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Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do kon-
troli czynnej na obrabiarkach, oraz do sterowania
pracy tych obrabiarek. Urzadzenie umozliwia uzy-
skanie zadanego, wedilug wzorca, wymiaru przed-
miotu przez zatrzymanie obrobki w momencie
osiggniecia wlasciwego wymiaru. Ponadto, w za-
leznos$ci od nastawionych wymiaréw posrednich,
urzadzenie nadaje impulsy sterownicze, ktére moga
byé wykorzystane do sterowania cyklem obrobki.
Urzadzenie zaopatrzone jest w czujnik kontroli
operacyjnej (mierzacy przedmiot obrabiany pod-
czas obrobki) oraz w czujnik (jeden lub kilka)
kontroli pooperacyjnej (mierzacy przedmiot obra-
biany po zakonczeniu obrobki) sprzezony zwrotnie
z czujnikiem kontroli operacyjnej.

Dotychczas znane urzadzenia kontroli czynnej
tego typu posiadajg skomplikowang budowe, gdyz
sprzezenie zwrotne miedzy czujnikami kontroli
operacyjnej i pooperacyjnej zrealizowane jest przy
pomocy réznych skomplikowanych urzadzen jak
na przyklad wybieraka typu telefonicznego z ukla-
dem sterowania impulsowego, czy opornicy stero-
wanej silnikiem elektrycznym itp.

Urzadzenie wedlug wynalazku, dzieki zastoso-
waniu jako elementu sprzezenia zwrotnego pro-
stego elementu oporowego umieszczonego na prze-
wodzie lgczgcym czujnik kontroli operacyjnej
z czynnikiem kontroli pooperacyjnej, co stanowi
istote wynalazku, odznacza sie prostotg konstruk-
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cji, zapewniajgc przy tym duzg dokladno$é dzia-
lania.

Urzadzenie wedlug wynalazku pokazane jest na
rysunku ktorego fig. 1 przedstawia schemat blo-
kowy ukladu, natomiast fig. 2 schemat rozwig-
zania ukladu na drodze pneumatycznej.

Urzadzenie przedstawione na fig. 1 rysunku
sklada sie z czujnika kontroli operacyjnej C,,
czujnik6w kontroli pooperacyjnej C,, C,....Cx, czlo-
néw sumujgcych D; i D,;, elementu oporowego R
oraz czlonu sygnalizacyjno-sterujgcego S.

Przedmiot obrabiany P, mierzony jest podczas
obrobki czujnikiem C,, ktéry wysyla do czlonu
sumujacego D; sygnat x proporcjonalny do wymia-
ru tego przedmiotu. W tym samym czasie czuj-
nikami C,,C,...Cx mierzone s poprzednio obro-
bione przedmioty P,,P,...Px, a do czlonu sumujgce-
go D, wysylane sg sygnaly y,,¥....¥x proporcjonalne
do odchylek wymiarowych tychze przedmiotow.

W czlonie sumujgcym D, powstaje Srednia aryt-
metyczna y sygnalow y;,¥s...¥kx, Ktora nastepnie
w nastawnym elemencie oporowym R jest mno-
zona przez wspoélczynnik sprzezenia zwrotnego a.
Otrzymany sygnal y doprowadzany jest do czlonu
sumujgcego D, gdzie odejmuje sie go od sygnalu
x, jako poprawke korekcyjng. Otrzymany wyniko-
wy sygnal z doprowadza sie do czlonu sygnalizu-
jaco-sterujagcego S, ktory wysyla do odpowiednich
organdéw sterowanej obrabiarki impulsy zatrzyma-
nia obr6ébki w momencie osiggniecia nastawionej
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warto$ci sygnalu z, oraz impulsy sterowania cy-
klem obrébki w momentach osiggania wartosci
po$rednich parametru z.

Dzieki nastawnosci elementu oporowego R
wspbélczynnik sprzezenia zwrotnego a moze by¢
dowolnie nastawiany, w szczegélnym przypadku,
gdy wspblczynnik a osiagnie warto$¢ zerowag po-
prawka korekcyjna bedzie réwniez zerowa i uktad
bedzie zachowywal sie jak zwykly uklad kontroli
czynnej typu operacyjnego.

Na fig. 2 rysunku przedstawiono schemat urza-
dzenia rozwiazania na drodze pneumatycznej.

Powietrze doprowadza sie do ukladu przewodem
51 i oczyszcza sie w filtrze 10. W stabilizatorze
ciénienia 11 nastepuje ustalenie sie wartosci ci$-
nienia. Za stabilizatorem przew6d pneumatyczny
53 rozgalezia si¢ @b crterech zwezek 12, 13; 14i15.

Od zwezki 12 powietrze dochodzi przewodem 54
do dyszek wylotowych 18 i 19 czujnika kontroli
operacyjnej, od zwezki 15 przewodem 57 do dyszek
wylotowych 20, 21 i 22 czujnikéw kontroli poopera-
cyjnej (po obroébce) za§ od zwezki 13 i 14 przewo-
dami 55 i 56 do regulowanych dlawikéw 16 i 17.
Oprécz tego przewody 54 i 57 polaczone sg ze
sobg przez diawik R, co daje sprzeienie zwrotne
czyli oddzialywanie ukladu czujnikéw kontroli
pooperacyjnej na czujnik kontroli -operacyjnej.

Przewody 54 i 55 podigczone sg do komoér cis-
nieniowych przekaznika pneumo-elektrycznego 23,
ktére to komory przedzielone s3 membrang prze-
mieszczajgcy sie pod wplywem rézinicy ciSnien
z obu jej stron i zwierajacg przy odpowiedniej
roznicy ci$nien badZz lewy badZ prawy styk o re-
gulowanym potozeniu. Przewody 54 i 56 sg rowniez
podigczone do komoér przekaznika pneumo-elektry-
cznego 24, spelniajgcego identyczna role co prze-
kaZnik 23.

W zaleino§ci od potrzeby, przekaznikéw takich
mozna zastosowaé wiecej, przy czym kazdy przeka-
‘#nik jest nadajnikiem dwdch impulséw elektrycz-
nych przy okreslonych ' wartosciach ciSnienia
w przewodzie 54. .
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Czujnik kontroli operacyjnej zawiera dwie dzwi-
gnie 25 i 26, zawieszone na krzyzowym ukladzie
plaskich sprezyn 27 i 28, Diwignie te jednymi
koficami stykajg sie z mierzonym podczas obrobki
przedmiotem, za§ drugimi zblizone sg do wylotow
dyszek ukladu pomiarowego 18 i 19.

Plaskie .sprezyny 27 i 28, jednymi koncami przy-
mocowane sg do dZwigni 25 i 26 za$ drugimi do
obudéw dzwigni 29 i 30. Dyszki 18 i 19 umoco-
wane sg nieruchomo w sfosunku do obudéw 29
i 30, te za§ moga byé wzgledem siebie przesuwane,
w zaleznoSci od wielkosci Srednicy kontrolowane-
go przedmiotu P. )

Jezeli Srednice dyszek 20, 21, 22 beda jednakowe,
poprawka sprzezenia zwrotnego bedzie proporcjo-
nalna do $redniej arytmetycznej odchylek $rednic,
kontrolowanych réwnocze$nie przez czujniki kon-
troli pooperacyjnej, jezeli natomiast Srednice dy-
szek beda niejednakowe, poprawka sprzezenia
zwrotnego bedzie proporcjonalna do $redniej aryt-
metycznej wazonej, gdzie wagami bedg w przy-
blizeniu czwarte potegi $rednic tychze dyszek.

Zastrzezenia patentowe

1. Samonastawne urzadzenie do kontroli czynnej
oraz sterowania cyklem obrébki obrabiarek za-
opatrzone w czujnik kontroli operacyjnej (mie-
rzacy przedmiot obrabiany podczas obrébki)
oraz jeden lub kilka czujnikéw kontroli poope-
racyjnej (mierzgcy przedmiot obrabiany po za-
konczeniu obroébki), przy czym czujniki kon-
troli operacyjnej i pooperacyjnej sg ze sobg
sprzezone zwrotnie, znamienne tym, ze do uzy-
skania sprzezenia zwrotnego zawiera nastawny
element oporowy (R), umieszczony na przewo-
dzie 1aczacym czujnik kontroli operacyjnej
z czujnikiem kontroli pooperacyjnej.

2. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, rozwigzane w ukla-
dzie pneumatycznym, znamienne tym, ze sprze-
gajacy element oporowy (R) stanowi regulowa-
ny dlawik pneumatyczny.
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