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Zariadenie pre riadenie priemyselnych
robotov a manipuldtorov je uréené pre ria-
denie priemyselnych robhotov a manipuldto-
rov, priCom rieSi vzdjomné prepojenie blo-
kov zariadenia pre riademnie priemyselnych
robotov a manipuldtorov. s uschovanim ui-
vatelského programu. Podstata zariadenia
pre riadenie priemyselnych robotov a mamni-
puldtorov je v mapojeni riadiaceho bloku
s blokom komumikédcie s programaétorom a
s internym pamétacim blokom a dalej tym,
Ze k riadiacemu bloku st napojené bloky
styku s procesom cez sledovaco-prepinaci
blok.
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Vynélez sa tyka zariademia pre riadenie
priemyselnych robotov a manipuldtorov s
uschovanim uZivatel!ského programu, u kto-
rého sa rieSi prepojenie blokov zariadenia
pre riadenie priemyselnych robotov -a mani-
pulatorov pre riadenie pripojenych zaria-
deni.

Doteraz zndme pouZivané zariadenie pre
riadenie priemyselnych robotov a manipulé-
torov potrebuji pre vloZenie a uschovanie
vZivatelského programu pripojenie rdznych
externych periférii, ako st programovacie
pristroje, pruZné magnetické disky, magne-
ticko-paskové jednotky, snimaée a dierova-
¢e diernej pasky a podobne. Okrem toho sa
dd pomocou doterajSich zariadeni pre ria-
denie priemyselnych robotov a manipuldto-
rov uZivatelskym programom riadif{ neza-
visle len jeden proces.

U takychto zariademi pre riadenie prie-
myselnych robotov a manipuldtorov vzni-
kaji welké ndroky na vybavenie externymi
perifériami, zvéddSuje sa poruchovost celé-
ho systému a €asto je potrebné vytvorit Spe-
cldlne podmienky pre umiestnenie réznych
médii, ako je bezpra$nost, zarufenda teplota
a vlhkost a pod. Okrem toho nie si moZ-
nosti zariadenia pre riadenie priemyselnych
robotov a manipuldtorov dokonale vyuZité,
pretoZe pri riadeni procesu v redlnom Zase
zariadenie pre riadenie priemyselnych ro-
botov a manipulatorov &asto &aki na ukon-
tenie mechanickych akcii.

Vy33ie uvedené nedostatky su ¢iastone
odstrdnené zariadenim pre riadenie prie-
myselnych robotov a manipulatorov, ktoré-
ho podstatou je zapojenie riadiaceho bloku
na blok komunikacie 's programétorom a in-
terny pamétaci blok, prifom riadiaci blok
je prostrednictvom sledovaco-prijimacieho
bloku spojeny s blokmi styku s procesom.

Zapojenim bloku komunikdcie s progra-
matorom a interného pamétaceho bloku
do zariadenia pre riademie priemyselnych
robotov a manipuldtorov sa umo#ni vkladat
program do energeticky nezévislého pamé-
tového média, ktoré je sufastou interného
pamétaceho bloku a je spbsobilé ¢itanie ria-
diacim blokom, €im sa dosiahne nezéavislost
zariadenia pre riadenie priemyselnych ro-
botov a manipuldtorov na externych peri-
fériach a médiach, v ddsledku &oho klesajd
pre riadenie priemyselnych robotov a mani-
puldtorov, zniZuji sa ndroky na vlastnosti
prostredia, ako st bezpraSnost, definovana
teplota a vlhkost.

Pripojenim blokov styku s procesom Kk ria-
diacemu bloku cez sledovaco-prepinaci blok
sa umoZni navzdjom nezavisle riadit viac
nezgvislych procesov v redlnom Gase tak, Ze
sa pofas ¢akania na ukonCenie mechanic-
kej akcie jedného procesu prepne zariade-
nie pre riadenie priemyselnych robotov a
manipulatorov na sledovanie a riadenie dal-
Sieho procesu. Toto postupné prepinanie ria-
denia sa tyka vSetkych riadenych procesov.
Prepojenim blokov zariadenie pre riadenie
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priemyselnych robotov a manipuldtorov tak,
Ze sa riadenie prepina medzi jednotlivymi ria-
denymi procesmi, sa dosiahne znatné zniZe-
nie nakladov potrebnych na zadovéZanie via-
cerych doteraz pouZivanych zariadeni pre
riadenie priemyselnych robotov a manipu-
latorov v dosledku lepSieho vyuZitia zaria-
denia pre riadenie priemyselnych robotov a
manipuldtorov podla vyndlezu oproti vy-
uZitiu doterajSich zariadeni prs riadenie
priemyselnych robotov a manipuldtorov. Z
rovnakého ddvodu sa tieZ zniZi spotreba
energie. ZniZujd sa aj pozZiadavky na zasta-
veni plochu, €o umoZiiuje optiméalnejsie
rozmiestnit zariadenia riadené zariadenim
pre riadenie priemyselnych robotov a mani-
puldtorov zudastnené riadenych procesov.

Na pripojenom vykrese je zndzornend blo-
kova schéma moZného prepojenia blokov
zariadenia pre riadenie priemyselnych ro-
botov. a manipuldtorov podla vynélezu.

K riadiacemu bloku 2 je pripojeny blok 1
komunikdcie s programdtorom, interny pa-
métaci blok 3 a sledovaco-prepinaci blok 4.
K sledovaco-prepinaciemu bloku 4 st pri-
pojené bloky 5, 8, 7 styku s procesom pre
prvy, druhy aZ n-ty riadeny proces. Bloky si
spojené informa&nymi a riadiacimi kanglmi.

Kon$trukéné prevedenie riadiaceho blo-
ku 2 mb6Ze byt napr. mikropoditad, blok 1
komunikacie s programéatorom méZe pozo-
stavat z tlafidiel a jednoriadkového disple-
ja, interny pamétaci blok 3 sa moéZe skla-
dat z obvodov programétora paméti EPROM,
samotného média -~ pamidti EPROM a ob-
vodov {itania pamé&ti EPROM. Sledovaco-
-prepinaci blok 4 méZ%e byt tvoreny mikro-
pocitatom a bloky 5, 8, 7 styku s procesom
moéZu byt napr. medzistykové moduly [in-
terface).

Pri vkladani uZivatelského programu do
zariadenia pre riadenie priemyselnych ro-
botov a manipulatorov. — programovaci re-
Zlam — riadiaci blok 2 snima in8trukcie za-
davané z tla€idiel bloku 1 komunikécie s
programatorom a ukladd ich do vnttornej
vyrovnavacej paméti a safasne ich zobra-
zuje na jednoriadkovom displeji kvdli kon-
trole. Po vloZeni celého uZivatelského pro-
gramu stlaenim prisluSného tladidla v blo-
ku 1 komunikédcie s programétorom sa ak-
tivuje programétor EPROM v internom pa-
maéatacom bloku 3, ktory nahrd uZivatelsky
program z vyrovhidvacej paméti do paméti
EPROM.

Pri vykondvani uZivatelského programu
— riadiaci reZim — riadiaci blok 2 €&ita in-
Strukcie uZivatelského programu z vystupu
paméti EPROM v internom pamétacom blo-
ku 3 a aktivuje sledovaco-prepinaci blok 4.
Pri riadeni jediného procesu je k sledova-
co-prepinaciemu bloku 4 trvale pripojeny
blok 5 styku s prvym riadenym procesom.
Ako ndahle vznikne poZiadavka nezdvislého
riadenia druhého procesu reprezentova-
nd prisluSnou inStrukciou uZivatelského
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programu, riadiaci blok 2 odovzdd tuto po-
Ziadavku sledovaco-prepinaciemu bloku 4.
Sledovaco-prepinaci blok 4 zisti, ¢i mecha-
nickd akcie v prvom procese prebieha. Ak
ano, sledovaco-prepinaci blok 4 sa odpoji
od bloku 5 styku s prvnym riadenym pro-
cesom a pripoji sa k bloku 6 styku s dru-
hym riadenym procesom. Ak mechanicka
akcia meprebieha, riadiaci blok 2 spusti dal-
Siu akciu prvého procesu a potom sa sle-
dovaco-prepinaci blok 4 prepne od bloku 5
styku s prvym procesom na blok 6 styku s
druhym procesom. Pri dvoch riadenych pro-
cesoch sa takto striedavo prepinamé sledo-
vaco-prepinacim blokom 4 bloky 5§, 8 styku
s prvym riadenym rocesom a drubym ria-
denym procesom. Pri vzniku poZiadavky ne-
zéavislého riadenia dalSieho procesu je ana-
logicky zapojeny do sledovania a prepinania

]

sledovaco-prepinactm blokom 4 blok styku
s dal$im procesorom. Pre n-ty proces je to
blok 7.

PoCet stdasne nezdvisle riadenych pro-
cesov (hodnota ,,n‘) je zavisly na konkrét-

nych d¢asovych pomeroch existujlcich pri

riadenych procesoch, ako aj na vykonnosti
riadiaceho bloku 2 a sledovaco-prepinacie-
ho bloku 4.

Ak je riadenych n procesov, sledovaco-
-prepinaci blok 4 postupne pripdja a odpé-
ja bloky 5, 8 aZ 7 styku podla vySSie popi-
saného mechanizmu.

Zariadenie pre riadenie priemyselnych
robotov a manipuldtorov. podla vyndlezu je
moZné pouZit aj pre riadenie inych zaria-
deni a procesov, ako st priemyselné roboty
a manipuldtory, ktoré spliiaji potrebné Kkri-
térid pre pripojenie.

PREDMET VYNALEZU

Zariadenie pre riadenie priemyselnych ro-
botov a manipuldtorov vyznacujice sa tym,
7Ze ku riadiacemu bloku (2] je pripojeny
blok (1) komunikdcie s programdtorom a

interny pamdétaci blok (3), pri€om riadiaci
blok (2) je prostrednictvom sledovaco-pre-
pinacieho bhloku (4) spojeny s blokom (5,
B, 7) styku s procesom,.

1 list vykresov
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