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(54) Zpusob kontroly procesu interpolace

Vynalez se tyka kontroly procesu interpolace pii generovéni prub&hu kiivek, napiiklad p¥i
¢islicovém Fizeni obrébécich strojdi, umoziujici plynulé zobrazovani bodit pravé interpolovaného
useku kfivky na obrazovce, jeho porovnavani s predepsanym priibéhem tohoto tseku kfivky,
popiipadé sledovani hladkosti priib&hu interpolovaného useku kiivky.

Generator ktivek, ktery je jednim z hlavnich blokdl systému &islicového tizeni obrabécich
stroju, interpoluje pribéhy ktivek, které jsou zad4avany soufadnicemi minimalniho podtu jejich
bodtl a Fidi pribéh obrdbéni po zadané kfivce. Na vystupech generdtoru kiivek, které jsou dnes
uzivany, se jako vysledek procesu interpolace objevuji pulsni pribghy obsahujici sledy pulst
s rozdilnymi frekvencemi a odpovidajici inkrementiim pohybu nastroje v jednotlivych soutad-
nicovych osach. Kontrola procesu interpolace, zejména z hlediska pfesnosti interpolované kiivky,
je obtiZna, nebof v modernich systémech é&islicového Fizeni obrabécich stroju se vyskytuji inter-
polaéni frekvence az 105 kHz, takZe plynuld kontrola viech bodd interpolované kfivky neni
snadno realizovatelnd ani pomoci potitae. Z téchto divodli jsou kontroloviny pouze nékteré
body interpolované kiivky, nékdy i pouhym ruénim vypoétem.

K odstranéni tohoto nedostatku ptispiva zptsob kontroly procesu interpolace podle vynalezu pti
generovani pribéhu krivek, napfiklad pti &islicovém Fizeni obrébécich strojii, umoziujici plynulé
zobrazovéni bodd pravé interpolovaného priibéhu kiivky na obrazovce a jeho porovnavani s prede-
psanym prib&hem tohoto Useku kiivky, jehoZ podstata spoéiva v tom, %e sledy pulst odebirané
z interpolatoru pro jednotlivé soufadnicové osy se prevad&ji na zmény stejnosmérného napéti,

jimiz se pusobi na vychylovaci systémy obrazovky v odpovidajicich soufadnicovych osdch a na«

stinitku obrazovky se vytvafi stopa sloZena z jednotlivych bodd, pritems tyto body zobrazuji prvou
kiivku vznikajici interpolaci, zatimeo druh4 ktivka s ptedepsanym prib&hem se vytvaii shodng,
aviak s tim rozdilem, Ze sledy pulst z interpolatoru pro jednotlivé soutadnicové osy se nahra~-
zuji predepsanymi sledy pulst pro jednotlivé soutadnicové osy.

Vyhoda nového zptisobu kontroly procesu interpolace ktery tesi tento vyndlez, spoéiva v tom,
Ze umoZiiuje kontrolovat vSechny body interpolované kiivky, ktera v jednotlivych interpolo-
vanych bodech a ve zvét§eném métitku se zobrazuje na stotinku obrazovky, co¥ umoziuje snadno
zaznamenat polohy bodu interpolované ktivky a pii soutasném zobrazenf predepsaného pritbéhu
interpolované krivky, rovnéz pomoci bodového zobrazeni, stanovit nepiesnosti interpolace v jed-
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notlivych bodech interpolované kiivky, a tim popiipad® i hladkost pribéhu jejich diléich tsekd.
Pri technické realizaci tohoto zptsobu kontroly procesu interpolace lze dosdhnout, Ze zobra-
zovani se déje automaticky a interpolovana kiivka je sledovana na stinitku obrazovky piimo
b&hem ¢innosti interpolatoru poptipadé i celého ridiciho systému.

Zplisob kontroly procesu interpolace bude nasledné bliZe vysvétlen. »

7 vystupt kontrolovaného interpolatoru jsou sledy pulst pro jednotlivé soufadnicové osy
plynule pfivadény na vstupy jim piitazenych paméti, v nichZ jsou zaznamenavany nékterym
7 jiz znamych zpisobh. Z téchto dynamickych paméti jsou zaznamenané sledy pulstt odebirany
a prevadény na stejnosmérné drovne napéti, které jsou po zesileni zavadény na vychylovaci
systémy obrazovky v odpovidajicich souradnicovych osach. Podle zndmého principu ¢innosti
obrazovky na stinitku zobrazeni bodd, které odpovida trovnim stejnosmérnych napéti privadeé-
nych na jeji vychylovaci systémy. Protoze jednotlivé pulsy ze sledu pulst na vystupech inter-
polatoru piedstavuji zmény souradnic interpolovanych bodu kfivky, kterd je generovana, obje~
vuji se na stinitku obrazovky body interpolované kiivky tak, jak je generovana, avsak ve zvétSe-
ném métitku. Vzdalenost bodd zavisi na volbé méfitka a na useku krivky, ktery je zobrazovan.
V ptipadé ideélni interpolace lze zobrazovanymi body prolozit prabéh kiivky. Jinak zobrazované
body vymezuji pasmo, v ném se interpolovana kfivka nachézi, coz umo?ni zji§téni téch interpolo-
vanych bodt, které svoji polohou vybotuji z tohoto pasma a tim i z tolerance piipustné nepies-
nosti procesu interpolace. Je-li sou¢asné bodové zobrazovéna kiivka s predepsanym prib&hem,
lze piimo kontrolovat nepFesnost procesu interpolace, tj. odchylky bodd interpolované kiivky
od predepsaného pritbéhu kiivky, ktery je vytvaren stejnym zpUsobem jako kiivka interpolo-
van4, aviak s tim rozdilem, Ze sledy pulst jsou odebirdny z jiného zdroje, ktery generuje sledy
pulst odpovidajici v jednotlivych soutadnicovych os4ch zménam soutadnic ktivky, jejiz priubéh
vyhovuje svoji piesnosti predepsanému funk¢énimu probshu, napf. kruZnice, parabola atd.
Soudasné lze také kontrolovat hladkost interpolované k¥ivky. P¥i zobrazeni bodd, jak interpolo-
vané ktivky, tak boda kiivky s piedepsanym prub&hem, na barevné obrazovce 1ze podle barvy
rozlifovat ty body interpolované kiivky, v nichZ se shoduje s kiivkou kterd mé predepsany
pribsh a naopak, &mZ se kontrola procesu dale usnadnuje.

Novy zptsob kontroly procesu interpolace je mozné vyuZit ve viech oblastech Fidici techniky,
kde jsou pouzivany interpolované pribéhy kfivek, a to i mimo oblast ¢islicového tizeni obra-
bécich stroju, jako naptiklad pifi kontrole trajektorii drah pohybovych automatl, pfi kontrole
drah dalkové fizenych objekt atd.

PREDMET VYNALEZU

Zpuisob kontroly procesu interpolace pii generovani priibéht kiivek, naptiklad pti éislicovém
#izeni obrabécich stroji, umoziiujici plynulé zobrazovéni bodii pravé interpolovaného useku kiivky
na obrazovce a jeho porovnavani s piedepsanym pritbéhem tohoto useku ktivky, vyznaceny tim,
ze sledy pulstl odebirané z interpolatortt pro jednotlivé soufadnicové osy se pfevadéji na zmény
stejnosmérného napéti, jimiz se ptsobi na vychylovaci systémy obrazovky v odpovidajicich sou-
fadnicovych osach a na stinitku obrazovky se vytvari stopa sloZend z jednotlivych bodi, pfi¢emz
tyto body zobrazuji prvou kfivku vznikajici interpolaci, zatimco druhd kfivka s pledepsanym
prib&hem se vytvaii shodng, aviak s tim rozdilem, Ze sledy pulst z vystupt interpolatoru pro
jednotlivé soutadnicové osy se nahrazuji piedepsanymi sledy pulsti pro jednotlive soutadnicové
08y.
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