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Zatizeni pro vyhodnocovani tvadeci
mezery vélcovacich stolic

Zarizeni pro vyhodnocovani tvareci
mezery valcovacich stolic se tyka proble-
matiky vyhodnoceni a zobrazeni velikosti

" tvareci mezery u stolic, u nichZ nelze
mezeru piimo odumsfoval v roviné& kolmé k
roviné valcovani, Podstata vyndlezu spo-~
3ivé v pouZiti dtvelice inkrementalnich
polohovych didel vyuZitych k symetrické-
mu odm&rovani polohy obou loZiskovych
t&les spodniho op&rného vdlce oproti hor-
nim rémum stojanu. Zarizeni vyuzivéd elek-
tronickych obvodld pro zpracovani fézovs
posunutych signdli, obvodl séitani i d&-
leni pulst, ¢itale s registrem, zobrazo-
vade, obvedu synchronizace a obvodu ko-
rekce tvareci mezery. Vynadlez lze pouZit
pro zobrazovani tvareci mezery u stolic
duo a kvarto.
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Vyndlez se tykd zarizeni pro vyhodnocovdni tvdfeci meze=-
ry vdlcovacich stolic s elektrohydraulickym stavénim vdlcd a
¢iglicovym inkrementdlnim sniménim polohy pracovnich vdlcd.

Dosud zndmé systémy vyhodnocovdni tvdreci mezery védlco-
vacich stolic pracuji vétsinou na principu indukéniho snimdni
polohy zarizeni pro prestavovdni vdlcl. Vyhodnocovaci rozliso-
veci schopnost v8ak pro vét3i rozev¥eni pracovnich vdlcd nevy-
hovuje & indukdni &idle je nutno unfsfovat ne pomocné, nevyho-
vujici posuvné zarizeni, Jsou zndme i FeSeni s inkrementdlnimi
¢idly, umisténymi v ose hlavnich hydraulickych plunZri, kterd
ovSem musi prochdzet télesy stojanid vdlcovacich stolic, coZ
pPedstavuje podstetnou konstrukéni nevyhodu a sniZenou presnost
vyhodnocovdni tvd¥eci mezery. Kepacitni snimede, umfstované
p¥imo ne Cepech pracovnich vdlcl v blizkosti tvdfeci mezery,
Jjsou vystaveny prilis velkému nebezpeli poskozeni. Souhrnymi
nevyhodami soudasnych YeSeni je tedy nevyhovujici presnost bud
vyhodnocovédni tvdfeci mezery,;nebo dokonce i vlastniho p*estavo-
védni vdlcl, obtiZné konstrukini reSeni & v neposledni radé i
sniZend bezpelnost mé¥iciho zarizeni pokud jsou umisténa v bliz-
kosti tvareci meiery.

Podstata zarizeni pro vyhodnocovdni tvdrfeci mezery vdl-
covacich stolic spodivd v tom, Ze vystup prvniho inkrementdl-
niho ¢idle polohy v podobé fdzové posunutych pulsd je pripojen
ne prvani vstup prvniho obvodu vyhodnoceni sméru pohybu, ktery
provddi rozliSeni sméru pohybu Cidel a soudty pulsd od obou
¢idel podle sméru pohybu & jehoZ vystup je pfipojen na prvni
vstup pulsniho séitaciho obvodu, kde dochdzi k soudtu pulsi
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0od obou obvodd vyhodnoceni sméru pohybu, jehoZ prvani vystup

je pripojen na vstup prvai délidky, kterd upravuje polet pul-
s pro pot¥ebu zobrazovdni a jejiZ vystup je pripojen na prvni
vstup prvniho séitaciho obvodu. Vystup tohoto obvodu je pFipojen
na prvni vstup ¢itale, ktery vyhodnoti vyslednou tvdieci meze-
ru 8 jehoZ vystup je p¥ipojen na vstup registru, do kterého je
udaj o mezere cyklicky zapisovdn & jeho? vystup je pPipojen
na vstup dekadického zobrazovade,ktery vyhodnocenou tvéreci
mezeru zobrazuje, pridem? vystup druhého inkrementdlniho Sid-
la polohy je p¥ipojen na druhy vstup prvaiho obvodu vyhodno-
ceni sméru pohybu. Vystup t¥etiho inkrementdlniho &idle polohy
v podobé fdzové posunutych pulsl je pripojen na prvni vstup ‘
druhého obvodu vyhodnoceni sméru pohybu, ktery md stejnou fun-
kei jako prvni obvod vyhodnoceni sméru pohybu a jehoZ vystup
Jje pripojen na druhy vstup pulsniho séitaciho obvodu a jehoZ
druhy vystup je pfipojen ne vstup druhé d€lidky, jejiZ vyistup
je pPipojen ne prvni vstup druhého séitaciho obvodu, ktery
pracuje stejné jeko prvni scitaci obvod & jehoZ vystup je pri-
pojen na druhy vstup ¢itale. Vystup 8tvrtého inkrementdlniho
¢idla polohy v podobé fdzové posunutych pulsd je pripojen na
druhy vstup druhého obvodu vyhodnoceni sméru pohybu. Prvni
vystup obvodu synchronizace, ktery provédi tektovéni vice=-
fdzovimi hodinovymi pulsy vSech asynchronnich obvodl,je pFi-
pojen na t¥eti vstup prvaniho obvodu vyhodnoceni sméru pohybu.
Druhy vystup obvodu synchronizace je pripojen na tFeti vstup
druhdho obvodu vyhodnoceni sméru pohybu. Treti vystup obvodu
synchronizace je p¥ipojen ne druhy vstup registru. Ctvrty
vystup obvodu synchronizace je pFipojen ne vstup obvodu ko-
rekce, ktery generuje korekcéni pulsy a jehoZ prvni vystup je
pFipojen ne druhy vstup prvaiho séitaciho obvodu. Druhy vys-
tup obvodu korekce je pFipojen na druhy vstup druhého séita-
ciho obvodu.

Vyhodou za?izeni podle vyndlezu je, Ze pracuje s inkre-
mentdlnimi &idly a zaruduje proto bezpedné poZadovanou rozli-
Sovaci schopnost. Vlastni $idle jsou umisténe mimo vnit¥ni
prostor stolice a jsou tedy v maximdlni mi¥e chrédndnae pPed
posSkozenim. Hlavni vyhodu predstavuje pouZity princip mé¥reni
symetricky rozmisténymi Ity¥mi snimadi polbh obou loZiskovych
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t&les spodniho opdrného vdlce oproti hornim rdmdm stojani.

To zajidtuje vysokou pFesnost vyhodnocovdni tvdreci mezery,
protoZe se pln& kompenzuje deformace stojand vdlcovaci sto-
lice. Predeviim viak soulet vystupl dvou dvojic inkrementdl-
nich &idel ddvéd dvojndsobnou rozli3ovaci{ schopnost, protoZe
velikost tvédrec{ mezery Jje ddna soultem poloh p#edniho a zad-
niho loZiskového télesa spodniho opé&rného vdlce. Dals{ vyho-
dou je moZnost dodasného, méné& ndrodného provozu jen s polo-
vidnim podtem &idel p#¥i eventudlnich poruchdch a tudiZ zvy3Ze-
ni provozni bezpeénosti.

Zarizeni pro vyhodnocovdni tvéreci{ mezery vdlcovacich
stolic je zrejmé z pripojeného blokového vyobrazeni,

Zati{zeni podle vyndlezu sestdvd z prvniho inkrementdl-
nfho &idla polohy ] s vystupem fdzov& posunutych pulst, JjehoZ
vystup je pfipojen na prvni vstup prvniho obvodu 5 vyhodnoce-
n{ sm&ru pohybu, ktery provddi rozliSeni sm&ru pohybu &idel a
soudty pulsd od obou &idel podle sm&ru pohybu a jehoZ vystup
je pPipojen na prvni vstup pulsnfiho s&itacfho obvodu 7, kde
dochdz{i k soultu pulsd od obou obvodd 5,6 vyhodnoceni smé&ru
pohybu. Prvn{ vystup pulsnfho s&ftaciho obvodu 7 Je pripojen
na vstup prvn{ d&lidky 8 , kterd upravuje podet pulsl pro po-
tPebu zobrazovdni a jejiZ vystup Jje pPfipojen na prvni vstup
prvniho s&f{tacfiho obvodu 10 , kde dochdz{i k soudtu pulsl z
odméfovdni s pulsy korekénimi a jehoZ vystup Je pripojen na
prvni vstup &itade 13 , ktery vyhodnot{i vyslednou tvdreci me=-
zeru a jehoZ vystup je pripojen na vstup registru 14 , do kte-
rého je udaj o mezete cyklicky zapisovdn a jehoZ vystup je
pripojen na vstup dekadického zobrazovale 15 , ktery vyhodno-
cenou tvéreci mezeru zobrazuje. Ddle zar{izeni sestédvéd z drunhé-
ho inkrementdlnfiho &idla polohy 2 , jehoZ vystup je pripojen
na druhy vstup prvnfho obvodu 5 vyhodnoceni sm&ru pohybu. D4-
le zaff{zen{ sestdvd z tietfho inkrementdlnfho &idla polohy 3
8 vystupem v podobd fdzov& posunutych pulst, jehoZ vystup Jje
" pripojen na prvni vstup druhého obvodu & vyhodnoceni smé&ru
pohybu, ktery provdd{ rozlisSeni sm&ru pohybu &idel a soulty
pulsd od obou &idel podle sm&ru pohybu a jehoZ vystup je pri-
pojen na druhy vstup pulsnftho si{tacfho obvodu 7 . Druhy vy-
stup pulsnfho sd&ftaciho obvodu 7 je pripojen na vstup druhé
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délicky 9 , kterd upravuje podet pulsd pro pot¥ebu zobrazo-
véni a jejiZ vystup je pripojen na prvani vstup druhého sdi-
taciho obvodu 11 ,kde dochdzi k soultu pulsll z odmé¥ovdni s
pulsy korekénimi a jehoZ vystup je p¥ipojen na druhy vstup
¢itade 13 . Ddle zarizeni sestdvd z tvrtého inkrementdlniho
¢idla polohy 4 ,jehoZ vystup je pF¥ipojen na druhy vstup dru-
hého obVodu,é vyhodnoceni sméru pohybu. Ddle za¥izeni sestdvd
z obvodu 16 synchronizace, ktery provddi tektovéni vicefdzo-
vymi hodinovymi pulsy vSech asynchronnich obvodd a jehoZ prv-
ni vystup je pfipojen na treti vstup prvanlho obvodu 5 vyhod-
noceni sméru pohybu. Druhy vystup obvodu 16 synchronizace je
pfipojen na treti vetup druhého obvodu 6 vyhodnoceni sméru
pohybu. TFeti vystup obvodu 16 synchronizace je p¥ipojen na
druhy vstup registru 14 . Stvrt§ vistup obvodu 16 synchroni-
zace je pfipojen na vstup obvodu 12 korekce, ktery generuje
korekdni pulsy e jeho? prvani vystup je pYipojen na druhy vstup
prvniho gitaciho obvodu 10 . Druhy vystup obvodu 12 korekce
je p¥ipojen na druhy vstup druhého sditaciho obvodu 11 .

zarizeni podle vyndlezu pracuje tak, ¥e vystupni signd-
ly z inkrementdlnich ¢idel polohy 1 & 2 , pop¥ipadé 3 a 4
jsou v obvodech § nebo § vyhodnoceni sm&ru pohybu dekodovény
na pulsy, které znamenaji ndrlist polohy & na pulsy znadici
pokles polohy, & to pro ke¥dy snimed zvldst. Vistupem obvodd
5 & 6 vyhodnoceni sméru pohybu jsou souéfy obou ¥ad pulsid vy-
jad¥ujici ndrist polohy a soudty obou Yed pulsld vyjeddujici
pokles polohy. Op&tovnym soudtem tdchto ¥ed pulsd z obvodd
5 a 6 vyhodnoceni sméru pohybu se zigkd v pulsnim séitacim
obvodu 7 vyslednd rada pfirﬁstkovjch-pulsﬁ a Yade pulsi pred-
stavujici sniZovéni polohy. KaZdd z Yad pulsi ddle vstupuje
do d€licek 8,popiipad€ 9 , kde dé€lenim koeficientem k ziskaji
pulsy méritko nutné pro zobrazeni, Koeficient k se zigkd z
kongtanty inkrementdlniho &idla polohy 1 , pop¥ipedé 2 , 3 ,
4 ,z konstanty obvodu 5 , pop¥ipadé 6 vyhodnoceni smé&ru pohybu,
tj. dvojndsobeni nebo tyfndsobeni a z podtu uskuteénénych
soutd Fad pulsd v jednom sméru pohybu. Pro zobrazeni je nut-
né ziskat dekadické méritko, kdy jednomu vyslednému pulsu
odpovidd 1 pm, 10 um atd. V ndsledujicim s&itacim obvodu 10
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se s8itd Udaj z odméYovani znedici st¥edni hodnotu p¥iristku
polohy opérného vdlce s poltem pulsh z obvodu 12 korekce,
které vyjadruji velikost zavddéné korekce mezery. Obdobny
soulet je proveden ve scéitecim obvodu 11 pro pokles polohy
opérného valce. Vyslednd diference pulsl je provedena v obou-
smérném &itadi 13. Udaj &itade 13 je zachycovdn ve zvoleném
taktu v registru 14 a ddle zobrazovdn dekadickym zobrazova-
em 15 . Zobrazoval zobrazuje vzdjemnou polohu pracovnich
vélel stolice korigovanou o deformace vdlcd pri natlakovani
stolice, Aby veSkeréd soultové operace probéhly beze ztraty
informace musi byt obvody 5 , 6 vyhodnoceni sméru pohybu
synchronizovény vicefdzovimi synchronizaénimi pulsy, rovnéz
tak musi byt synchronizovdn obvod 12 korekce a registr 14 .

zaPizeni pro vyhodnocovéni tvdfeci mezery vélcovacich
stolic podle vyndlezu lze pouzit pro védlcovaci stolice duo a
kverto, zvldsté pek pro vdlcovaci stolice kvarto pro vélco-
véni plechu za studena, které jsou vybaveny obvody pro vyhod-
nocovéni korekce tvdreci mezery vdlcovacich stolic.

war
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Zarizeni pro vyhodnocovéani tvdreci mezery vdlcovacich
stolic sestdvajic{ z prvniho inkrementdlniho &idla polohy,
druhého inkrementdlniho &idla polohy, tfetfho inkrementdl-
niho &idla polohy, &tvrtého inkrementdlniho &idla polohy,
prvniho obvodu vyhodnoceni sm&ru pohybu, druhého obvodu vy-
hodnoceni smé&ru pohybu, pulsniho séitaciho obvodu, prvni di&-
1lidky, druhé délidky, prvniho s&iftacfho obvodu, druhého sdi-
taciho obvodu, obvodu korekce, &ftade, registru, dekadicksho
zobrazovale, obvodu synchronizace,vyznalens tim, Ze vystup
prvniho inkrementdlniho &idla polohy /1/ Je pfipojen na prv-
ni vstup prvniho obvodu /5/ vyhodnoceni sm&ru pohybu, JjehoZ
vystup Jje pripojen na prvni vstup pulsnfho sé&itacfho obvodu
/7/, jehoZ prvni vystup je pPipojen na vstup prvni d&lidky
/8/, jeji% vystup je pripojen na prvni vstup prvniho séita=-
ciho obvodu /10/, jehoZ vystup je pPfipojen na prvni vstup %f=-
tade /13/, jeho% vystup Je pPipojen na vstup registru /14/,
jehoZ vystup je pripojen na vstup dekadického zobrazovale
/15/, a %e vystup druhého inkrementdlnfiho &idla polohy /2/
je pripojen na druhy vstup prvniho obvodu /5/ vyhodnocen{
sméru pohybu, a Ze vystup tPetiho inkrementdlniho &idla po-
lohy /3/ je pripojen na prvni vstup druhého obvodu /6/ vy-
hodnoceni sméru pohybu, jehoZ vystup je pPfipojen na druhy
vstup pulsniho sdftacfho obvodu /7/, jehoZ druhy vystup jJe
pfipojen na vstup druhé d8lidky /9/, jejiZ vystup Jje pripo=-
jen na prvni vstup druhého sdftaciho obvodu /11/, jeho% vys=-
tup je pripojen na druhy vstup 3itade /13/, a %e vystup
gtvrtého inkrementdlnfiho &idla polohy /4/ je pripojen na
druhy vstup druhého obvodu /6/ vyhodnoceni sm¥ru pohybu,

a %e prvni vystup obvodu /16/ synchronizace je pripojen na
tfet{ vstup prvniho obvodu 75/ vyhodnoceni sm&ru pohybu,
a %e druhy vystup obvodu /16/ synchronizace je p¥ipojen na
t¥eti vstup druhého obvodu /6/ vyhodnoceni sm&ru pohybu,
a Ze tPeti vystup obvodu /16/ synchronizace Je pripojen na
druhy vstup registru /14/, a Ze &tvrty vystup obvodu /16/
synchronizace je pfipojen na vstup obvodu /12/ korekce,
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jehoZ prvni vystup je pripojen na druhy vstup prvniho sdi-
tacftho obvodu /10/, pfilemZ druhy vystup obvodu /12/ korekce
je pripojen na druhy vstup druhého sditaciho obvodu /11/.

1 vykres
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