
soustavy zcela pfesnou informaci o postaveni soustavy vzhledem k referen®ni{mu bodu. Dile
ji% obvyklou polohovou regulaci vystavi ¥{dici jednotka 6 pohybovou soustavu do zdkladn{,
- ptesn& definované polohy a% mimo referendni zdénu. Tato zédkladni poloha je pak vychozim
" bodem pro programové ¥fzenf{ dal¥fho pohybu soustavy a dovoluje opakovdni uvedeného zpisobu
‘orientace soustavy na referen&ni bod. '
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Zapojeni podle vyndlezu lze vyuZft obecn& u v$ech technologickych za¥fzeni s &{gli-
covym ¥izenim pohybovych soustav vybavenych inkrementdlnim odm&¥ovénim a s ¥{dici jednot-
kou tvofenou &islicovym mikropo&fitadem yebo minipo&ita&em. Vyznam vyhod zapojeni podle
vyndlezu byl ové&¥en u polohévého servomechanismu upinaciho stolu technologického za¥izeni
pro kladenf plo#ngch dritovgch spojl, kde je nezbytnd& nutné zajistit p¥esnd vychozi po-
lohu pro kladeni motivu spoji.

PREDMET VYNALEGZU

Zapojen{ pro zaji¥té&ni referen®n{ polohy &ifslicov& ¥i{zenych pohybovych soustav s inkre-
mentdlnim odm&¥ovacim za¥izenim, obvodem pro zpracovdni signdli odm&¥ovdni, N-bitovym
obousmérnym &{itadem, oddd2lovacim obvodem a s ¥idicf jednotkou tvo¥enou &islicovym mikro-
po&itadem nebo minipo&f{tafem, vyznalené tim, %e prvy vystup (61) ¥fdicif jednotky (6)
je p¥ipojen na prvy vstup klopného obvodu (1), jeho% vystup (11) je p¥ipojen soufasné&
na prvy vstup ¥fdicf jednotky (6) a na prvy vstup soufinového obvodu (5), .pfifemZ vystup
(51) soudinového obvodu (5) je pfipojen soudasn& na druhy vstup klopného obvodu (1) a
na druh¢ vstup N-bitového obousm&rného &itade (7), zatimco vystup (21) &idla (2) referen&niho
bodu je p¥ipojen na vstup monostabilniho klopného obvodu (4), jeho% vystup (41) je pFipo-~
jen na druhy vstup soudinového obvodu,(s) a kone&n& vystup (31) &idla (3) referenini
zony je pfipojen soudasn& na t¥eti vstup soudinového obvodu (5) a na t¥et{ vstup ¥idici
jednotky (6). ’
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