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Menetelmd jiykdn materiaalin leikkaamiseksi

Kuviossa 1 on yleiskuva laitteesta, josta on mahdol-
lista identifioida syotttdlaitteisto 10, leikkauslaitteisto 12,

jossa on X-Y-suuntainen leikkurilaitteisto 14, voimanlihde

*ed

ja ohjain 18 ja nigiﬁimis— ja siirtolaitteisto 20.

Raaka-aigé VSI“SII; rullamuodossa tai levymuodossa,
kuten edelld mainittiin, mutta timin selostuksen yhteydessi
Oletetaan, ettd se on rullana, jotta sydttdlaitteiston piir-
teisiin voidaan viitata. Erds kankaan ja vastaavanlaisten
materiaalien pd&dpiirteistd on,hggzgdne ovat muodoltaan muut-
tuvia ja siten jos osa on sydtetty leikkauspinnan yli ja sii-
hen on jddnyt jdljelle venytysjinnitystd, materiaalin ja
pinnan vdlisen kitkan vaikutuksesta edelliseen jdi jonkin
verran muodonmuutosta ja jos kappale leikataan tissd vaiheessa
se pienenee mitoiltaan kun se nostetaan pois leikkauspinnalta
ja ndin se ei ole toivotun muotoinen. T&min vuoksi tissi suo-
ritusmuodossa syottdlaitteistossa 10 on moottori 22 materiaa-
lirullan siirtdmistd varten. Tdmdn ja leikkurin 12 vilissi
on eristdvd silmukka 24 siten, ettd kankaaseen ei lainkaan
kohdistu j&nnitystd kuljettimen 26 liikkumisen aikana, aino-
astaan silmukan paino, joka voi olla hyvin pieni. Tdstd syys-—
td, kuﬁmﬁafggzzﬁfﬁghgfirtyy merkittyyn suuntaan (kuvio 2),
silmukka 24 pienenee kunnes laitteet 28 ja 30, esimerkiksi
valokennot, kdynnistyy ja kddntyessddn kidynnistdd moottorin
22 saaden silmukan putoamaan kunnes se peittdd toisen parin
tunnistimista 32 ja 34, jotka ovat yleensi peittidmittomii,
aiheuttaen siten moottorin 22 pysidhtymisen.

Kun kone on aloittamassa toimintaa (kuormituksen aika-
na) pieni midri materiaalia johdetaan lagtausalueen 36 yli
(kuviot 3 ja 4) ja tyhjdgeneraattori 40 kdynnistetiin; kote-
lossa 42 ja kuljettimen 26 leikkauspinnan, joka on tehty
ilmaaldpidisevisti maferiaalista, ldpi muodostetaan tyhjd.

Tdméd heikohko tyhjd riittdd estémiin kuljettimen ja materiaa-
lin vdlisen vHirdn sijainnin ja laitteisto kudrmataan kuljet-

timen saman liikkeen avulla.
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Erityinen harjakimppu, kuten pinta 46, on osoittautu-
nut olevan mainio leikkauspinta; sdikeet ovat halkaisijal-
taan 0,3 mm:n terdstd noin 30 mm:n pituisena ja 75 lankaa/cm
tiheydelld; tdmd aiheutuu harjan yldpuolella aikaansaatavasta
kaasua hajoittavasta vaikutuksesta paksumpien lankojen avulla,
tdstd tuloksena ei pddstd puhtaaseen leikkaukseen.

Laitteiston molemmilla sivuilla kulkee ketju 44
(kuviot 5 ja 6); tdmd ketju kulkee hammastettujen pydrien
48 ympdri laitteiston molemmissa pdissd. Kullakin pydrdlld
48 on vastaava pari toisella puolella tasoa ja jidykisti siihen
kiinnitettynd, mutta kukin pari liikkuu vapaasti. Kuljettimen
siirtdmiseksi ei ole moottoria, koska tidmid tehddin X-vaunun
avulla kuten myShemmin selostetaan; tarpeen on erdinlainen
jarru 50 sen varmistamiseksi, ettei kuljetin liiku leikkaus-

vaiheen aikana; mutta sallien vapaan liikkumisen, kun kuljetin

2

on vhdistetty X-vaunuun. T&td varten jarrussa 50 (kuvio 7)
on kdynnistin 52 siten, ettd leikkauksen aikana jarru 50 jar-~
ruttaa kuljetinta 26 osalta 54; samaa osaa kdytetddn yhdisti-
mddn kuljetin X-vaunuun 49; jarru 50 on tuettu laitteiston
kiinteddn rakenteeseen.

Jarrun 50 kaltainen osa 56 on asennettu X-vaunuun 49
(kuvio 5). Kun on tarpeen siirt#i kuljetinta uuden materiaalin
laittamiseksi leikkauspinnalle, kdynnistin 52 vapauttaa X-
vaunuun asennetun jarrun 50 niin, ettd kun tdmd liikkuu, kul-
jetin liikkuu té&smdlleen yhtd paljon ja, kuten tullaan havait~
semaan, ohjain voi korjata tdsmdlleen saman verran koordinaat-
teja, jotka annetaan X~ ja Y-vaunun paikoitusservolle.

Leikkausalueen 60 yli siirretdidn X-Y-koje, Kuten
kuviossa 8 on yksityiskohtaisesti esitetty, X-Y-koje on
koottu X-vaunusta 49 ja Y-vaunusta 62; X-vaunu 49 on asetettu
kohtisuorasti reunoille 64 ja siten Y-vaunun reitti on kohti-
suorassa X-vaunun kulkureittiin n&hden. Kummassakin akselissa
on sama periaate, joten tdssd kuvataan vain X-akselia. X-
moottori 66 on asetettu leikkausalueen toiseen pdihdn ja siihen
kuuluu moottorin 66, takometrin 68 ja paikan muuntimen 70
muodostama ryhmd, joka toimii paikoitusservosilmukan kéynnis-

tidj8na.
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Moottori siirtdd muunnosvaihteen 72-74 avulla akse-
lia 76, joka ylittdd leikkaustason; akselin 76 molemmissa
pdissd on hammastetut vidkipyérit 78, 80, joiden ympdrille
on vetopyﬁrien 86, 88 avulla jannitetty hihnat 82, 84.

Vaunua 49 liikuttaa hihnat 82, 84, joihin se on pultattu
kiinni. X-vaunuun 49 on asennettu Y-moottori 90, takometri
92, paikanmuunnin 94, vaihde 96, 98, vetopydri 100, hihna 102
Ja jdnnitysvetopybrd 104 siirtdmiin Y-vaunua 62. Signaali

X- ja Y-silmukan ohjaamiseksi tulee ohjaimelta 18, kuten
myShemmin selitetdin.

Leikkaavana osana kdytetdin plasmasuihkua. Kuviossa
9 on mahdollista nidhdd kuvaamismielessi osa plasmagenerointi-
paddstd 106. Anodin 108 ja katodin 110 viliselld alueella tuo-
tetaan sdhkdpurkaus, joka kuumentaa paahanbxuodun argon-—
ja/tai typpikaasun: putken 112 xautta Purlstuskammlota viilen-
netidn kiertivilli vedellid 114. Tuloksena on noin 2 Machin
ultradénisuihku ja ld@mpdtila vdlilli 10000 - ZOOOOOC, suihkun
halkalslja on noin 0,7 mm ja pituus 5 - 10 mm. Suihkun voima
on afna 3 kW. Tulipaloriskii ei ole, koska suihku syntyy
inertisti kaasusta.

Tdmd laite vastoin muita jo kHytettyjd, kuten lase-
reita, sallii erittdin helpon leikkaussuihkun ohjailun, koska
tdmd muodostuu suoraan leikkauspdidssd 106, paineistetun iner-
tin kaasun tullessa johdetuksi yksinkertaisesta reiisti ohjai-
miin 128 ja 129 ja tullessa plasmatilaan itse piissi syntyvin
sdhk&kaaren avulla.

~Brds-plasmasuihkugeneraattori on tunnettu keksintd ja
tdmidn keksinndn olemus on sen sovellutuskuvatun X-Y-kojeen
osalta aina 15 mm:n paksuisen levymateriaalin leikkaamiseksi.

Plasmasuihkusdde voidaan keskeyttii kontrollipaneelin
18 signaalien mukaan, jotta leikkausta ei tehtdisi kun pé&édn
106 liike on silld osalla, jota ei saa leikata. Tdmi#n keksinndn
toinen etu on, ettd lasereista poiketen, ei esiinny ndkymatts-
mid sditeilyvaaroja laitteistojen kdyttdjille. MySs 10 mm:n
pddssd pddsuuttimesta plasma on tdysin hajaantunut minimoiden

siten kaikki mahdolliset palamisriskit.
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Nimidimis—- ja siirtolaitteisto 20 on samankaltainen
kokonaisuus kuin edelld kuvattu X-Y-laite 14, mutta plasma-
suihkupddn 106 paikalle on Y-vaunuun 62 asennettu nimidimis-—
pdd 148 ja kiinnitystanko 150. Kuten kuviosta 11 voidaan
nidhds, Y-vaunun yl&dpuolella ja X-vaunun toisella puolella on
nimidimissivu 148; se on standardisoitu nimilippulaite, kuten
supermarkettien vastaavat, kunkin leikatun kappaleen varusta-
miseksi nimilapulla; X-vaunun toisella puclella on kiinnitys~
tanko, joka liikkuu tukien varassa Y-akselin suuntaisesti ja
jonka kummassakin pddssid on imuputki 152 ja 153; tangon pituu-
den tulee olla lihes sama kuin leikkausalueen pituussuuntaan
vastaan kohtisuora pituus, ja imuputket liikkuvat hieman

kohtisuorassa leikkaustasoon nihden, esimerkiksi pPienen paine-

- ilmasylinterin avulla; tangon liikettd ohjataan toisella

" moottorilla, kuten X- tai Y-siirtimelli.

Tapa, jolla tdmd siirtolaitteisto toimii on seuraava.
Ensiksikin ohjauslaitteisto tietdi kaikki leikkauskappaleen
koordinaatit ja se voi laskea suorakulmiot, jotka sulkevat
kappaleen sisddnsd ja sitten kesipiste voidaan miiritelli kuten
kuviossa 12; tavallisesti tédmi piste on kappaleen sisipuolella.
Jos ndin ei ole, ongelma on hieman vaikeampi, mutta mahdollinen
ratkaista, eikd tidmi ole erityisesti kiinnostavaa. Tamin
jédlkeen voidaan kuvitella jaettavan leikkausalue kahteen osaan
kuvitellulla viivalla 4&2: joka on samansuuntainen kuin X- |
akseli, jos poistettavan kappaleen keskipiste 154 on esimer-
kiksi poistettavan alueen alemmassa osassa, tangon avulla
laitetaan imuputki 152 Y-vaunua 62 lihinni olevaan pisteeseen,
sitten X-Y-vaunu siirtyy asettaen imuputken 152 juuri keski-
pisteen 154 yl&puolelle, imuputki lasketaan alemmaksi sylin-
terin (ei ndkyvissd) avulla ja kun osa on poistettu, Y-vaunu
siirtyy tason alaosalle (kuviossa 11 alempi puoli) ja kun se
saavuttaa reunan, tanko 152 siirtyy jdttden osan varastoalueen
160 kohdalle; t3mi varastoalue on mieluiten kuljetin, timi3n

jdlkeen se liikkuu kuviossa 3 esitetylld tavalla.
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Lopuksi laitteiston ohjausjdrjestelmd 18 on rakenteel-
taan kuviossa 13 esitetyn kaltainen, tavallisesti isdntitie-
tokone 1gevvastaanottaa tietoa tietokannasta 162 ja lihettid
sitd koneen ohjausyksik&lle 18. Ohjausyksik&ssd keskusyksikkd
CPU 164 vastaanottaa tietoa tietokoneelta 160 ja ohjaa sitten
laitteen kaikkien osien mikroprosessoreita. NHit3d osia ovat
plasmasuihkun ohjain 168, syott&laitteen ohjain 170, leikkaus-
laitteen ohjain 172, nimidimis- ja siirtolaitteen ohjain
174 ja ohjauspaneeli 176.

Toimintakierroksen aikana :leikkauslaitteisto 14! toxmlll

lhtlal\

plasmasuihkumn 16 kanssa paaa51assa\samansuunEalsestl -k 1n
P@

sydttolalttelsto(10 ja palno- ja 511rtola1ttelsto¢20”
informaatio nditd itsendisii alueita varten lihetetiin keskus-

1tten

vksik&std CPU 164 kuhunkin ohjauslaltteeseen, kun on tarpeen
s,

i?}rﬁi%w&gljetlnta, kesﬁﬁ%%k?lkOﬁ CPU 164 odottaa V11melsta
ohjetta tehtdvdnsid taydemkamlsekSL ja sitten lihettid kiskyn
kuljettimen siirtdmiseksi; timd tapahtuu siten, ettid leikkaus-
ohjain 172 ensin tarttuu kiinni jarruun 56 ja sitten irrottaa
jarrun 50 ja siirtdd sitten X-vaunua 49 keskusyksikén 164
middrddmdn matkan (juuri niin pﬁftg%ig&1%tta seuraavan -leik-—
kaamaton- osa, jolla on pienempi (X-koordinaatti, saavuttaa leik-
kausalueen reunan, katso kuviota 14). On huomattava, ettd
tdmdn X-suuntaisen liikkeen tulee perustua kaikkiin isdntd-
tietokoneen 160 ohjauslaitteistolle 18 lihettdmiin X-koordi-
naatteihin, ja td&md on helposti tehty keskusyksikdn 164 avulla,
joka tuntee kaikki tiedot.

Kuten kuv%giﬁi 15 voidaan ndhdd, leikkauslaitteen
ohjalmeen~172~en~yhdxstetty mikroprosessorista 180, viiva-
generaattorista 182 ja paikoitusservosilmukasta 184. Auto-
maattisessa tilassa mikroprosessori 180 vastaanottaa tietoa
keskusyksik&std 164, tulkitsee sen koodit ja lataa sen viiva-
generaattorin rekisteriin leikkauslinjan generoimiseksi.

Kun tdmd on tehty, se l&hett8&d signaalin 173 kdynnistidmidin
plasmasuihkun ja kertomaan viivageneraattorille, ettd pulssit

tdytyy ldhettdd servo~ohjaimelle 184.
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Viivageneraattorissa (kuvio 16) on 4:n ja 16:n bitin
rekisterit; rekisterit 186 ja 188 varastoivat pulssien luku-
mddrdn, joka on tarpeen X- ja Y-suunnassa siirtymiseen, rekis-
teri 190 rekisterdi pulssien mddrdn, joka on tarpeen siirty-
miseksi kiihdytysvaiheessa ja rekisteri 192 rekisterdi puls-
sien mddrdn, joka on tarpeen siirryttidessd vakionopeudella.
Tamian tiedon avulla viivageneraattori pystyy lihettdmdin servo-

- ohjaimelle 184 tarkan pulssien md4ri&n kutakin X- ja Y-akselia

varten (signaalit 171 ja 179) tunnisteiden kanssa (signaalit
195 ja 197) ja juuri oikeaan aikaan: jos esimerkiksi suoran
kaltevuus on 300, toisin sancen X = 2 % Y, viivageneraattori
lihettdd yhden pulssin Y-akselille jokaista kahta X-akselille
ldhetettyd pulssia kohden.

Aiemmin mainittu informaatio saavuttaa viivageneraat-

torin 182 puskurin 169 8:n bitin tiedonsiirtimen DATA BUS

- 185:n kautta, kaikkien rekisterien kuormituksen ohjailusta

huolehtii ohjausyksikk® CONTROL BUS 187. Moottoreiden liike-
suuntaa (195 suunta Y, 197 suunta X) kuvaavat rekisterien
186 ja 188 huomattavimmat osat.

Yksityiskohtaisemmin viivageneraattorissa 182 on
seuraavat osat (kuvio 16): kiihdytyskaltevuusgeneraattori 189,
aritmeettis~looginen yksikkd ALU 191 ja vaiheistin 193.
Kaltevuusgeneraattori 189 muuttaa kellosignaalin 194 taajuutta,
joka ohjaa vaiheistinta 193. N3diden taajuuden muutosten avulla
on mahdollista muuttaa pulssien vdlisti aikaa kiihdyttdmisti
tai hidastamista varten. Aritmeettis-looginen yksikké ALU 191
suorittaa kaikki tarpeelliset artimeettiset operaatiot viivo-
jen genercimiseksi ja vaiheistin 193 generoi signaalin ALU:n
ja kaltevuusgeneraattorikorttien ohjaamiseksi ja ldhettids
X- ja Y-pulsseija.

Vaiheistimen 193 selittdmiseksi on ensin tarpeen mii-

ritelld siihen tulevat ja siitd lihtevit signaalit.
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c1, C2, C3, C4;
01, 02, 03, 04;

L./5;

vaihto CKj;

LAC;
LCONT;

RCONT;

Loc;

Lbs;

Ldb;

B1;

A2;
A3 ja B3;
SUM/RES;

STOP;

START;

ovat vaiheistinlaitteen 193 neljd jaksoa.
ovat neljd vaihetta, johon kukin jakso on
jaettu.

on signaali, joka ilmaisee rekisterien 196,
198 vaihtoa X, Y, jos ne tdytyy ladata tai
vaihtaa.

on kellosignaali vaihtorekistereitd 196,

198 varten. '

pulssi akun 202 lataamiseksi.

pulssi aritmeettis-loogisen yksikdn laskurin
220 lataamiseksi.

pulssi aritmeettis-loogisen yksikdn laskurin
220 arvon vihentidmiseksi yhdelld.

pulssi vaiheistimen 193 kaksiasentoisen tilan
miirddmiseksi; nimd asennot ilmoittavat tdy-
tyykd vaiheistin 193 pysdyttdd vai el.
pulssi vaiheistimen 193 kaksiasentoisen ti-
lan miidrdimiseksi; ndmd ilmoittavat, onko
ensimmiinen vidhennystulos positiivinen vai
negatiivinen.

pulssilvaiheistimen 193 kaksiasentoisen ti-
lan midrittidmiseksi; t&md ilmoittaa mikd
akseli on pddakseli.

signaali multiplekserin 204 ohjaamiseksi.
signaali multiplekserin 206 ohjaamiseksi.
signaalit multiplekserin 208 ohjaamiseksi.
signaali aritmeettis-loogisen yksikdén, ALU
220:n ohjaamiseksi ja ilmoittamiseksi ol-
laanko tekemdss& lisdystd vail vahennystd.
signaali, joka kertoo mikroprosessorille
180, ettd vksi viiva on lopetettu.
mikroprosessorin 180 generoima signaali,
joka ilmoittaa viivageneraattorille 182,
ettd aloitetaan suora viiva. Tdmdn kaltainen
viivatieto on tallennettu LATCH-rekisterei-
hin 186, 188.
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- PCERQ; aritmeettis-loogisen yksikdn 191 generoima
signaali, kun laskuri 220 saavuttaa nolla-
arvon.,

PSIGNO; aritmeettis-loogisen yksikdén 200 generoima
signaali, joka ilmoittaa aritmeettisten

toimenpiteiden tulosten loppumisen.

- PX; pulssi X-akselille.

- PY; pulssi Y-akselille.

Kuvio 17 esittdd vaiheistimen kronogrammia tapauk-
sessa, jossa pddakselin (BD) tila on 0.

Vaiheistimella 193 on 4 jaksoa (C1 - C4) ja kukin
jakso on jaettu neljddn vaiheeseen (01 - 04). START-signaali,
jonka antaa mikroprosessori 180, aloittaa viivan generointi-
prosessin. Ensiksi suoritetaan jakso C1 ja lihetetddn tar-

peelliset signaalit seuraavien operaatioiden kidynnistdmiseksi.

a) X, Y vaihtorekistegkit 196, 198 ladataan 01:n aikana,

L/S on alatasolla ja vaihto Ck kdynnistet&din.

b) Pddakselin selvittdmiseksi kahden vaihtorekisterin
196, 198 informaatio vidhennetdin; tdmin tekemiseksi
signaalin B1 tulee olla yldasennossa, A2 yliasennossa
ja SUM/RES ala-asennossa. 03:n aikana pddakselin
B.D tila ladataan ja Lbd kdynnistetddn vihennystulok-
sen signaalilla, ndin ilmoittaen, mik&d on piidakseli.

c) A3 ja B3 saavat sopivat arvot multiplekserin 208 kidyn-
nistdmiseksi ja siten sallien akun 202 ja laskijan
220 midrittelyn pddakselin arvolla.

d) 03:n aikana LAC ja LCON kdynnistetdin.

e) X:n ja Y:n kasvu kerrotaan 2:1la, ja 04:n aikana
vaihdetaan vaihtorekistereihin 196, 198 talletetut
arvot. Tdmidn tekemiseksgi signaalin L/S tulee olla
yldasennossa ja 04:n aikana vaihto CK kidynnistet&&n.
Kun C1, C2 on aloitettu ja tdmd jakso on toistettu

niin monta kertaa kuin pid#dakselin on tarpeen lihett#i pulssit.

Tdmdn jakson aikana tehddin seuraavat operaatiot:
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a)

b)

Akun 202 arvon ja kaksinkertaisen pulssien lukum&drédn
vdhennyksen tulee siirtdd apuakselia: t&md arvo tal-
lennetaan toiseen kahdesta vaihtorekisteristi 196,
198.

Signaali B1 siirtyy ala-asentoon ja A2 kaksiasentoi-
sen pddakselin BD:n ilmoittamaan asentoon. 03:n
aikana Lbs ja LAC k&8ynnistyvdt sekd akun 202 ja
kaksiasentoisen BS:n lataamiseksi.

Jos BS = 0 seuraava jakso on C3, jonka aikana teh-

dddn seuraavat operaatiot:

a)
b)

c)

Lihetetddn pulssi pddakselille.
Laskijan 220 arvosta vdhennetddn yksi 02:n aikana.
Kaksiasentoiseen BC:hen ladataan laskijan 220 arvo.

Jos BS = 1, seuraava jakso on C4; jakso on saman-

lainen kuin C3, mutta tissi tapauksessa pulssi lihetet#in

jokaiselle akselille.

Jos C3 tai C4 jakson jdlkeen BC ilmoittaa, ettd laskija

220 ei ole saanut nolla-arvoa, prosessi toistetaan alkaen C2

jaksosta. Jos laskija on saavuttanut nolla-arvon, vaiheistin

193 pysdytetddn ja STOP~signaali ldhetetddn.

Tdtd signaalia kuvaavat loogiset yhtdldt ovat:

Vaihto CK = 01,C1 + 04,C1

Lac = 02,C4 + 03,C2 + 03,C1
Lcon = 03,C1

rcont = 02,C3 + 03,C4

Lbc = 03,C3 + 04,C4

Lbs = 02,4 + 03,C2

Lbd = 02,C1

B1 = C1

A2 = C1 + C2,BD + C4,BD
A3 = BD,C1

B3 = BD,C1

SUM/RES =c4
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Alunperin aritmeettislooginen yksikk® ALU 191 on
16 bitin yksikkd ALU 200, jossa on akku 202 ja X,Y-rekisterit
196, 198. Multiplekserit 204 ja 206 mahdollistavat aritmeet-
tisloogisen yksikén ALU 200 valita operandit ja multiplek-
seri 208 sallii akun lataamisen informaatiolla mistd tahansa
rekisteristd 196, 198 tai ALU 200:n tulostuksesta. Kuten
aiemmin kerrottiin, LATCH rekisterit X ja Y 186 ja 188 ovat
vhteydessi mikroprosessoriin 180, ndiden kahden rekisterin
kanssa on mikroprosessorin ja viivageneraattorin mahdollista
toimia asynkronisesti.

Aritmeettis~loogisessa yksik&ssd ALU 191 on laskuri
220, jonka tehtdvidnd on laskea pddakselin antamien pulssien
mddrisi. Piidakselina pidetdédn osan S:n, jonka akselinsuun-
taiset komponentit ovat AX ja AY pituudeltaan suurempaa
osaa ja apuakselina pidetddn lyhyempdd osaa.

Kun laskuri on p&dssyt pulssin kokonaismddrddn pdd-
akselilla, se ldhettdid signaalin vaiheistimelle 193 linjaa
221 pitkin; tdll& tavalla vaiheistin tietdd, ettd osa on

valmis.
Viivageneraattori suorittaa seuraavaa algoritmia:

1

Laskuri (220) pidakselin pulssien lkm.

Akku (202) = piddakselin pulssien lkm.
WHILE laskuri 220 > 0 DO
BEGIN
(1) Akku (202) = Akku (202)-(2xapuakselin pulssien lkm.)

IF akku (202) > 0 THEN
(2) Piiakselin pulssi
Laskuri (220)=Laskuri (220)-1
ELSE
(3) pddakselin pulssi
Apuakselin pulssi
Laskuri (220)=Laskuri(220) -1
Akku(202)=akku(202) +(2+xpddakselin
pulssien lkm.)

END
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Aritmeettis-looginen yksikkd ALU 200 ilmoittaa vai-
heistimelle 193 (1) :ssd tehtyjen aritmeettisten operaatioiden
tunnisteet linjan 222 kautta; tdlld tavalla vaiheistin antaa
pulssin vain pddakselille (2) tai molemmille akseleille (3).

Kaltevuusgeneraattori 189 on nyt selostettu. Kellon
194 jokaisessa jaksossa vaiheistin 193 l&hettdd signaalin
PX tai/ja PY. Tdmdn vuoksi kellon taajuutta muuttamalla on
mahdollista muuttaa aikaa pulssiin ja sen kddntymisen v&1lilld
ja on mahdollista lisdtd tai vdhentdid taajuutta. Kaltevuus~
generaattorin 189 tehtidvidni on tdmdn taajuuden muuttaminen:
perusteeltaan se on N-jakaja 213, jossa N on sen sisddnmenoon
laitettu luku, t&td lukua voidaan muuttaa dynaamisesti muutta-
malla osoitetta, joka on EPROM:issa 212. Tdmd EPROM on tal-
lentanut perdkkdisiin paikkoihin halutun kaltevuuden. Se
toimii seuraavasti. Kun signaali START 214 on suoritettu,
kiihdytyslaskuri 215 ja vakionopeuden laskuri 216 ladataan
sopivilla arvoilla; ndmd arvot ovat rekisterien 190 ja 192
tulostuksia. Jos kiihdytyslaskurin 215 arvo ei ole nolla,
vakionopeudenlaskuri 216 on estotilassa, ja suuntalaskuri on
UP~-tilassa; aina kun signaali 209 tai 210 saavuttaa laskurin
AC 215, sen lukemaa vihennetdidn ja suuntalaskurin 217 lukema
kasvaa muuttaen EPROM:n tulostusta. Kun laskuri AC 215
saavuttaa nolla-arvon, se sallii vakionopeuslaskurin 216 pie-
nenevdn muuttaen sen tulostusta ja suuntalaskurin estotilaan.-
Nyt vakidnopeuslaskuri 216, joka vdhenee jokaisen signaalin
209 tai 210 saapuessa siihen ja suuntalaskuri pidetd#n muuttu-
mattomana; tdssd tilanteessa ei muutu jakajan tulos 213 tai
X, Y pulssien taajuus; tdssd tilassa X, Y moottoreiden nopeus
on vakio. Kun vakionopeuslaskuri saa nolla-arvon, se pysidyte-
tddn ja suuntalaskuri 217 laitetaan ala-asentoon; nyt jokainen
signaali 209 tai 210 vihentidvit suuntalaskurin arvoa kunnes
se saavuttaa O-arvon, joka lopettaa jakson.

Kuvio 1 esittdd kaaviokuvaa laitteesta, jolla on mah-
dollista viedd prosessi ldpi.

Kuvio 2 on kaaviokuva sydttdlaitteistosta.

Kuvio 3 esittdd laitteistokokonaisuudenIkeskinaista

sijoittamista.
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Kuvio 4 on detaljikuva poistovydhykkeesti.
Kuvio 5 on kaaviokuva kytkinlaitteesta, joka yhdistad
X-vaunun leikkausjalustaan.
Kuvio 6 on kaaviokuva kuljettimen leikkausjalustasta.
5 Kuvio 7 on kaaviokuva jarrulaitteesta, joka varmistaa,
ettei leikkausjalusta liiku leikkauksen aikana.
Kuvio 8 on kuva X-Y-koordinaattilaitteesta.
Kuvio 9 on leikkauskuva plasmageneraattoripdistsd.
Kuvio 10 esittdid osaa, johon plasmageneraattoripdd on
10 asennettu X-Y-laitteessa.
Kuvio 11 on kaaviokuva nimidimis- ja siirtoalueesta.
Kuvio 12 esittii tyypillistid kuvion 1 mukaisella jdr-
jestelmdlli leikattavaa mallia.
Kuvio 13 esittdd lohkokaaviota, joka kuvaa yhteyksid
15 ympdristédn. |
Kuvio 14 on kaaviokuva leikkausalueesta, josta kdy
ilmi leikattavet ja ei leikattavat osat.
Kuvio 15 esittdd X-Y-laitteiston lohkokaaviota.
Kuvio 16 esittdd X-Y-laitteiston ohjaimen mikropro-
20 sessorin lohkokaaviota.

Kuvio 17 esittdi vaiheistimen signaalien muodostumista.



10

15

20

25

30

13
Patenttivaatimukset

1. Menetelmid osien (175) leikkaamiseksi materiaali-
rainasta (120) k&ytt#mi#lls leikkaustasoa (60), materiaalin
sydttdtelaa ja leikkaustasoon nshden vaakatasossa poikit-
taissuunnassa liikkuvaa vaunua (14), joka muodostaa leik-~
kausvilineen kuljettimen, jonka 1liikkeitd malliohjetta
pitkin valvotaan tietokoneella (18), johon on tallennettu
ohjelmoidut leikkaamisohjeet, ja kdytt&im#llad leikkausvali-
neend plasmakaarileikkuria (106), Jja kaasua l&pdisevaad
leikkaustukea, tunne t t u siitd, ettd leikkaustasona
ja sydttdelimens kdytetdsdn jatkuvatoimista kuljetinta (26)
rainan tai kerroksen sydttémiseksi leikkausosaan ja maini-
tun kerroksen tukemiseksi; ettd mainitussa kuljettimessa on
erityinen harja, jossa on halkaisijaltéan noin 0,3 mm ole-
via terdslankoja, jotka ovat 30 mm pitkid ja tiheydelt#&n
75 lankaa/cm?, mainitun kuljettimen (26) siirtyessd askel
askeleelta matkan (+X), joka on suurempi kuin plasmakaari-
leikkurin suurin X-suunnassa siirtym& matka kappaleen osa-
leikkauksenviimeistelemiseksi, mainitun plasmakaarileikku-
rin liikkuessa pitkin m#drdttyjsd mallilinjoja kuljettimen
etenemisaskeleen jédlkeen, ja ettd mainittu kuljetin pide-
t&4n paikallaan ja ettd materiaaliraina ainakin leikkaus-
alueella pidet&dsn tiukasti kuljettimen pintaa vasten ali-
painetta tuottavan laitteiston avulla.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmi,
tunnettu giitd, ettd leikattava materiaalikudos
(120) vedetdidn rullalta (10) ja ohjataan silmukka-alueen
(24) ja kuljetinhihnan sydttéosan (36) kautta ennen Kkuin se
saavuttaa leikkausosan (60), kukin osa vastatessa yhté
sybttdaskelmaa, ja ettd mainittu silmukka-alue tunnistetaan
tunnistuselimilld ennen sydttdosan (36) saavuttamista,
jolloin sydttdrullien kayttdlaitteet (22) silmukka-alueen
tunnistimien (28,30,32,34) ohjaamina ja pdattdmén kuljetin-
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hihnan kdyttdlaitteet (48) ovat ohjattavissa toisistaan
riippumatta.

3. Patenttivaatimusten 1 ja 2 mukainen menetelmi,
tunnettu siitd, ettd mainittu materiaalikudos (120)
ohjataan leikkausvaiheen jdlkeen nimidimis- ja jakeluosaan
(61) etdisyydelle, joka vastaa yhtd etenemisvaihetta, mai-
nitun kudoksen (120) pysyessd mainitulla kuljetinhihnalla
(26) mainitun jakelualueella (61) vain painovoiman ansios-

tal
4, Patenttivaatimusten 1-3 mukainen menetelmi,

Tunnettu siitd, ettd nimidimis- ja jakelutydkaluja

(20) on yhdistetty mainittuun nimidimis- ja jakeluosaan
(61), ja ettd tyvkaluja (20) ohjataan ja siirret&sn vaaka-
tasossa ja poikittaissuunnassa kdyttadmidlls plasmakaarileik-
kurin tietokoneessa olevia merkintétietoja siten, ettd ne
siirtyvit leikatun kappaleen keskipisteeseen (154) tai sen
ldhelle.

5. Patenttivaatimuksissa 1-4 mddritellyn menetelmin
mukainen materiaalin leikkauslaite, johon kuuluu leikkaus-
taso (60), materiaalin sydttdtela, ja leikkaustasoon nihden
vaakatasossa poikittaissuunnassa liikkuva vaunu (14), joka
muodostaa leikkausvélineend (106) toimivan plasmakaarileik-
kurin (16) kuljettimen, jonka liikkeitd malliohjeita pitkin
ohjataan tietokoneella (18), johon on tallennettu ohjel-
moidut leikkausohjeet, t unne t tu siiti, ettd leik-
kaustaso on varustettu alipainetta tuottavalla laitteistol-
la (40,42) materiaalirainan (20) pitdmiseksi tiukasti leik-
kaustasoa vasten, joka leikkaustaso on suunniteltu kaasua
lépdiseviksi jatkuvaksi kuljetinhihnaksi (26), kuljettimen
(26) siirtyessd askel askeleelta matkan (+X), joka on suu-
rempi kuin plasmakaarileikkurin suurin X-suunnassa siirtymé
matka kappaleen osaleikkauksen viimeistelemiseksi, kdytto-
laite materiaalin vetadmiseksi sy®ttdrullalta silmukka-alu-
eelle, kdsittden moottorin (22), joka ohjataan tunnistimien
(28,30,32,34), jotka on sovitettu tunnistamaan suurimman ja
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pienimmin materiaalin avoimen silmukkaosan (24) pituuden,
ja DC-moottorin jatkuvaa kuljetinhihnaa (26) varten, jota
ohjataan tietokoneelta (18) tulevilla signaaleilla.

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen laite, t u n-
nettu siitd, ettd sydttd- ja leikkausosaa (36,60)
seuraa merkintd- ja jakeluosa (61), joka on mitoitettu
pituudeltaan hihnakuljettimen (26) yhtd siirtovaihetta
vastaavaksi, ja jossa mainittu hihnakuljetin ylt34 mainitun
jakeluosan yli, joka on yhdistetty vaakatasossa ja poikit-
talstasossa liikkuvaan vaunuun (20), joka kannattaa merkin-
td- ja nostotydkaluja (148,152,153), ja jonka vaunun liik-
keitd ohjataan tietokoneella (18).

7. Patenttivaatimusten 5 ja 6 mukainen laitteisto,
tunnettusiit4, ettd kuljetinhihnan (26) vaihesiir-
tolaite muodostuu siirtomoottorista (66), joka siirtad
vaunua (14), joka tukee plasmasuihkuleikkuria X-suunnassa
ja joka on yhdistetty véliaikaisesti jatkuvaan kuljetinhih-
naan (26) tietokoneella (18) ohjatun kytkimen (56) avulla.

8. Patenttivaatimusten 5-7 mukainen laite, t u n-
nettu siitd, ettd alipainetta tuottavaan laitteistoon
(40) kuuluu imukammio (42), joka ylt&#a mainitun jatkuvan
kuljetinhihnan (26) yl&pinnan alapuolelle vain sydtté- ja
leikkausosan (36,60) yli.

9. Patenttivaatimusten 5-8 mukainen laitteisto,
tunnettu siitd, ettd plasmasuihkuleikkuria (16)
tukeva vaunu (14) késitt&d ohjattavan kitkakytkimen (56)
molemmissa pdissddn, ja ettd mainittu kitkakytkin on toi-
minnallisesti yhdistetty jatkuvan kuljettimen molemmissa
pdissd oleviin kiinnityslaitteisiin (54).

10. Patenttivaatimusten 5-9 mukainen laite, t u n-
nettu siitd, ettd mainittu plasmasuihkuleikkuria (106)
tukeva vaunu (14) kulkee ohjauskiskoilla (64) jotka ovat
jatkuvan kuljettimen (26) suuntaiset, ja ettd se on yh-
teydessd jatkuviin hammashihnoihin (84), joita puolestaan
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synkronoidusti k&dytet#in DC moottorilla (66), joka on yh-
distetty X-suuntaisen sijainnin s&dtdsilmukkaan.

11. Patenttivaatimusten 5-10 mukainen laite, t u n-

nettu siitd, ettd plasmasuihkuleikkuri (106) on yh-
distetty irrotettavasti jatkuvaan hammashihnaan (102) luki-
tuslaitteella (62), jota hammashihnaa kannatetaan vaunulla
(49), joka on sovitettu liikkumaan kuljetinta vastaan poi-
kittain, ja mainittua hammashihnaa kuljettaa DC-moéttori
(90), joka on yhdistetty Y-suuntaisen poikittaisliikkeen
sddtdsilmukkaan.

12. Patenttivaatimusten 5-11 mukainen laite, t u n-
nettu siiti, ettd mainittu merkintidtydkalu on nimidi-
miskone (148), ettd nostolaite muodostuu imuventtiileistsd
(152,153), jotka on asennettu poikittaissuunnassa (stuun—
ta) liikkuvaan hammastankoon (150), jonka pituus on olen-
naisesti sama kuin jatkuvan kuljettimen (26) leveys; ettd
nimidimiskone ja imuventtiilit on asennettu vaaka- ja poi-
kittaissuunnassa (X-/¥Y-suunta) liikkuvan vaunun (20) molem-
piin p&ihin, ja ettd mainittu hammastanko (150) joka tukee
imuventtiileitd (152, 153) tuetaan niin, ettd se liikkuu
kohtisuorasti kuljettimen (26) tasoon nihden.

13. Laite kappaleiden leikkaamiseksi materiaaliku-
doksesta tai -kerroksesta, joka kidyttidi leikkaustasoa (60),
johon kuuluu alipainetta tuottava laitteisto (40,42) pitéa-
mdidn levitettyd materiaalia kiinni tiukasti leikkaustasoa
(20) vasten, ja leikkaustason vaaka- ja poikittaistasossa
liikkuva leikkausty®tkalun kannatin (14), jonka liikkeits
malliohjeita pitkin valvotaan tietokoneella (18), johon on
tallennettuohjelm01dut1e1kkausohjeetS;%gﬁékivaatlmuk31s—
sa 5-12 méarltelf§1lﬁ éasalla tunnettu siitsd, et-
td tietokone (18) on yhdistetty tietokoneasemaan (160),
joka vastaanottaa sisddnsydttotietoja tietokannasta (162)
ja k&sin sydttédmdllsd; ettd tietokoneen (18) sisdlli kes-
kusyksikkd CPU (164) on datavdyldn kautta kytketty ohjaus-
vksikkdihin (168,170,172,174,176), joissa on piirit plas-
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masuihkuleikkurin (16) toimintojen, leikkausmekanismin
(10), leikkausvaunun (14) ja nimidimis- ja siirtolaitteiden
(20) toiminnan ohjaamista wvarten.

14. Patenttivaatimuksen 13 mukainen laite, t u n-
nettu silitd, ettd ohjausyksikkddn (172) kuuluu mikro-
prosessori (180), joka on yhdistetty leikkauslinjageneraat-
toriin (182) ja asemointisddtdsilmukkaan (184).

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen laite, t u n-
nettu siitd, ettd leikkauslinjageneraattoriin (182)
kuuluu kaltevuusgeneraattori (189), joka tuottaa asemointi-
viitesignaaleja, ja aritmeettis-looginen yksikkd (ALU 191)
tarpeellisten aritmeettisten operaatioiden tekemiseksi;
edellisten osien ohjaussignaalit ja vaunujen (14,20) DC-
moottoreita kdynnistdvd ohjaussignaali (Px,PY) ollessa vai-
heistimen (193) ulostulotietoja.

16. Patenttivaatimuksen 15 mukainen laite, t u n-
nettu siitd, ettd vaiheistin (193) on neljédjaksoinen
(C1l-C4) bistabiili piiri, jossa kukin jakso on jaettu nel-
j&&n vaiheeseen (01-04).
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