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{54) Automatizovany seufadnicovy stiil

1
Vynélez se tyk4 automatlzovanych sou-

Fadnicovych stollt kreslicich nebo poloho- -

vych, uréenych ke kresleni vykrestl, karto-
grafxckych a meteorologickych map, zhoto-

vovani presnych rytin, filmovych piedlch,

polohovém riiznych predmétd (obrobkil) a
" ke vdem aplikacim, kde je poZadovéna pies-
né poloha. Vyndlez Yes{ pouZiti dvoustran-
ného ndhonu u soufadnicového stolu, zajis-
tU]ICIhO pohyb alespoii v ]edné Z 0S8,

Soufadnicové stoly pouZivané v CSSR jsou
zndmé a podle dosahované pfesnasti pohybu

- ‘pouivaji riiznych ndhonté. NejpFesn&jsi sto-
ly pouZwajl k ndhonu kulifkovych 3roubt,
které zaruGuji pfi pfesném provedeni nej-
vySsi pPesnost, ale jsou nédkladné [vyrobn3
pracné) a neumoZiiuji dosahovat vysokych
rychlosti kresleni, respektive pohybu. Majf
nizkou ufinnost a nedd se s nimi zajiStovat
pohyb 'v délce delSi neZ 1 m (vyrobni moZ-
nosti a presnost]).

. Dalsi skupinou jsou sou¥adnicové kreslici
stoly, které vyuZivaji k ndhonu rotatnich
ste]nolsmérnych servomotord  eventudlnd
krokovych motord, jejichZ pohyb je odvozen
pro kaZdou osu z jednoho motoru. Jsou to
stoly h¥ebenové s jednostrannym ndhonem,
jejichZ presnost a rychlost je omezena. V
disledku jednostranného vedeni a velkych
pohybujlcmh se hmot, nelze u nich uspoko-
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five vyuZit mensiho jednotkového kroku ne¥
0,05 mm.

Soufadnicové stoly se stenyml néroky
na pfesnost pouZivaji ke svému nédhonu plan-
zety, nebo lanka pohdn8anymi pro kaZdou

~ osu od jednoho motoru: U t&chto soufadni-

covych stolll lze docilit vysokych rychlosti

. PPl zvyZené hladind hluku nad povolenou

mez 65 decibel, ,

Zahranini vyrobei u unejpresnéjdich a
rychlych soufadnicovych kreslicich stold vy-
‘uZivaji k-pohonu dvoustranného néhonu od-
vozeného od jednoha motory, (at jiZ kroko-
vého nebo servomotoru). V tom p¥ipads je
naghon dvoustranny realizovdn pomoci dlou-
hého hiidele, ktery umoZiiuje zébsr dvou
vystupnich pastorkft na obou koncich pohy-
bujictho se ramene, mostu po zékladnim r&-
mu.

_ Jsou znédme i presne a: rychlé zahranitn{
lankové ndhony, které maji perfektni FeZe-
ni ndhonovych, odvalovacich kladek. Pou¥i-
ti materidlové kvalitnich lanek, dokonalého
odméfovdni a Fidictho systédmu schopného

" korekei v diisledku pouZit! lanek. V CSSR

se vyroba pfesnych stoll této koncepce ne-
dari.

V3echny uvedene konstrukce majl viak
nékteré nevyhody. Budto jsou pifli§ sloZité,
pracné v na$ich podminkdch nezajistitelné
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anebo nedosahuji poZadovanych parametrli
rychlosti, pfesnosti pfednich evropskych
vyrobell sou¥adnicovych stall.

Uvedené nevfhody p¥i
zovanVch soufadnicovych stolll se snaZi od-
stranit- pFedloZeny vynélez. ]eho
‘spolivd’ v. pouZit! dvoustranného nahonu,
“ktery vyuZivd dvou rotadnich servopohont,
‘umistdnych na obou koucich ramene neho

mostu. Dva servopohony .zajistujl pohyb v-

fedné ose. Oba servopohony jsou Fizeny sou-
tasng, ze dvou samostatnych blokdl ovlad4-
ni motorﬁ, na zékladé spoletn& zadané sou-
i‘admce z ovlddaci elektroniky. Servopoho-

ny svym inkrementélnim odméfovénim, kte-
re maZe byt umist&no na h¥ideli servomoto- -

Ty, anebo vnitfnim vystupnim h¥ideli servo-
pohonu zajisfuje informaci o skute&n& vy-
konaném pohybu.

Pohyb je blokem ovl4ddn{ motord ¥{zen
ak, aby ujetd vzdélenost obou servepohonil
byla v Ka¥dém okam¥iku stejnd. Tento zpd-
sob Te8en! dovoluje, Ze pohybujici se sousta-
va (rameno] nemusi b§t dokonale tuhd a
naopak umoZiiuje odleh&eni spojovactho ra-
mene {mostu) obou servopohont.

ReZenim ndhonu podle vynélezu se doct-
1 vBtsi presnost a rychlost u soufadnico-
vych stolf. V&8 rychiosti se dosédhne po-
v¥itim dvou servopchonf, kdy p¥i pouZit{
stdvajicich servomotord lze volit niZ§l pie-
vodovy stupeil a tim v&t8{ vystupni maxi-
mé&lni rychlosti. Zlep§i se fasovd konstarnta
celého pohybujicitho se dstroji, umoZiujici
tychlejdi odezvu, lep3i, regulaci servopoho-
nlt a tim i vy38{ pFesnost pohybu.

+ Soustava pohybujici je stabiln&j$i a z hle-
diska mechanického. se chovd jako soustava
obouistrann& podepfend za vystupn{ pastor-
ky. zabirajici do pFesnych souradmcovah
hiebenlt umist&nych v brouSeném rdmu po
obou, jeho’ stranéch. Proti jednostrannému
'nahonu se d4 volit ]ednotkovxj zékladni krok
aZ desetkrat men3{ (0,005, 0,01 mm), coZ
p¥imo ovlivni dosahovanou. p¥esnast pohy-
bu. Inkremeéntéini elektromechanické odms-
Yovacl..gidlo umist¥nim na v¢stupni h¥idel
servopolionu, ‘mfiZe pil stejném podtu ele-
‘meéntdrnich dilki odmé&Fovat men3i krok.

. Mo#né provedeni automatizovaného sou-
Fadnicového. stold podle vynélezu je sche-
maucky naznafeno na prlpojenych vikre-
sech, kde-obr. 1'zna&i blokové schéma zafi-
zeni, obr. 2 znadi automatlzovamj soufadni-
tovy kreslici. stdl v nérysu, obr. 2a znézor-
huje tentyZ st@l v phdorysu. Obr. 3 znadi
dvoustranny ndhon uloieny na vodicich plo-
chach ramu. ‘

fe¥en! -automati-

podstata:

‘%e vystupem jsou

‘Fenf hmoty celého ramene

4

~ Ridicf systém 1 je propojen v¢stupem 8 &
blokem ovidddni servopohonu 2, 3, timto
spojenim jsou privdd&ny jednotlivé interpo-
lafni kroky jedné osy. KaZdy z obou blok{
ovl&dén! servopohond 2, 3 ¥di jeden servo-
pohon 4, 5 na zékladd ﬁdajﬁ 8 a informace
z 1nkrementa1n1h0 odm&Fovén! 8, 7.

' Funkce je nésledujicf: Rfdic! systém 1
zpracovavd fidaje plevzaté z. d8rné€ pésky,
potitate nebo jiného vstupnfh-o.::média tak,
interpolaéni. .- pFiriistky
(kroky) pro jednotlivé Fzené osy. Na. zd-
klad® interpoladnich pifristkl reprezentu-
jicich tdaj o soufadnici a zp&tnovazebnich

. impulsd, (krokil). charakterizujicich skute&-
"nd odjetou vzddlenost je blokem ovlddén{

servopohonu ovldddn servopochonem 4, 5,
ktery uvddi do pohybul rameno (most) 11
kresticiho stolu.

Pojezd v ose x zaji§tujf dva servopohony
4, 5, které jsou pevné&. p¥idroubované k ra-

‘ment 11 a tvo¥f s nfm nedfing celek. Pojezd

se uskutefiiuje ozubenym zéb&rem vy§stup-
nich pastork& 29, 21 servopoliond do pfes-

“ngch ozubengch hi"ebenﬁ 22, umisténych na
* Tdmu 12, Propojeni-nédhonovych pastorki ne-

ni mechanické, ale prostFednictvim ovl&dé4-
'ni servomotor elektricks. - Inkrement4lni

“elektromechanické odméFovaci &idle 8, 7

zjituje u ka¥dého servopohonu ujetou vzdé-

lenost v ka¥dém okamZiku. Umistdni odms-
‘Fovan! na hifdeli servomotoru zv&tsi se sta-

bilita pohybujici se sestavy a mfiZe se sniZit

.poéet impulsu na jednu otasku odméi‘ové~

ni.

Na rameni je umistén vozik 23, ktery se
pohybuje pFimodafe podél ramena, (v ose
v), pomoct jednoho servopohonu. Pro pohyb
voziku- (v ose'y) je pouZit ndhon jednim
servopohonem Dvoustranny néhon vzhle-
‘dem k rozmé#riim voziku a jeho. hmot® je
zbytedny.

Servopohony 4, 5 maji inkrementélni od-
mefovéni pevn& piipojené na vaitfnf vystu-
pu]ici hiidel, co¥ umo¥iiuje zmenSeni .zati-
%eni momentem setrva&nosti hiidele servo-
‘motoru. Rameno 11 se pohybuje po vodicich
plochéch 24, rdmu 12, soulasnym z&b&ren .
v¢stupnich pastorkfi 20, 21 do ozubenych

h¥ebent 22. Poloha hifebentt miZe byt.svis-

14 jak naznateno v obrézku nebo vodorov-
né. P¥ svlslé paloze se docili lep&iho rozlo-
{nizko tBZiStS
nad kreslici deskou) a soustava vlivem tep-
lotnich dilataci je stabiln¥jsf,
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PREDMET VYNALEZD

: Automatizovany soufadnicovy stlil sesta-

vajici z podstavce, ovladaci elektroniky, blo-
ku ovlddéni servopohondi, rému,

cich z&znamovou hlavu, vyznadujici se tim,

Ze ndhon (10) je vytvofen dvEma samo-

Statnymi elektrickymi rotatnimi servopcho-
ny {4, 5) zabudovanymi na obou koncich
ramene {11), zabfrajicich svymi vystupnimi
pastorky (20, 21} do pfesnych soufadnico-

) ramense, -
servopohont, voziku, respektive sani, nesou-

" inkrement4lni

vych hiebendt (22), uloZengch na rdmu (22],
servopohony (4, 5) majl pevné zabudované
ni  odméfovani (6, 7) na vy-
stupni- hifideli, ovladaci vstup {16, 15) ser-
vopohontt {4, 5] je propojen s vystupem-blo-
ki ovlddéni servopohontt (2, 3), jeho¥ je-
den vstup (18, 17) je propojen s vystupem
inkrementédlniho odmé&fovdni (6, 7) a dru-
hy ~vstup propojen s vystupern interpolaé-
nich p¥irGstkdl {8) z ovlddaci elektroniky.
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Obr, 3
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