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Vynélez patri do odboru pracovnych stro-
jov a rieSi elektrické zapojenie ohybacky s
programovym riadenim pre ohybanie pru-
tov z ocele, pripadne z inych materidlov.
Podstata spodiva v tom, Ze na riadiaci mik-
ropo€ita s pripojené ako vstupné jednotky
zaddvaci blok, snima& uhla ohybu, snima¢g
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dlZky, noZny ovladac¢, snima nulovej polo-
hy ohybacieho kottia, stop ovlddaf a ako
vystupné jednotky riadiaceho mikropodita-
¢a sl pripojené zobrazovacia jednotka, prvy
vykonovy zosiliiovaf, na ktory je pripojeny
motoricky pohon ohybacieho kotii€a a dru-
hy vykonovy zosililovag, na ktory je pripo-
jeny motoricky pohon posuvného zariade-
nia, priom na napédtovy zdroj st pripoje-
né riadiaci mikropocitac, snima¢ uhla ohy-
bu, snimad diZky, prvy a druhy vykonovy
zosilfiovad.

Zapojenie je moZné realizovat jednodosko-
vym mikropoitatom na béze mikroproce-
sora 8080, pripadne eSte progresivnejsim
8048, MHB 8035,, ¢im sa dosiahne miniaturi-
z4cia celého zapojenia.
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Vynédlez sa tyka elektrického zapojenia
pre ohybanie ocele na ohybatke s progra-
movym riadenim.

U doteraz znamych ohybafiek sa pouZiva
iba snimanie uhla ohybu, niekedy doplnené
o snimanie dlZ¥ky ohybaného materidlu. Zo-
snimané tdaje sa vyhodnocuji v zapojeni,
ktoré nie je mozné menit ani rozsirit. Z to-
ho vyplyva, Ze vyber algoritmov riadenia o-
hybatky je obmedzeny zapojenim.

Vyhodou takto rie§enych ohybacok je po-
merne jednoduché zapojenie s moZnostou
predvolby niekolkych uhlov. ohybu. Nevy-
hodou je, Ze elektrické zapojenie nie je uni-
verzdlne a programovatelné a tak Struktii-
ra algoritmov riadenia chybacCky je pevne
dand a nemoZno ju menit.

Uvedené nedostatky odstrailuje zapojenie
pre ohybanie ocele na ohybafke s progra-
movym riadenim podla vynélezu, ktorého
podstata spotiva v tom, Ze na riadiaci mik-
ropod&itaé st pripojené ako vstupné jednot-
ky, zadavaci blok, snimaé uhla ohybu, sni-
mat¢ dlZky, snimaé nulovej polohy ohyba-
cieho kotiufa, noZny ovlddad, stop ovladac
a ako vystupné jednotky riadiaceho mikro-
poditata je pripojend zobrazovacia jednot-
ka, prvy vykonovy zosililiova€, na ktory je
pripojeny motoricky pohon ohybacieho ko-
ti¢a a druhy vykonovy zosiliiovag, na ktory
je pripojeny motoricky pohon posuvného za-
riadenia, pritom na nap#tovy zdroj s pri-
pojené riadiaci mikropodita€, snimaé uhla
ohybu, snimaé¢ diZky, prvy vykonovy zosil-
fovad, druhy vykonovy zosiliiovac.

Na obrdzku 1 je zndzornend blokova sché-
ma zapojenia pre ohybanie ocele na ohy-
balke s programovym riadenim, kde na ria-
diaci mikropoc¢ita¢ 1 si cez jeho stykové
obvaody ako vstupné jednotky pripojené za-
dédvaci blok 2, snimac¢ 3 uhla ohybu, snimac
4 dlZky, noZny ovladaé 6, snimad 7 nulovej
polohy ohybacieho katiida a stop ovlddac 12.
Ako vystupné jednotky riadiaceho mikropo-
¢itafa 1 sa na jeho stykové obvody pripoje-
né zobrazovacia jednotka 5, prvy vykonovy
zosiliioval 8, na ktory je pripojeny motoric-
ky pohon 9 ohybacieho kotu&a a druhy vy-
konovy zosiliiova¢ 18, na ktory je pripoje-
ny motoricky pohon 11 posuvného zariade-
nia. Na napédtovy zdroj 13 st pripojené ria-
diaci mikropoéitaé 1, snima¢ 3 uhla ohybu,
snima& 4 dlZky, prvy vykonovy zosiliiovad
8 a druhy vykonovy zosiliiova& 10.

Na obrazku 2 je zndzornend blokové sché-
ma zapojenia s podrobnej$im rozkreslenim
riadiaceho mikropoé&itata, priom riadiaci
mikropogita¢ 1 pozostdva z centrdlnej pro-
cesorovej jednotky, pevnej paméti, paméiti
pre zapis a &itanie dat, podpornych obvodov
20, adresnej 21, datovej 22 a riadiacej 23
zbernice. Vystup z inkrementdlneho snimada
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3 uhla ohybu je vedeny na programovatelny
¢asovaci obvod 30, napriklad typ 8253, w
ktorom sa s€itavaji prichddzajice impulzy,
pric¢om podet tychto impulzov je imerny uh-
lIu ohybu. Vystup inkrementdlneho snima-
ta 4 dlZky je vedeny taktie? na programo-
vatelny fasovaci obvod 30 (napr. typ 8253},
priom pocet tychto impulzov je Gmerny
diZke posuvu ohybaného materiglu.

Vystupy zo zadavacieho bloku 2, ktory
modZe byt napriklad hexadecimédlna kléves-
nica, si vedené na univerzalny register 31,
napriklad typ 2X 3212, priom tymto zada-
vacim blokom sa voli poZadovany algorit-
mus, ktory je uloZeny v paméti riadiaceho
mikropoditata 1, prifom vstupné parametre
pre chybanie ocele na ohybafke s progra-
movym riadenim st uhly ohybu a ich poéet,
diZky strdn a ich podet, priemer, druh ma-
teridlu. Zobrazovacia jednotka 5, ktord zo-
brazuje uhly ohybu a diZky posuvu materia-
lu, je pripojend taktieZ na univerzdlny re-
gister 31, napriklad typ 3212. Na programo-
vatelny paralelny stykovy obvod s troma
brdnami 33, napriklad typ 8255, sii pripoje-
né nasledovné jednotky: noZny ovladaé B,
snimaé 7 nulovej polohy ohybacieho koti-
¢a, vykonové zosiliiovage 8, 10 a bezpe&nost-
ny stop ovladac 12.

NoZny ovlddal 6 zapina prevdadzku ohy-
batky s programovym riadenim, t. j. zapi-
na zvoleny algoritmus ohybu s vopred za-
danymi parametrami. Snima¢ 7 nulovej po-
lohy snima nulovii polohu ohybacieho ko-
taca, do ktorej sa vracia po skon&eni ohyba-
nia. Prvy vykonovy zosiltiovac 8 a druhy vy-
konovy zosiliiova€ 10, zosililuji vystupné
signdly z riadiaceho mikropoditada 1 na G-
roveii schopnd spinat cievky trojfdzovych
stykafov. Pritom prvy vykonovy zosiliiovaé -
8 ovldda motoricky pohon 9 chybacieho ko-
taca, druhy vykonovy zosililovad 10 ovldda
motoricky pohon 11 posuvného zariadenia.
Bezpetnostny stop ovlddat 12 zabezpeduie
okamZité zastavenie prebiehajuiceho algo-
ritmu ohybania ocele. Napédtovy zdroj 13
napaja riadiaci mikropo&itat 1, snima& 3
uhla ohybu, snima& 4 diZky, prvy vykono-
vy zosililoval 8 a druhy vykonovy zosiliio-
vat 10 poZadovanymi napétiami.

Uvedené zapojenie podla vynalezu je moZ-
né realizoyat 8 bitovymi mikroprocesormi,
napriklad 8080, jeho podpornymi obvodmi,
pamétami, stykovymi obvodmi umiestneny-
mi na jednej doske ako jednodoskovy mik-
ropoc¢ita¢ alebo vyuZitim najnov$ich jedno-
¢ipovych mikropoditatov, napriklad rady
MHB 8048 a ich podpornych obvodov, &iin
sa dosiahne progresivna miniaturizécia, spo-
lahlivost, jednoduchost celého zapojenia po-
dla vynélezu.
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PREDMET VYNALEZU

Zapojenie ohybalky s programovym ria-
denim pozostdvajice z riadiaceho mikropo-
¢itada, vstupnych a vystupnych jednotiek
vyznatuje sa tym, Ze na riadiaci mikropo-
¢itad (1) su pripojené ako vstupné jednot-
ky zadavaci blok (2}, snima¢ (3) uhla ohy-
bu, snimad (4) diZzky, noZny ovladad (6],
snimac (7) nulovej polohy ohybacieho koti-
¢a, stop ovladat {12) a ako vystupné jed-
notky riadiaceho mikropoé&itada (1} s pri-

pojené zobrazovacia jednotka (5), prvy vy-
konovy zosililova€ (8), na ktory je pripoje-
ny motoricky pohon (9) ohybacieho kotiéa
a druhy vykonovy zosiliiovat (10), na ktory
je pripojeny motoricky pohon (11) posuvné-
ho zariadenia, priCom na napdtovy zdroj
(13} st pripojené riadiaci mikropocitag
(1), snima¢ (3) uhla ohybu, snimaé (4) diz-
ky, prvy vykonovy zosiliiova¢ (8) a druhy
vykonovy zosiliiova¢ (10).
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Obr. 1
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