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Zapojeni pro elektronicky #izené mon- 3 20 o 2
t4%ni a spojovaci zarfzeni je pouZitelné
zejména pro vyrobu rdmovych mPi%{ pro né- /
doby gro elektrotechniku nebo elektroniku.
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Vyndlez se tykd zapojeni pro elektronicky ¥izené monté¥nl a spojovaci za¥izeni, zejména
pro vyrobu fémovych m¥{%{ pro néddoby pro elektrotechniku nebo elektroniku, které snimd optic-
kym indikdtorem ¥fdici p¥edlohu Fédkové vidy mezi dvima spojovacimi body rémové miiZe.

Je zndmo #iditi néstroje obrdb&cich strojl, napfiklad vriadky, ¥idicim zatizenim,
pFitem? jako snimend piedloha se pouZije vykres, pfipadn¥ film. PFitom se provddi p¥enos
drdhové informace primo v m¥fftku 1:1, Tim se prend3ej{ chyby snimené pledlohy ve stejnjch
hodnotédch,

Okolem vyndlezu je vytvorit zapojeni pro elektronicky ${zené zadizent pro montovéni
a spojovéni konstruk¥nich sou¥dstf, zejména pro vyrobu rémovych mifiL, které umoZnuje vyso-
kou pFesnost nastaveni polohy & pouZitl snimené p¥edlohy s libovolnym m&Fitkem, prifemi
chyby snimené p¥edlohy se nemaji pendlet.

C{lem vyndlezu je vytvodit zspojeni pro elektronicﬁy ${zené montdinf a spojovaci ze¥i-
zeni s pou¥itim jednoduchych stavécich pohond a skénich &lend tek, Ze Fidiei pFedloha je
#4dkovs sniméne vidy mezi dv¥ma spojovacimi body rdmové m¥iZfe optickym indikdtorem a spo-
jovaci néstroje, jeko% i zdsobnfk s rémovymi prvky se nastavi podle ¥{dici pFedlohy na
pracovni plose. '

Podle vyndlezu se tento dkol #e3f tfm, Ze prvni opticky systém pro snimdni stupnice
na ¥{dic{ p¥edloze pro nepFimé miPeni vzddlenosti mezi dv&ma prvky, dvojitého snimacfho
systému, slou¥fciho jako vysila& Zddané hodnoty je prostfednicivim &itale %ddané hodnoty
spojen se vstupem porovndvac{ho obvodu skutedné a 2ddané hodnoty a druhy opticky systém
pro sniméni prvkovych znadek na Fidici podloZce je spojen s ¥idicim vstupem brzdy a ples
negdtor s. Pfdicim vstupem spojky. Uvolnovaci signdl, odvozeny z polohy tle¥nych néstrojd,
je p¥ipojen na negdtor, jeho% vystup je spojen s druhym vstupem brzdy, dédle na druhy vstup
spojky a na #fdic{ vstup hnacfho motoru snimacfho dstroji.

Vstup startovacfho signdlu je spojen s druhym ¥idicim vstupem hnaciko motoru snima-
ctho dstroji, s ¥fdicim vstupem hnaciho motoru ndstrojovych seni a s ¥idic{ jednotkou.
Hnac{ motor néstrojovych sani je spojen s Fiditelnou spojkou, vitetenovym pohonem, svételnou
zdvorou, P{ditelnou brzdou a ndstrojovymi sendmi. PFijimad svitla svételné zdvory je spo-
jen prost¥ednictvim Eitade skutedn¥ hodnoty se druhym vstupem porovndveciho obvodu Zéda-.
né a skute%né hodnoty a jeho druhy vy¥stup Je spojen s ¥fdicimi vstupy brzdy a zdsobniku
113t p¥{mo e se spojkou pres negdtor. Hnacf motor snimeciho Ustroji je spojen prostiednictvim
pPevodovky, Fiditelné spojky, pres vietenovy pohon, ¥iditelnou brzdu a pri¥né san& s vysile-
%em %4dané hodnoty. '

Rozvinuti vyndlezu pak spodivd v tom, Ze zapojeni obsahuje ¥idic{ jednotku, indiké-
tor %4dané hodnoty, indikdtor skute¥né hodnoty a korek¥ni spina¥. Korekéni spinal je spojen
se vstupem &ftade skutedné hodnoty.

Je vfhodné, m&¥it drdhu ndstrojovych seni pomoc{ kotou¥e se Stdrbinami na v¥etenovim
pohonu a dédle méFit drdhu svitla vysilade a pPijfmade svitla sv¥telné zévory. Pro dosa¥eni
vysoké presnosti se provddi nastaveni ndstrojovych sani tak, Ze ! impuls Zddané hodnoty =
= 100 impulsim skutedné hodnoty.

Podle dal3fho rozvinuti vyndlezu Jsou tle¥né ndstroje usporfddané na ndstrojovych senich,
#iditelné signdlem, vysilanym zdsobnikem 1i¥t pri vloZené 1idta.

Vyndlez bude v deldim textu bliZ%e vysv&tlen na prikladu provedeni, znézorn&ném na
ptipojenych vykresech, Na obr. 1 je schematicky zndzornéno elektronicky #izené montéZni
a spojovaci zatizeni. Na obr. 2 je zndzorn&no blokové schéma zapojeni podle vyndlezu.
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Elektronicky Fizené montdZni a spojovaci zalizeni sestdvéd ze t¥#{ Jednotek,a sice ze
snimaciho dstrojf i, Fidicl jednotky 2 & montdin{ Jednotky 3.

Snimaci Wstrodi ! obsahuje kovové zrcadlo 4, na kterém leZff F{dicf p¥edloha 5 a které
Je umistdno v zdklednim rému. Ne zdkladnim rdmu se pohybujl podélné sand 6 pohdndné ru&nim
vietenem ve smdru soufadnice ¥y na kterych jsou upraveny p¥i¥né send 7 s optickym indikéd-
torem, tvofenym vys{laZem #ddené hodnoty 28. PPestavovdni p¥{2nych san{ 7 ve sm¥ru souded-
nice x| se provdd{ prosti¥ednictvim hnaciho motoru 8, p¥evodovky 3, spojky 10 a v¥etenového
pohonu 11. Pro omezen{ dréhového pohybu je na konci vFetena uspo¥ddend brzda 12. Opticky
indikdtor tvoleny vysilaem Zddané hodnoty 28 vytvéad{ dvd svdtelné snadky. Sv&telné paprsky
se odrdZejl od kovového zrcadla 4 e pFijdou tek ke dvdmas fototrenzistorim optickjch systémd
282, 28b. PFi uvedeni v &innost hnaciho motoru 8, spojky 10 a brzdy 12 ¥{dief jednotkou 2
prochdzej{ p¥i¥né sané ] nad stupnici #{dic{ pFedlohy 5 af k prvni znalce rdmovych 1i¥t.
Tem se pohyb zastavi impulsem odpovidajicfho fototrenzistoru optického systému 28b.

) A% do té doby vytvdrené impulsy fototrazistoru optického systému 28a se uklddaji v #i-
dici Jjednotce 2 a jako Zddend hodnota jsou indikovdny v indikdtoru )3 ¥4dené hodnoty. Rozmér

rédmu je 2,5 mm, tak¥e jeden impuls v indikdtoru 13 %ddané hodnoty odpovidd dréZce 2,5 mm.
Skute¥nd vzddlenost Zdrek stupnice ne ¥fdic{ podlo¥ce § se dostene z vykresového m&f{tka.

Montd%ni jednotka 2 sestdvéd ze zdkladniho rdmu a ndstrojovéch sen{ 14 s hnacim motorem
15 ndstrojovych sani 14. Ndstrojové san¥ 14 nesou dva spojovac{ ndstroje, a sice tlaZné nd-
stroje 23, 24, které jsou Fizeny prost¥ednictvim hydreulického vdlce, ddle nesou zdsobnfik
2h 8 rémovymi li3temi & pFivdd&ci dstroji. Ukolem pFivéddciho uWstrojf je, aby odebralo v pFi-
sludné poloze néstrojovych sani{ rdmovou listu ze zdsobniku 22 1i%t, odloZilo Jji a sprévn® ne-
stavilo, a pomoc{ tla¥nych ndstrojd 23, 24 upevnilo.

Pohyb ndstrojovych sani 14 ve sm&ru soufadnice x, se provdd{ p¥i uveden{ v ¥innost
hnac{ho motoru 15 ndstrojovych sanf, spojky 16 a brzdy 17 prostPednictvim $idic{ jednotky
£ a vietenového pohonu 18. B&hem pohybu se vytvdPeji impulsy pomoci svdtelné zdvory 19,
kterd snimé kotou¥ 19¢c se 3tdrbinemi, uloZeny na vfetenu., Tyto impulsy se ptivdddji do &ita-
%e 26 skutefnéd hodnoty Fidici jednotky 2 a indikujf se jako skute¥nd hodnota v indikdtoru
20 skute¥né hodnoty. ;

Zpracovéni impulsd v #idici Jednotce 2 za¥ind od pevnd stanoveného nulového bodu na
pracovnim stolu, ktery je zdvisly od upevndni rémovych kolejni¥ek, respektive nosnikd, na
které se pFipevnuji rdmové listy tladnym procesem. Konstrukdni parametry jsou stanoveny
tek, %e jednomu impulsu %4dné hodnoty odpovidd 100 impulsd skuteZné hodnoty. Jeden impuls
skute¥né hodnoty odpovidd tek délce drdhy 0,025 mm. Tato hodnota odpovidd teoreticky dosa-
¥itelné p¥esnosti nastavovéni.

Pro vyrovndni dobshu, respektive mrtvého %asu hnactho systému nédstrojovych san{ miZe
se pomoci korek¥niho spinafe 21 zmé&nit u ¥#{dici Jednotky 2 okamZik pro spinaci impuls
spojky 16 a brzdy 17. Nastavend korekdni hodnota (0 ... 100 impulsd) se stdle indukuje
u ¥Fidicf Jednotky 2, stejn¥ tek jako chybs, ke které by do¥lo, respektive kterd by se vysky-
tovalae, kdyby se neprovdd&la korekce.

2 toho QyplyVQ mdinost pro obsluhu, ab&"pii_vyskytu systematické odchylky v disledku
opotiebeni pracovnich prvkd se stdle zarufovala poZadovend p¥esnost nastavovédni zmEnou

korek&ni hodnoty.

Vygilaé_gg_gédané hodnoty ve spojeni s Fidici predlohou 3 a kovovym zrcadlem 4 miZe

‘se také nshredit Stedkou d&rné pdsky nebo magnetickou pamdti, Potom je ale t¥eba, aby se

infarmace, potFebné pro montdini proces a obsa¥end v Fidici piedldzé, zapematovaly kédove-
n& na d&rné pdsce nebo magnetickém pdsku.
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Blokové schéme zapojeni podle vyndlezu je zndzorné&no v obr. 2. Toto zapojeni poﬁ!ivé
jednoduché elektricky, p¥ipadn& elektronicky $#{zend stav¥cf pohony a ak¥ni ¥leny, a funguje
ndsledovné.

Stupnice na ¥fdici pPedloZce 3 se snimé dvojitym snimacim systémem, slouZicim jako vy-
s{lad Zédené hodnoty. Pro nepfimé m&fent’ vzdélenosti mezi dvéma prvky slouff prvni{ opticky
systém 28a & druhy opticky systém gg; vysilade 28 28 %4dené hodnoty slou%f pro sniméni prvko-
vych znafek. Signdl, vyslany druhym optickym systémem 28b se privede na Fidici vstup brazdy
12 a pres negdtor 29 na Fidicl vstup spojky 1Q. Signdl vyslany prvnim optickym systémem
28a se pfivéadl na vstup itake 27 %4dené hodnoty, jehoZ vystup je spojen s indikdtorem
13 Zédané hodnoty a se vstupem porovnévectho obvodu 23 $t4dené a skutedné hodnoty. Na vEetenu
vietenového pohonu 18, pohéndjicfho ndstrojové sén¥ 14, se nachdzl kotoud 19¢c, se ¥t&rbinami.
Tento kotoud se 3tdrbinami vyivéfi spolednd s vysiladem 19a svitla a s pfijimaZem 19b svétla
sv¥telnou zdvoru 19.

PFijimed 19b sv&tle je spojen se vstupem &itade 26 skute&né hodnoty, Jeho% druhy
vstup je pFipojen na koredkni spina¥ 21. Vjstup &itede 26 skutené hodnbty je'spojén jak
s indikdtorem 20 skute¥né hodnoty, tak také s jednim vstupem porovnévaciho obvodu 23
#4dané a skutelné hodnoty, jehoi vystup je pFipojen na ${dic{ vstup zdsobniku 22 1i3t, na
brzdu 17 = pies negdtor 31 na spojku 16. Stertovaci vstup je spojen s #{dicim vstupem
_hnacihoe,motoru. 8  .snimaciho.dstrojl 1, s Fidieim dstrojim Hnaciho motoru 15 ndstrojovych
sanf a s jednim vstupem Fidici Jednotky 2.

Montd3ni a spojovaci proces se zapo¥ne signdlem privedenym na startovaci vstup, kte-
rym se zapne hnaci motor 8 snimacfho dstroji 1 a hnaci motor 15 néstrojovych sani. Sniméni
#idic{ predlohy 5 se provddi tak, jak bylo Ji% popsdno. KdyZ se piivedé skutednd hodnota
na porovndveci obvod 23 Zédané a skute¥né hodnoty, kterd je rovna Z4dené hodnot&, pak se
spojka 16 rozepne, a brzdou 17 se zabrzdl ndstrojové send 14, a na pracovni ploSe se
umisti jedna li¥te ze zdsobniku 22 1i8t. Po tomto umist¥n{ 1i¥ty se vySle signdl na
f{diel vstupy tladnych ndstrojt 24, 23, ¢imZ se provede spojovaci proces. KdyZ je tento
spojovaci proces ukonden, pak se odvodl z polohy tladnych ndstrojd 23, 24 uvolnovaci sig-
ndl, ktery se pPivede pres negétor 30 na #fdici vstup brzdy 12, ¥idici vstup spojky 10 a
hnaciho motoru 8 snimacfho dstroji 1. Teprve potom se miZe zapo&{t novy montdZni a spojova-
ci proces, jestliZe dodel uvolnovaci signdél, ktery soudasn& zapne spojku 10 a vypne brzdu
12,

Kdy% se bdhem snimacfho procesu pomoc{ optického systému 28b doséhlo dald{ prvkové
znadky, pak se zapne brzda 12 a vypne spojke 10.

V obr. 2 byly poufity symboly blokového schéma zapojenf. U n&kterych symbolld je smér
pigobeni sf{ly E zndzorndn &ipkou.

Podle symbolu pro pf{¥né san® I urazi tyto send dréhu g jeko funkei soutadnic x, £(x).

Zapojeni podle vyndlegu slouii pro Fiéeni montéinfho a spojovaciho zsfizeni pro komplet-
ni{ vyrobu universdlnich rdmovych nF{%{ nebo nosnych rémi pro uloZeni a'upeynéni elektric=-
kjch a/nebo mechanickych konstrukdnich prvkd v elektrickych spinacich zaPizenich s pouZitim
hlinikovych tvarovanych sbérnic a 1i¥t z umdlé hmoty jako nosnych konstruk&nich daf1d.

V dtsledku pevyn# nsprogramovaného pomgru 1:100 umoZnuje vyndlez dodriet rastrovy roz-
mér 2,5 mp s presnosti 0,025 mm,

Mohou se pouélt Ffdic{ pfedlohy s libovolnym méfitkem. Chyby na snimené pFedloze
v disledku nepFesnych vzddlenosti p¥i zhotovovdni predlohy se nepiendsejd, neboi podle
vypdlezu se provdd{ upevn¥ni 1ist jen ve 2,5 mm rastru. V disledku pouZitého ¥islicového
Ffdiciho systému se odstranujl chyby analogové.
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!, Zapojeni pruv Fizeni zufizeni pro vyrobu rémd, vyznadujici se tim, Ze prvni opticky
systém (28a) pro snimén{ stupnice na ¥fdici predloze (5) pro nepfimé méfeni vzddlenosti mezi
dvéma prvky, dvojitého snimaciho systému, sloaZiciho jako vysilad (28) Z4dané hodnoty je
prostfednictvim &itafe (27) %dédené hodnoty spojen se vstupem porovndvaciho obvodu (25)
skutedné a Zddané hodnoty a druhy opticky systém (28b) pro sniméni prvkovych znadek na ¥i{-
dic{ podloZce (5) je spojen s ¥idiciw vstupem brzdy (12) a pies negédtor (29) se ¥idicim
vstupem spojky (10), uvolnovaci signdl, odvozeny z polohy tla¥nych ndstrojd (23, 24) je
pifipojen na negétor (30), jehoZ vystup je spojen s druhym vstupem brzdy (12), ddle na
drunhy vstup spojky (10) a na ¥idici vstup hnaciho motoru (8) snimaciho dstroji (1), vstup
startovaciho signdlu je spojen ¢ druhym #{dicim vstupem hnaciho motoru (8) snimaciho dstro-
i (1), s ¥Pidicim vstupem hnaciho motoru (15) ndstrojovych sani a s F{dici jednotkou (2),
hnaci motor (15) nédstrojovych sani je spojen s Pfiditelnou spojkou (16), vietenovym pohonenm
(18), sv&telnou zdvorou (19), Piditelnou brzdou (17) a ndstrojovymi sandmi (14), pFijimag
(19b) svétla svidtelné zdvory (19) je prostPednictvim ¥ita¥e (26) skutedné hodnoty spojen
s druhym vstupem porovndvaciho obvodu (25) Zddané a skutedné hodnoty a jeho vystup je spojen
s P{dicimi vstupy brzdy (17) a zdsobniku (22) 1i¥t pFimo a se spojkou (16) pres negédtor
(31) a hnaci motor (8) snimaciho Ustroji (1) je prost¥ednictvim prevodovky (9) rlditelné
spojky (10), vietenového pohonu (11), Flditelné brzdy (12) a prignych sani (7) spujen
s vysiladem (28) Zadané hodnoty (28).

2. Zapojeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze Pidici jednotka (1) obsahuje indikdtor
(13) %24dané hodnoty, indikdtor (20) skute¥né hodnoty a korek&ni spinal (21).

3. Zspojeni podle bodu 2, vyznadudici se tim, Ze korek®ni spine¥ (21) je spojen se
vstupem &itade (26) skute¥né hodnoty.

4. Zapojeni puodle bodu !, vyznadujici se tim, Ze pro mébeni drdhy ndstrojovych sani
(14) je uspoPdddn kotou¥ (19¢) na hnacim vietenu a svdtelnd zavera (19) sestdvajici z vy-
silade (19a) svétla o pPijimade (19b) svétla.

5. Zapojeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze tiadné ndstr.je (23, 24) uspoiddané

na nédstrojovych sanich (14) jsou upraveny Fiditeln& pro Pizeni signdlem vyslanym pFi vloZe-
né 1ist¥ ze zdsobniku (22) 1ist.

2 listy vyxresi

Severografia, n. p., zévod 7. Most
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