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(54) Vyhodnocovaci zafizeni pro kontrolu télisek

Vyndlez se tykd rozm&rového t¥idéni
strojirenskych souddsti, U%elem vyndlezu
je zvySeni presnosti t¥id&ni p¥i soudasném
zvygeni vykonu t¥fdicich automatd. Uvedeného
d¥elu se dosshuje zafazenim samo&inného
cejchovédni t¥fdicfho zarizeni. Semo¥inné
cejchovdni se provéddi tek, %e po uzav¥eni

zasune kontrolni etalon. Kontrolni etslon
projde méFicim mistem stejnym zpisobem Ja-

ko kontrolovené t&lisko. Jeho rozmdr je

p¥{sunu kontrolovangch t&lisek do poddva-
ciho kotouZe a po vyt¥iddni chybnych t&l{- 5
sek se na misto kontrolovanych t&lisek //F-
12
;V

vyhodnocen snimafem délkovych dchylek a /
upraven v prevodniku vstupnich signéld 14,
tak, aby stav &ftae uddval chybu t¥id&-

ni. V obvodu funkce je chyba t¥id&ni vyhod-

nogena a ne zdklad® tohoto vyhodnoceni je

bud dal3d{ t¥{déni zasteveno pomoci obvodu

relé, nebo je provéddna eliminace chyby

t¥1ddni. Eliminace chyby t¥#id&n{i se pro-

v4di v pPevodniku vstupnich signdld po

krocich danych obvodem logiky kroku.

Vyhodnocovaci zeffzeni podle vyndlezu se

upletni pPedevidim v primyslu valivych

loZisek, pPipadnd p#i vyrob¥ elekirotech-

nickych souddstek.
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Vyndlez se tykd zafizeni pro kontrolu t&lisek nap¥. loZiskovych jeko Jsou koule,
vdledky, soudky apod.

Vyhodnocovac{ zaf{zeni pro kontrolu rozméru t&lisek sestdvajl obvykle ze snimede
délkovych dchylek, tverovae signdlu s gsnalogovym m&¥idlem, tFfdicich obvodd s t¥{di&e,
pov&tdinou klapkového. PFi vy3sich poZadavcich na pPesnost t¥{ddnf mé vyhodnocovaci zabi-
zeni krom¥ t¥fdicich obvodl Jedtd cejchovni obvedy, jejich vystupni signél ovlivnuje refe-
ren¥ni droven vstupnfho signdlu. Tek nap¥. sou¥asnd vyrdb¥nd vyhodnpcovaci zeFf{zenf sestd-
vejl ze snimade, tvarovade, rudkového m&fidls, p¥epinade, t¥{dicich obvodd, klapkového
t¥fdie, cejchovaich obvodd, kombinadnfho obvodu, &asového obvodu posuvu a va&kového
spinade.

Takovdto zarizeni maji n&kolik nevyhod. T¥{dici obvody se musf nestavovst zvl4s{
pro ka¥dou t¥fdici skupinu, cejchovni obvody neeliminuj{ chyby t#fdicfch obvodd a majtf
omezenou presnost dostaveni. (ista analogové vyhodnoceni m&¥eného signdlu umofnuje poufi-
ti jen klepkového t¥idide, ktery mé omezenou rychlost t#{d¥ni a men${ Zivotnost. Rudn{
nastaveni zafizeni na anelogovém m&Fidle je mdlo pFesné. Obvody pro posun referendni drovnd
vstupniho signdlu Jsou vzhledem k celému zai{zeni pFilid slo%ité.

Uvedené nedostatky odstrenuje vyhodnocoveci ze¥fzeni pro kontrolu t¥lisek se snimalem
délkovych dchylek p¥ipojenym k pFevodniku vstupnich signdld, k jehoZ vystupu je zapojen
v sérii rozhodovaci obvod & &1fta¥, ne ktery je pfipojen t¥{di¥ t&lisek s krokovym moto-
rem. Jeho podstata spodfvéd v tom, %e na v¥stup &itade je ddle ptipojen vstup obvodu funk-
ce, na jehoZ jeden vy¥stup je pPipojeno relé zastaveni a na druhy vystup obvod logiky kro-
ku, ktery je napojen na vstup pFevodniku vstupnich signéld.

Pokrok dosaZeny vynélezem spo¥ivd ve gvySeni pPesnosti vyhodnocovactfho zafizent,
ktgrého se dosdhne pouZitim analogo&islicovych vyhodnocovacich obvodd a ve zvy3eni jeho
rychlosti a Zivotnosti pouZitim t¥idide s krokovym motorem.

Dosevedni stav techniky a zefizeni podle vynélezu je zndzorndno ne pfipojengch
vykresech. Na obr. 1 je funkdni schéma sutometu na t¥{d&n{i t&lisek podle rozmdru s b&inym
vyhodnocovacim zafizenim. Na obr. 2 je funkdni schéme sutomatu na t#{d&nf t3l{sek podle
rozm&ru & vyhodnocovacim zafizenim podle vyndlezu.

U sutomatu na t¥#1d3n{ t¥lisek podle rozméru obvyklého dosavadniho provedenf (obr. 1)
se kontrolovand t#liska 14 nachdzejf v zdsobniku 11, odkud padaji do poddvactho kotoule
12 pohdné&ného hnecim motorem 13. Poddvact kotoud 12 und${ vZdy n&kolik kontrolovanych t&1l{-
sek 14 a p¥ivdd{ je postupnd do m¥¥{cfho mista pod snima& délkovych dchylek 1. Signél ze
snimafe délkovych dchylek 1 je uprsven v tvarovadi 20, vyhodnocen na rudkovém mfidle 30
a pfiveden piPes pfepinad 40 na t¥idicf obvody 50. V t#fdicich obvodech 20 Je m&Feny signdl
pfifezen do odpovidajiciho teleran&niho pole.

Ne zdkled® tohoto pFiXezeni pfitdhne klapkovy t#1did 60 tekové klapky, aby t&lisko
po zm&¥eni propadlo do té z jimek 18, kterd odpovidd ti¥fdici skupin& dené vyhodnocenym
tolerandnim polem. P¥i kontrolnim cejchovédni uzevie nejprve zardZfka 15 p¥fsun kontrolovae-
nyeh t&lisek 14 do podévactho kotoude 12. Po vyt¥fdéni zbylych kontrolovanych t3lisek
na poddvacim kotoudi 12 je ne misto kontrolovanjch t&lisek 14 zasunut kontrolni etalon
19. Kontroln{ etalon 19 projde m8ficim mistem stejnym zplsobem jako kontrolované t&lisko
14.

Jeho rozmdr je op&t vyhodnocen snimefem délkovych dchylek 1 a upraven v tvarovedi
20. 0dtud Je v3ak ples prepfua¥ 40 veden do cejchowvnich obvodd 10. Cejchovni obvody 70
vyhodnoti chybu m&fenf a pomoc{ kombinadniho obvodu 80 spusti ¥asovy obvod posuvu 90,
ktery v tverovadi 20 eliminuje chybu m¥feni. Cejchovdni se ukond{ v zdvislosti na stavu
kombina&niho obvodu 80 a na poloze va¥kového spinede 100.



3 217183

U autometu na t#{ddni tx%lisek podle rozm&ru s vyhodnocovacim zefizenim podle vyndlezu
(obr. 2) se kontrolovand tdliska 14 stejnd jako pFi obvyklém dosavadnim provedeni, naché-
zeji v zdsobniku 11, odkud padeji do poddvactho kotoude 12, pohdn&ného hnacim motorem
13, ktery und3{ vidy n&kolik kontrolovenych t&lisek 14 a p¥ivéd{ je postupnd do m&#{ciho
mista pod snima® délkovych dchylek 1. Signdél ze snimaZe délkovych dchylek 1 je na rozdil
od dosavadniho provedeni upraven v p¥evodniku vstupnich signdld 2, p¥iveden na rozhodovact
obvod 41, ktery v zdvislosti na velikosti signdlu ovlddd pomoci ¥islicoanalogového p¥evod-
nuku 43 ¥ftad 42.

Konedny stev ¥itade 42 je pek dén tolerandnim polem, do kterého spadd maximélni hodno-
ta m&Peného signélu. Soudasnd s &islicovym vyhodnocenim signdlu v gitadi 42 se pomoci
rozdilového zesilovaciho &lenu 3! provdd{ na rulkovém m&Fidle 32 enalogového vyhodnoceni
signélu v tolerandnim poli deném stavem ¥{tafe 42. Stev t{tede 42 je dekodovén v dekddo-
vac{ metici 61 = porovndn s ddajem snimafe polohy 65. Na zdklad¥® tohoto porovnéni vysild
obvod synchronizace 62 v sou¥innosti se synchronizalnimi spinali 66 elektrické impulsy
do ovladaZe 63.

Ovlada& ot&#1 krokovym motorem 64 tek dlouho, dokud nedojde k natodeni t¥fdici trubi-
ce 16 ned néstavec 17 a jimku 18 odpovidejfci t¥fdict skupin& dené vyhodnocenym toleran&nim
polem. PoXeduje-1i se zvy¥end presnost t¥idén{, provédi sutomat kontrolni cejchovdni.
Zard¥ks 15 uzav¥e nejprve pfisun kontrolovanych t&lisek 14 do poddévaciho kotoude 12. Po
vyt#1déni zbylych t¥lisek 14 na podévacim kotouli 12 je na misto kontrolovanych t&lisek 14
zasunut kontrolni etalon 19. Kontrolni etalon 13 projde m&Ficim mistem stejnym zpisobem
jako kontrolované télisko 14.

Jeho rozmdr je vyhodnocen snimalem délkovych dchylek 1 a upraven v prevodniku vstup-
nich signéld 2 tak,aby stav ¥itede 42 uddval chybu t#1d¥ni. Pro samodinné kontrolni cej~
hovédni je mo¥no zeffzeni ddle rozdi¥it o blok logiky dostaveni, ktery sestdvé z obvodu
funkce 81, obvodu relé 82 a obvodu logiky kroku 83 a provddl vyhodnoceni a eliminaci
chyby t¥id&ni. V obvodu funkce 8! je chyba t¥{d&ni vyhodnocena a na zdéklad& tohoto vyhod-
nocent je bud dals{ t$#1d&ni zastaveno pomoci obvodu relé 82 nebo je provddEna eliminace
chyby t¥id&ni. Eliminace chyby t¥fd&ni se provédd{ v prfevodniku vstupnich signdld 2 po kro-
cich denych obvodem logiky kroku 83.

Vyhodnocovaci zefizeni podle vyndlezu se uplatni predevdim v primyslu velivych loZi-
sek, kde se hlavn® bude moci vyuZit Jeho vysokd p¥esnost e rychlost t¥#{d¥nf{. Rovnd% pfi hro-
medné vyrobd polovodidovych souddstek a v daldich odvétvich prdmyslu umoZini uvedené zafize-
ni ekonomicky vyrdb&t presné souldsti.

PREDMET VYNALEZU

Vyhodnocovaci za¥izeni{ pro kontrolu t&1fsek se snimadem délkovych dchylek p¥ipojenym
k prevodniku vystupnich signéll, k jehoZ vystupu je v sérii zspojen rozhodovaci obvod =&
¥fte&, na ktery Je p¥ipojen t¥{did t&lisek s krokovym motorem vyznadujici se tim, Ze na
vystup 8itade (42) Je ddle pfipojén vstup obvodu funkce (81), na jehoZ jeden vystup Je
pripojeno relé zastaveni (82) a na druhy vystup obvod logiky kroku (83), ktery je napo-
jen na vstup prevodniku vstupnich signdly (2).
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