cocmnme] POPIS VYNALEZU

REPUBLIKA

(19) K AUTORSKEMU OSVEDCENI

(21) £PV 6517-82)

URAD PRO VYNALEZY | (o) Vydéno 15 10 86

(22) Prihléseno 09 09 82

(40) Zvetejndno 31 08 84

234374

1) (81)
(51) lat. €13

G 05 B 19/02

(5)

Autor vynélezu SMISEK JOSEF, BRNO, DRAZDIL JOSEF ing., KURIM

(64) Zapojeni pro Fizeni stavebnicového obrabéciho centra

Vynélez ¥es{ problém pro ¥fzeni staveb=
nicového obréb&ciho centra s rychlou vy-
ménou opera¥nich hlav. Zapojeni sestévd
ze sedmi hlavnich &dstf a to: z bloku
ovléddn{ stroje, volby a kontroly programu
a na n&j navazujictho bloku pem&ti pFed-
volby polohy zésobniki operadnfch hlav,
bloku psm&ti pfedvolby automatického -
otoéného stolu, bloku pem¥ti piedvolby
eyklu menipuylédtoru pro vymZnu operadnich
hlav, bloku logickych obvodd pro ¥izen{
cyklu stroje a bloku logickych obvodd
pro ¥{zen{ cyklu manipuldtoru. Zapojeni
zajistuje sprévny chod stroje, tj. odpo-
vidajici natoden{ automatického stolu,
sprévnou funkci menipuldtoru pro vyménu
opera¥nich hlav, pfenesen{ a upnutf
operadnich hlav ze dvou na sobé& nezdévislych
2dsobnikl na pracovni jednotku. Cely cy-
klus stroje se uskutelnuje podle programu,
zapseného v bloku ovlédéni stroje, volby
a kontroly programu.
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Vynélez se tykd zapojeni pro serfizeni stavebnicového obrébdctho centra vybaveného
automatickym otodnym stolem a pro keZdou pracovni jednotku dvima nezdvislymi zésobniky
opera¥nich hlav a manipuldtorem pro Jejich sutomatickou vym&nu. Stavebnicové obrébéci
centra sestdvajf{ z uzld, jeko Jjsou napPiklad pracovni jednotky, zésobniky operadnich hlav,
manipuldtor pro Jejich vymdnu a oto¥né nebo pFimodaré stoly.

Jejich pofet a prostorové uspofddéni je déno druhem obrfobku a poZadovené technologie.
Obrédbéni se d¥je v&t¥im po¥tem operadnich hlav a ¥idic{ systém musi zajistit pro kaZdou
z nich odpovidajici stupen otd¥ek vietena a velikost pracovniho posuvu. Aby bylo dose-
feno maximélni zkrdceni doby pro vyménu opéraénich hlav, je moZno dopravovat operaini
hlevy ze dvou na sob¥ nezdvislych zdésobnikl pomoci specidlniho menipulétoru. Dosud
znémé zapojeni a ¥{dici systémy nemaji dostatedny po¥et pomocnych funkef, které by ze=
Jistily vBechny funkce stavebnicového obrébdciho centra. PouZitf ¥{dicich systémd, konstru-
‘ovanyfch pro soustruZfnickd a frézovaci obrédbdci centra by bylo neekonomické, protoZe pro
katdou nezdvisle pracujicf jednotku by musel byt pouZit semostatny #fdici aystém.

, Uvedené nedostatky odstranuje ve velké miFe zapojeni pro fizeni stavebnicového centra,
podle vyndlezu, jehoZ podstatou je, Ze blok ovldddni stroje, volby a kontroly progremu
Jje pripojen Jednak na blok logickych obvodd pro ¥{zenf cyklu stroje, a to zpétnovazebnd,
jednak na blok logiclgfch obvodl pro #{zeni cyklu menipuldtoru pro vymdnu operadnich
hlav, jednak na bloky pam¥ti pfedvolby polohy zdsobnikd operainich hlav, p#ipojené
.na bloky porovndvacich obvodl polohy natolen{ zdsobniki, Jednek na blok pem3ti pied-
volby polohy automatického oto¥ného stolu, ktery Jje p¥ipojen na blok porowvnévacich obvodd
polohy oto¥ného stolu a na n¥&3%Z je p¥ipojen blok logickych obvodl pro ¥{zeni cyklu stroje
8 jednak na blok pam&ti p¥edvolby cyklu manipuldtoru pro vymsnu operadnich hlav, ktery
Je pFipojen na blok logickych obvodd pro #izeni cyklu manipuldtoru pro vymdnu opereinich
‘hlav a na ktery je napojen blok logickych obvodl pro ¥izeni cyklu stroje, na ktery je
zpdtnovazebn¥d piipojen sutomaticky otodny stdl, napojeny na blok porowvnévacich obvodd
polohy sutomatického oto&ného stolu, p¥ipojeny na blok logickych obvodd pro Fizeni
cyklu stroje a na blok vyhodnocovacich obvodd pdlohy automatického stolu, ktery Je.
rovnéZ napojen na blok logicky¥ch obvodd pro ¥f{zeni cyklu stroje, piifem% na blok logic-
kych obvodd pro ¥fzeni cyklu manipulétoru, pripojeny na bloky pem&ti pFedvolby zésobniki
operadnich hlav jsou zpdtnovazebn& p¥ipojeny jednak zdsobniky operadnich hlav, zp&tno-
vazebnd pripojené na blok logickych obvodi pro $izeni cyklu stroje a napojené na bloky
porovndvacich obvodi polohy nato¥enf zdsobniki opera¥nich hlav, kterd jsou p¥ipojeny
ne bloky vyhotnocovacich obvodd polohy natolenf zésobnikd operadnich hlav, p¥ipojené na
blok logickych obvodd pro ¥izeni cyklu stroje a jednaek pracovni jednotka, kterd Je
zp&tnovazebn¥ piipojena na blok logickych obvodd pro Fizeni cyklu stroje a ns blok
#1zeni pracovnich posuvi, pripojeny na blok logickych obvodd pro Fizeni cyklu stroje
a na ni% Je pfipojen blok sniménf kédu otdZek a velikosti pracovniho posuvu, ne ktery
je nepojen blok kddovacish prvii, umfstdnych v p¥isludné sestavd na ke2dé z operadnich .
hlev a ktery je pfipojen jednak na blok F{zeni pracovnich posuvi a jednek na blok ¥{zeni
otddek, pripojeny na blok logickych obvodd pro Fizeni cyklu stroje a na pracovni Jednotku,
zat{meo jeden vystup bloku pro ¥fzeni cyklu manipulétoru pro vymdnu opera¥nich hlev Jje
napojen na blok Ffzenf vysouvédnf dorazd pro omezeni netoden{ podévaciho remene menipulé-
toru pro vyménu opere¥nich hlav, ktery Jje piipojen na blok sniméni a kontroly polochy
dorazd, napojeny na blok logickych obvodl pro ¥fzeni cyklu manipulétoru pro vyménu
operatnich hlav, kdy? dald{ vystup bloku logickyfch obvodi pro Ffizeni cyklu menipulétoru
pro vyménu opera¥nich hlav je pfipojen na W ok ¥izeni natd¥eni podévaciho ramene mani-
pulétoru, napojeny na blok sniménf a kontroly polohy natoleni poddvaciho ramene manipu-
ldtoru, ktery je pFipojen rovné% na blok logickych obvodd pro ¥fzen{ cyklu manipulétoru,
.p¥ildemZ na blok snimén{ a kontroly polohy dorazd i na-blok sniméni a kontroly natolent
podévaciho remene manipuldtoru je pfipojen blok pem¥ti pfedvoldby cyklu manipulétoru,
pFitem# t¥etl vystup bloku logickych obvodi pro ¥{zeni cyklu manipuldtoru pro vyménu
opera¥nich hlav je pfipojen na blok ¥izeni sm¥ru posouvéni podévaciho ramene menipulétoru,
ktery je zpdtnovazebnd pfipojen na blok sniméni a kontroly délky a sméru posouvéni polo=
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hovactho reamene menipuldtoru, zp&tnovazebn& pFipojeny na blok Pizeni rychlosti posouvéni
podédvaciho ramene manipuldtoru, na n&jZ je napojen blok logickych obvodl pro Fizeni eyklu
manipuldétoru, piilem¥ blok sniméni a kontroly délky a sméru posunuti poddvaciho ramene
menipuldtoru i blok Fizeni rychlosti posouvéni podévactho remene menipuldtoru jsou pri-
pojeny na blok vyhodnocovéni sm¥ru a rychlosti posouvéni podévacfho ramene menipuldtoru,
ktery je zpdtnovezebn& p¥ipojen na blok logickych obvodd pro #{zeni cyklu manipuldtoru
pro vyménu operainich hlav.

Vyhodou tohoto zapojeni je rychld vyména operainich hlav, protoZe ndsledujici
operatni hleva se pripravuje pro vym&nu bZhem pracovni operace a kaZdd pracovni jednotka
méd dva nezévislé zédsobniky a vlastni menipuldtor. Sprévné upnuti operadni hlavy se d¥je
podle progremu a kaZdd opera¥ni hlava mé zakidovanou velikost pracovniho posuvu a- ota&ky
v¥etena, kteréd se nemusejf v ¥{dicim systému programovat. Zepojeni nahrazuje drahé
*{dicf systémy, které by musely byt instelovény, aby umoZnovaly predpoklddany cyklus
stroje.

Pr¥{kladné provedeni zspojeni pro ¥izeni stavebnicového obréb&ctho centra Jje schema-
ticky zakresleno na piipojeném vykresu.

Blok } ovldédaciho stroje, volby a kontroly programu, ktery sestdvé ze spinadd pled-
volby a ruéniho vkladu programu stroje, z pam&t{ dvou pomocnych funkeif, z pam&ti dvou
soufadnic, 2z &itefe, indikace a posuvného registru, je napojen jednak na blok § logic~
kych obvodd pro ¥fzeni cyklu stroje, ktery je sestaven z kontaktnich nebo bezkontaktnich
spinacich prvkd, a to zp¥tnovazebn& a na blok 7 logickych obvodi pro #fzeni cyklu
manipuldtoru pro vyménu operadnich hlav, ktery je tvoren kontaktnimi nebo bezkontaktnimi
spinacimi prvky.

L

Blok ] ovlddéni stroje, volby a kontroly programu je déle napojen na blok 2 pem&ti
predvolby polohy jednoho zdédsobniku 16 opera¥nich hlav a na blok 3 psm&ti piedvolby dru-
hého zésobniku 16 opera¥nich hlav, které jsou tvoreny sou&inovymi a pamé{oyymi obvody
a jsou pFipojeny na blok 17 porovndvacich obvodd polohy natoleni obou zdsobnikd 16
a 16 operadnich hlav. Blok ) ovlddéni stroje, volby a kontroly programu je déle p¥ipojen
na blok 4 pamé&ti pfedvolby polohy automatického otoé&ného stolu, ktery sestdvd ze sou- '
#inovych a pem&fovyich obvoald a Je pfipojen na blok 25 porovnévacich obvodd polohy
otodného stolu a na n&jz je pFipajen blok £ logickych obvods pro Fizenf cyklu stroje.

Ddle je blok | ovlddén{ stroje, volby a kontroly programu p¥ipojen ne blok 5
pem¥ti pFedvolby cyklu menipuldtoru pro vyménu operadnich hlav, ktery je tvoren pam&io-
yvymi obvody a pFipojeny na dlok T logickych obvodd pro ¥fzeni eyklu mamipulétoru pro
vym&nu operadnich hlav a je napojen na blok § logickych obvedl pro Fizenf cyklu stroje,
ne n&jZz je zp¥tnovazebn& pripojen sutomaticky oto&ny stdl 24, napojeny na blok 25
porovndvacich obvodi polohy sutomatického oto¥ného stolu, ktery je p¥ipojen na blok 6
logickych obvodd pro ¥{izeni cyklu stroje a na blok 26 vyhodnocovacich obvodd polohy
sutomatického oto¥ného stolu, ktery je sestaven ze souftovych a soudinovjch obvodl
a vystupnich spina¥l a je rovn&Z napojen na blok § logickych obvodi pro #izeni cyklu
- stroje.

Na blok J logickych obvodl pro ¥izeni cyklu menipuldtoru, pripojeny na blok 2
pam¥ti pFedvolby polohy jednoho zésobniku 16 opera¥nich hlav a na blok 3 pam&ti
pfedvolby druhého zdsobniku 16° operadnich hlav, jsou zp&tnovazebnd pripojeny zédsobniky
16 a 16" opera¥nich hlav, zp&tnovazebnd p¥ipojené na blok § logickyjch obvodd pro ¥*izen{
cyklu stroje a napojené na blok 17 porovnévacich obvodd polohy natoleni zésobnikd
16 a 16° opera¥nich hlav, které jsou pfipojeny nea bloky 18 vyhodnocovacich gbvodﬁ po~
lohy natodeni zésobnfkd 16 a 16° operadnich hlav, které jsou sestaveny ze soultovych
a soudinovych obvodi a vystupnich spfnadl a jsou pflpojeny na blok § logickyeh obvodd
pro ¥*{zeni cyklu stroje.
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Na blok 7 logickych obvodd pro #f{zeni cyklu manipuldtoru je zp&tnovazebnd pipojena
pracovni jednotka 12, zp&tnovazebnd napojend na blok § logickfch obvodi pro Fizenf cyklu
stroje a na blok 23 Fizenf pracovnich posuvl, ktery sestévéd z dekodéru, v¥stupnich
spina¥l, d&life nap¥ti a elektronicky rfzeného ¥krticiho ventilu nebo servoventilu a
ktery je pPipojen na blok § logickych obvodd pro ¥izenf cyklu stroje a na pracovni
jednotku 19 je pFipojen blok 20 snfméni kddu otédek o velikoati pracovnfho posuvu
sestaveny ze dvou skupin bezkontaktnich spinadl, na ndj% je p¥ipojen blek 21 kédovacich
prvkl, umistdnych v prialudné sestevd a kaidé z operainich hlav & ktery je pripojen
jednek na blok 23 Fizeni pracovnich posuvl, ktery je tvoien dekodérem, vystupnimi spinedi,
d8li%em nep¥t{ a elektronicky ¥izenym 3krticim ventilem nebo servoventilem a jednek na
blok 22 *izeni otd¥ek, ktery je tvolen dekodérem, vystupnimi spine¥i a soustavou elekiro-
magnetickych spojek a je napojen na blok § #idicich obvodd pro Fizeni stroje a na pra-
covnl jednotku 19.

Jeden vystup bloku ] logickych obvodi pro *izeni cyklu msnipuldtoru pro vyménu
operanich hlev je napojen na blok § Fizeni vysouvéni dorazi, omezujicich natoZeni podé-
vacfho remene menipuldtoru, ktery Je sestaven z slektromsgneticky Fizenych hydraulickych
rozvéd&d) a hydromotoru a je pfipojen na blok 9 sniméni a: kontroly polohy dorazi, ktery
sestévd z koncovych spinedd e porovnévacich obvodd a je pFfipojen na blok 1 logickych
obvodd pro Fizeni oyklu menipuldtoru.

Druhy vystup bloku ] logickych obvodi pro Fizeni cyklu manipulétoru je p¥ipoJjen
na blok 10 #izeni natodeni podédveciho ramene menipulétoru, ktery sestdvé z elektro-
magnetického rozvddd¥e, skrticiho ventilu a hydromotoru & je napojen na blok 1 ani-
mén{ a kontroly polohy nato¥eni poddvaciho ramene menipulétoru, ktery sestdvé z koncovych
spinadd, soudtovych a scudinovjch obvodi a z porovmévacich obvodd a je pripojen na blok
1 logickych obvodd pro fizent cyklu menipuldtoru. '

Na blok 9 sniméni a kontroly polohy dorezi a na blok 11 snimén{ a kontroly polohy
nato&eni poddvecfho ramene je pfipojen blok 3 pem&ti pFedvolby menipuldtoru. Treti
vystup bloku J logickfch obvodl pro ¥izeni cyklu menipuldtoru pro vyménu operadnich
nlav je p*ipojen ne blok 12 ¥fzeni smdru posouvéni poddvaciho ramene manipuldtoru,
ktery sestévé z elektromagnetického rozvddsfe a hydromotoru a je zp&tnovazebnd piipojen
na blok 13 snimdni a kontroly délky a sméru posunut{ rsmene manipulétoru, ktery je tvolen
koncovymi spinedi a porovndvecimi obvody a je zp¥tnovaezebnd napojen na blok 14 Fizend
rychlosti posouvéni poddvaciho ramene manipuldtoru, ktery Je tvoFen elektronicky Fizenym
proporcionélnim rozvdddem a na n&jZ je nspojen blok 1 logickych obvodd pro Fizenl cyklu
manipuldtoru. Blok 13 sniméni a kontroly délky a sméru posunuti podédvaciho remene meni-
puldtoru i blok 14 F{zen{ rychlosti posouvéni poddvaciho reamene manipuldtoru jsou
pfipojeny na blok 15 vyhodnocovéni sméru a rychlosti posouvéni podédvaciho menipuldétoru,
ktery je tvo¥en porovnévacimi, soudtovymi a soudinovymi obvody a je zp¥tnovazebnd
p¥ipojen na blok 7 logickych obvodd pro ti{zeni cyklu manipuldtoru pro vymdnu operalnich
hlav. '

Pomoci spinadt piedvolby, umisténych v bloku ) ovl4ddni stroje a volby a kontroly
progremu, se zvoli poZadovany cyklus a program stroje a stroj se uvede do provozu.
V bloku 1 ovlédéni stroje @ volby a kontroly programu se vyZle prva{ v&ta progrsmu do
bloku 2 pem&ti p¥edvolby polohy prvniho zdsobniku 16 opera¥nich hlav, do bloku 3 pamdti
predvolby polohy druhého zésobniku 16° operafnich hlev, do bloku 4 pemdti pFedvolby
polohy automatického otoéného stolu, do bloku 5 pamdti pFedvolby cyklu manipuldtoru
pro vyménu operalnich hlev a do bloku-§ logickych obvodd pro Fizeni cyklu stroje.
V bloku 2 peam¥ti pFedvolby polohy prvniho zédsobniku 16 operasnich hlav Jsou zapsény
idaje o poiadované poloze zésobniku 16 operalnich hlav, tj. operatni hlava, kterd md byt
dopravena k pracovni jednotce 12 a jako- prvni na ni upnuta.
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Z bloku 2 pam¥tl predvolby prvniho zésobniku 16 operadnich hlav se vy¥le signdl
o poZadovené poloze zdsobniku 16 do bloku 17 porovndvacich obvodl polohy natodeni zésob-
niku 16, a je v ndm porovnén se signdlem o skutedné jeho poloze, ktery je do bloku 17
porovndvecich obvodi polohy nato&eni zésobniki 16, 16° priveden ze zésobnfks 16, 167,
Vysledek porovndni je vyslén z bloku 17 porovndvacich obvodl polohy nato¥eni zdsobniku
do bloku 18 vyhodnocovacich obvodd polohy natodeni zdsobnikdy 16, 16° a odtud ve formd

elektrického signélu do bloku 6 logickych obvodd pro ¥izeni cyklu stroje.

Nesouhlasi-1i skuteZné poloha zdsobnfku 16, 16°s programovanou, zapnou pFisgluiné
spinac{ prvky v bloku § logickych obvodi pro Fizeni cyklu stroje a uvedou v &innost
pohonovou ést zésobniku 16, 16°, kterd se otodf do poZadovené polohy & v ni se zajisti.
Z bloku 1] porovndvacich obvodl polohy natodeni zdsobnfku 16, 16° je vydén signdl

o souhlasu skute&né a poZadovené polohy zdsobniku 16, 16° do bloku T logickych obvodd
pro fi{zeni cyklu menipuldtoru pro vyménu operadnfch hlav. Tento signdl spolu s elektric-
kym signdlem ze zésobnikd 16, 16” o zajistdnf zésobniki v programovené poloze pripravi
blok ] logickych obvodh pro ¥#izen{ cyklu menipuldtoru k proveden{ vym&ny opera&nich

hlav,

) Manipuldtor miZe pracovat v n&kolika pracovnich cyklech, danych progremem a zapse-
nych v p¥{sludné programové viétd. Udaje o poZadovaném cyklu menipuldtoru jsou zapsény
do bloku 2 pamé&ti pfedvolby cyklu menipuldtoru. Z n¥j jsou vyslény prisludné elekirické
signdly do bloku ] logickych obvodd pro ¥{zeni{ cyklu menipuldtoru, jeho spinaci prvky
uvolni upinaci zafizeni operagnich hlav na pracovni jednotce 19. V bloku J logickych
obvodi pro Fizeni cyklu manipulétoru sepnou daldi spinacf prvky, které uvedou v &innost
elektromagneticky rizené hydraulické rozvédd¥le a hydromotor v bloku 8 ¥izeni vysouvédni
dorazﬂ, omezujicich natoleni podévaciho ramene manipulétoru.

Vysouvéni dorazd je sniméno a kontrolovéno z bloku 3 sniméni a kontroly polohy
dorazll, v ndmZ je porovnéno s dudaji, zapsenymi v bloku 5 pam¥ti predvolby cyklu manipu-
létoru. Elektricky signél o poZadovaném vysunuti dorazd je vydén z bloku 9 sniméni a
kontroly polohy dorazd do bloku ] logickych obvodd pro #izeni cyklu manipuldtoru, v n&mi
sepnou p¥islu3né spinaci prvky, které uvedou v &innost elektromsgneticky rozvdd&d
a hydromotor, v bloku 10 Fizeni naté&eni poddvaciho ramene manipuldtoru, které je snimédno
a kontrolovéno v bloku 1l sniméni & kontroly polohy natéfeciho poddvaciho famene, v n¥m%
Je porovndno s ddaji, zepsanymi v bloku 3 pem&tf pFedvolby cyklu menipuldtoru.

Elektricky signél o sprévném natodeni poddvactho ramene je vyslédn z bloku 11
sniméni a kontroly polohy natoleni podédvaciho remene manipuldtoru do bloku 7 logickych
obvodi pro Fizeni eyklu menipuldtoru. V n¥m sepnou pfisludné spinacf prvky, které
uvedou v &innost elektromagneticky rozvéd&& a hydromotor v bloku 12 ¥{zeni sm&ru posouvéni
podédvaciho remene menipulétoru. Manipuldtor uchopi operaZnf hlavu, kterd se posouvéd
k pracovni jednotce 19. Délka a sm¥r posouvédni jsou snimény blokem 13 snfménf a kontroly
délky = sméru posunuti poddvaciho ramene manipuldtoru a vysledné signély jsou pFivedeny
do bloxu 14 ¥izeni rychlosti posouvdni poddvaciho remene, pomoci n&j% je rychlost
proporciondlng ¥{zena v zdvislosti na drédze., Z bloku 13 sniméni a kontroly délky a sméru
posunuti podivaciho remene manipuldtoru a z bloku 14 Fizeni rychlosti posouvdni poddvaciho
ramene jsou vyslény elektrické signdly do bloku 15 vyhodnocovdni sm¥ru a rychlosti podd-
vaciho romere a po dosaZeni jeho poZadovené polohy je z bloku 1§ vyhodnocovéni smdru
a rychlosti posouvéni podédvacfho ramene vyslén elektricky signdl do bloku I logickych
obvodd pro *izen{ cyklu manipulétoru, jehoZ spinaci prvky vypnou elektromagneticky
rozvadél a elcktronicky Fizeny proporciondlni ventil hydromotoru v bloku 14 #{zeni
rychlosti posouvéni poddvaciho ramene a hydromotor se zastavi.
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Z bloku ] logickych obvodi pro rizeni cyklu manipuldtoru Je vyslén elektricky signél
na pracovni jednotku 19 a uvede v Zinnost upinaci zafizeni operadnich hlav, které je na nt
umisténo a operaini hlava se upne na pracovni jednotku 19, Elektrickym signélem z bloku
1 logickych obvodl pro Ffzeni cyklu menipuldtoru je vymazéna pamdi z bloku 5 predvolby
cyklu manipuldtoru. Potom je vyddn del3{ elektricky signdl z bloku ] logickych obvodd
pro Fizeni cyklu manipuldtoru do bloku § logickych obvodd pro $fzeni cyklu stroje.

Jakmile se operadni hleva upne ne pracovni jednotku, pritla¥f se k sob& blok 20
sniméni kddu oté¥ek a velikosti pracovniho posuvu a soustava 2! kddovacfch prvkd umfsténéd
ne opera¥ni hlav8. Udaje o otd¥kéch Jsou z bloku 20 sniménf kédu otd¥ek a velikosti
pracovniho posuvu pfivedeny do bloku F{zeni 22 otédek vretena, sepnou prislu3né elektro-
mggnetické spojky a elektricky signdl Je p¥iveden do bloku 6 logickych obvodi pro ¥izent
cyklu stroje, ve kterém sepnou prislulny spinaci prvek a uvede v &innost elektromotor
vieteniku na pracovni jednotce 19. Udeje o pracovnim posuvu jsou z bloku 20 sniméni
kédu otdlek a velikosti pracovniho posuvu privedeny do bloku 23 *{zeni pracovnich posuvi,
ve kterém je pres d¥li¥ nep¥tl pFivedeno naep&ti, odpovidajicf poZadovenému posuvu, do
elektroniky servoventilu e pies servoventil, umf{st&ny na pracovni jednotce 19, Je
pfivedeno odpovidajici mnoZstvi oleje do hydromotoru. Elektricky signél z bloku 23
ti{zeni pracovnich posuvli piivedeny do bloku & logickych obvod} pro ¥izeni cyklu stroje,
zapne p¥islusny spinaci prvek a tak uvede v ¥innost pohonovou &4st posuvu pracovni
Jednotky 19. Nezdvisle na popsané dinnosti vym¥ny opera¥nich hlav jsou do bloku 4 pam&ti
predvolby polohy automatického oto¥ného stolu zapsény ddaje o poloze automatického otod-
ného stolu 24, to jest o poloze, do ni% se mé nato¥it upina¥ s obrobkem, aby mohl byt
opracovén pfislusnou operaZni hlavou,

Z bloku 4 pam&ti pifedvolby polohy automatického oto¥ného stolu Jsou pFivedeny
elektrické. signdly do bloku 25 porovnédvacich obvodd polohy automatického oto&ného stolu,
v ndmZ jsou porovndny s elektrickymi signdly o skutedné poloze, privedenymi z automatic-
kého oto&ného stolu 24, Vysledek porovndni je p¥iveden do bloku 26 vyhodnocovacich obvodd
polohy sutomatického oto&ného stolu. Nesouhlasi-li programovand poloha automatického
oto¥ného stolu 24 se skutednou polohou, Je z bloku 26 vyhodnocovacich obvodl polohy
automatického oto¥ného stolu vyslén elektricky signél do bloku § logickych obvedd pro
tizeni cyklu stroje, sepnou pFfi{sludné spinaci prvky a uvedou v &innost pohony automatického
oto¥ného stolu, ktery se nato¥f do poZadované polohy a zpevni se.

Z bloku 25 porovnédvacich obvodd polohy automatického oto¥ného stolu je vyslén
elektricky signdl o sprévném natoééni automatického oto¥ného stolu 24 do bloku & logickych
obvodld pro #{zeni cyklu stroje. T{m jsou splndny vSechny podminky proto, aby pracovni
Jednotka 19 vykonela pracovni operaci a po jejfm vykondn{ se vrdtila do vychozi polohy.
Pot.m je v bloku | ovldddni stroje, volby a kontroly programu preftena dal¥i v&ta a cyklus
stroje pokraluje tik, Jjek byl popsén podle programu zapsaného v bloku | ovlddéni stroje
volby a kontroly programu.

PREDMET VYINALEGZU

Zapojeni pro Fizeni stavebnicového obrébdciho centra, obsahujici otodny stil,
neJménd dva zdsobniky operafnich hlav a menipuldtor pro jejich automatickou vymdnu,
vyznadujici se tim, %e blok (1) ovlddéni stroje, volby a kontroly programu je zp3tnoe
vazebné napojen jednakAna blok (6) logickych obvodd pro Fizeni cyklu stroje, Jednak
na blok (7) logickych obvodd pfo #{zen{ cyklu menipulétoru pro vyménu operaZnich hlav,
Jednek na bloky (2, 3) pamétiipiedvolby polohy zdsobniky (16, .16°) operafnich hlav pfi-
pojené na bloky (17) porovnévecich obvodd polohy natolen{i zdsobnikd (16, 16°), Jednak
ne blok (4) pam¥ti predvolby polohy autometického oto¥ného stolu, ktery Je pripojen
na blok (25) porovndvacich obvodd polohy sutomatického otodného stolu, na ndj% je pfipojen
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blok (6) logickych obvedd pro ¥fzenf cyklu stroje a Jednak na blok (5) pam¥ti piredvolby
" eyklu manipulétoru pro vyménu operadnich hlav, ktery je pfipojen na blok (7) logickych
obvodd pro rizeni cyklu manipuldtoru pro vyménu operadnich hlav, ne ktery je p*ipojen
blok (6) logickych obvodd pro ¥{zenf cyklu stroje, na ktery je zp&tnovazebn& ptipojen
automaticky oto¥ny stil (24), p¥ipojeny na blok (25) porovndvacich obvodd polohy auto-
matického oto¥ného stolu, pFipojeny jednak na blok (6) logickych obvodd pro ¥fzeni{ cyklu
stroje a jednak na blok (26) vyhodnocovacich obvodi polohy sutometického oto&ného stolu,
ktery Je rovn&i pfipojen na blok (6) logickjch obvodd pro Ffzeni cyklu stroje, prifemZ
ne blok (7) logickyeh obvodd pro #fzenf cyklu manipuldtoru, p¥ipojeny na bloky (2, 3)
pam&ti piedvolby zésobnikd (16, 16°) opera&nich hlav jsou zpétnovazebnd pPipojeny Jjednak
zésobniky (16, 16°) operadnich hlav, zp&tnovazebnd pfipojend na blok (6) logickych
obvodd pro Fizen{ cyklu stroje a p¥ipojené na blok (17) porovndvacich obvodi polohy nato-
Zeni zdsobnikd (16, 16°) operednich hlav, které jsou pFipojeny na bloky (18) vyhodnocove-
c¢ich obvodl polohy natoZent zdsobniks opera¥nich hlav, které jsou p¥ipojeny na blok (6)
logickych obvodl pro ¥izeni cyklu stroje a Jednek pracovni jednotka (19), kterd je zp&tno-
vazebnd pfipojena ne blok (6) logickych obvodl pro ¥fzen? eyklu stroje a na blok (23)
Fizeni pracovnich posuvld, pripojeny na blok (6) logickyeh obvoad pro Fizen{ cyklu stroje
a na ni¥ je p¥ipojen blok (20) snimdnf kddu oté¥ek a velikosti pracovniho posuvu, na
ktery je pripojen blok (21) kddovacich prvkl, umistdnych v prislusné sestavd na ka¥dé
z operadnich hlav a ktery Je pfipojen jednak na blok (23) #fzeni pracovnich posuvil a
Jednak na blok (22) Fizeni otd¥ek pFipojeny na blok (6) logickyeh obvodd pro #{izeni ecyklu
stroje a na pracovni Jjednotku (19), zatfmco jeden vystup bloku (7) pro ¥{fzeni cyklu
menipuldtoru pro vym#nu opera¥nich hlav je pfipojen na blok (8) #fzent vysouvéni dorazd
pri omezeni natoleni podévaciho remene menipuldtoru pro vyménu operadnich hlav, ktery
Je pfipojen na blok (9) sniméni a kontroly polohy dorazi napojeny na blok (7) logickych
obvodd pro #{zeni cyklu manipulétoru pro vym&nu opera¥nich hlav, pFilem¥ dal3f vystup
z bloku (7) logickych obvodd pro ¥fzenf cyklu manipuldtoru je pfipojen na blok (10)
rizeni natdfeni podédveciho reamena menipuldtoru p¥ipojeny na blok (11) snfméni a kontroly
polohy natoZeni poddvaciho ramena manipuldtoru, ktery je rovn&% p¥ipojen na blok (7)
logickych obvodd pro *fzeni cyklu menipulétoru, prifemZ na blok (9) sniméni a kontroly
polohy dorazi i na blok (11) sniméni a kontroly nato&eni poddvaciho ramena manipuldtoru Jje
pfipojen blok (5) pamdti predvolby cyklu manipulétoru, pfidemZ t¥eti vystup bloku (7)
logickych obvodd pro Fizen{ cyklu menipuldtoru pro vyménu opera¥nich hlav Je p¥ipogjen
na blok (12) #fzeni sm¥ru posouvéni podévactho remena manipuldtoru, ktery je zp&tnovazebnd
pripojen na blok (13) sniménf a kontroly délky g smdru posouvéni poddvectiho menipuldtoru,
zp&tnovazebn¥ piipojeny na blok (14) ¥izeni rychlosti posouvéni poddvactho ramena mani-
puldtoru, na n&j% je pripojen blok (7) logickych obvodd pro Fizeni cyklu manipuldtoru,
priZem? blok (13) sniméni a kontroly délky a smdru posunuti podévactho ramena manipuldtoru
i blok (14) Fizeni rychlosti posouvéni podévactho remena manipuldtoru jsou p*ipojeny na
blok (15) vyhodnocovéni sméru a rychlosti posunut! poddvaciho remena manipuldtoru,
ktery je zp&tnovazebnd p¥ipojen na blok (7) logickych obvodl pro F{zeni cyklu menipuldtoru
pro vym&nu operanich hlav,.

1 vykres



= 4 25 24 26
6
) | l
18 23 18
|
22
2 17 17 )
\
19 20
|
16 - 16’
- 21 .
7
5 8 10 12 15
s
| |
9 1 13
N R S |
% [D
i 3 |l

Severografia, n. p., Mos

Cena 2,40 Kés




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

