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(54) Elektronicka Fidici jednotka pro automatizovany provoz rotaéniho

mikrotomu

Redenf se tykd elektronické ¥idicf Jjednotky pro automa-
tizovany provoz rotadniho mikrotomu, zejména_pro kréjen{
velkych uplnych sérif nékolika set a¥ tisfc Fezi.

GCelem Fefeni je podstatné sniZeni fyzického i'psychic-
kého t{ pfi porizovdni sérif ¥ezd p¥i soulasném sledo-
vani tu_zhotovenych Fezl. Tohoto Gelu se dosahuje elek-
tronickou ffdici jednotkou pro automatizovany provoz rotad-
nfho mikrotomu podle vynilezu.

Mikrospina& pro snimini otd¥ek hnaného kola mikrotomu
Je pfipojen na vstup tvarovaciho bistabilnfho klopného ob~-
vodu typu R-S. Jeden vystup tohoto bistabilniho klopného ob-
vodu je spojen se vstupem desitkového &ftade. Tento &itad
Jje spojen jednak se stopovacim spinafem pro zastaveni chodu
motorku, jehoZ vstup je pFipojen na vystup stopovactho mono-
stabilniho klopného obvodu s dobou p¥eklopeni kratif ne#
doba jednoho fezu, na_jehof vstup je pi’:ipog’en stopovaci
ovladact obvod pro rudni resp. dilkové ovlidani a jednak se
startovacim spinafem pro rozb&h motorku. Vstup startovacfho
spinaCe je pfipojen na vystup startovacfho monostabilnfho
klopného obvodu s dobou pEeklopeni kratSi ne? doba jednoho
fezu, na jehoZ vstup je pfipojen startovaci ovladaci obvod
pro rutni resp. da ov. 1. Vystupy desitkového Sitade

sou zavedeny do obvodu logickych operaci, jehoZ vystupy
%scu pfipojeny na volid pgtukgezﬁ. Jeden végtj::p volide je
veden pfimo na jeden vstup t¥fvstupového vyl ocovaciho
obvodu. Druhy jeho vystup je pfiveden na vstup tohoto vyhod-
nocovactho obvodu pfes pfepinad druhu provozu. Na tfet{
vstup tglwdnocovacim o u je p¥ipojen vfst:g pomocného
monostabilnfho klopného obvodu, jehoi doba preklopeni pro
volbu jednoho a? deviti ¥ezd je krat¥#{ ne? doba jednoho Yezu
a pro volbu deseti ¥ezl je del3f ne# doba jednoho Fezu.
Vstup t¥{vstupového vyhodnocovactho obvodu je spojen pres
spfnaci obvod s motorkem, spojenym s vystupem tyristorového
regulétoru pro ¥izen{ poctu_otélek. Druhy vstup bistabilniho
klopného obvodu je spojen pfes monostabilni klopny obvod

s dobou pfeklopen{ krats{ neZ doba jednoho Fezu a spinaci
obvod s poitadlem ¥ezl. Vystup stopovaciho spinade a vystup
startovaciho sgeﬁ)aée jsou spojeng se zdrojem napdt{, pro
napdjeni spinade motorku a spinale poitadla.
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vyndlez se tyk4 elektronické ¥idici jednotky pro automatizovany provoz rota&niho mikro-
tomu p¥i krdjeni velkych iplnych sérii n&kolika set aZ tisic fezl.

Dosud se pFi krdjeni pouZivalo zejména manudlniho zplisobu ovl4ddani mikrotomu. P¥i po¥i-
zovéni velkych sérif ¥ezl to znamenalo opakovat gasto po hodiny jednotvdrny a stereotypni
pohyb ruky. Tento zplsob je fyzicky velmi n&rodny, a to hlavnd v p¥ipadech, kdy se jedna
o obtifn&ji kréjitelné objekty, nap¥fklad p¥i pofizovani dplné sétie Ffezl z odvépn&nych slu-
chovych kistek.

Vv zahrani%{ se vyr&b&j{ rota&nf mikrotomy, které jsou vybaveny motorovym pohonem, aviak
bez dalifho za¥fzeni, umoifiujiciho aytomatizovanou &innost mikrotomu. P¥i prdci na vech
dosud zndmych zafizenich dochdzi ke zna&nému psychickému vyp&ti, danému jednak jednotvéarnosti
%innosti a jednak nutnosti neustdlého sledovéni po&tu zhotovenych Yezd.

vy%e uvedené nedostatky odstrafuje elektronickd ¥idicf jednotka pro automatizovany pro-
voz rota&niho mikrotomu podle vyndlezu. Tato jednotka vyuzivd k pohonu mikrotomu jednofdzovy

p¥evodovy motorek.

Jeji podstatou je, %e mikrospina& pro snimadni ot&&ek hnaného kola mikrotomu je pfipojen
na vstup tvarovaciho bistabilniho klopného obvodu typu R-S. Jeden vystup tohoto bistabilniho
klopného obvodu je spojen se vstupem desftkového &{tade. Tento &ita& je spojen jednak se
stopovacim spina&em pro nastaveni chodu motorku, jeho¥ vstup je p¥ipojen na vystup stopova-
ciho monostabilniho klopného obvodu s dobou pieklopeni krat&{ ne? doba jednoho Yezu, na jeho%
vstup je pEfipojen stopovac{ ovlddaci obvod pro ruéni resp. ddlkové ovladéni a jednak se star-
tovacim spinadem pro rozb&h motorku. Vstup startovacfho spina&e je p¥ipojen na vystup starto-
vaciho monostabilniho klopného obvodu s dobou preklopeni krat3{ neZ doba jednoho fezu, na

jeho? vstup je pfipojen startovaci ovladaci obvod pro ruéni resp. ddlkové ovl4déani.

vystupy desftkového &itale jsou zavedeny do obvodu logickych operaci, jehoZ vystupy
jsou p¥ipojeny na voli& po&tu fezt. Jeden vystup volie je veden pfimo na jeden vstup tEL~
vstupového vyhodnocovaciho obvodu. pruhy jeho vystup je p¥iveden na vstup tohoto vyhodnoco-
vaciho obvodu pfes prepinaé druhu provozu. Na t¥eti vstup vyhodnocovaciho obvodu je pifipojen
vystup pomocného monostabilniho klopného obvodu, jehoZ doba preklopen{ pro volbu jednocho aZ
deviti Yezd je krat$i ne% doba jednoho fezu a pro volbu desti Pezt je deldf neZ doba jednoho

¥
rezu.

v¢stup t¥ivstupového vyhodnocovaciho obvodu je spojen pies spinaci obvod s motorkem,
spojenym s vystupem tyristorového reguldtoru pro ¥izeni podtu ot4&ek. Druhy vystup bistabil-
niho klopného obvodu je spojen ptes monostabilni klopny obvod s dobou preklopeni krat3{ nei
doba jednoho ¥ezu a spinaci obvod s pofitadlem fezl. Vystup stopovaciho spinale a vystup
startovaciho spinade jsou spojeny se zdrojem nap&tl, pro napdjeni spinae motorku a spinace

poditadla ¥fezi.

V¢hodou elektronické tidicf{ jednotky je, Ze vzhledem k automatickému ovladani rota&niho
mikrotomu se zvy¥uje produktivita préce nejmén& o 100 %, a to jednak tim, Ze krdjeni zrych-
luje a z hlediska jeho fyzikdlnich parametru stabilizuje, ale zejména tim, %e mikrotom samo-
statn& krdji v dob&, kdy laborantka ptedchozi ukrojené fezy zpracovéva. Navic se podstatné
sni¥uje namdhavost préce obsluhy, kdy odpadd rudni otadleni pomérné t&%kym kolem pohonu mikro-

tomu.

palgi vyhodou je, Ze odpadd dnavné séereotypni po&itadni Fezl, nebof podet zhotovenych
fezti ukazuje poditadlo. Zéroven, pii pouiivané tloudfce fezld 10 um, podévé poitadlo pouze
posunutim desetinné &arky informaci o velikosti pokréjené dsti objektu a tim také o hloub-
kové koordindtd, o hloubce ptvodniho uloZeni toho kterého Yezu v krdjeném objektu. Elektro-
nickd *idici jednotka umoZiuje téZ pIedem zvolit podet Fezd od jednoho do deseti p¥i automa-
tizovaném provozu a regulovat rychlost pohybu drZdku krdjeného bloku zhruba v rozmezi 0,5 aZ
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2 Yezy/sec. Ov14dani elektronické ¥idici jednotky miZe byt jak rudni, tak ddlkové, pomoci
peddly.

Jeden priklad uspo¥addéni elektronické ¥idici jednotky pro automatizovany pohon rota&-
niho mikrotomu podle vyndlezu je uveden na pfiloZeném vykrese.

Mikrospinaé 1 pro snimdni oti&ek hnaného kola mikrotomu je pripojen na vstup tvarovaciho
bistabilniho klopného obvodu 2 typu R-S. Jeden vystup tohoto bistabilnfho klopného obvodu 2
je spojen se vstupem desftkového &fitale 3, ktery je spojen jednak se stopovacim spinaCem 13
pro zastaveni chodu motorku 9, jehoZ vstup je p¥ipojen na vystup stopovaciho monostabilnfho
klopného obvodu 14 s dobou p¥eklopeni krat3i nef doba jednoho fezu, na jeho% vstup je ptipo-
jen stopovaci ovlédaci obvod 15, nap¥. tladitka, a jednak se startovacim spinadem 16 pro
rozbéh motoru, jehoZ vstup je p¥ipojen na vystup startovaciho monostabilniho klopného obvodu
17 s dobou pYfeklopeni krat$i ne¥ doba jednoho Yezu, na jehoZ vstup je pripojen startovaci

ovlddaci obvod 18, nap¥. tla&itka.

vystupy Qa, Qp. Qcr Qg desitkového &itade 3 jsou zavedeny do obvodu logickych operact
4, jehoZ vystupy Qar Qr Qs Qq, Qy - Qr ba' ﬁd jsou pripojeny na voli& poltu Fezii 5. Jeden
vystup volife poétu ¥ezl 5 je spojen p¥imo s jednim vstupem t¥ivstupového vyhodnocovaciho
obvodu 7. bruhy jeho vystup je priveden na vstup vyhodnocovaciho obvodu 7 pies pfepfinad druhu
provozu 6 -~ automaticky nebo ne¥izeny provoz. Na t¥etf vstup vyhodnocovacfho obvodu 7 je
pfipojen vystup pomocného monostabilniho klopného obvodu 20. Tento pomocny monostabilni klop~-
ny obvod md pro volbu jednoho a? deviti Yezl dobu pfeklopeni krat3i ne? je doba jednoho Fezu
a pro volbu deseti ¥ezl je doba pfeklopeni del3i ne? doba trvdni jednoho Yezu.

Vystup t¥ivstupového vyhodnocovaciho obvodu 7 je spojen pfes spinac{ obvod 8 s motorkem
9, spojenym s vystupem tyristorového reguldtoru 21 pro fizeni poltu ot&&ek. Druhy v¢stup
bistabilniho klopného obvodu 2 je spojen se vstupem monostabilniho klopného obvodu 10 s dobou
pfeklopeni krat3{ neZ doba trvani jednoho Fezu. Tento monostabiln{ klopny obvod 10 je spojen
p¥es spinaci obvod 11 s po&itadlem Fezl 12.

Vystup stopovaciho spinaéé 13 a vystup startovaciho spinade 16 jsou spojeny se zdrojem

napéti 19 pro napdjeni spinade 8§ motorku 9 a spinade 11 politadla 12.

Elektronickd fidic{ jednotka podle vyndlezu pracuje takto. Pohon mikrotomu zajisfuje
jednofdzovy komutdtorovy p¥evodovy motorek 9+ Jjehof otd&ky jsou pro pohyb drZéku kréjeného
bloku v Z&daném rozsahu ¥izeny tyristorovym reguldtorem 21, jen% zaji¥fuje dostatednd velky
zab&rovy moment motorku. Pedlivym stindnim a odrufenim jak reguldtoru 21, tak motorku je
zabrdnéno neZ&doucimu ovlivhovdni funkce elektronické ¥idic{ jednotky, jeZ je.osazena logic-

kymi TTL obvody.

V tomto pfipadé je pohyb drZdku kr&jeného bloku snimén mikrospinadem 1, lze pouit
i bezkontaktniho snim&ni pohybu, nap¥. integrovanym obvodem MH1SD1, ktery je dale ptipojen
na vstup tvarovaciho bistabilniho klopného obvodu 2 typu R-S, jehoZ jeden vystup je spojen
se vstupem monostabilnfho klopného obvodu 10, ovl&dajiciho spinat 11 s politadlem 12, je¥
zaznamendvé celkovy podet Fezl. Druhy vystup bistabilniho klopného obvodu 2 je spojen se
vstupem desftkového &fitale 3, jeho? vystupy Qar Qs Qcr Qg Jsou zavedeny do obvedu logickych
operaci 4, v ném? se vytvd¥{ logické funkce aa' 6d' Q4 - Q. Stav na vystupu &itade 3 pro
odvozeni automatického zastavenf motorku p¥i zvoleném po¢tu ¥ezd je uveden v tab. 1.

Tabulka 1

Vystupy

Potet Ffezl a % 0 04

1 L L L
2 H L L L
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Tabulka 1 - pokralovéni

Polet Fezl Vgstupy

Qa Op Q¢ Qg
3 L H L L
4 H H L L
5 L L H L
6 H L H L
7 L H H L
8 H H H L
9 L L L H
10 H L L H

Sedm vystupd obvodu 4 - Q4 Qs Qs Qg Qa0 %3 Q% - 9 je privedeno na voli& fezl 5
s deseti polohami a dvéma vystupy, jehoZ jeden vystup je pfiveden p¥imo na vstup t¥ivstupového
vyhodnocovaciho obvodu 7 a druhy vy¢stup ptes prepfna& druhu provozu 6 na druhy vstup vyhod-
nocovaciho obvodu 7. Pro rozb&h motorku sepnutim spinade 8 je nutné, aby alespon jeden ze t¥{

vstupl vyhodnocovaciho obvodu 7 byl na logické drovni L.

P¥i automatickém provozu pro volbu po¥tu jednoho a% deviti Yezd je to zaruceno vhodnou
kombinaci vystupt obvodu 4 (viz tab. 1 a tab. 2), p¥ipojenych na vstupy volile po&tu fezl 5,
jeho? vystupy jsou p¥imo pfipojeny na dva vstupy t¥{vstupového vyhodnocovaciho obvodu 7.
T¥et{ vstup vyhodnocovaciho obvodu 7 miZe mit libovolny stav (viz tab. 2): pro volbu poltu
deseti Pezl je nutné t¥etf vstup vyhodnocovaciho obvodu 7 ptivést do logického stavu L, pro-
to¥e oba vystupy voli¥e po&tu fezdl 5 jsou na logické trovni H. To je zaji¥t&no pomocnym mono-
stabilnim klopnym obvodem 20 s doboﬁ preklopeni del3f ne% je doba jednoho fezu p¥i nejniZsich
oté&kéch motoru (Easovéd konstanta obvodu 1'1 = 2,5 s. P¥i volb& jednoho aZ deviti Fezl, kdy
pomocny monostabilni klopny obvod 20 neovliviiuje funkci rozb&hu motorku 2, se z konstruk&nich
duvodd tento obvod neodpojuje, ale jeho &asové konstanta se sniZuje na hodnotu 7} = 0,5 s,
aby jeho vystup byl i p¥i nejvyZsich poZadovanych otd&kdch motorku 9 ve stavu logické urovné
H d¥{ve, ne? nastane prvni zm&na na vystupech &itade 3. Je to nutné proto, e t¥eti vstup
vyhodnocovaciho obvodu 7 musi byt na logické drovni H ji% p¥i prvni zmé&n& na vystupech &itale
3, aby byla splnéna podminka pro zastaveni motorku 9 i p¥i volb& jediného Fezu.

Tabulka 2 -~ Vstupy vyhodnocovaciho obvodu 7 v okam¥iku startu - vybaveni nastavovacich vstupd

¢{tade 3 spinadem 16 startovaciho obvodu.

Podet Fezi vstup 1 vstup 2 vstup 3
1 L T X

o W N U e W N
=2 e B o N s v =< =
fooRN- T A N - I o I A
Pox X o X X X X X

—

X = libovolny stav

Motorek 9 se automaticky vypind spinacim obvodem 8, jakmile viechny vstupy vyhodnocova-
cfho obvédu 7 jsou souBasn& na logické drovni H. Je preruden proud relé spinaciho obvodu 8,
proud tyristorem napdjeciho zdroje 19 klesne pod proud ptidriny a tyristor je uveden do nevo-
divého stavu. Tim je odpojeno napdjeci nap&ti +15 V od spinaciho obvodu 8 i od spinaciho
obvodu 11. Motorek 9 se nemlie rozb&hnout ani pfi ndhodné zméné na vstupech vyhodnocovaciho

obvodu 7.
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Pfi nef¥izeném provozu - pro libovolny podet fezﬁ - Je jeden ze vstupt vyhodnocovaciho
obvodu 7 trvale p¥ipojen na logickou droven L. Tim je zarudeno trvald sepnuti{ spinaciho ob-
vodu 8. Sou&asné jsou trvale p¥ipojeny nastavovaci vstupy &itade 3 na logickou Uroveh H -
&itad 3 je stdle ve vychozi poloze. Motorek 9 se v3ak rozbihd a¥ po sepnuti startovaciho
spinade 16 a zastavuje sepnutim stopovaciho spinafe 13, které p¥fmo ovlddajici vodivy &i
nevodivy stav tyristoru v napdjecim zdroji 19.

Sepnutim startovaciho spinade 16 se soufasn& vybavi nastavovaci vstupy &itade 3 - &itad
se uvede do vychoziho stavu, pfeklopi se monostabilni klopny obvod 20 a tyristor v napdjecim
zdroji 19 se uvede do vodivého stavu; motorek 9 se rozbih4.

Sepnutim stopovaciho spina&e 13 se soucasné vybavi nastavovact vstupy ¢itade 3 a roze-
pnutim proudu tyristoru v napdjecim zdroji 19 se rozepini relé spinae motorku 8 a motorek
9 se zastavi. Stopovaci obvod 13 mé& uréujici funkci i p¥i soudasném stlageni stopovacich
tlagitek 15 a startovacich tladitek 18.

V pfipadé poZadavku ovldddni ¥idict jednotky z vice mist se upou&ti od pouZiti vicekon-
taktnich tladitek. Pro startovaci a stopovaci obvod jsou pou¥ity monostabilni klopné obvody
14, 17 s Zasovou konstantou €= 0,4 s, které definujf dobu sepnuti vicekontaktnich stopovacich
a startovacich spinadt 13, 16 nezdvisle na dobé sepnuti tlaitek 15, 18. Tato tla&itka 15,

18 jsou jednoduché spinade paralelnd Yazené a upravené i pro no#ni ovl&danf.

Automatické ¥{zeni podtu Fezu je v tomto konkrétnim pf¥ipadd indikovano na panelu trvale
svitici zelenou LED diodou, zafazeni funkce ne¥izeného po&tu ¥ezl je indikovano blikajici
oranZovou LED diodou. T&mito diodami je soulasn& indikovan stav a zdroje +5 V pro TTL logiku.
P¥ipojeni p¥istroje k siti sitovym spinadem je vyznadeno trvale svitic{ Cervenou LED diodou,

jeZ souasn& urduje stav zdroje +15 Vv,

PREDMET VYNALEGZU

Elektronickd ¥idic{i jednotka pro automatizovany provoz rota&niho mikrotomu vyuZzivajici

k pohonu mikrotomu jednofézovy pfevodovwy motorek s ¥Yemenovym néhonem, vyznadend tim, %e mikro-
spina¢ (1) pro snimini otd&ek hnaného kola je pfipojen na vstup tvarovaciho bistabilniho
klopného obvodu (2) typu R-S, jehoZ jeden vystup je spojen se vstupem desitkového &itale

(3}, spojeného jednak se stopovacim spinafem (13), jeho3 vstup je p¥ipojen na vystup stopova-
ciho monostabilniho klopného obvodu (14) s dobou preklopeni krat&i ne¥ doba jednoho fezu,
na jehoZ vstup je pFipojen stopovaci ovlddaci obvod (15) pro ruéni anebo ddlkové ovladani a jednak
se startovacim snimafem (16), jehot vstup je pfipcjen na vystup startovaciho monostabilniho
lepného obvodu (17) s dobou pfeklopeni kratdi nc? doba jednoho ¥ezu, na jehoz vstup je p¥i-
pojen startovaci ovladdaci obvod (18) pro ru¢ni a/nebe dédlkové ovl&dani, pridemZ vystupy de-
sitkovéhe Eitade (3) jsou pfipojeny na vstup okvodu logickych operaci (4), jehoi vystupy
jsou pripojeny na volid® pod&tu Yezd (5), jeho? :eden v¢stup je veden pfimo na jeden vstup
t¥{vstupového vyhodnocovaciho obvodu (7), druni '=ho vystup je spojen s druhym vstupem t¥i-
vstupového vyhednocovaciho obvodu (7) pfes pfep..a& druhu provozu (6) a tretd vstup t¥ivstu-~
pového vyhodnocovaciho obvodu (7) je p¥ipojen na vystup pomocného monostabilniho klopného
obvodu (20) s dobou pYeklopeni krat%i nei je doba jednoho ¥ezu, pro volbu jednoho aZ deviti
fezd a s dobou preklopeni deldi nej je doba jednoho Fezu pro volbu desfti Fezl pfi automatic-
kém provozu, pridemi vystup t¥ivstupového vyhodnocovaciho obvodu (7) je spojen p¥es spinaci
obvod {8) s motorkem (9), spojenym s vystupem tyristorového regquldtoru (21) pro ¥izeni ot4&ek
a druhy vystup bistabilniho klopného obvodu (2) je spojen p¥es monostabilni klopny obvod (10)
s dobou preklopeni krat3i ne? doba jednoho Fezu a pfes spinaci obvod (11) s po¢itadlem Yezu
{12), p¥icemi vystup stopovaciho spinace (13) a startovaciho spinade (16) jsou spojeny se

zdrojem napéti (19) pro napdjeni spinafe (8} motorku (9) a spinade (11) politadla fezu (12).

1 vykres
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