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Vyhodnocovaci{ elektronika pro t¥*{dici
stanice

(57) Re&eni se tyké usporéddni vyhodno-
covaci elektroniky pro tifidici stanice

s induk&nimi snimali, zejména pro kontro-
lu toleranci dilct p?i sériové nebo hro-
madné vyrobd. Mdreni se pfedpoklddd ob~
vykle v dynamickém reZimu., Namdiend vys-
ledky se ukladaji v pamd3fové tésti. Zpra-
covéni namdfenych vysledkd se provédi

v &islicové formd mikropolitatem a vysled-
ky se zobrazuji bud dvouhodnotovd nebo

v analogové formd nu sloupcovém indikédto-
rue. K zaddvdni refereninich parametrd se
pouzivaji zadédvaci potenciometry. Redeni
je doplndno o vstupni a vystupni odddlo-
va&, umozhujici v prodlevédch mezi méfeni-
mi Fidit &innost tiftidici stanice nebo pie-
dédvat korekce do pracovniho stroje, za
nimz je tifidici stanice umistdna. Komuni-
ka&ni Zést umoziuje pfedévat vysledky m&-
#*eni do nadfazenéd politaZové sitd nebo

"k dal3imu zpracovéni.
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Vyndlez se tykéd uspoiédéni vyhodnocovaci elektroniky pro tFfidic{ stanice s induk&ni-
mi enfnaéi, zejména pro kontrolu toleranci dilcO p#*i sériové nebo hromadné vyrob&, kte-
ré se provédi za pohybu.

Kontrola toleranci dilcO p#i edriové nebo hromadné vyrobd se Zasto provédi pomoci
induk&nich snima&d vhodnd mechanicky navdzanych na kontrolované dilce. Znémé vyhodnoco-
vaci elektroniky obvykle pracuji tak, Ze signdly z induk&nich snimsZ8 nejprve pFevedou
do nap&fové oblasti, zde se oignély'vyhodnoti pomoci{ kompara&nich obvodd, p#ipojenych
na referenZni &leny. Vysledné dvouhodnotové signdly se zpracuji v logickych obvodech spo-
lu se signély o poZadavku m&ieni. Produkt zpracovéni je ulofen v bistabilnich logickych
obvodech. Na zdklad® poZadavku k zat*{ddni souldsti je vysledek indikovén, p*ipadné pou-
2it, pro fizeni ti*idiZe. Nevyhodou tohoto zpldsobu *eZeni je rychly ndrQst sloZitosti
uspol*ddédni p¥i zvdtZovdni poltu mdfenych parametrd, velké omezeni v moZnosti realizace
vazeb mezi nimi stejnd jako 1 realizeci slo2itdjsich zplsobd vyhodnocovéni jako je napt.
statistikas Jinou zndmou cestou pii ndvrhu vyhodnocovacich elektronik je realizovat po
prevodu do napdfové oblasti dalsf{ preved do &f{slicové oblasti a klasifikaci a logické
zpracovéni vysledkd provdddt pomoci mikropolitate. Toto uspoXéddéni umoZiuje nesrovnatel~
nd bohat3i zpracovédni vysledk® mé&ifeni. Nevyhodou jsou velmi vysoké dynamické ndroky kla-
dené na pouZity analogofislicovy prevodnik. U zndmych uspofédddni k tomu pifistupuje vel-
k4 sloZitost. a prostorovéd nérolnost zaddvani refereninich parametrd a zobrazovédni vysled-
k8. Nevyhodou je také omezend moinost zobrazovat vyhodnocovdni nemdfenych hodnot se sou-
tasnym zobrazenim nastavenych toleran&nich mezi, pripadnd zobrazeni hlavniho a pomocného
parametrus '

Uvedenéd nedostatky odstrafiuje vyhodnocovaci elektroniks pro t¥idic{ stanice podle
vyndlezu, Jeji% podstata spolivéd v tom, Ze indukini snimale, umistdné v maiici stanict,
jsou pFipojeny k prvni a druhé m&fici Zdsti. Tyto m&Fici 2ésti jsou epolu provdzdny syn-
chronizadnimi vyvody. Vystupy mé*icich Zdsti jsou napojeny na navazvjici &dsti zaFizeni
tak, 2e vystup prvni mdf{ici C4sti je naepojen na prvni hladinovy vstup hladinového obvo~
du, na prvni pamdfovy vetup pamdfové &ésti a na prvni{ vstup autonomniho pFevodnikd.
Vystup druhé m&*ici dsti je napojen na druhy hladinovy vstup hladinového obvodu, na
druhy pamdtovy vetup pam&fové Zédsti a na druhy vstup autonomniho pfevodnikue. Ten je jed-
nak svym pFisludnym zaddvacim vstupem spojen se zaddvaci Z4sti, obsahujici nejménd jeden
zadévaci potenciometr, jednak je svym prvnim m&ficim vstupem nspojen na prvni pamdfovy
vyetup pamdfové Zéeti. Svym druhym mé*icim vstupem je autonomni pfevodnik napojen na
druhy pam&tovy vystup pamdfové Zdsti. Z mikropoiitale je jednak do autonomniho pFevod-
niku napojen adresovy vystup do adresového vstupu a naopak piFevodni vystup autonomniho
pevodniku je spojen 8 pievodnim vstupem mikropolitale, jednak je mikropolitad spojen

. svym ovléddacim vystupem s ovlddacim vstupem pamifové Edsti. DAle je mikropoZ{ta propo-

jen svym hladinovym vetupem na vystup hladinového obvodu, jednak je obousmdrnd piipojen
na sbdrnici, na niZ jsou téZ obousmdrnd piipojeny autonomni pFevodnik, vstupni a vystup-
ni odddlova& a komunikaini 24st, ddle napojené svym plferudovacim vystupem na pferudovact
vetup mikropoZitate a stykovéd Sdst, obsahujici sloupcovy indikdtor a tladitkovou matici.
Stykové 24st je ddle napojena svym vystupem do tlaiitkového vstupu mikropoditale.

Pokrok dosaZeny vyndlezem spolivéd zejména v tom, 2e navriené zalrizend dnozﬁujo pod-
statnd sndze a jednoduddimi prostiedky zpracovat dynamické signdly bez ndrokd na rych-
lost pFevodu do Zislicové oblasti. Tim je umo2ndno pouZft u pFevodu integraini pfevod~
nik s vysokou kvalitou pFevodu s maximdlni odolnosti proti prOmyslovym poruchém. Vedlej-
34, i kdyZz dosti dbdleZitou, je 1 moZnost snadné a obvodovs nendro&né realizace prepind~
nim m&*icich vstupl, a tim i snadné zadlensni zaddvacich potenciometrfi ze zaddvac{i Zés~
ti do Fetdzce pro zprscovéni vysledk0d m&ifeni. Snadnd za&lenitelnost do vyhodnocovaciho
Fet&zce umoZiuje plnd vyuiit vyhodnych vlastnosti zaddvacich potenciometrd jako je snad-
né obsluha, mslé zastaviné plocha a nedestruktivnost nastavenych hodnote. Dal3i vyznsmnou
plfednosti navrieného uspordddni je L wmoZnost vyuiit mikropolitaZ, ur&eny pro *{zeni pos-
tupu m3feni a jeho vyhodnocovdni 1 k F{zeni mechanické Zasti m&fic{ stanice a podévaciho
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zaFizeni, protoze v obdobi naklédéni, vykléddni a t#{d3ni jsou mdfici Zdsti v Zekaci
smylce a naopak p*i m&Ffeni muei byt v klidu pohybovéd Zésti. PFednost{ nevriené zobra-
zovaci tdsti je moZnost zobrazovat mdifend hodnoty v libovolném stavu vyhodnocovéni se
soudasnym zobrazenim refereninich hodnot nebo toleraninich mez{. Je moZno snadno roz-
ddlit zobrazovaci pole na vice &édsti a tak soulasnd zobrazovat nep¥. hlavni 1 vedlejs{
parametry nebo md¥eny parametr a pomocné dvouhodnotovéd signély, popisujici stav mecha-
nickych Zdsti{ m&ifici stanice.

Na pFiloZaném vykrese je znézorndn pfedloZeny vynélez, kde ns vykrese je blokové
schéma s prikladem konkrétniho uspoifédéni pro kontrolu toleranc{ dvou rozmérl.

Vyhodnocovaci elektronika pro ti{dici stanice sestévéd z indukinich snima&d 21 A,
21 B, umistdnych v mdfici stanici 2. Snimale 21 A, 21 B jsou piipojeny k prvni a druhé
ndf{ici{ Zdstl 3 a 5: kterd jsou spolu provézény synchronize&nimi vyvody 31 s 4l.Vystup
s prvni mdfici &ésti 3 je napojen na prvni hladinovy vetup 51 hladinovdho obvodu 5,
na prvni pam8¥fovy vstup 61 pamdfové Zdsti 6 a na prvni vstup 71 autonomniho pievod-
niku 7. Vystup druhé mditici ésti 4 jJe napojen na druhy hladinovy vstup 52 hladinové-
ho obvodu 5, na druhy pamdfovy vstup 62 pamdfové Zésti 6 a na druhy vstup 72 sutonom-
niho pfevodniku 7. Ten je svym zaddvacim vstupem 73 A,B spojen se zaddvac{ Zdet{ 9,
obsahujici nejménd jeden zaddvaci potenciometr 91, jednak je svym prvnim mdficim vstu~
pem 74 napojen na prvni pamdfovy vystup 64 pamdfové ésti 6 a svym druhym vstupem 75
je napojen na druhy pamdfovy vystup €5 pamdfové 2dsti 6.2 mikropolitale 8 je do auto-
nomnihe pfevodniku 7 napojen sdresovy vystup 83 do adresového vstupu 76 a pFevodni
vystup 77 je spojen s pisvodnim vstupem B4. Dédle je mikropoZital 8 spojen ovlddaciam
vystupem 8l s ovlddacim vstupem 63 pamdfové Zdsti 6 a je propojen svym hladinovym
vstupem 82 na vystup hladinového obvodu 5. MikropolitaZ 8 je obousmdrnd pfipojen na
sbdrnici 10, na niZ jsou téZ obousmdrnd pifipojeny autonomni pievodnik 7, vstupni oddi-
lovad 11, vystupni oddéloval 12 a komunikaini Zdst 13, kterd je napojend pierudovacim
vystupem 133 na pferudovaci vstup 85 mikropolitate 8, a stykovd Zdst 14, obsshujici
sloupcovy indikdtor 141 a tlalitkovou matici 142. Stykovd Zédst 14 je napojena svym vys-
tupem do tlalitkového vetupu 86 mikropolitale 8.

P#i kontrole toleranci prochdzi kontrolované dilce 1 md*{ci stanici 2. P¥i prd-
chodu méifici stanici 2 se Jich dotykaji snimaci Zleny indukZnich snimald 21A, 21B a
prvni mdrici Edet{ 3 a druhou mé¥ici Zdsti 4 se prenddeji signdly, odpovidajici okamzi-
2itym rozadrdm, snimanym jJednotlivymi snimali 21A, 21B, do p*isludnych m&Ficich Zdsti
3,4, kde se prevdddji na napifové signdly. Provédzdni md*icich &ést{ 3,4 synchroniza¥ni-
ai vyvody 31l a 41 zajisfuje shodnost pracovnich frekvenci jednotlivych m&ficich Zdsti.
Tim se odstrafuje moinost vzniku parazitnich interferenci, které by ovliviovaly &in-
nost paméfové Sésti 6. Vystupni signédly z mdficich Zdsti 3, 4 se déle zpracovévaji
v hladinovém obvodu 5, v pandfové &dsti 6 a v sutonomnia pFevodniku 7. Celé zpracovéni
je *izeno mikropoiitaZem 8. Hladinovy obvod 5 kontroluje lrovei signdld na svém prvnim
hladinovém vstupu 51 a druhém hladinovém vstupu 52 a o vysledku kontroly podédvéd pro-
b&2nd informace mikropo&ita&i 8 do jeho hladinového vstupu 82. Kontrolni Grovnd jsou
nastaveny tak, aby leZely téena.pod okrajem nomindlniho rozsahu signdld ns vystupu
prisludné m3i*ici ddeti 3, 4. V okamZiku, kdy zeZne kontrolovany dilec 1 vstupovat do
nd*ici Sdsti 2 vstoupd postupnd eigndly z prvni mdiFic{ Sdeti 3 a druhé mdfic{ tdsti 4
do nomindlni oblasti. Opa&ny stav nastévd, kdyZz kontrolovany dilec 1 m&fici stanici 2
opoﬁﬁti. Tak dostévd mikropotital 8 informace vyuZitelné pro Zasovéni jednotlivych fé-
z{ Zinnostie Daldi fézi zpracovédni signdl8 z induk&nich snimald 21 A,21 B mé zs dkol
pamdfovd st 6. Jeji Einnost zalind po pifevzet{ povelového signélu z mikropoiitale 8
vyslaného. pfes jeho ovlddaci vystup 8l do ovlddaciho vstupu 63+ Nejprve se provede vy-
mazéni predchdzejici informace a pak se pamdf otevie pro novy zépis. Podle charakteru
né¥ené (lohy se povel modifikuje & je zepséna buld hodnots ve zvoleném fasovém okam2i-
ku nebo hodnota extrému /maxima nebo minima/ v zadaném Zasovém intervalu. Zépis do
pan3fové Zdsti 6 umoZfiuje Zasovd nezdvislé zpracovdni m3ronosného signdlu a umoZfuje
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tak mikropotitali 8 vykondvat deldi pomocné funkce souvisejici s kontrolou mechanickych
tédsti m&Ffici{ etanice 2 a jejim Fizenim. Vlastni pFevod viech vysledks m&*iciho procesu
1 referentnich signdl0 do &{slicové oblasti je realizovén v sutonomnim pFevodniku 7,
ktery je s vyhodou realizovén na principu dvoufdzového pFevodu. Pred zaldtkem pievodu
urti mikropotital 8 signdlem na svém sdresovém vystupu 83, ktery z méficich nebo refe-
renénich signéld bude prevAddn. Pak se pies sbdrnici 10 a jejf obousm&rné spojeni nas-
tavi v autonomnim pFfevodniku 7 vychozi podminky a spusti se prfevod. UkonZeni{ pFevodu
Je indikovéno signdlem na pfevodnim vystupu 77 autonomniho pfevodniku 7 a pres ndj

v pfevednim vetupu 84 mikropolitale 8. Vysledek pfevodu se pFenese do mikropoZitale 8
pfes sb&rnici 10. Dvoufdzovéd metoda pievodu vyznamnd zjednoduluje realizaci vyb&rovych
obvodd & jeji integraini charskter UZinnd potlaiuje primyslové rudeni a tim pFispivé
ke kvalitd pFevodu. Postup vyhodnocovéni je ovliivhovén jednak signdly z hladinového
obvodu 5 a jednak signédly ze vstupniho odddlovale 11, které do mikropolitade 8 vstupu-
Ji ples sbdrnici 10 & jeji obousm&rnd spojeni s obdma vyde uvedenymi téstmi. Ddle mile
byt vyhodnocovéni modifikovdno 1 p¥ikazy obsluhy, pi'edévanymi do mikropo¥{tale 8 z tle-
&itkové matice 142 umistiné ve stykovéd Zésti 14. Samotnéd stisknuti ndkterého tlaitkas
Je indikovéno do mikropolitale 8 signdlem na jeho tlalitkovém vstupu 86. Po jeho vyhod-
nocani je vytvofeno p¥es sbdrnici 10 obousmdrnéd epojeni do stykové Zdsti 14 e piisluind
informace je pienesena. Celkovéd &innost zatizeni je urovéna programovym vybavenim mik-
ropotitate 8 a mdZe byt velmi variabilni. V obecné rovind ji lze rozddlit do t¥*{ fézi.
Dvd jsou pomocné a jedna je hlavni. Pfechod mezi jednotlivymi fdzemi je ovldédédn obslu-
hou pffes tlalitkovou matici 142 ve stykové Césti 1l4. V prvni pomocné fdzi se provede
pomoci kalibrd nebo etalonového dilce serizeni induk&nich snime&f 21A,21B. V této fézi
mOze byt vyrazena pamdfovd Zést 6 a signdly z prvni mdZici Zésti 3 se do autonomniho
prevodniku 7 zavdddji pfes prvni vstup 71 a z druhé md¥ic{ Zdeti 4 pfes druhy vstup
72+ Po prevedeni pievodu a zpracovéni v mikropoZitali 8 se zobrazuji vysledky pomoci
sloupcového indikdtoru 141. Pfenos mezi mikropolitalem 8 a stykovou tdsti 14 je opit
realizovén pifes sbdrnici 10. V druhé pomocné fdzi se pienédeji referenini hodnoty, na-
stavené obsluhou v nastavovaci &é4sti 9, na pFisluinych nastavovacich potenciometrech
91 do mikropolitale 8 a uklédaji se zde pro daldi{ pouZiti. Pro snazii naestavovéni

je vyhodné, aby se prdvd nastavovany parametr zobrazoval ve vhodném mdiitku na sloup-
covém indikdtoru 141 a prechod od jednoho parametru k druhému byl #izen obsluhou
stisknutim vhodné kombinace tla&itek na tlaZitkové matici 142, vV tFeti ~ hlavni fézi
so provad{ vlastni t#id&ni. Vyhodnocovac{ slektronika pracuje obvykle v uzavfenych
pracovnich cyklech svdzanych s mechanickymi dstmi m&iici stenice 2+ Tato vazba je
realizovéna jak pies vetupni odd3loval 11 a vystupni odddlova& 12, tak i pfes hladi-
novy obvod 5. Vzdjemné propojeni tdchto infarmeZnich kandld umo2iuje optimalizovat
postup vyhodnocovénie. Vatupni oddéloval 11 preddvd do mikropoZitaZe 8 obraz o postsve--
ni mechanickych &dstie Z toho mikropofitad odvodi po¥adavky na akdni &leny mE¥{ci sta-
nice 2, které jsou napojeny na vystupni oddiloval 12. V okamZfiku, kdy kontroloveny di-
lec 1 prostupuje md*ici stanici 2 provede se vlastni m&feni a namdifené hodnoty se ulo~
21 v pemdtové Zdsti 6. Ndsleduje pfevod v autonomnim pifevodniku 7 a zpracovdni namdfe-
nych hodnot v mikropol{taZi 8. Podle vysledkd m&ifeni se zadaji povely do vystupniho
odddlovade 12, které prestavi ak&ni &leny ti#i{dicich &lenl. Ddle se provede zobrazeni

na sloupcovém indikdtoru 141 ve stykové &dsti l4. Tim je obsluha jednoho dflce ukonZe-
na a vyhodnocovaci alektronika Zeké na daldi kontrolovany dilec 1, pfipadn& na povel
pro zménu pracovniho reZimues V dob& Zekdni mOZe té2 pFijit 24dost o komunikaci e nad-
*izenym systémem nebo externim zaifizenim, zprostfedkovdvand komunikaZnim vstupea 131
komunikaZni Zésti 13, Tato dil&i Zinnost probihéd tak, 2e po pfijeti 2édosti vy3le ko~
muniksdni tédst 13 pres svd) pFerudovaci vystup 133 signél do prerudovaciho vstupu 85
mikropoZitaZe 8. Jo~1li mikropolitai 8 ve stavu, e mOZe reslizovet komunikaci, zjist{
ptes své obousmdrné spojeni pies sbdrnici lg podrobnosti poZadavku, zpracuje odpovad

a opdt pfes sbidrnici 10 ji postupnd pfedd do komunika&ni Zdsti 13, Ta ji upravi a vyd-
le do spolupracujiciho za*izeni pfes svlj komunikaini vystup 132,




CS 269 210 Bl

vyhodnocovaci elektroniku pro t¥idici stanice dle vyndlezu je moZno vyuiit v nej-

rozndjsich aplikacich p#i kontrole nabo t¥*{d&ni ve strojirenstvi a p¥{buznych oborech
pro mdfici stanice s ruinim, poloautomatickym nebo automatickym provozem. Jeji vyhodné
vliastnosti obzv143% vyniknou p*i nasazeni v dynamickych reZimech s mdFfenim zs pohybu.
Komunika&ni moZnosti najdou uplatné&ni p&i realizaci sutomatizovanych linek nebo provo-
z8 Fi{zenych poXitati, kde mOe navrZené uspolfédédni predstavovat zdkladni Groveh sbiru
informac{ pro #{zeni.

1.

PREDMET VYNALEZU

Vyhodnocovaci elektronika pro t*idici{ stanice, zejména pro kontrolu tolersnci dil-
c0 pii sériové nebo hromadné vyrobd, sestdvejici z induk&nich snima&d, z aikropo-
¢itale, z kldvesnicové matice a komunika&ni Zdsti, vyznafujici se tim, Ze induki-
ni snimad nebo snimale /21A,21B/ umistdné v m&¥*ici staci /2/ jsou plipojeny k pfi-
sludné prvni md*ici 2dsti /3/ nebo druhé mdfici Zdsti /4/, kterd jsou mezi sebou
provézény synchroniza&nimi vyvody /31/ a /41/, piitem: vystupy mdficich sésti /3/,
/4/ jsou napojeny na navazujici Zdsti, & to vystup prvni mdFfic{ &dsti /3/ na prv-
ni hladinovy vstup /51/ hladinového obvodu /5/, ne prvni pandfovy vstup /61/ pamdfo-
vé Zdsti /6/ a na prvni vetup /71/ autonomniho pFevodniku /7/ a obdobn& vystup dru-
hé mdrici 2ésti /4/ na druhy hladinovy vstup /52/ hladinového obvodu /5/, na druhy
pamdfovy vstup /62/ pamdfové &dsti /6/ a na druhy vstup /72/ autonomniho pFevodniku
/7/, ktery je jednak svym piisluinym zadévacim vstupem /73 A,B/ spojen se zaddve-
ci %4sti /9/, obsahujici nejménd jeden zaddvaci potenciometr /91/, jednak je svym
prvnim m&*icim vstupem /74/ napojen na prvni pamdfovy vystup /64/ pamdfové tésti
/6/ a jednak je svym druhym m&Ficim vstupem /75/ napojen na druhy pandfovy vystup
/65/ paméfové Zéeti /6/, piitem: z mikropolitale /8/ je jednak do autonomniho pFe-
vodniku /7/ napojen adresovy vystup /83/ do adresového vstupu /76/ a naopak pie~
vodni vystup /77/ je spojen s pifevodnim vatupem /84/, jednak je mikropoiits& /8/
spojen svym ovlédacim vystupem /8l/ s ovlddacim vstupem /63/ pamdtovéd Zdsti /6/,
jednak je propojen svym hladinovym vstupem /82/ na vystup hledinového obvodu /5/

a jednek je mikropoXitad /8/ obousmdrnd pifipojen na sbdrnici /10/, na ni2 jsou

té2 obousmdrnd pifipojeny autonomni pFevodnik /7/, vstupni odddloval /11/, vystup-
ni odddlovad /12/ a komunikaini Zést /13/, ddle napojend svym plerulovacim vystu-
pem /133/ na prerudovaci vstup /85/ mikropolitale /8/ a stykovd fdst /14/, obsa-
hujici sloupcovy indikdtor /141/ a tlaZitkovou matici /142/, piiZemZ stykovd Zést
/14/ je déle napojene svym vystupem do tlaZitkového vstupu /86/ mikropolitate /8/.

1 vykres
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