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(54) Zapojeni programovateiného systému Fizeni pFi¢ného a podéiného
posuvuy, zejména brusek pro vnéjsi brouseni

Zepojeni Je urfeno zejména pro Fizeni
brusek pro vn¥j3{ broudeni a sestdvd z prog-
ramovatelného automatu, intersktivniho ko-
munika&niho panelu a vykonovych a skénich
jednotek rotadnfho a linedrn& hydraulického
pohonu.

Programovatelny automat Jje krom¥ zdklad~-
nich obvodd vybaven obvodem pro ¥{zen{ kro-
kového motoru, obvodem pro ¥izen{ servoven-
tilu, obvodem sledovaciho m&#idla a obvodem
pro pfenos dat mezi progremovatelnym suto=-
matem a interaktivnim komunikadnim panelem,
ktery sestdvéd 2z vazebnich obvodd, obrazovko-
vého displeje, klévesnice a mikropodftale
pro zadédnf dat. Klédvesnice komunika¥niho ga-
nelu Je spojena s obvodem vstupd a vystup
programovatelného automatu.
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Vyndlez se tyké zapojeni progremovatelného systému Pizeni p¥{Zného a podélného posu-
vu, zeJjména brudek pro vnij¥{ brouleni{, sestdvajiciho 2z programovetelného automatu a vyko-
novjch a ak¥nich jednotek rota¥niho a linedrniho hydraulického pohonu.

Rfdtct systém brousicfho stroje pro vndysi broudeni v sobs zpravidla zahrnuje avy
funkce. Funkci Ffdicf ¥ésti pohonld Jednotlivych os, napiikled Ff{zeni pfi{&ného posuvu vie-
teniku, podélného posuvu stolu apod. a funkci automatu, realizujicfho logické a sekvenini
operace pracovniho atroje.

S pracovn{ obsluhou je védzén prostiednictvim ovlédactho panelu s prvky pro zadéni
dat brousictho procesu. $innost systému probihd podle algoritmu #izeni celého pracovniho
procesu. :

Dosud u¥ivané *{dic{ systémy brousicich strojd pro vn¥j3f{ broudenf, které pro p¥{¥né
posuvy pouZiveji pohond s rotadnimi krokovymi motory, byvaji konstruovény jako semostatné
bloky, na Jejich% ovlddacich panelech jsou mechanickymi prvky (prepinali, &fslicovymi vo-
1i%i) zaddvédna vstupnf data brouSeni a jejich%f v¥stupni signédly ovlddsJi vykonové stupnd
Jjednoho nebo i vice krokovfch motord.

Mechanickymi prvky ovlddecfho panelu jsou v egresivnim prostfed{ pracovniho procesu
do provozu zend#eny prvky nespolehlivosti. Rtaict systém Je konstruovén pro specidlni
pouziti na ur¥ity typ brousicich stroj) a nelze jeJ bez sloZitych obvodovyich lprav pouZit
na jingch bruskgch.

Logické a sekvenini funkce primplisobovacfch obvodld pracovniho stroje jsou ve stdvaji-
cich FeSenich Ffdictho systému Fedeny bud klasickymi releovymi obvody nebo moderndji
s pou%itfm programovatelného automatu, ktery ndvrh p¥izplsobovacich obvodl s vykonovymi
vstupy a v¥stupy zjednoduéuae. (Prizplsobovaci obvody v tomto smysku Jsou obvody styku Hi-
dicfho systému s pracovaim strojem).

Zjednoduduje v tom smyslu, %e obvodovy ndvrh t&chto obvodl lze UZinn& provést pomoci
vikonovich moduld vstup/v¥stup automatu a logické a sekvenZni funkce dané algoritmem Fi{-
zen{ pomoci progremového vybaveni programovamalného automatu. Progremovatelny automat je
samostatnd konstruovany systém odliZnym vyrobcem, ne¥ stévajfef #f{dic{ systém pohoni a Je-
jich vzdjemnd ¥innost Je obt{Znd stavitelnd e viZdy vyZaduje sloZity zdsah do konstrukce
#{dictho systému pohoni.

M4 to za ndsledek v&t3{ sloZitost Feleni celého Fidicfho systému pracovaiho stroje
a tim sni¥en{ jeho spolehlivosti. Nevyhoda tohoto zplisobu FeZeni ddle vice yynikd pfi vi-
cesoutadnicovém Pizenf, kdy ovldddnf daldf souiadnice, napifklad podélného posuvu stolu,
vyZadule pu& del81 d11¥%1 celek nebo sloZitou upravu stdvejfcfho Ffdictho systému.

Uvedené nevihody v podstat# odstranuje vynélez nového systému ¥fzeni pri¥ného a po-
délného posuvu, zejména brusek pro vndjsi broudeni.

Jeho podstata spolfivd v tom, Ze programovatelny sutomat, sestdvejici z obvodu vstu-
pd a v¥stupd, obvodu sledovaciho m@¥idle, obvodu Pizeni krokového motoru, obvodu rizeni
servoventilu, nepédjeciho obvodu a obvodu centrdlni jednotky, piilem% vSechny tyto obvody
Jsou spojenys vnit¥nf sbdrnici tohoto programovatelného automatu, je prostiednictvim
- svého obvodu pienosu dat zp&tnovazebnd spojen s vazebnimi obvody interaktivniho komunika¥-
niho panelu.

Jeho obrazovkovy displej a mikropodita® jsou zpdtnovaezebnd spojeny s daldimi vstupy
a vystupy vazebniho obvodu, ktery je rovn3% zp&tnovazebnd spojen s klévesnic{ komunikasni-
ho panelu. Obvod vatupl a vystupl programovatelného automatu je zpdtnovazebnd spojen s ov-
léddacimi prvky, jednim vstupem a vystupem klévesnice intraktivniho komunike&niho panelu
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a daldim vstupem a vystupem sledovaciho m¥¥idla, jeho¥ druhy vystup je spojen s obvodem
sledovaciho mdridla. Obvod PFfzeni krokového motoru je zpd:necvazebnd spojen s ovliadalem
krokového motoru, ktery je prostfednictvim pievodového tstroj{ spojen s brousicim vieteni~-
kem.

V¥stup snimafe polohy krokového motoru je spojen s daldim vatupem obvodu #fzenf kro-
kového motoru. Obvod Ff{zen{ servoventilu je zpdtnovazebnd spojen s ¥fdic{ polohowou jed-
notkou linedrniho hydraulického pohonu spojenou vystupem se servoventilem a pifes hydrau-
licky vdlec se stolem, jehoZ vystup je pres odm¥fovaci zarizeni{ spojen se vstupem Fidic{
polohové jednotky. ’

Zapojeni programovatelného systému ¥fzen{ podle vyndlezu je uyedeno na piiloZeném
vykresu na obr. a Jjeho &innost vysvdtlena na zapojeni pro ¥ifzeni pFf{¥ného posuvu brou-
sfcfho vieteniku pohonem s krokovym motorem a pro PFizen{ podélného posuvu stolu pomoc{ li-
nedrnfho hydrauliclého pohonu se servomotorem.

Programovatelny sutomat PA sestdvajicf z obvodd 1 vstupld a v¥stupd obvodu 2 sledova-
ciho m3fidla g, obvodu J rizeni krokového motoru KM, obvodu 4 r{zZeni servoventilu §V, na-
péjeciho obvodu 5, psmdtového obvodu § a obvodu ] centrdlnf jednotky, piilemZ vBechny ty-
to obvody §, 2, 3, &) 2, &, 1 Jsou spojeny s vnit¥n{ sbdrnic{ ¥S tohoto automatu P4, Jje
prostfednictvim svého obvodu § pienosu dat zpdtnovezebnd spojen s wazebnimi obvody 10 in-
teraktivniho komunike¥niho psnelu XP.

Jeho obeazovkovy displed L1 a mikropoZital 12 Jsou zpdtnovazebnd spojeny s dallimi
vstupy a vystupy tbhoto vazebntho obvodu 10, ktery je rovndi zpdtnovazebnd spojen s klé-
vesnic{ § komuniks&niho panelu XE.

Obvod } vstupf a vystupl programovatelného sutomatu P4 Je zpétnovazebnd spojen s ovlg-
decimi prvky 13, Jjednim vstupem s v§stupem kldveasnice $ intersktivniho komunika¥niho pa-
nelu KR a daldim vstupem 8 vyastupem sledovaciho méFfidla SM, JjehoZ druhy vystup je spojen
s obvodem 2 sledovaciho m3ridla M.

Obvod 3 F{zen{ krokového motoru KM je zpdtnovazebn& spojen s ovliadafem |4 krokového
motoru KM, ktery je prostfednictvim pfevodového ustroji 16 spojem s brousicim vretenékem 17,
ptidenZ vystup snimele 13 polohy krokového mosoru KM je spojen s daldfm vastupem obvodu 3
*{zeni krokového motoru Ki.

Obvod 4 F{zeni servoventilu JY Jje zpitnovazebnd spojen s Ffdici polohowou Jjednotkou 18
linedrniho hydraulického pohonu spojenou vystupem se servoventilem SV a pfes hydraulicky
vélec ]9 se stolem 20, jeho¥ vystup je pfes odmdfovaci zafizeni 2] spojen se vstupem ;{di-
ci polohgpvé Jednotky 18.

Progremovatelny sutomat P4 je kromé zdklaednich obvodd vybawen obvodem 3 Fizeni kroko-
vého motoru K, obvodem 4 Fizenf servoventilu §¥, obvodem 2 sledovaciho méFidla S = obvo-
dem § pro pienos det mezi intersktivnim komunike®nim penelem KB a programovatelnym guto-
matesr PA.

Obsluha brousiciho stroje pomoci tladfizek kldvesnice 9 komunikad&niho panelu KP voli
pracovni refim stroje a zsddvéd do pamdii mikropo&itale ]2 komunika&niho panelun KP vstupni
data Zéddenych pargmetrd rychlostf{ posguvl, velikosti drsh = sm$rd posuvi akinfch &lend
jednotlivych pohomd pro cely brousici cyklua.

Pevnd psmsi BPROM progremovatelndho automatu PA obsahuje ufisatelem nshrany program,
ktory vychdzi z slgoritmu F{zeni pohond brousiciho preocesu a ktery uiivatel sestavuje
& pouiitim Jednoduchého programovaciho jesyka progremovatedného sutomatu PA. Ndvrhem prog-
remu programovatelného autometn PA lze doséhnout libovolného pribéhu brousicfho cyklu podle
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technologickych poZadavkd na broudeni. Obvod 3 Fizeni krokového motoru Kf zpracovédvéd vstup-
n{ data jednotlivych opersci s postupnd vykondvd cely sled operaci zvoleného cyklu.pracov-
niho.

Vytvar{ F{dicd signdly pro ovlada¥ 14 krokového motoru KM ve tveru budicich impulsd
frekvence odpovidaejfci rychlosti otd¥eni krokového motoru KK s vystupntho logického sig-
ndlu pro smdr otdleni krokového motoru KM.

Ovlada® 14 krokového motoru KM (vgkonovy stupen) obsshuje rozddloved impulsd pro jed-
notliwé fdze krokového motoru KM. Budici impulsy jsou vnit#nimi obvody 3 #izeni krokového
motoru KM ¥ftény e po vykondnf pfedvoleného po¥tu daného pPedvolsmnu drahou posuvu brou-
sicfho vietenf{ku ]7 dochdz{ ke skon&enf{ operace nebo k p¥echodu na dalsf operaci brousici-
ho cyklu.

Kontrola vykonsné dréhy krokového motoru KN miZe byt provddina s pomoci snimale 15
polohy umfst¥ného ne rotoru krokového motoru . V tom p¥{padd Jsou vnitfnimi obvody 3
¥1zen{ krokového motoru KMP ¥itény skuteind vykonané kroky krokového motoru ). H¥{del kro-
kového motoru KN Je mechanicky védzédna s pfevodovym udstrojim 16, které pirevéddf rotsinl po-
hyb krokového motoru Kif na linedrn{ posuv brousicfho vieteniku 17.

Obdobnd obvod 4 ¥izeni servoventilu SV podle algoritmu Fizeného procesu prijimé vstup-
ni data jednotlivych operaci podélného posuvu a vytvédr{ ridici signdly pro #fdief poloho-
vou jednotku ]& linedrafho hydrsulického pohonu. V¥stuppnimi signdly jsou #idic{ impulsy,
Jejichi frekvence odpovidd rychlosti posuvu akinfho &lenu pohinu a jejich¥ polet odpovidé
velikosti posuvu.

Smér posuvu Je ddn logickpu drovn{ dal3fho vf¥stupniho signdlu. Riaies polohovéd jednot-
ka 1§ zpracovdvd a prevdii tyto informace na ¥fdici vykonové signdély pro servoventil SY
propojeny s pistem hydraulického vdlce 19, ktery je skdnfm prvkem hydraulického pohonu pro
posuv stolu 20.

Rfdict polohovd Jednotka 18 je ddle propojena s odmdfovacim zaif{zenfm 21, které kon-
troluje vykonenou dréhu posuvu stolu 20. Ukon¥eni predvoleného posuvu je obvodu 4 #{zeni
servoventilu 3V signalizovéno ¥idici polohowou jednotkou 18 jakoZ i nesouhlas Zéddend
a skute¥né polohy stolu 20. V tomss p¥fpad¥ dochdz{ k pierudenf Xinnosti celého Fidicfho
systému.

Klévesnice 9 intersktivniho komunikainiho penelu KR je propojena jednek s mikropodfi-
tafem @ pro zaddni dat a jednak s obvodem vstupl a vystupl ] programovatelného automatu Bj,
pridem? ¥aZdému tladfitku je pPiFezena urdiid funkce techmnologického posuvu broudeni.

Vstupnf dat:e jsou zobrazovédna na obrazovkovém displeji 11, zaznamendna do paemdti mikro-
potitade 12 komunika®niho penelu KP a v prib3hu broudeni prost¥ednictvim obvodu § pro piie-
nos dat a vazebnich obvodd 10 plendSene do opera¥ni pamdti programovatelného automatu F4.
Vnit¥n{ komunikaci progrsmovatelného automatu P4 jsou podle slgoritmu ¥fzeni cykld data
pfenddena do obvodd 3 Fizeni krokového motoru KK a obvodu 4 *{zenf servoventilu S¥.

Na obrazovkovém displeji 1] Jjsou zobrazovdny daje o poloze ak3nich ¥lend krokového
& hydraulického pohonu. Programovatelny automat PA je ddle svymi obvody 1 vstupd a vystu-
pt propojen s ovlddacimi prvky 13 brousicfho stroje, jejichZ funkce a vzédjemné vazby jsou
dény kombina&nimi a sekvendnimi vztahy prvkd prizplsobovaci:akiing a tla&itek brousiciho
stroje.

V %dsti pevné pamsti EPROM progremovatelného automatu P4 je zaznamendn progrem vzédjem~
né vazby vstupnich a vy¥stupnich elektrickych a elektromechanickych prvkd brousicfho stroje,
ktery ufigatel vytvéa®{ podle algoritmu ovlddéni t&chto prvki.
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Pomickou je ufivateli programovatelny automat P4 s vybavenim pro zépis Fidiciho pro-
gremu v jednoduchém jazyku a s moZnost{ zéznamu do pamsti EPROM. Obvod 2 sledovaciho m&-
Fidla gM je propojen s vlastnim sledovacim m3iidlem QM sledujicim primdér broudeného obw
robku.

Je propojen s vnit¥fnf sbd¥rnicf Y§ programovatelného sutometu P4 a jeho funkce spol&i~
vd v signalizeci dossZeného pfedvoleného priméru obrobku v dileZitych fdzich broudeni. Do-
chézt tek ke kontrole brousicfho procesu, zvld3td u nekone¥nych féz{ broudeni.

V ptipad¥, %e progremovatelny automat P4 obvod 2 pro sledovaci md¥idlo G¥ neobsahuje,
Je moZno pouZit sledovaciho méridla SM klasického prowedeni s vlasini vyhodnocovaci m§-
Pici ¥4stf{, jeho¥ vystupy signalizujf dosaZeni piedvpleného priméru se propoji se vstup-
nimi obvody programovatelného sutomatu PA.

Pam3iové obvody § EPROM ddle obsshujf disgnosticky program kontroly &innosti brousi-
ctho stroje. Jsou signalizovény poruchy jednotlivych obvodd programovatelného automatu B4
vietnd vykonovych ¥ésti krokového a hydraulického pohonu a interaktivniho komunikaZanfho

panelu KP.
PREDUMET VYNALEZU

Zapojani progremovatelného syssému Fizeni p¥i¥ného a podéiného posuvu, zejména bru=-
sek pro vn3js{ brousenf, sestdvajic{ z progremovatelného autometu a vykonovfch a akdnich
jednotek rota&niho a linedrnfho hydraulického pohonu, vyznafené tim, Ze programovatelny
sutomat (PA) sestdvajicf z obvodu (1) vstupd a v¥stupl, obvodu (2) sledovactho m¥tidle (SH),
obvodu (3) ¥fzen{ krokového motoru (KM), obvodu (4) Ffzeni servoventilu (SV), napéjectho
obvodu (5), pemdlového obvodu (6) a obvodu (7) centrdlni jednotky, piifem% viechny tyto
obvody (1, 2, 3, 4, 5, 6, 7) jsou spojeny s vait¥ni sbdrnici (VS) toboto programovatel-
ného automatu (PA), je prostrednictvim svého obvodu (8) pPenosu dat zpdtnovezebnd spojen
s vezebnimi obvody (10) interaktivnfho komunikadniho panelu (KP), JjehoZ obrazovkovy dis-
plej (11) a mikropodfta& (12) jsou zp&tnobazebn¥ spojeny s daldimi vstupy a vfstupy tcho-
to vazebniho obvodu (10), ktery je rownd% zpdinovezebnd spojen s kldvesnici (9) komunika¥-
ntho penelu (KP), obvod (1) vstupl a vystupd programovatelného sutomatu (P4)je zpstnova-
zebnd spojen s ovlddecimi prvky (13), jednim vstupem s vistupem klévegnice (9) a interak-
tivniho komunika¥niho panelm (KP) e delsim vystupem sledovacfho mdridla (S¥), jehof dru-
hy vy¥stup je spojen s obvodem (2) sledovaciho m¥¥idla (SM), obvod (3) Fizeni krokového mo-
toru (KM) je zp&tnovazebnd spojen s ovladalem (14) krokového motoru (KM), ktery Je prostfed-
nictvim p¥evodového uUstroji (16) spojen s brousicim vietenikem (17), pri¥em% vystup sni-
ma%e (15) polohy krokového motoru (KM) je spojen s daldfm vstupem obvodu (3) ¥izenf kro-
kového motoru (KM), obvod (4) ¥fzenf servoventilu (SV) je zpdtnovazebn¥ spojen & ¥{dict
polohovou jednotkou (18) linedrniho hydreulického pohonu spojenou vystupem se servoventi-
lem (SV) a p¥es hydraulicky vdlec (19) se stolem (20), jehoZ vystup Je pFes odm&Fovaci
zaPizeni (21) spojen se vstupem E{dic{ polohové Jednotky (18).

1 v¥kres
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