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(54) Ridici systém

Predmétem vynalezu je Fidici systém,
ktery umoziuje ovladani a Fizeni riiznych
technologickych zafizeni. Jedné se o zafizeni,
kde pracovni operace sestavaji z jednotlivych
pracovnich tkond, které se v prub&hu tech-
nologického toku opakuji.

A% dosud je znam Pidici systém, jehoZ za-
kladem je integrovany mikroprocesor. '

Nevyhodou stavajiciho stavu je, Ze pro kaz-
dou realizaci se bud musi komplexné navrh-
nout jednozna¢né pracujici fidici systém, ne-
bo se pouZiva programovatelny automat, kte-
ry je bud z nasi vyroby pomérné sloZity
a v mnoha piipadech zbyte¢né drahy, nebo je
zékladem mikroprocesor, ktery je ale zatim
tézko dostupny.

~ Tyto nevyhody odstrafiuje efeni podle vy-
nalezu, kde Fidici systém obsahuje logicky
obvod propojeny na dekoder funkce a deko-
der vystupd. Na dekoder vystupl pies prog-
ramovaci propoje je napojen nejméné jeden
akéni ¢len. Na dekoder funkce je napojen
pies programovaci propoje nejméné jeden
programator funkce. Vystup programatoru
funkce, ptipadné vzdjemné propojené vystu-
py spolu se vstupem posouvacich impulzi
jsou privedeny na vstup logického obvodu.
Nulovaci vstup logického obvodu je pripojen
na nulovaci tla¢itko a na nulovaci vodi¢. De-
koder funkce i dekoder vystuptt maji fadu
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vystupt. Nulovaci vodi¢ je pfipojen na jeden
z neobsazenych vystupt dekoderu funkce.

Vyhodou uspofadani podle vynalezu je, Ze
fidici systém miZe programovatelné ridit
funkci libovolného technologického zafizeni
podle zvoleného programu. Programovani se
provadi propojenim potiebnych vystupt de-
kodovacich obvodd a vstupll spinaéi akénich
¢lent. MoZné je i propojeni vypinade pod-
programu a ¢asovacich obvodd. Jednotlivé
Fidici systémy je moZno sestavit seriové do
slozit&jsich funkénich celki.

Priklad pouziti vynéalezu je naznalen na
ptipojeném vykrese, pro fizeni ¢islicové rize-
né ohybatky a stfihatky stavebni svitkové
oceli, kde obrézek predstavuje blokové sche-
ma zapojeni podle vynalezu.

Ridici systém sestdva z logického obvodu
1, k jehoZ vstupu 7 je piipojen vstup pro po-
souvaci impulsy 6 a vystupy programétort
funkce 8, 9, 10, 11, Dale je k logickému obvo-
du 1 ptipojeno nulovaci tlag¢itko 4 a nulovaci
vodi¢ 5. Na vystup z logického obvodu 1 je
ptipojen paralelné dekoder funkce 2 a deko-
der vystupu 3. Na vystupni vodi¢e 13 aZ 28
dekoderu funkce 2 jsou piipojeny pfes prog-
ramovaci propoje 45 programatory funkce 8,
9, 10, 11 a nulovaci vodi¢ 5. Prvni programa-
tor funkce 8 je pro volbu automatického pro-
vozu, druhy programétor funkce 9 je vypinac¢



prvého podprogramu, tiet! programator
funkce 10 je dasovaci obvod a étvrty progra-
mator funkce 11 je vypina¢ druhého podprog-
ramu. Na vystupni vodide 29 aZ 44 dekoderu
vystupli 3 pres programovaci propoje jsou
ptipojeny akéni ¢leny 12,

Pri vyrobé libovolného tvaru se pouZivaji
t#i technologické operace. Vyroba zaé¢ing vidy
stfihem, po kterém se pravidelné st¥id4 posuv
s ohybem. Po provedeni potfebného podétu
posuvi a ohybt se zaradi stfih a cely cyklus
se opakuje. Strojni éast obsahuje spojku po-
suvu, brzdu posuvu, .spojku kombinované
stfihaci a ohybaci hlavice pro pohyb ve smys-
Iu ohybu, spojku kombinované st¥ihaci a ohy-
baci hlavice pro pohyb ve smyslu stfihu
a brzdu kombinované stiihaci a ohybaci hla-
vice. Napdjeni spojek a brzd je fizeno vyko-
novymi spinaéi, které tvofi akéni &leny 12 #i-
diciho systému. V klidovém stavu neni #4dny
vykonovy spina¢ sepnut a proto neni napa-
jena ani sepnuta Zadné spojka ani brzda
strojni ¢asti, v8echny akéni ¢leny 12 jsou ve
stavu vypnuto. Pri technologické operaci po-
suv nejprve sepne spojky posuvu, zpracova-
vany material se d4 do pohybu. V dobé, kdy
souhlasi poZadovana délka posuvu a skutedné
provedend délka posuvu, rozepne spojka po-
suvu a soufasné na zvolenou dobu sepne
brzda posuvu. P¥i technologické operaci ohyb
nejprve sepne spojka kombinované hlavice
pro pohyb ve smyslu ohybu, hlavice se nataéi
a zpracovavany materidl je ohybén. V dobg,
kdy souhlasi predvoleni a skute¢na hodnota
thlu ohybu, rozepne spojka kombinované
hlavice pro pohyb ve smyslu ohybu a soudas-
né sepne jeji druhd spojka pro pohyb ve
smyslu stiihu a kombinovan4 hlavice se vraci
do klidové vychozi polohy. V dobg, kdy do-
sdhne kombinovana hlavice zvolenou polohu
pred klidovou vychozi polohou, rozepne jeji
spojka pro pohyb ve smyslu stfihu a po zvo-
lenou dobu sepne brzda kombinované hlavice,
kterd se proto zastavi. Technologicka operace

stfih probiha zcela analogicky jako technolo-

gickd operace pouze s tim rozdilem, Ze nej-
prve sepne spojka pro pohyb ve smyslu stii-
hu a teprve potom sepne spojka pro pohyb ve
smyslu ohyb a brzda. Napajeni spojek a brzd
zajidtuje ridici systém pomoci akénich &lenti
12. Pro kazdou spojku a brzdu je jeden akéni
¢len, celkem tii spojky a dvé brzdy, tj. pét
akénich ¢lentt 12. Programové fizeni uvede-
nych péti akénich ¢lent 12 zajistuje ridici
systém, ktery v tomto piipadé musi mit cel-
kem devét vnitinich stavit. Klidovy stav, kdy
neni sepnut Zzadny akéni ¢len obsahuje jeden
vnitini stav. Podprogram pro technologickou
operaci stfih obsahuje tii vniténi stavy, se-
pnuti prvniho akéniho &lenu 12 pro Fizenf
spojky hlavice pro pohyb ve smyslu stiih,
sepnuti druhého akéniho ¢lenu 12 pro #izeni
spojky hlavice ve smyslu ohyb, sepnutf ti‘eti-
ho aké¢niho &lenu 12 pro Fizeni brzdy hlavice.
Podprogram pro technologickou operaci po-~
suv obsahuje dva vniténi stavy, sepnuti &tvr-
tého akéntho ¢lenu 12 pro fizeni spojky po-

suvu, sepnuti patého akéniho élenu 12 pro ¥i-
zeni brzdy posuvu. Podprogram pro techno-
logickou operaci ohyb obsahuje tii vnitfni
stavy, sepnuti ak¢éniho druhého élenu 12 pro
tizeni hlavice ve smyslu ohyb, sepnuti prvé-
ho akéniho élenu 12 pro fizeni hlavice pro
pohyb ve smyslu stfih, sepnuti t¥etiho akéni-
ho ¢lenu 12 pro fizeni brzdy hlavice.

Zakladem fidiciho systému je logicky ob-
vod 1, ktery ma fadu vniténich stavd, které
jsou dekodovany dekoderem funkce 2 a deko-
derem vystuptd 3. Prvni vnitini stav logické-
ho obvodu 1 je pritfazen klidovému stavu
stroje, neni sepnut Zadny aké¢éni ¢&len 12,
viechny spojky brzdy jsou rozepnuty, tj.
prvni vystupni vodi¢ 29 dekodéru vystupu 3
neni vyuZit. Druhy, treti a étvrty vnitini stav
logického obvodu 1 je piifazen technologické
operaci stfih, postupné spinaji akéni ¢leny 12
pro Tizeni spojky kombinované hlavice pro
pohyb ve smyslu stiéih pfipojeny na druhy
vystupni vodié 30 dekoderu vystupu 3, pro
tizeni spojky kombinované hlavice pro pohyb
ve smyslu ohyb ptipojeny na tfeti vystup 31
dekoderu vystupu 3 a pro fizeni brzdy kom-
binované hlavice pripojeny na étvrty vystup-
ni vodi¢ 32 dekodéru vystupt 3. Paty a Sesty
vnitini stav logického obvodu 1 je prifazen
technologické operaci posuv a postupné spi-
naji akéni ¢leny 12 pro rizeni posuvu pripo-
jeny na paty vystupni vodié 33 dekodéru vy-
stupt 3 a pro Fizeni brzdy posuvu ptipojeny
na Sesty vystupni vodi¢ 34 dekodéru vystupt
3. Sedmy, osmy a devaty vnitini stav logic-
kého obvodu 1 je prifazen technologické ope-
raci ohyb a postupné spinaji znova akéni ¢&le-
ny 12 pro fizeni spojky kombinované hlavice
pro pohyb ve smyslu ohyb pfipojeny na sed-
my vystupni vodi¢ 35, pro fizeni spojky kom-
binované hlavice pro pohyb ve smyslu st¥ih
pfipojeny na osmy vystupni vodi¢ 36 a pro
fizeni brzdy kombinované hlavice pripojeny
na devaty vystupni vodi¢ 37 dekodéru vystu-
pl 3. Rada vystupnich vodi¢t 29 a% 44 deko-
déru vystupt 3 je akénimi ¢leny 12 podle po-
tfeby propojena programovacimi propojemi
45. Na vstup 7 logického obvodu 1 se privadi
impulzy, zpusobujici pfechod logického ob-
vodu 1 s niZ8ich vnitfnich stavi do vy$gich
vnitinich stavQ, tj. pfechod z prvniho vniti~
niho stavu do druhého vnitfniho stavu logic-
kého obvodu 1, zajituje prvni programétor
funkce 8 pro volbu automatického provozu
v piipadé automatické vyroby, ptipojeny na
prvni vystupni vodi¢ 13 dekodéru funkce 2.
Prechod z druhého (tfetiho, p&tého, sedmého
a osmého) do tietiho (étvrtého, Sestého osmé-

" ho a devéatého) vnitiniho stavu logického ob-

vodu 1 je zajistén koincidenénimi pulzy pii-
vedenymi na vstup 6 posouvacich pulzd.
Prechod z ¢tvrtého ($estého, devatého) do pa-
tého (sedmého, desatého) vnitiniho stavu lo-
gického obvodu 1 zajidfuje tfeti programétor
funkce 10 (¢asovaci obvod) po uplynuti pred-
volené doby, piipojeny na étvrty (Sesty, de-
vaty) 16, 18, 21 vystupni vodi¢ dekodéru
funkce 2. Prechod z des4tého do prvniho vni-



tfniho stavu logického obvodu 1 se provede
pii automatické vyrobé nulovacim vodi¢em §
pfipojenym na desaty vystup 22 dekodéru
funkce 2, nebo stlaéenim nulovaciho tladitka
4. P#i automatické vyrobé se pravidelné stii-
daji technologické operace posuv a ohyb.
Z toho diivodu se nesmi uplatnit technologic-
k4 operace stfih, které jsou ptifazeny prvni
a tfeti vnitfni stav logického obvodu 1. Proto
piechod logického obvodu 1 z prvniho (dru-
hého, tfetiho, ¢tvrtého) vnittniho stavu do
druhého (tfettho, &¢tvrtého, patého) vnitiniho
stavu je uskuteén&n druhym programdtorem
funkce 9, tj. vypina¢em prvniho diléiho prog-

ramu hned, jakmile je logicky obvod 1 v dru-
hém (tfetim, étvrtém) vnittnim stavu. V pii-
padé&, kdy se musi pfi vyrobé provést techno-
logicka operace sttih, je druhy programator
funkce 9, tj. vypina¢ prvniho podprogramu
blokovan. V piipadé, Ze ma néasledovat tech-
nologick4 operace stfih po posuvu, je tfetim
programétorem funkce 11, tj. vypinadem
druhého dflé¢tho programu zajistén piechod
logického obvodu 1 z vnitiniho stavu sedm
(osm, devét) do vnittniho stavu osm (devét,
jedna) hned, jakmile je logicky obvod 1 ve
vnitfnim stavu sedm (osm, devét).

PREDMET VYNALEZU

1. Ridici systém vyznaleny tim, Ze obsahuje
logicky obvod (1) propojeny na dekodér
funkce (2) a dekodér vystupi (3), kde na de-
kodéru vystupu (3) pies programovaci pro-
poje (45) je napojen nejméné jeden akéni
¢len (12) a na dekodér funkce (2) je napojen
pres programovaci propoje (45) nejméné je-
den programator funkce (8 az 11), jehoZ
vystup, pripadné vzajemné propojené vy-
stupy spolu se vstupem (6) posouvacich

impulzt jsou ptivedeny na vstup (7) logic-
kého obvodu (1), kde nulovaci vstup logic-
kého obvodu (1) je pfipojen na nulovaci
tla¢itko (4) a na nulovaci vodié (5), pricemZ
dekodér funkce (2) i dekodér vystupid (3)
maji vice vystupt (13 az 44).

2. Ridici systém podle bodu 1 vyznaceny tim,
#e nulovaci vodi¢ (5) je pripojen na jeden
z neobsazenych vystupt (13 az 28) deko-
déru funkce (2).

1 vykres
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