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(549  Zapejeni pre lémémi t¥isek

Zapejeni je vhedné zejméma pre sta-
vebricové pregramevé Fizemé viceilelevé

Na ¥{dfci a ovlddaci st jedmeile-
levéke -stroje jsou prestrednictvim pesuv-
ného registru piipejeny jedmetlivé Fddky
diedevé matice vstupnich dat, jejiZ jeden
vystup je pFivedem zpét na vstup Fidiei
a evlddaci ¥dsti, zatimce daldi vystupy
jseu pFipejemy jedmak na bleky smimdni
a vyhedneceviéni klidu pesuvevyjech mecha-
nismd pracevaich jednetek, piifem% viech-
ny bleky jseu zpdtnevazebmé spejeny s Fi-
diei a evlddaci Zdsti viceilelevého stre-
je, mani? jseu revnd} zpdtnevazebnd na-
pejeny viechny pracovai jednetky.

Zapojeni umeznuje kdykeliv zafadit
de libavelmého Fddku diedevé matiee cyk-
lus 1lémémi ti¥isek pre ktereukeliv z epe-
ratnich vicevietenevich hlav, PFi zméné
materidlu lze ocyklus pezménit nebe wy-
nechat.
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Vynéles se tfké sapojeni pro léménf t¥fsek, zejména pro programov® Fizené vice~
i¥elové obréb¥ci stroje.

U stavebnicovyoh, programové ¥izenfch, vioedSelovfoh stroj& se souldstka obrdbi
pfi jednom upnuti n¥kolika automatioky vym¥¥ovanfmi vigev¥etenovimi oporaénimi‘bla-
vami, P¥1 obr#vdn{ n¥kterfoh materifld, steJn¥ jako p¥i obréb&ni nikterymi ndstroji
se t¥isky Spatn¥ ldmou. ProtoZe do automatiokého oyklu stroje nelze zasahovat, kupi
se t¥{sky na néstrojich a pdSohuj{ se do pouzder vrtaocioch vedeni. Pouzdra se vyd{raj{
& postupnd ni¥f{, K ldmén{ t¥fsek se dosud pouzivaji.specielné upravené néstroje nebo
speoiélni pouzdra. Jejich mevfhodou Jsou vysoké néklady, omezené moZnost pouZiti
komunélniho néfadf & nen{ mo¥né za¥adit je do teohnologle stroje, nap¥. p¥i pFechodné
zn¥n& houZevnatosti materidlu obrobku. ;

Uvedené nedostatky odstra¥uje ve velké mi¥e gapojenl pro léméni t¥{sek podle
vynélezu, jeho¥ podstatou je, %e na ¥{dfof a ovlédac{ ¥ést viceuSelového stroje Jsou
prost¥edniotvim posuvného registru p¥ipojeny Jeﬂhotlivé Y4dky diodové matioce vstupnich
dat, Jeji%¥ jeden vfstup je priveden zp¥t na vstup ¥fdfef a ovlédacf 3ésti a Jeji¥
dal3f vfstupy jsou p¥ipojeny jednmak na bloky snimén{i a vyhodnoboovéni posuvu pracov-
nioh Jednotek a jednak na bloky sniméni a vyhodnocovéni klidu posuvov§och mechanizmi
pracovnioh Jednotek, pfiSem¥ vZechny bloky a jsou zpétnovazebng spojeny s ¥fdfcf a
ovlédaci ¥dst{ viceuSelového stroje, na n¥% jsou rovnéi zp&tnovazebné napojeny viech-
ny pracovni jednotky.

Vshodou tohoto zapojeni je, %e umoZfu je za¥adit do libovolného ¥édku diodové
matice cyklus pro léméni t¥fsek pro kteroukoliv z operadnich vicevretanovjoh hlav, a
to kdykoliv. P¥i 2m¥n¥ materiglu lze oyklus pozm¥nit nebo vynechat,

P¥ikladné provedenf sapojenf pro léméni t¥isek Je sohematioky zakresleno na p¥i-
pojeném vfkresu. ' .

Na iidioi & ovlédpol ¥ést 1 vicerZelového obrsb¥oiho stroje Je p¥ipojen posuvny
registr 2, na n&j¥ navagujl jednotlivé ¥4dky diodové matioe 2 vstupnioh dat. Jeden
JeJi v¥stup je privedem zp¥t na vstpp bloku ] ¥Ffd{ecf & ovlédaol Sésti a daldf vystu-
py téZe diodové matice 3 jsou pripojeny na blok 4 sniméui a vyhodnooovéni posuvu pra-
covnioh Jednotek a na bloky 2 sniméni a vyhodnocovéni klidu posuvovfch mechanizmd
pracovnioh Jeduotek. VEechny bloky 4 a 5 jsou zp¥tnovazebnd pfipojeny na ¥{dfof a
ovlédaoi 84st 1 vicevdelového obrsbiciho stroje, na ni%¥ jsou soudasn¥ gpStnovazebnd
p¥ipojeny pracovni jednotky 6.

P¥i uvedeni stroje do ohodu p¥ipojJf spinaoi prvek ¥{fdfof a ovlddaci Xdsti 1
-viloeudelového obrsb¥oiho stroje prost¥edniotvim posuvného registru 2 nap¥t{ na prvni
¥édek dicdové matice 2.>Ze “Wloupoe diodové matice 3 je p¥ivédéna instrukce ve formé
elektriokého signélu do ¥{df 'f a ovlddacf Zdsti l a do blokd 4 a 5. Po vyhodnocent
instrukoe dé dalsf spfnaofl prvek ¥{fdfof a ovlddaof &ssti 1 dimpulsy pracovaim jednot-
kém & k vykonéwi pracovniho oyklu. Blok 4 snimén{ a vyhodnocovéni posuvu pracovei

Jednotky porovné délku pracovniho posuvu s predvolenym Sasovim ddajem nebo 8 nasta-



venfm udajem o Fezném odporu. Po dosafeni. pfedvolenych veli¥in je vdén signél do ¥f-
dfcf a ovlddac{ ¥#sti 1, jeji¥% spinacf prvek d£ impulsy k zastaveni posuvu pracovai
jednotky 6. Do bloku 3 je p¥ivedena informace o klidu posuvového mechanizmu, je vyhod-
nooena & privedena zpét, do ¥{dfel a ovliédaof ¥dsti 1, Jeji{% spinaci prvek dé povel
k pokralovéni pracovnihoc posuvu.

P¥1 prerudovaném posuvu a zvfsenim Yezného odporu dochés{ ke spolehlivému

zlomu t¥{sky a tim ke zvyiSeni kvality opracovanfch otvorl

PREDMET VYINALEZU

Zapojeni pro léméni t¥isek, zejména pro programov¥ Fizené viceulelové obréb¥oei
stroje, vyznadujfof se tim, %e na ¥{dfol a ovlddaof ¥dst (1) viceulelového stroje
jsou prost¥ednioctvim posuvného registru (2) p¥ipojeny Jednotlivé ¥8dky diodové matice
(3) vstupnich dat, jejiZ jJeden vfstup je p¥iveden =zp&t na vstgp ¥id{cl a ovlédact
¥gsti (1) a dald{ jJej{ vfstupy Jjsou pr¥ipojeny jednak na bloky (4) sniméni a vyhodno~
covéni posuvu pracovnich jednotek a jednak na bloky (5) sniméni a vyhodnooovéni kli-
du posuvovfoh mechanizmd pracovnich jednotek, p¥ilem¥ vSechny bloky (4, 5) jsou sapst-
povazebn® spojeny s ¥fd{cf a ovlddaci Eést{ (1) viceulelového stroje, na ni¥ jsou
rovn¥% zpdtnovazebnd napojeny vSechny pracovni jednotky (6).

1 vfkres
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