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(5‘) Zafizeni pro programovatelné generovan{ pohybid 6scila6nich suportd

Vynélez se tykd zaffzeni pro progra-
movatelné generovanfi pohybld oscilainich
suportll, zejména suportd honovacich nebo
lapovacich strojii. Signal odpovidajic{

~ %4danému pohybu je generovén pomoci dvo~
Jice integratord, jejiZ signély jsou tmér-
né rychlosti a poloze, Oba tyto prvky
Jsou vyhodnocovény v bloku rychlosti a
rozméru a na zékladé tohoto vyhodnoceni
Jje dévén z bloku Fizeni povel do bloku
zrychleni, ktery je vstupnis® blokem inte-
“gratoru rychlosti. Na blok rozmérd je
~moZno plsobit pomocnymi signély, z nich2
v jeden je odvozovén ze signdlu rychlosti
v bloku brzdéni a odpovid4 pFedpokladané
brzdné dréze a druhy je pfivadén z vnd j§-
ku a lze jim korigovat Z&dané mezni po-
lohy osciladniho suportu.
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Vynélez se tyké zarfzen{ pro programovatelné generovani
pohybd oscilainich suportd, zejména suportd honovacich nebo la-
povacich strojd.

‘ Oscila¥ni dstrojf{ honovacich a lapovacich stroji jsou kon-

struovédna na mechanickych nebo hydromechanickych principech.
Nevjhodou téchto konstrukef je Jjejich vysokéd vyrobni nédronost
a nemoZnost splnit stoupajfci néroky na pohybové kombinace,
rozsah rychlosti oscilacif, poZfadavky na korekci parametrd osci-
lace b&hem ¥innosti. Jednim z perspektivnich smérd p¥i PeZent
pohybovych dstrojl je pohybové dstrojl s elektrohydraulickym
servosystémem, Pro toto pohybové dstrojil vsak nenf moZno uzit
znémé zabizen{ pro generovédni pohybd oscilanfho suportu.

Tuto nevyhodu odstranuje zarizen{ pro programovatelné ge-
nerovén{ pohybd oscila&nich suportd, zejména suportd honovacich
nebo lapovacich stroji, sestdvajfc{ z integrétord, z bloku po-
Z4tednich podminek a z bloku ¥Ffzenf, vytvoiené dle vyndlezu,
jehoZ podstataje v tom, Ze zdkladni vstup integrétoru rychlosti
je spojen s vystupem bloku zrychleni, pridem% vystup iptegréto-
ru rychlosti je pripojen jednak na vstup bloku rychlosti, jed-
" nak na vstup bloku brzdén{ a jednak na hlavni vstup integréto-
ru polohy, priZem%# vystup integrétoru polohy Jje vyveden na vy~
stopn{ svorku a mimoto je spojen pies polohovy vstup s blokem
rozméru, naéei‘polbhovy blok je propojen pres kompenza®ni vstup
8 vystupem bloku brzdéni, pres korekinf vetup Je napojen na ko-
rek&n{ svorku a svym vystupem je propojen s blokem sméru pres
prepinaci vetup a pres tretf vstup s blokem rizeni, ktery Je
prvnim vstupem pfipojen~na vystup bloku rychlosti, druhym vy-
~stupem na vy¥stup bloku sméru a pres zadédvaci vstup je spojen se
startovac{ svorkou, prifemZ zrychlovaci vf¥stup bloku rizeni je
p¥ipojen na vstup bloku zrychlenf a potdtedni vystup bloku Fizent
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je zaveden jednak do bloku smé&ru pres poldteini vstup a jednak
na vstup bloku pofdtednich podminek, ktery je svym nulovacim
vystupem spojen s nulovacim vstupem integrétoru rychlostt:

a svym pomocnym vystupem je spojen s pomocnym vstupem inte-
grétoru polohy.

Pokrok dosafeny vynédlezem spolivéd zejména v plném p¥izpl-
soben{ generdtoru pohybld osciladniho suportu vlastnostem uZi-
tého elektrohydraulického servosystému, coi umoZnuje kvalita-
tivné zjednodudit jak konstrukci pohybového mechanizmu, tak
i konstrukei generdtoru. Tim je navic dosaZeno i to, %e pohy-
bové dstrojf jako celek je konstruk®n& podstatné jednodussi
ne¥ obdobnéd dstroji zpracovand na Jjinych principech.

Vyndlez je znézornén na pripojeném vykrese, ktery predsta-
vuje blokové schéma konkrétnfho usporéddéni ggnerétoru oscilag-
nich pohybi.

Generétor,oecialénich pohybd je vybaven integrétory s blo-
kem po¥dteinich podminek 4. a s blokem irizenf 9. Tento je spo-
jen zrychlovacim vystupem 95 8 blokem zrychlen{ l. S vystupem
bloku zrychleni )1 je spojen zdkladn{ vstup 2] integrdtoru
rychlosti 2. Vyastup integrétoru nychloati 2 Je pripojen Jjednak
na vstup bloku rychlosti 5, jednak na vstup bloku brzdéni [
~ a Jednak na hlavni vetup 31 integrétoru polohy 3, Vystup inte-
grédtoru polohy 3 Jje vyveden na vystupni svorku 10, a mimo to Je
spojen pies polohovy vstup 7] s blokem rozmé&ru 7. Polohovy blok
rozméru 7 Je propojen pfes kompenzaini vstup 72 s vystupem bloku
brzdéni 6, pres korekini vstup J3 je napojen na korekdni svorku
1l a svym vystupem je propojen & blokem smEru 8 pies prepinaci
vetup 82 a pres gretf vstup 93 s blokem ¥*fzenf 9. Tento blok ¥i=-
zenl J je prvnim vstupem 91 pifipojen na vystup bloku rychlosti 5,
druhym vystupem 92 na vystup bloku sméru 8 a pies zaddvacf vstup
94 Je spojen se startovaci svorkou l2. Zry_chlovaci vystup 35
bloku ¥izenf{ 9 je pripojen na vstup bloku zrychleni{ 1 a polétel-
ni vystup 96 bloku #fzenf 9 je zaveden jednak do bloku sméru 8
pres poSdte&ni vstup 81 a jednak na vstup bloku pofétenich pod-
minek 4, ktery je svym nulovacim vystupem 41 spojen s nulovacim )
vstupem 22 integrdtoru rychlosti 2 a svym pomocnym vystupem 42
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Je spojen s pomocnym vstupem 32 integrétoru polohy 3.

Cinnost generdtoru osciladnfch pohybd za¥fnd hned po uvede-
ni zaPizenf{ do funkce, Blok *{zeni J vy&le prostfednictvim své-
‘ho potédte&ntho vystupu 96 signdl, ktery nastavi do vychoziho
stgvu vnitfni klopny obvod bloku sm&ru 8 a vybudi blok poldted-
nich podminek 4. Ten nastavi pres svdj nulovaci vystup 41 dro-
ven na vystupu integrétoru rychlosti 2 na nulovou hodnotu a pies
pomocny vystup 42 droven na vystupu integrétoru polohy na zada-
nou po¢dtedni hodnotu odpovidajfci %4dané vyehozi poloze. Vlast-
ni generace oscilacf nastdvé po privedent inicializadnfiho signé-
lu na startovaci svorku 12 a z n{ na zadévaci vstup 94 bleoku ¥{~-
zeni 9. Blok ¥fzenf 9 ukondf vye{ldni signélu ze svého potdted-
nfho vystupu 96 a vyhodnotf stav na svém prvanim vstupu 91, kte-
_ry JeJ informuje o stavu rychlosti, na svém tfetim vetupu 93,
ktery jeJ informuje o okam¥ité generované poloze a protoZe jsou
oba tyto vstupy v zdkladnim stavu, je jako dominantn{ vyhodno=
cen stav na druhém vstupu 92, ktery informuje o poZadovaném
sméru nésledujfctho pohybu. V&sledkem Je povelovy signdl vysla-
ny ze zrychlovaciho vyatupu 95 do Wbku zrychlent 1.Podle cha~
rakteru tohoto povelového signdlu vyZle blok zrychlent 1 do z4-
kladniho vstupu 21 integrétoru rychlosti 2 signil ur&ité pola-
rity. Tim se za¥ne m&nit droven na v¥stupu integrétoru rychlos-
ti 2 a soutasné i na vystupu integrédtoru polohy 3. Mimo to se
‘zalne soulasné s v¥vojem signdlu ha vystupu integrétoru rych-
losti 2, ktery je Um&rny zadané rychlosti pohybu, vyvijet
i signdl na vystupu Bloku brzd&nf 6, ktery je vm&rn§ brzdné
dréze odpovidajici pFisludné rychlosti a Jejimu znaménku.

Signdly Ymérné rychlosti a poloze se vyhodnocuji v bloku
rychlosti 5 a v bloku rozméru 7. V bloku rychlostl 5 se sledu-
Je, Je=1li dosa%ena poéadované rychlost a v bloku rozméru 7 se
sleduJe, je-1i dosaZeno Zddané polohy upravené o brzdnou dréhu
z bloku brzd&nf 6.

Je~1li potreba z vn&j8ku korigovat 2&dané polohy oscilad-
niho pohybu, provédi'se to zavéddénim korekdnfiho signélu do ko-
‘rekén{ svorky 11 a piee nf do korekiniho vstupu 713 bloku rozm&-
ru 7. V bloku rozméru 7 se vyslednd Z4dand poloha vyivoiri slov-

¢enim vnit#ni predvolené fddané polohy a pi{sludné sloZky korekd-
niho signélu.
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Je-1i d¥fve dosafeno ¥4dané rychlosti, vyZle se z bloku rych-
losti5 signél do bloku Ffzenf J.Ten jej vyhodnoti a zrusf signél
do bloku zrychlen{ 1. Tim se prerusi signél do zdkladniho vstupu
2] integrétoru rychlosti 2, &imZ se dosdhne konstantn{ \rovn¢ na
jeho vfstupu odpovidajic{ Zddané rychlosti. Signdl na vystupu in- .
tegrdtoru polohy 7 se ddle m&ni, aZ Je dosaZeno Z4dané polohy u-
pravené o brzdnou dréhu. Pak se vy3le z bloku rozméru ] signdl do -
bloku *{zen{ 9 a také do bloku smEru 8. Tento signdl pireklopd
v .bloku sméru 8 vnitfni klopny obvod a po vyhodnoceni v bloku ¥i-.
zen{ 9 je ze zrychlovaciho vystupu 95 vyelén do bloku zrychleni l
signdl, poZadujici piipojeni zdkladniho vstupu 21 integrétoru ry-
chlosti 2 na signél opa¥né polarity neZ v predchézejicim Easovém
Yseku a cely d&j se miZe periodicky opakovat.

Je-1i dosaZeno diive zédané polohy upravené o brzdnou dréhu
ne? %4dané rychlosti, jde o nevhodné zvoleny re%im funkce, ale
&innost zarfzenf je prakticky shodné s vyse uvedenou, aZ na sku-
tednost, Ze signél do zékladniho vstupu 21 je p¥imo reversovédn bez
mezidoby, kdy Jje vypnut a ¥édané rychlosti nemdZe byt vibec dosa-
%eno. )

Po zruseni signdlu na startovaci svorce 12 dé blok #{zeni 9
povel do bloku zrychleni 1, kterym dojde k pripojeni zékladniho
vetupu 2] integrédtoru rychlosti 2 na signdl takové polarity, aby
se vystup integrédtoru polohy .J blfZil ¥4dané v§choz{ poloze. Po
dosa%eni pomocné polohy, kterou vyhodnoti blok rozmdru J, se ukon-
‘&1 vyeilénf signélu ze zrychlovaciho vystupu 92, jeeli vysflén,

a zatne se opdt vysilat signdl z poléte&niho vstupu. 96. Je-li pro
tento pohyb urfena rychlost, je béhem jeho vykonidvédni blokem rych=-
losti 3 vyhodnocena a blok Fizeni 9 zafunguje shodn& jako pii
oscilagnim pohybu.

Je-11 poZadovén mimo osciladni pohyb jestE daldf pomocny po- .
hyb, je o polohové a rychlostni prvky tohoto pohybu roz3ifen blok
rychlostf{ 5 a blok rozméru J. Blok Ffzenf 3 vyhodnot{ dosaZeni
prisludnych prvkﬁ obdobn& jako p¥i oescila¥nim pohybu jen s tim
rozdilem, %e neni vzat v dvahu blok sméru 8, do kterého nemusi
bft tyto prvky signdlu z bloku rozméru 7 vibec zavedeny. Start
do tdchto vedlej3fch &innostf je realizovén vhodné modifikovanym

signdlem, privedenym na startovaci evorku 12.
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Hlavni oblast pouZitf generdteru oscialdnfch pohybd §e
v oblasti honovacich a laponacIch strojd, kde miZe zatfzeni
dle vyndlezu ¥{dit hlavn{ i vedlejs{ pohyby osciladniho su-
_portu. Zarfzen{ mi%e nalézt uplatndn{ i p¥i konstrukci ji-
‘ngeh strojd nebo zarfzenf, které jsou vybaveny e lek trohydrau-
lickym servosystémem.
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Zarizen{ pro programovatelné generovdni pohybd osciladnich
suportl, zejména suportd honovacich nebo lapovacich, sesté-
vajici z integrédtord, z bloku po¥édteénich podminek a z bloku
¥{zeni, vyznalujici se tim, Z%e zdkladnf vstup (21) integrdtoru
rychlosti (2) je spojen s vystupem bloku zrychlenf (1), prifem%
vystup integrdtoru rychlesti (2) je pfipojen jednak na vetup
bloku brzdénf (6) a jednak na hlavni vstup (31) integrétoru
polohy (3, pridem¥ vystup integrétoru polohy (3) je vyveden
na vystupni svorku (10) a mimo to je spojen ptes polohovy
vetup (71) s blokem rozméru (7), na¥ef polohovy§ blok (7) Jje
propojen pires kompenzadnf vetup (72) s vystupem bloku brzdéni
(6), pres korekdni vstup (73) je napojen na korek&ni svorku
(11) a evym vystupem je propojen s blokem sméru (8) pres pre-
pinaci vetup (82) a pres tretf vstup (93) s blokem ¥fzenf (9),
~ktery je prvnim vstupem (91) pFfipojen na vystup bloku rych-
losti (5), druhym vystupem (92) na vjstup bloku smé&ru (8) a
pre§iadévaci-vstup (94) Je spojen se startovaci svorkou (12},
pridem¥ zr&chlovaci vystup (95) bloku rfzenf (9) je p¥ipojen
na vstup bloku zrychlenf (1) a podédteZni vystup (96) bloku F{-
zeni (9} je zaveden jednak do bloku sméru (8) pres poldtedni
vstup (81) a jednak na vstup bloku podtenich podminek (4),
ktery je svym nulovacim vystupem (41) spojen s nulovacim vstu-
pem (22) integrétoru rychlosti (2) a svym pomocnym vjstupem
(42) je spojen s pomocnym vstupem (32) integrétoru polohy (3).

1 vykres



233 638

91

-0 10

73

—O1

81
. 82
9 92
93
35 9L |96

Obr.1




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

