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(54) Zapniewie pre interpslidicin krivky v obecnej rovine trojrozmerného
priestorn

1 2
Zopojenie jo wrdend pre interpoliciu ro-
vinnych kriviek, priom rovina krivky ne-
musi by! rovnobeini s niekterou z rovin
danych dvojicou 6s kartézskej saradnej sd-
stavy. Pozostdva z dvojosovdho krivkového
interpolatora, dvoch linedrnych interpola- 2. 23, 24
torov a bloku stétov§ch Glenov a prepina- j \1 i
cov.

254 26/ 27,{ | 401

402
fe e
403

12 .CM‘_,,
~ 405

~406
! 35y 3sy 37 4

L5 L6

2.0 33+

&

242550




242550

Vynédlez sa tyka zapojenia pre interpolé-
ciu krivky v obecnej rovine trojrozmerného
priestoru.

Doteraz pouZivané interpoldtory rovin-
nych kriviek umoZziiujd kruhovil interpolé-
ciu v dvoch osiach. Princip ich d&innosti
spotiva v rozklade pohybu po krivke na
dva pohyby v smere dvoch vzajomne kol-
m§ch vektorov, ktoré moZzno oznatit U a V.
To znamend, Ze v priestore je moZné s po-
uzitim takychto interpoldtorov realizovat
interpolaciu len v rovine danej dvojicou
osi XY, XZ alebo ZY.

Pohyb po krivke v obecnej rovine defino-
vanej dvojicou lubovolnych priamok, troji-
cou bodov, normdlovym vektorom, alebo
inym spdsocbom, pomocou takychto interpo-
latorov nie je moZné realizovat.

Interpolatory umoZiiujice interpoldciu v
obecnej rovine trojrozmerného priestoru
ako jednotd&elové vypottové zariadenia sa
prakticky nepouZivajd, vzhladom na zloZi-
tost doteraz pouZivanych principov, podla
ktorych sa interpoldcia v obecnej rovine
vykoné4va.

Pre tento afel sa obyCajne pouZivajd
rychle procesory, ktoré zvycajne musia mat
ingtrukcie pre prdcu s pohyblivou réddovou
¢iarkou, aby bolo moZné potrebné vypolty
vykonédvat dostatotne rychlo. Okrem toho
je pri tychto vypo&toch zvytajne nutné vy-
uZivat goniometrické funkcie, Co bud velmi
spomaluje vypotet, alebo kladie vdcSie na-
roky na kapacitu paméte.

Uvedené nevyhody odstrafiuje zapojenie
pre interpoldciu krivky v obecnej rovine
trojrozmerného priestoru, ktorého podstata
spotiva v tom, Ze frekventny vystup zloZky
U interpolatora rovinnej Krivky je pripojeny
na vstup hodinovych impulzov linedrneho
interpolatora vektora U a frekven&ny vystup
zloZky V je pripojeny na vstup hodinovych
impulzov linedrneho interpolatora vektora
V, priom na &islicovych vstupoch spome-
nutych linedrnych interpolatorov su hodno-
ty priemetov vektorov U a V do osiX, Y, Z
a frekventné vystupy Xy, Yy, Zy z interpola-
tora vektora U ako aj frekven¢né vystupy
Xy, Yy, Zy z interpolétora vektora V si pri-
pojené k bloku stétovych &lenov a prepina-
dov.

Dalsimi vstupmi bloku sudtovych Clenov
a prepinatov st znamienka zloZiek Xy, Yy,
Zu, Xv, Yy, Zy rozkladu vektorov U a V do
smeru osi X, Y, Z. Vystupmi bloku stgto-
vjch ¢lenov a prepinafov st frekvenéné
vystupy pre pohyb v kladnom a Zapornom
smere osi X, Y a Z.

Zapojenie pre interpoldciu krivky v obec-
nej rovine trojrozmerného priestoru podla
vyndlezu ma tieto vyhody.

MozZnost jednoduchej technickej realizé-
cie, pretoZe pre realizaciu interpol4tora ro-
vinnej krivky ako aj linedrnych interpola-
torov je moZné pouZit existujice integro-
vané obvody typu MSI a blok st&tovych
glenov a prepinaov je moZné realizovat s
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logickymi obvodmi AND, OR a NOT.

Mo¥nost realizdcie s vyuZitim menej vy-
konného procesora pracujiceho len s in-
strukciami s pevnou rddovou C&iarkou, bez
goniometrickych funkcii s vyuZitim len o-
perdcii sCitania, od itania a posuvu.

Mo#nost realizdcie zapojenia pre inter-
poldciu krivky v obecnej rovine ako jedi-
ného integrovaného obvodu typu LSL

vzhladom na jednoduchost pouZitého
princfpu — vysokej je moZno dosiahnut
frekvencie vystupnych impulzov.

Na pripojenom vykrese je zapojenie pre -
interpoldciu krivky v obecnej rovine troj-
rozmerného priestoru.

Blok 1 predstavuje interpoldtor rovinnej
krivky, blok 2 predstavuje linedrny inter-
polator vektora U, blok 3 linedrny interpo-
lator vektora V a blok 4 predstavuje blok
sti‘tovych ¢lenov a prepinagov.

Frekvenéné vystupy 11 a 12 z interpola-
tora rovinnej krivky 1 zloZiek U a V, do kto-
rych je rozloZeny pohyb po rovinnej krivke,
st pripojené na hodinové vstupy 21 a 31
linearnych interpoldtorov 2 a 3 vektora U
a vektora V. Na &islicovych vstupoch 22, 23
a 24 st hodnoty priemetu vektora U do osi
X — Xy, do osi Y— Yy a do osi Z—Zy a na
gislicovych vstupoch 32, 33, 34 interpola-
tora 3 sd hodnoty priemetu vektora V do
osi X — Xy, do osi Y — Yy a do osi Z — Zy.

Frekventné vystupy 25, 28, 27 zloZiek Xy,
Yu, Zy a frekventné vystupy 35, 36, 37 zlo-
7iek Xy, Yy, Zy st pripojené na odpoveda-
jice vstupy bloku 4 stltovych ¢lenov a pre-
pinaov. Na daldich vstupoch 41, 42, 43, 44,
4% a 46 bloku 4 su znamienka zloZky Xy —
— sign Xy, zlozky Xy —sign Xy, zlozky
Yy — sign Yy, zlozky Yy —sign Yy, zloZky
Zy, — sign Zy, zloZky Zy — sign Zy.

V¢stupmi bloku 4 st frekventné vystupy
401 a 402 pre pohyb v kladnom a zdpornom
smere osi X, frekventné vystupy 403 a 404
v kladnom a zdpornom smere osi Y, frek-
venéné vystupy 405 a 406 v kladnom a zd-
pornom smere 0si Z.

Cinnost zapojenia pre interpoldciu krivky
v obecnej rovine trojrozmerného priestoru
podla vyndlezu znézorneného na obr. 1 je
nasledujica:

Pohyb po rovinnej krivke je moZné rozlo-
7it do smeru doty&nicového vektora U a
normélového vektora V. Tieto vektory mozu
byt rovnobeZné s dvomi siiradnicovymi osa-
mi kartézskej stiradnej ststavy a vtedy sta-
¢ pre interpoldciu beZny interpolator ro-
vinnej krivky. Ak rovina interpolovane;j
krivky nie je rovnobeZnd s niektorou z ro-
vin definovanych pomocou stradnicov§ch
osi kartézskej sdradnej stistavy je nutné
rozloZit pohyb do troch smerov.

To je mo#né realizovat tak, Ze kaZdy z
dvoch navzdjom kolmych vektorov, do kto-
rjch je pohyb rozloZeny pomocou interpo-
latora 1 rovinnej krivky, bude rozloZeny
pomocou linedrnych interpolatorov 2 a3l
do smeru osi X, Y, Z.
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Vektor U je takto rozloZeny na zloZky Xy,
Yy, Zy a vektor V je rozloZeny na zloZky Xy,
Yy a Zy. Dvojice zloZiek Xy — Xy, Xy — Yy,
Zy — Zy sa pritom méZu vzdjomne 1i8it nie-
len svojou velkostou, ale aj znamienkom.
Po scitani odpovedajucich si zloZiek s o-
hladom na znamienko v bloku 4 dostaneme
takto rozklad pohybu po krivke v obecnej
rovine trojrozmerného priestoru do troch
vektorov rovnobeZnych s osami kartézskej
stradnej ststavy.

Blok 1 méZe byt napriklad kruhovy inter-
polator pracujici metédou D — funkcie,
alebo s vyuZitim dvoch &islicovych integra-
torov. Z hladiska jednoduchosti realizédcie
bloku 4 je vyhodnej$i prvy spdsob, pretoZe
vtedy sa impulzy na vystupoch 11 a 12 mé-
Zu objavovat iba striedavo v désledku &oho
aj impulzy na odpovedajicich si vystupoch
25 — 35, 26 — 36, 27 — 37 sa objavuji strie-
davo, a preto blok 4 nemusi obsahovat ob-
vody zabraiujice ich koincidencii.

Pri kruhovej interpolacii absoldtna hod-
nota vektorov U a V sa rovna polomeru in-
terpolovanej kruZnice. Ako linedrne inter-
poldtory je moZné pouZit taktie? viac dru-
hov zndmych zapojeni. Ak sti vhodne zvo-
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lené vektory U a V modZe byt niektord zo
zloZiek Xu, Yu, Zu, Xv, Y\/7 ZV nulOVé, Cim sa
zjednodusi jeden z interpolatorov 2 alebo
3. Blok 4 sudtovych &lenov a prepinadov u-
moZiiuje rozdelenie kazdého z frekven&nych
vystupov 25, 26, 27, 35, 26, 37 do dvoch ka-
ndlov, z ktorych jeden zodpoveda kladnému
znamienku zodpovedajucej zloZky a druhy
znamienku zdpornému. Zlozky odpovedaji-
ce pohybu v rovnakej osi aj v rovnakom
smere sa sCitavaji pomocou logickych &le-
nov OR. ‘

Nevyhodou takejto jednoduchej realizacie
bloku 4 je to, Ze impulzy sa mdZu objavo-
vat striedavo na odpovedajtcich dvojiciach
vystupov, ¢o by mohlo spdsochovat dasté re-
verzdcie pripojeného servopohonu. Ak st
vSak filtratné vlastnosti servopohonu posta-
Cujtce, vyhovuje aj takato realizdcia bloku
4. V opatnom pripade je moZné reverzacie
obmedzit zloZitej$im zapojenim bloku 4.

Uvedené zapojenie podla vynédlezu moZno
pouZivat vo viacosovych servosystémoch
pre spojité riadenie polohy, napr. v robo-
totechnike, v &islicovo riadenych obraba-
cich strojoch a podobne.

PREDMET VYNALEZU

Zapojenie pre interpoldciu rovianej kriv-
ky v obecnej rovine trojrozmerného prie-
storu vyznacujice sa tym, Ze frekvenény
vystup (11) zloZky U interpolétora rovinnej
krivky (1) je pripojeny na vstup (21) hodi-
novych impulzov linedrneho interpolatora
(2) vektora U a frekvendny vystup {12)
zloZky V je pripojeny na vstup (31) hodino-
vych impulzov interpoldtora (3} vektora V,
pricom na d&islicové vstupy interpolatora
(3) vektora U sit pripojené &islicové vstupy
(22, 23, 24) priemetu U do osi X, Y, Z — Xy,
Yy, Zy a na ¢islicové vstupy interpoldtora
(3) vektora V sn privedené &islicové vstupy
(32, 33, 34) priemetu vektora V do osi X, Y,

Z — Xy, Yy, Zy a frekven&né vystupy (25,
26, 27) zloZiek Xy, Yy, Zy z interpoldtora
(2) vektora U ako aj frekventné vystupy
(35, 36, 37) zloZiek Xy, Yy, Zy z interpola-
tora (3] vektora V su pripojené na odpo-
vedajice vstupy bloku (4] sudtovych &le-
nov a prepinalov, ktory obsahuje dalsi
vstupy (41, 42, 43, 44, 45, 46) znamienok
zloZiek Xy, Yy, Zy, Xv, Yy, Zy a ktorého vy-
stupmi st frekvenéné vystupy - (401, 402)
pre pohyb v kladnom a zapornom smere osi
X, frekvenéné vystupy (402, 404) pre pohyb
v kladnom a zdpornom smere osi Y a frek-
ventné vystupy (405, 406) pre pohyb v klad-
nom a zapornom smere 0si Z.
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