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Zapojeni pro testovdni Fidictho systému
ohybatky sestdvd z &itate, prepinafe funk-
ci, nulovani blokd s1mu1ace posuvu a pohy-
bu hlavice ve smyslu ohyb, stfih. Ridici sy-
stém je svymi vstupy a vystupy pripojen kK
bloktm simulace, pFepinafe nulovéani, pres
prepinad funkci k &itadi, k n8muZ je rovnéZ .
pFipojen pfepina¢ nulovani. 2
~ Zapojeni pro testovani lze vyuZit pro ohy- % “
baci zafizeni napf. betonédrské oceli—t¥min-
kd.
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Vynélez se tyka zapojeni pro testovdni ¥i-
diciho systému ohybacky. :

Ohybacka je strojn¥ technologické: zarize-
ni, které operacemi posuv a ohyb vyrébi au-
tomaticky poZadovany tvar vyrobku. Roz-
méry vyrobku se pfitom predvoluji na zad4-
vacich prepina&ich pFedvoleb, které mohou
byt rozdéleny do sekci. Na predvolbach se
tedy nastavuji rozméry posuvil a chybd, vy-
pnutl spojky p¥i névratu ohgbaci hlavice po
ohybu, reverzace spojek p¥i stFihu, vypnuti
spojky do st¥ihu, pofet operaci a tak dale.
Odmétovani posuvu materidlu i polohy chy-
baci hlavice se provédi snimaci a &ftadi tak,
Ze posuvu, resp. chybu o jednotkovou miru
odpovidd vysldni m&ronosného pulsu, ktery
se Citd Citatem. V okamZiku, kdy souhlasi
poZadovand hodnota piedvolend na prepi-
nati pFedvoleb s hodnotou skute¢nou, vypi-
nd se spojka posuvu a zapind se brzda po-
suvu, pfi ohybu se vypind spajka ohybu, za-
pinéd se spojka stfihu, v okamZiku dal§iho
souhlasu se vypne spojka stiihu a zapne
brzda hlavice. P¥i stfihu se spojky zapinaii
v opa¢ném pofadi. Dosud se pii vyskytu po-
ruchy na zafizeni lokalizovala z4vada kom-
pletni kontrolou seffzeni a postupnou vy-
‘mé&nou néhradnich dild. ProtoZe vSak poru-
cha miZe byt zplisobena Fidicim systémem
nebo strojn& technologickou &asti, je jejf
lokalizace Casové ndrotnd a mnohdy ne-
presnéd. Pro pfesné promdfeni ridictho sy-
stému je rovn&Z zapotfebi pritomnosti ser-
visniho pracovnika s vysokou kvalifikaci.

Uvedené nevyhody odstraiiuje zapojeni
pro testovani Fidiciho systému chybatky, se-
stavajictho z &itade, prepinae funkcf, pre-
pinae nulovdni, bloku simulace posuvu a
bloku simulace pohybu hlavice ve smyslu
ohyb stfih, jehoZ podstata spotivad v tom, Ze
fidicl systém je pFipojen vstupem odméio-
vani posuvu k vystupu bloku simulace po-
suvu, vstupem odmé&Fovdni polohy hlavice
jednak k vystupu bloku simulace pchybu
hlavice ve smyslu ohyb a jednak k vystupu
bloku simulace pcohybu hlavice ve smyslu
strfih, vystupem spojky posuvu ke vstupu
bloku simulace posuvu, vystupem brzdy po-
suvu k prepinaci nulovéni, vystupem spojky
ohybu ke vstupu bloku simulace pohybu
hlavice ve smyslu ohyb, vystupem spojky
stfihu ke vstupu bloku simulace pohybu hla-
vice ve smyslu stiih, vystupem brzdy hlavi-
ce k prepinafi nulovéni, ddle vystupem od-
mé&Fovani posuvit materidlu, vystupem po-
hybu hlavice ve' smyslu ochyb a vystupem
pohybu hlavice ve smyslu stfih je ¥idici sy-
stém pFipojen pies pfepina& funkci k &fta-
¢, k ndmuZ je rovn&Z pripojen pFepinad
nulovéni. .’

Mezi vyhody zapojeni obvodu podle vy-
nélezu je moZno uvést, Ze ¥dici systém se
testuje bez strojn& technologické &asti stro-
je a jeho testovdni je moZno realizovat p¥i-
mo pfi jeho prejimce od vyrobce, pfitemZ
provedeni a vyhodnoceni testu méZe prové-
d&t za¥koleny pracovnik s ni¥$f kvalifikaci.

4

Neni zde toti¥ nutnd znalost funkce jed-
hotlivgch &4&sti zafizeni. Opravy ¥idicitho sy-
stému se podstatnd zkrat{ a tedy soudasns
i prostoje celého zatizeni.

Na vykresu je zobrazen pifklad zapojeni
obvodu pro testovdni #diciho systému po-
dle vynélezu.

Ridicf systém 1 je pripojen vstupem 2
odméfovéani posuvu k v§stupu bloku 10 si-
mulace posuvu, vstupem 3 odmdFovéni po-
lohy hlavice jednak k vystupu bloku 11 si-
mulace pohybu hlavice ve smyslu chyb a
jednak k vystupu bloku 12 simulace pohybu
hlavice ve smyslu st¥ih, vystupem 5 Spojky
posuvu ke vstupu bloku 10 simulace posuvu,
vystupem 6 brzdy posuvu k p¥epinaé&i 17 nu-
lovéni, vystupem 7 spojky ohybu ke vstupu
bloku 11 simulace pohybu hlavice ve smyslu
ohyb, vystupem 8 spojky stiihu ke vstupu
bloku 12 simulace pohybu hlavice ve smyslu
strih, vystupem 9 hlavice k prepina&i 17 nu-
lovéni, dédle vystupem 13 cidm&Fovani posu-
vu materiglu, vystupem 14 pohybu hlavice
ve smyslu ohyb a vystupem 15 pohybu hla-
vice ve smyslu stfih je Fidici systém 1 p¥i-
pojen pres p¥epinad 18 funkci k &ftadi 4,
k ndmu? je rovn&% pFipojen p¥epina& 17 nu-
lovéni.

PFi provad&ni testu jsou snima&e pro od-
méFovani posuvu i polohy hlavice od Fdici-
ho systému 1 ohybatky odpojeny a namfsto
nich je pfipojen vystup bloku 10 simulace
posuvu a vystup 11 simulace pohybu hlavice
ve smyslu ohyb. Zadé4vaci prvky Fdictho sy-
stému 1 ohybatky jsou v takovych polohéach,
kdy se postupn& pouZivaji vSechny zadava-
cf pfepinafe predvoleb. Cfta¥em 4 se po-
stupn& poéitaji impulsy upravené v ¥dicim
systému 1 a pFichazeji z vystupu bloku 10
simulace posuvu a z v§stupu blcku 11 si-
mulace pohybu hlavice ve smyslu chyb. Je-
jich polet musi souhlasit s hodnotou nasta-
venou na zadavacich prepinatich predvoleb.
Pri vyrob¥ se st¥idaji technologické opera-
ce posuv, ohyb, stfih. Souhlasn& s tim pfi-
chézejl od snima&d impulsy posuvu mate-
ridlu nebo pulsy odpovidajici nat4&eni hla-
vice ve smvslu ohyb, pfipadn# st¥ih. Test se
proto provadi ve tfech prib&zich. Pii pri-
b&hu pres pFepinal 16 funkci polita &itad 4
po dobu trvéni pulsu sepnuti spojky posuvu
na vystup 5 Fdiciho systému 1 pulsy odpo-
vidaljici posuvu materidlu na vystup 13, coZ
jsou vlastn& upravené v¢stupni pulsy bloku
10 simulace posuvu vedené do vstupu 2 Fi-
dictho systému 1. Stav poditate 4 zist4va
zachovdn a pro vyhodnocen{ testu se &te
b&hem trvéni pulsdi sepnut! brzdy posuvu
na vystupu 6, sepnuti spojky ohybu na vy-
stup 7 a sepnuti spojky st¥ihu na vgstupu 8
Fidictho systému 1. V dob& trvan{ pulsu se-
pnutf brzdy hlavice na vystupu 9 se &ftat 4
nuluje pFes pirepina 17 nulovén{ a je pfi-
praven ke kontrole dalif pfedvolby. P¥i dru-
hém prib&hu p¥es prepina& 18 funkef podi-
ta ¢ita 4 po dobu trvani pulsu sepnut! spoj-
ky ohybu na vystupu 7 pulsy odpovidajict
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pohybu hlavice ve smyslu ohyb na vystupu
14, coZ jsou upravené vystupni pulsy simu-
lace pohybu hlavice ve smyslu ohyb, vede-
né z vystupu bloku 11 simulace pohybu hila-
vice ve smyslu ohyb vedené z vystupu blo-
ku 11 simulace pohybu hlavice ve smyslu
ohyb na vstup 3 fidictho systému 1. Pfi tfe-
tim pribe&hu pi'es pFepinaf 16 funkci pak po-
&it4 cita¢ 4 po dobu trvani pulsu sepnuti
spojky stfihu na vystupu 8 pulsy odpovidaiji-
ci pohybu hlavice ve smyslu stfih na vystu-

pu 15, coZ jsou upravené vystupni impulsy
simulace pohybu hlavice ve smyslu stiih ve-
dené z vystupu bloku 12 simulace pohybu
hlavice ve smyslu stfih na vstup 3 Fidiciho
systému 1. Stav &itaCe 4 se nuluje pfes pie-
pinat 17 nulovani pulsem: sepnuti brzdy po-
suvu na vystup 6 Fidictho systému 1.

Zapojenl pro testovani Fidiciho systému
podle vynélezu je urteno zejména pro ohy-
baci zafizeni ve stavebnictvi.

PREDMET VYNALEZU

Zapojeni pro testovdni Fidiciho systému
ohybatky, sestdvajiciho z &itate, pfepinate
funkci, pfepinace nulovéani, bloku simulace
posuvu a blokd simulace pohybu hlavice ve
smyslu ohyb a st¥ih, vyznalené tim, Ze ridi-
ci systém (1) je pFipojen vstupem (2) od-
méfovani posuvu k v¢stupu bloku (10] si-
mulace posuvu, vstupem (3) odmé&Fovani po-
lohy hlavice jednak k vystupu bloku (11)
simulace pohybu hlavice ve smyslu ohyb a
jednak k v¢stupu bloku (12) simulace po-
hybu hlavice ve smyslu ohyb, vystupem (8)
spojky posuvu ke vstupu bloku (10) simu-
lace posuvu, vystupem (6} brzdy posuvu k

pFepinaci (17) nulovani, vystupem (7) spoj-
ky chybu ke vstupu bloku (11) simulace po-
hybu hlavice ve smyslu ohyb, vystupem (8)
spoijky stfihu ke vstupu bloku (12) simulace
pohybu hlavice ve smyslu stfih, vystupem
i(9) brzdy hlavice k prepinadi (17) nulova-
ni, dédle vystupem (13) odmérfovéni posuvu
materidlu, vystupem (14) pohybu hlavice ve
smyslu ohyb a vystupem (15) pohybu hla-
vice ve smyslu st¥ih je ridici systém (1) pFi-
pojen pies piepina¢ (16) funkci k ¢itadi (4},
k némuZ je rovneZ pfipojen prepinat (17)
nulovéni.
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