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(54) Zaf¥izen( pro automatic

soufadnici

(57)Je Yedeno za¥fzenf umoifiujfci pomoci
detektoru automaticky ur&it polohu lase-
rového svazku v jedné soufadnici. Za¥izeni
m& mikroprocesor s integrovangm &ita&em

a s pamd&tf, opatfeny startovacim vstupem.

Na prvn{ vstup mikroprocesoru je p¥ipojen
snima& vychoz{ polohy detektoru, na druhy
vstup snimad koncové polohy detektoru

a na tfet{ je napojen vystup detektoru
polohy laserového paprsku. Tento detektor

je mechanicky spojen se snimaem polohy
detektoru, ktery md vystup spojen s integro-
‘vanym &ftafem mikroprocesoru. Na prvni
vystupn{ sbdrnici mikropo&itale je pfipo-
jena vyhodnocovaci jednotka a na dva
vy¢stupy druhé vystupni sbdrnice je piipojen
obvod ¥fzeni pohybu, jeho% vystup je napojen
na motorek. Motorek je mechanicky spojen

s detektorem polohy laserového paprsku.

ké uréeni polohy laserového svazku v jedné
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Vynédlez se tykd za¥fzeni pro automatické ur&eni polohy laserového svazku p¥i geode~
tickych m&fenich v jedné soufadnici, pomoc{ dvoji detekce, umoZnujicf zdroven zobrazenf vy-
sledku.

Pro urdeni polohy laserového svazku v jedné soufadnici se pouZivaji detektory, umisté&né
na rudn& ovlidanych posunech se stupnicemi. Svazek se detekuje bud pomoci dvoji detekce
laserového svazku, kde vyslednd poloha je prim&r z obou m&¥enf nebo ustavenim detektoru
v poloze, odpovidajici st¥edu svazku pfi pouZiti detektoru s diferencidlnim zapojenim. Pro dru-
hy p¥fpad je zndmo i za¥fzenf s automatickym pohybem detektoru po lati a jeho zastaveni v misté&
dopadu. laserového svazku. V obou pffpadech viak dosud zndmé za¥izeni umoZnujl pouze poloauto-

matizaci m&¥iciho procesu.

Uvedeny nedostatek odstraiuje zaf¥fzeni pro automatické urdeni polohy laserového svazku
v jedné soufadnici pomocf detektoru podle vyndlezu. Jeho podstatou je, Ze vystup detektoru
polohy laserového paprsku je spojen se t¥fetim vstupem mikroprocesoru g integrivanym &italem a
&ftafem a s vn&j3f nebo vnit¥nf paméti. Tento mikroprocesor md dile startovaci vstup, prvni vstup, na ktery
je p¥ipojen snfma® vychozi polohy detektoru, druhy vstup, na ktery je pfipojen snima& koncové
polohy detektoru a vstup integrovaného &{tale, na ktery je pfipojen snimal polohy detektoru.
Tento snimad polohy detektoru je mechanicky spojen s detektorem polohy laserového paprsku.
Na prvni vystupnf sb&rnici mikropolitale je p¥ipojena vyhodnocovaci{ jednotka a na dva vystupy
druhé vystupni sbdrnice je p¥ipojen obvod ¥izeni pohybu, ktery md v¢stup napojen na motorek.
Motorek je mechanicky spojen s detektorem polohy laserového paprsku.

Vyhodou tohoto zatizenf je, %e umoZnuje automatizaci m&¥enf s &islicovym vystupem.
Za¥izeni mé4 malé napdjeci napéti - 5 V 1 10 % z baterie akumuldtoru, md malé rozm&ry a hmotnost
za¥f{zeni je 2 kg. 2afizeni je moZno napojit na systém po&itale. Je téZ moZno roz§i¥it polet
multiplexovanych za¥izeni v celém mé¥eni polohy laserového svazku ve vice bodech soulasné.

P¥iklad usporddéni zatfzeni (p¥ijimade) pro automatické urdeni polohy laserového svazku
podle vyndlezu je blokové naznaden na p¥iloZeném vykrese.

J&drem celého systému je mikroprocesor 1 s integrovanym &italem na &ipu, nap¥iklad
MHB 8 035, kde mikroprocesor 1 je opat¥en programovou paméti, kterd podle typu pouZitého
mikroprocesoru mife byt bud vné&js{ nebo integrovand na &ipu tohoto mikroprocesoru 1.
Na prvni vstup 11 mikroprocesoru 1 je pfipojen snimaé 2 vychozi polohy detektoru, na jeho
druhy vstup 12 snfmad 3 koncové polohy detektoru a na t¥etf vstup 13 detektor 4 polohy
laserového paprsku. Mikroprocesor 1 mi je3t& startovaci vstup 15. Detektor 4 polohy laserového
paprsku je mechanicky spojen se snimalem 5 polohy detektoru, jehoZ vystup je spojen se vstupem
14 integrovaného &itade mikroprocesoru 1. Na prvni vystupnf sb&rnici 16 je pfipojena vyhod-
nocovacf jednotka 6, nap¥fklad displej a na dva vystupy 17, 18 druhé vystupni sbérnice
je napojen obvod 7 ¥izeni pohybu, ktery je spojen s motorkem 8. Motorek 8 je déle mechanicky
spojen s detektorem 4 polohy laserového paprsku.

Mikroprocesor 1 s integrovanym &itadem na &ipu plni v3echny ¥fdic{f a vypoletni funkce.
Rf{dic{ program je uloZen v programové pam&ti. Startovaci signdl p¥ichdzejicf na startovaci
vstup 11 mikroprocesoru 1 spoudtf m&ficf cyklus. Vstupnimi hodnotami pro prdci celého zarizeni
jsou signdly od vstupnich snimadd. Snima& 2 vychozi polohy detektoru informuje mikroprocesor 1
svym vystupnim signdlem p¥ichdzejfcim na prvni vstup 11 mikroprocesoru 1 o tom, Ze detektor
4 polohy laserového paprsku se nachdzi{ v nulovém vztaZném bodé. Snimal 3 koncové polohy detek-
toru informuje mikroprocesor 1 signdlem na jeho druhém vstupu 12 o tom, Z%e detektor 4 polo-
hy laserového paprsku doséhl koncového bodu svého m&¥icfho rozsahu. Detektor 4 polohy
laserového paprsku detekuje dopad laserového z&¥eni. Tento detektor 4 polohy laserového
paprsku se mechanicky pohybuje po m&fici trase pomoci motorku 8. Detekce paprsku je ozndmena
mikroprocesoru 1 signdlem z vystupu detektoru 4 polohy laserového paprsku pfes t¥etf vstup
13 mikroprocesoru 1. SnimaZ 5 polohy.detektoru 4 polohy laserového paprsku v soufinnosti
s integrovanym &f{tafem mikroprocesoru 1 m&¥{i vzdilenost detektoru 4 polohy laserového paprsku
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od vychoziho bodu. P¥i pohybu detektoru 4 snima¢ 5 polohy generufe impulzy na vstupu 14
integrovaného &itade mikroprocesoru 1, které integrovany &itad akumuluje. Motorek 8 je ovlAadédn
pomoci obvodu 7 ¥izenf pohybu, ktery oviddé nap&ti pro jeho napdjeni. Obvod 7 ¥izeni pohybu

je ovladan z mikroprocesoru 1 pomoci signdli na vystupech 17, 18 druhé vystupni sbérnice.
Zm&¥end hodnota polohy laserového svazku se indikuje vyhodnocovaci jednotkou 6 v tomto

p¥ipadé na displeji v dekadickém tvaru, kde vyhodnocovaci jednotka 6 je p¥ipojena na prvni
vystupni sbérnici 16.

Po startovacim signdlu ¥{fdic{ program testuje, jestli se detektor 4 polohy laserového
paprsku nachdzi ve vychozi poloze. Pokud ne, generuje ¥idic{ signél pomoci{ signdld na v§stupech
17 a 18 druhé vystupn{ sb&rnice pohyb detektoru 4 polohy laserového paprsku do vychozi polo-
hy. Po jejim dosaZeni snima& 2 vychozi polohy generuje na vystupu signdl p¥ichdzejic{ na prv-
n{ vstup 11 mikroprocesoru 1, po kterém se zastavi pohyb detektoru 4 polohy laserového svazku
gigndly na vystupech 17, 18 druhé vystupni sb&rnice. P¥i poloze detektoru 4 polohy laserové-~
ho svazku ve ¥ychozi poloze se inicializuje cely m&¥ic{ cyklus. Po inicializaci se m&¥eni
zah4dj1 vyddnim signdld na vystupech 17, 18 druhé vystupni sbérnice z mikroprocesoru 1,
které uvedou detektor 4 laserového paprsku do pohybu ve sméru mé¥enf. B&hem pohybu detektoru
4 polohy laserového paprsku snimal 5 polohy detektoru generuje na vstupu 14 integrovaného
itade mikroprocesoru 1 impulzy, které se akumulujf v integrovaném &itali. Po detekci lasero-
vého paprsku se na t¥etf vstup 13 mikroprocesoru 1 generuje signdl, po kterém se uloZi
hodnota integrovaného &itafe jako prvni detekce laserového paprsku. Po zjiSt&ni detekce
na t¥etfm vstupu 13 mikroprocesoru 1 se Fidicimi signély na vystupech 17 a 18 druhé vystupni
sb&rnice nejprve zastavi pohyb detektoru 4 polohy laserového paprsku a pak se zapne zpétny
pohyb tohoto detektoru 4. P¥i zji¥t&nf detekce paprsku p¥i zp&tném pohybu se na t¥etim
vstupu 13 mikroprocesoru 1 generuje druhy signdl, ktery zajist{ uloZeni hodnoty integrovaného
{tade jako hodnoty druhé detekce. Detektor 4 pokraduje v pohybu do vychoz{ polohy. Ze dvou
zm&¥enych hodnot se vypodte aritmeticky primdr, ktery odpovidd poloze energetického stfedu
laserového paprsku. Tato hodnota se pfevede do dekadické formy vhodé pro zobrazeni a pomoci
prvni vystupni sbdrnice se vyvede na displej. KdyZ detektor 4 polohy laserového paprsku
doséhne vychoz{ polohy, vygeneruje se signdl na prvnim vstupu 11 mikroprocesoru 1 a pomoci
vystuptt 17 a 18 druhé vystupni sbdrnice se zastavi pohyb detektoru 4 a tim se ukond{ mé&fici
cyklus.

pokud dojde k chyb& detekce a detektor 4 polohy laserového paprsku dosdhne koncového
&idla, vygeneruje se na vstup 14 integrovaného &fitae mikroprocesoru 1 signdl, ktery vyvold
pomoci vystupt 17 a 18 pohyb detektoru 4 zp&t do vychozi polohy. Po dosaZeni vychozi polohy
se zapo&ne novy m&¥ici cyklus. Pokud dojde k chyb& p¥i druhé detekci paprsku, kdy se pohybuje
detektor 4 polbhy laserového paprsku zp&t k vychozf poloze, to po jejim dosaZeni se zru¥i

hodnota prvé detekce a zalne se novy méfici cyklus.

PREDMET VYNALEGZU

z¥{zeni pro automatické urdenf polohy laseroviho svazku v jedné sou¥adnici pomoci detek-
toru, vyznadujic{ se tim, %e vystup detektoru (4) polohy laserového paprsku je spojen
se t¥etfm vstupem (13) mikroprocesoru (1) s integrovanym &¢italem a paméti, cpatfeny
startovaci{m vstupem (15), kde na prvni vstup (11) mikroprocesoru (1) je pfipojen snima&
(2) vychozi{ polohy detektoru (4) na druhy vstup (12) je p¥ipojen snima& (3) koncové polohy
detektoru a na vstup (14) integrovaného &fta&e mikroprocesoru(l) je pfipojen v¥stup snimale
(5) plohy detektoru (4), ktery je mechanicky spojen s detektorem {4) polohy laserového
parsku, p¥i%em? na prvn{ vystupni sbé&rnici (16) mikropoitafe (1) je p¥ipojena vyhodnocovaci
jednotka (6) a na dva vystupy (17, 18) druhé vystupni sb&rnice je p¥ipojen obvod (7)
¥fzen! pohybu, jeho¥ vystup je napojen na motorek (8), ktery je mechanicky spojen s detektorem
(4) polohy laserového paprsku.

1 vykres
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