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Vyndlez sa tyka zariadeﬁia pre riadenie tehliarskych automatov, ktoré si zloZené z cy-
klicky pracujdcich manipuldtorov na vytvdranie vrstiev 2 sklddok rdznej skladby a tvaru z te-
hdl, pozostdvajicich z riadiacej a programovej &asti.

Doposial zndme zariadenia pre riadenie tehliarskych automatov sd rie%ené na bdze posuv-
nych kruhovych. registrov, alebo pevnych pamﬁtovﬁéh obvodov pre jednotlivé pohyby. Balej sa
pouZiva zariadenie pre riadenie s bistabilnym klopnym obvodom pre rozlifenie smeru pohybu.
Tieto zariadenia nemaji programovaciu &ast, alebo pouZivaji programové zariadeniec s vadkovim
pésom, programovacou kartou, pripadne kombindciou programovacich kotdédov alebo elektronické
posuvné registre. Krokovanie tychto zariadenf je odvodené impulzne priamo od koncovych poldh
jednotlivych pohybov Zasti automatu. Pevné pamitové obvody sa skladaji z pamﬁﬁovich’relé,
ovliddanych od predchddzajdiceho pohybu v zdvislosti na koncovych polohédch predchiddzajdceho. a
ndsledného pohybu. Z uvedenych prvkov pamitové relé majd maly podet zapauti, )

V tehliarskej vfrobe sa pouZivaji automaty na ukladanie alebo rozoberanie tehdl. Na ukla-
daﬁie tehdl do sklddok pre vypal sa boﬁ!ivajﬁ ukladacie automaty. Na rozoberapie sklddok te-
hdl po vypale sa pouzivaji rozoberacie automaty v expedi¥njch linkdch, Uﬁladaci,resp. roz&be-
raci automat moZno rozdelit na dva manipuldtory, prifom prvy manipuldtor vytvdra poZadovany
tvar jednotlivych vrstiev vysudkov sklddky, druhy manipuldtor vytvara poZadovany tvar skladky.

VyX¥ie uvedené nedostatky odstrafiuje zariadenie pre riadenie tehliarskych automatov,
ktoré si zloiené z cyklicky pracujicich manipuldtorov na vytvéranie vrstiev a skladok rbznej
skladby a tvaru z tehdl, pozostdvajdce z riadiacej a prdgramovej fasti podla vyndlezu, ktoré-
ho podstatou je, Ze prvy vystup bistabilného klopného obvodu pre urdenie cyklického chodu ma-~
nipuldtora jednym smerom je pripojeny na prvé vstupy prvych obvodov logického siinu a druhy
vjstup bistabilného klopného obvodu pre urlemie cyklického chodu manipﬁlétora opalnym smerom
je pripojeny na prvé vstup& druhych obvodov logického sd&inu. Na Stvrty vstup bistabilného

klopného obvodu je pripojeny vystup prepinala ru&ného nastavenia a na prvy, druhy, treti vstup
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bistabilného klopného obvodu si pripojené vystupy.snimalov polohy manipuldtora, ktoré sd tief
pripojené na druhé vstup& obvodov logického si¥inu. Vystup snimala polohy je pripojeny na dru-
hé vstupy obvodov logického silinu. Na tretie vstupy obvodov logického silinu sd pripojené
vystupy logickych obvodov zariadeni navizujicich na cyklicky pracujdce manipuldtory a na Stve-
té vstupy obvodov logického siddinu sd pripojené‘vﬁétupy programovej matice. Na vstﬁpy pfogra-
.movej matice si pripojené cez dekdder vystupy &itada, pozostdvajice z bistabilnych klopnych
obvodov., Na hlavni,VBCup &itafa je pripojeny vystup snimala polohy vrstiev vysudkov, na prvé
pomocné vstupy &itada sd pripojené prvé vyastupy obvodu pevnjch pamiti a na jeho druhé pomocné
vstupy sé pripojené druhé vystupy obvodu pevnych pamﬁti'a sidasne vystup obvodu logického
siltu. Na prvé vstupy obvodu pevanych pamiiti sé pripojené vystupy EitaZa a na druhé vstupy sd
pripojené vystupy nastavovacieho obvodu, prifom ns nastavovaci obvod je pripojeny len zdrej
napdtia, na prvé vstupy obvodu logického sidtu éd pripojené vystupy prepinala sortimentu a
~na jeho druhé vstupy vystupy dekdderu. Vystupy obvodov logického sié&inu si pripojené priamo
alebo cez obvody logického sdi&tu na vykonové spinale akinjch &lenov. )

Zariadenie pre riadenie tehliarskych ‘automatov, pozostdvajdice z riadiacej a programovej
Easti,ptacujé aj tak, ¥e na programovd Zast mé%e navizovat yiécej riadiacich &asti.

Na priloZenych vykresoch, na obr, ! a 2 je zndzornend blokovd schéma zariadenia pre ria-
denie tehliarskych automatov, ktoré sd zloZené z cyklicky pracujﬁcich manipuldtorov na vytvd-
ranie vrstiev a sklddok r8znej skladby a tvaru z tehdl.

Zariadenie pozostdva z fasti riadiacej 101 a programovej 102. Prvy vistup 1 bistabilného
klopného obvodu 10 je pripojeny na prvé vstupy prvych obvodov 11, 13, 15, 17 ... logického
silinu a druhy vystup 2 je pripojeny na prvé vstupy druhﬁch obvodov 12, 14, 16, 18 ... fogic-i
kého sifinu. Na prvj, druhy a treti vstup bistabilného klopného obvodu 10 st pripojené vystu-
Py 4, 5, 6 snimagov polohy manipuldtora a na Stvrty vstup bistabilného klopného obvodu 10 je
pripojeny vystup 3 prepinada ruZného nastavenia., Na druhé vstupy obvodov 11, 12 ... 18 logic~-
kého sdfinu sd pripojené vystupy 4, 5, g,'l snimadov polohy manipuldtora, na tretie vstupy
tychto obvodov sid pripojené vystupy 9 logickych obvo&ov zariadeni navizujicich na cyklicky
praiujﬁce manipulétéry a koneéne na Stvrté vstupy obvoedov 11, 12 ... 18 logického sifinu su
pripojené vystupy programovej matice 30. Na vstupy programovej matice 90 sd cez dekoder 80
pripojené vystupy &itala 70, na ktorého hlavny vstup je pripojenjy vstup 8 snimala polohy
vrstiev vysulkov a na prvy pomocny vstup Zitaa 70 si pripojend prvé vystupy obvodu- 60 pev-
nych pamiti a na druhé pomocné vstipy &itada 70 sd silasne pripojené druhé vystupy obvodu 60
pevnych pamiti a vystup obvodu 50 logického sidltu, Dalej na prvé vstupy obvodu 60 pevnych pa-
miti{ sd pripojené vystupy Eitafa 7O a na druhé vstupy obvodu 60 vystupy nastavovaného obvodu
40. Na nastavovaci obvod 40 je pripojeny zdroj napiitia, Na prvé vstupy obvodu 50 log{ckého
siftu sd pripojené vystupy prepinaa sortimentu 30 a na druhé vstupy tohto obvodu 50 sd pri-
pojené vystupy dekéderu 80. KoneZne vystupy obvodov /11, 12 ... 18/ logického sdiinu sd pri-
pojené priamo ‘alebo cez obvody lg, 20 logického siltu na vykonové spinale ak&nfch &lenov.

Bistabilny klopny obvod 10 md vystupy 1 a 2 z4vislé na vistupoch 4y, 5, 6 snimaov polohy
manipuldtora, alebo od vystupu 3 prepinala ruéného nastavenia smeru pohybu, Pri sdfasnom za-
pnuti snimaZov polohy manipuldtora ich vystupy 4, 5 si pripojené na prvy a druhy vstup bista~
bilného klopného obvodu 10 dostane sa vystup | pre urlenie pohybu manipuldtora jednym smerom

napr. s vysuikami a tento vystup 1 je pripojeny na prvé vstupy prvych obvodov 11, 13, 15, 17

logického sd&inu. Pri sd¥asnom zapnuti snimaZov polohy manipuldtora, ich vystupy'5, 6 sd pri-
poiené na druhy a treti vstup bistabilného klopného obvodu 10, dostaneme vystup 2 pre urlenie
pohybu manipulditora opalnym smerom napr. bez vysuikov a tento vystup 2 je pripojeny na prvé
vstupy vietkych druhych obvodov 12, 14, 16, 18 logického sdinu. ] ’

Na druhé vstupy obvodov 11, 12 ... lﬁ logického sdéinu sd pripojené vystupy 4, 5, 6 sni-
ma¥ov polohy a tretie vstupy obvodov 11, 12 ... 18 si pripojené vystupy 9 logickyjch obvodav
zarisdeni, navdzujdcich na cyklicky pracujice manipuldtory a kone&ne na ¥tvrté vstupy obvodov
© 11, 12 ... 18 logického si&inu sid pripojené vystupy programovej matice 90. Prvé obvody 11, 13,
15, 17 logického silinu spracujd vystup 1 bistabilného klopného .obvodu 10, v§stupy 4y, 5, 8
snima¥ov polohy, vystup 9 logickjch obvedov zariadeni navizajdcich na cyklieky pracujice ma-
nipuldtory a vystup programovej matice 90, ¥im dostaneme vystupy, ktoré si pripojené na viko-
nové spinade ak&énych &lenov pre pohyb jednym smerom mnapr. s vysulkami, Vykonové spinale mdZu
spinat elektrické akiné &leny a tie¥ akéné fleny pneumatické alebo hydraulické, ktoré si
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elektricky ovlddané. Druhé obvedy 12, 14, 16, 18 logického sdi¥inu spracujd vystup 1_ bistabil-
ného klopného obvodu 10, v§stupy 4, 5, 6 snimadov polohy, vistup 9 logickych obvodov zariade-
ni navidzajécich na eyklicky pracujdce manipulétory a vystup programovej matice 90, ¢im sa do-
stand vystupy, ktoré sd pripojené na vykonové spinale akénych Zlenov pre poliyb opaEnim.smerom
napr. bez vysuSkov., Programov4 matica 890 obsahuje program, ktory podrobnej¥ie urduje dieldie
pohyby pri pohybe v obidvoch smeroch, napr. s stuﬁkami 2 bez vysuikov. .

Vstupy do programovej matice 90 si pripojené cez dekdder 80 z E&itala 70. Citad 70 pozo~
stdva z bistabilnych klepnjch obvodov, prifom stav &itaia 70 je dany tym, Ze na jeho hlavay
vetup je pripojeny vystup 8 snimada polohy vrstiev Gfauékov a tieZ tym, %e na prvé pomocné
vstupy sd pripojené prvé vystupy obvodu 60 pevnf¥ch pamiti a taktiel tym, Ze na jeho druhé po~
mocné vstupy sd pripojené druhé vystupy obvodu 60 pevnych pamiti a edte je pripojeny na po-
mocné obvody &itafa 70 vystup 30 obvodu logického si&tu. Stav obvodu 60 pevnych pamiti je da-
nf tym, %Ze na jeho prvé vstupy sd pripojené vystupy ¥itala 70 a na druhé vstupy je pripojeny
vystup nastavovacieho obvodu 40, ktorého stav je zdvisly len od okamihu pripojenia ovlddacie~
ho napitia u,,

Stav obvodu 50 logického sdltu je dany tym, Ze na jeho prvé vstupy si pripojené vystupy -
prepinafa 30 sortimentu a na jeho druhé vstupy si pripojené vistupy dekdderu 80, Vystupy ob~-
vodov 11, 12 ..; 18 logického sdlinu sd pripojéné priamo, alebo cez’obvody 19, 20 logického
siftu na vykonové spinale akZnjch &lenov. Zariadenie pre riadenie tehliarskych automatov po-
zoétévajﬁce z programovej &asti 100 a riadiacej &asti 101 mbéZe pracovat aj tak,'ie sa skladd
napr. z jedunej programovej Zasti 100 a viacej riédiaciqh ¢asti 101, 102 ... Potom v3ak riadia-
ca tast napr. 102 navizuje na programovu &ast 100 tak, Ze vystupy z progr. matice sd pripoje-

né tieZ na 3tvrté vstupy obvodov 11,712 ... 18 log. sd&inu riadiacej Zasti 102.
PREDMET VYNALEZU

Zariadenie pre riadenie tehliarskych automatov, ktoré sdi zlojené z cyklicky pracujidcich
manipulétorov na vytvdrdanie vrstiev a sklddok rdznej sklééby a tvaru z tehdl pozostédvajice
z riadiacej a programovej Zasti, vyznalujlce sa tym; Ze prv&IVistup /t/ bistabilného klopného
obvodu /10/ pre urZenie cyklického chodu manipulédtora jednym smerom je pripojeny na prvé vstu-
Py prvych obvodov /11, 13, 15, 17 .../ logického sﬁéinu;.druhy vystup /2/ bistabilného klop-
ného obvodu /10/ pre urlenie cyklického chodu madipulétora-opa&nﬁm smerom je pripojeny na prvé
vatupy druhych obvedov /12, 14, 16, 18 .../ logického sifinu, prifom na ¥tvrey Vstup bista-~
bilného klopného obvodu /10/ je pripojeny vystup /3/ prepinafa ru&ného nastavenia, na prvy,
druhy a treti vstup bistabilného klopného obvadu si pripojené vystupy /4, S, 6/ snimafov po~
lohy manipuldtora, ktoré sid tieZ pripojené na druhé vstupy obvodov /1?, 12, 13, 14, 15, 17/
logickéhOvsﬁEinu a taktie¥ vystup snima%a polohy /7/ je pripojeny na druhé vstupy obvodov
/16, 18/ logického sd&inu, dalej na tretie vstupy obvedov /11, 12 ... 18/ logického sd&inu sd
pripojené vystupy /9/ logickych obvodov zariadeni naviizujdcich na cyklicky pracujdce manipu-
ldtory a konefne na ¥tvrté vstupy obvodov /11, 12 .., 18/ logického si&inu s pripojenéd vystu-
Py programovej matice /90/, na ktorej vstupy sd pripojené cez dekdder /80/ vystupy EitaZa 170/
pozostédvajiceho z bistabilnfch klopnjch obvodov, prifom na hlavny vstup &itala /70/ je pripo-
jeny vystup /8/ snimada polohy vrstiev vysudkov, na prvé pomocné vstupy &itada /70/ sié pripo-
jené prvé vystupy obvodu /60/ pevnych pamiti a na druhé pomocné vstupy &itd€a /70/ sd pripo-
jené druhé vystupy obvodu /60/ pevnych pamiti a sdZasne vistup obvodu /50/ logického sudtu,
dalej na prvé vstupy obvodu /60/ pevnych pamiti sd pripojené vystupy &itafa /70/ a na druhé
vstupy vystupy nastavovacieho obvodu /40/, prifom na nastavovaci obvod /40/ je pripojen§ len
zdroj napitia, na prvé vstupy obvodu /50/ logického sddtu 'sd pripbjené vystupy prepinala sor-
timentu /30/ a na druhé vstupy obvodu /50/ sd pripojené vystupy dekéderu /80/ a kone¥ne vystu-
py obvodov /11, 12 ... 18/ logického sd&inu sd pripojené priamo alebo cez.obvody /19, 20/ 1lo-
gického sd&tu na vykonové spinade akénych &lenov.

2 listy vykresov
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