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{64} Zapojeni vyhodnocovaci a Fidici Gasti soufadnicovych méficich stroja

U%elem vynélezu je vytvoFeni decentra-
lizovaného vyhodnocovaciho a ¥idiciho sy-
stému souiadnicovych md¥icich strojh, ktery
svou variabilitou umoZnuje vyuZivaet jednot-
nou strukturu technickych prost¥edkd a rud-
nich a automatickych souradnicovych m&#ficich
strojb. :

Uvedeného udelu se dosdéhlo zapojenfm, ve
kterém je souPadnicovy méFici stroj spolu
s odm&Fovacim systémem, polohovymi servo-
mechanismy a Jjednotkou stavd p#ipojen
k ¥{dic{ jednotce. P¥ipojeni uvedenych jed-
notek zprostFedkovdvaji{ pam&t polohy,
impulsni vstupy a prvni impulsni vystupy
pPipadné jednotka meznich stavl a ovla-
dag.

Zapojeni je moZno roz3i¥it o pFipojeni
druhych rugnich vystupl a jednotky zpraco-
véni, které zpracovdvaji ddaje z ridicit
jednotky & vyhodnocuji je v jednotce zo-
brazeni polohy.

Zapojeni Je ddle moZno roz3i¥it o pPi-
pojeni prvnich ru¥nich vstupd, dekodéru
g druhych impulsnich vy¥stupl, které umoZ-
nuji ruéni $izeni pojezdl v soufadnych
osdch soufadnicového md¥iciho stroje.
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Vyndlez se tykd zapoJeni vyhodnocovaci a Ffdic{ &dsti soufadnicovych m&Ficich strojy,
zejména strod s sutomatickym *{zenim pojezdd v soufadnfch osdch.

Na autom tickych soutednicovych m&¥icich strojich se provdd{i zjistovdni skutedngch
rozmdrd vyrobené souddsti. Obdobné& Jako u obrdbdcino stroje se zde pohybuje hlava o soudbed-
nych osdch stroje a je zaddvéne jeji polohe v prostoru. Na rozdil od obrdb&ciho stroje
je v3ak v hlavd misto ndstroje upnut. citlivy md#ic{ dotyk, jehoZ polohu v prostoru
Jje moZno kdykoliv vyhodnotit, m tedy i p¥i jeho doteku se sou¥dstf stanovit soufadnice
m&¥endho bodu. Pojezd v soubadnych osdch je zajiBtovén polohovymi servomechenismy s pii-~
pojenymi odm&Fovacimi systémy souradnic,

Ve stévajicich zapojenich je &innost celého zafizeni Fizena centrdlnim politalem a
jednotlivé prvky szabfzeni jsou k centrdlnimu po&ita¥i pripojeny pres jednotky pro styk
s prost¥edim., Mezi tekto pFipojend zaPizeni pat¥{ nejen polohové servomechanismy
a odm¥fovdni, ale i jednotka stavl, panel rudniho ¥izeni, panel ddlkového ovléddni,
displej soufednic a p¥ipadné deld{ nestanderdni prvky. Tek napt. z pFipojeného panelu
ruéniho fizeni je poZadavek na yjeti ur¥ité drdhy nejprve preddn centrdlnimu politadi,
ktery jej zpracuje s vy3le povel polohovym servomechenismdm. Polohové servomechanismy
na zdkladé tohoto povelu provedou odpovidaejici pojezd. RovndZ vedkerd stavovd hldseni
jsou s pat¥iénymi prioritemi nejprve zpracovédvdna centrdlnim poditeadem a potom teprve
prost¥ednictvim ek&nich prvkd na né stroj . reaguje.

Proto%e &innost kteréhokoliv z uvedenych zeffzeni vyZaduje i &innost centrdlntho
po¥itade, miZe nastat pfipad, Ze Fada t&chto zaifzeni &ekd na obslouZeni. Rovn&i p¥i pro-
vddédni slo¥itych m&Pickych vypodtd nemiZe ¥asto tato za¥izeni centrdlni podite& obsluho-
vat.

Nevyhodou stdvajicich zepojeni je ddle potPeba velkého mno¥stvi specidlnich Jednotek
pro styk s prostfedim & s tim souvisejfci jejich sloZité progremové obslouZeni. PoZadavky
na rychlost a kapacitu pam&ti #{dic{ho poditade jsou zna¥né a znemoZnujf jeho ekonomické
zefektivndni vyuZitim mikropod&itedi.

Uvedend nevyhody odstranuje zapojeni vyhodnocovaci a ¥fdici &désti soufmdnicovych m¥-
ficich strojd, u ndho% je soufadnicovy m&fici stroj pfipojen k odmdfovacimu systému,
k polohovym servomechanismim & k jednotce stavd, vytvoPend podle vyndlezu, JehoZ podstatou
je, 2e na prvn{ vstup Fidieci jednotky Je p¥ipojen druhy vy¥stup jednotky stavli, Jejii
prvni v¥stup je pPipojen na prvni vstup pam&ti polohy, zatimco druhy vstup ¥idict Jednotky
je p¥ipojen na vystup pam&ti polohy, jejiZ druhy vstup je p¥ipojen na vystup bloku impulsnich
vstupd & vstup bloku impulsnich vstupd je pFipojen na vystup odmdFovactho systému, déle
prvnl vystup Fidici Jjednotky je pfipojen na vstup bloku prvnich impulsnich vy¥stupd, je-
jich% vystup je pfipojen na druhy vstup polohovych servomechanismdi.

Pokrok doseZeny vyndlezem Je zejména v tom, Ze v&t¥ina nestendardnich prvkd ze¥izeni
je p¥imo pP¥ipojena k ¥{dici jednotce a odpedd tek jejich ndro&né pfipojovédni k centrdlnfmu
poditadi., Ddle se timto zaspojenim dosahuje jisté variambility tim, Ze zapojeni obsehuje
dvé drovnd Pidicich vazeb vzéjemns nezdvislych, coZ rozhodujicim zpisobem zvy3uje rozsah
vyufitelnosti jednak z hlediska druhd provozniho feZimu, jednak z hlediske stavebnicovos-
ti. Decentralizace funkc{ umoZnuje vyu%{t jednotnou strukturu technickych prost¥edkd u rud-
nich a asutomatickych souradnicovych mé¥icich strojd. Nemén& vyznamné je i zjednoduieni
vlastni diesgnostiky systému & moZnost ru&niho provozu stroje p¥#i porule centrdlntho pod&ita-
ge.

P¥iklad zapojeni vyhodnocovaci .a Ffdici &dsti soubadnicovych m&¥icich strojd dle vyné-
lezu Je zndzorndn na pPipojeném vykresu.
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Zapojeni vyhodnocovaci a ¥{dici &dsti souPfadnicovych méFficich stroji sestdvéd ze za-
pojeni soubadnicového mé&Ficiho stroje 1, k nému? je pFfipojen odméFovaci sjstém{&, polohové
servomechanismy 3 a jednotka 4 stavi. Na druhy vystup jednotky 4 stavl je pi#ipojen prvni
vstup ¥fdici jednotky 5. Prvni vystup jednotky 4 stavl je pFipojen na prvni vstup pamé-
ti 8 polohy, zatfmco druby vstup Fidici jednotky 5 je pripojen na vystup paméti 8
polohy, Jjeji% druhy vstup Jje pfipojen na vystup bloku 7 impulsnich vstupd. Vstup bloku
1 impulsnich vstupl je piipojen na vystup odm&Ffovaciho systému 2. Prvni vystup Pfdicf

-

jednotky 5 Je pPipojen na vstup bloku § prvnich impulsnich vystupd,, jejichZ vistup Je
bud primo pripojen na druhy vstup polohovych servomechanismi 3, nebo je na druhy vstup
polohovych servomechenisml 3 pFipojen pfes druhy elektronicky pifepined 11. Druhy elektro-
nicky prepinad 11 umoZnuje pfipojovat k polohovym servomechanismim 3 vystup bloku 6

prvaich impulsnfich vystupl nebo vystup bloku 12 druhych impulsnich vystupt.

Zepojeni ddle sestévd ze zapojeni ovlddale 10, ktery je pfipojen mezi prvni vstup
Jjednotky 9 meznich stavi a druhy vstup jednotky 4 stavd. Druhy vystup jednotky 4 stavd je
ddle pPipojen ke druhému vstupu jednotky 9 meznich stavd, JejiZ vystup je pFipojen jednak
na prvni vstup Jednotky 4 stavl a jJednak na t¥et{ vstup polohovych servomechanismd 3

Zapojeni ddle sestdvéd ze zapojeni jednotky 19 zpracovéni, na jejiZ druhy vstup Je
pfipojen druhy vystup druhych rudnich vstupd 18. Prvni vstup jednotky 19 zpracovéni
Je pfipojen na druhy vystup jednotky 4 stavd. Prvni v¥stup druhych ru¥nich vstupd 18 Jje
p¥ipojen na druhy vstup t¥etfho elektronického p¥epinade 16, ktery umo¥nuje p¥ipojovat
ke vstupu 17 zobrazeni polohy bud vystup jednotky 19 zpracovéni, nebo vystup bloku T
impulsnich vstupi.

Zapojeni ddle sestdvéd ze zapojeni prvaich rudnich vstupd 13, JejichZ prvni vystup je
pripojen Jednak na t¥et{ vstup druhého elektronického prepinale 11, Jednak na prvnl vstup
prvniho elektronického p¥epinade 14. Prvni elektironicky p¥epina¥ 14 umoZnuje prepinat
druhy vystup prvnich ru&nich vstupd 1% bud na &tvrty vstup ¥idici jednotky 5, nebo na dru-
hy vstup dekodéru 13, JjehoZ vystup je pes blok 12 druhych impulsnich v¥stupd p¥ipojen
ne druhy vstup elektronického pPepinale 11. THeti vystup pevnich rudnich v¥stupd 15 je
ptipojen jednek na t¥eti vstup ¥idici Jednotky 5 8 jednek na prvn{ vstup dekodéru 13.

Zepojeni je dédle moZno modifikovat tak, Ze druhy elektronicky piepinad 11 Jje zapojen
mezi Pidic{ jednotku 5 a blok & pravich impulshich vystupd. To umoZni ze zapojeni vy-
pustit blok 12 druhych impulsnich vystupd, tekZe vystup dekodéru 13 je pak zapojen
pfimo na druhy vstup druhého elektronického prepinae I1. P¥ipojeni prvnich runich vstupd
1% a prvnfho elektronického pFepinade je shodné s pfedchozim popisem.

Funkce vyhodnocovaci a #fdici &dsti souPadnicovych m&ficich strojd je nédsledujici.
Scufadnicovy méFici stroj 1, Jjako PFizend soustave, je charakterizovédn souborem stavovych
velidin, které jednoznadnd urduji jeho chovéni v daném &ase a funknim reimu. Cidla snima-
jici charskteristické stavy stroje, pPend3f prost¥ednictvim elektriekych signdld informace
do jednotky 4 stavd. Tyto informace Jsou zde soust¥.d&ny e prevedeny ra Jednotnou signdlo-
vou droven a ddle postoupeny Fidici jednotce 5. Krom& stavovych veli%in jsou prost¥ednictvim
odmgtovaciho systému 2 ze souPadnicového m&Ficiho siroje ) ziskdny i udaje o poloze m&PFi-
cfho dotyku v aktivnim prostoru soufadnicového m&¥iciho stroje 1. Udaje o poloze jsou
ve formd impulsd odpovidajflcich p¥irdstkim drdhy pfivdddny na vstup bloku 7 impulsnich vstu-
pi, kde jsou prevedeny na bindrni &isla charakterizujici polohu v jednotlivych soutadnicich.

Kdy% se m&Fici dotyk dotkme m&fené souddsti, Jje tento stav rovn&Z zaznamendn jednotkou
4 stavd a pPes ni zaveden do pam&ti 8 polohy. Zde dojde k okamZitému zachyceni udaje o po=-
loze z bloku 7 impulsnich vstupl a ve vhodném okamZiku k Jeho preneseni do #{dici jednotky 5.
Prostfednictvim bloku 7 impulsnich vstupd a paméti 8 polohy Je #{dici jednotka 5 ddle pravi-
delné informovdna o béiné poloze m&Ficiho dotyku & na zdkladd poZadované jeho dalif polohy
preddvd ve form& bindraiho &fsla do bloku 6 prvnich impulsnich vystupd poZadavek na pFe-
misténi m&ficiho dotyku. V bloku & prvnich impulsnich vystupd je bindrnil idaj prfem&ndn na
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sled impulsd, které Jsou polohovymi servomechenismy zpracovény na odpovidajici pfemisténi
m&¥iciho dotyku v aktivnim prostoru soufadnicového méficiho stroje 1.

Jednotka 4 stevd zpracovdvd nejen stavové veli¥iny aharskterizujici vlastni soufad-
nicovy m3¥ic{ stroj 1, sle i stavy ostatnich blokd, vyhodnocoveciho a ¥fdiciho vybaveni,
které jsou reprezentovdny ovlddedem 10. Aby se zabrénilo havérii soufadnicového m&fictfho
stroje 1 pfi chybném zeddni pojezdu ¥fdici jednotky 5, zpracovédvéd nezdvisle na ni jednotke
9 meznich stavd velkeré stavy, které ohroiuji dels{ ¥innost soutfadnicového mEFiéfho stroje.
1. Jednotke 3 meznich stavl ve spoluprdci s ovlddedem 10 provéd{ psk v pFipad¥ ohroZent
blokovéni polohovych servomechenismd 3 & informuje o tom jednotku 4 stavi.

Ridic! jednotke 5 kroms autonomnfho ¥fzent sou¥adnicového méFictho stroje 1 zajiztuje
phenos dat a vybranych stavovych informeci do jednotky 19 zpracovéni, Jednotka 19 zpraco-
vént je Pizenae p¥fkazy zedenymi z druhych rudnich vstupd 18, které ddle rovnd% ovlddaejl
thet! elektronicky prepina& 16, Data uddvejici polohu mé¥iciho dotyku souradnicového m@di-
cfho stroje 1 mohou byt na vstup 17 zobrazeni polohy bud privedena pres tiet{ slektronicky
prepinad 16, pFimo anebo mohou byt nejprve transformovéne v jednotce 19 zpracovéni a tepr-
ve cdtud pres tret{ elekironicky prepfna¥ 16 pkivedens na vstup 17 zobrazeni polohy.

Poiadavek na premistdni m&Pictho dotyku souradnicového m&¥iciho stroje Je rovn&i moZno
zaddvat do prvnich ru¥nich vstupd 15. Hlavnim vystupem prvanich rufnich vstupd 15 jsou bindrni
%1sla odpovidajici poZedované rychlosti premisténi m&fFicfho dotyku v jednotlivych osdch
soutadnicového m&¥iciho stroje 1. Vystup bindrnich ¥{sel je mo¥no pfes prvni elektronicky
prepinad 14 pFivést do dekodéru 13. Dekodér 13 provddl krom¥ sjednoecent vstupnich dat
dpravu linedrni charamkteristiky prvnich rudnich vstupd 13 na poZedovanou funk¥ni{ zdvislost,
‘pfipadné na konstantu. Blok 12 druhych impulsnfch vystupd mé&ni bindrnf &{sle z dekodéru
13 na odpovidejici sled impulsld, které prochézejf druhym elektronickym pFepinafem 11
a #1{d{ polohové servomeahanismy 3.

Pokud je v &innosti Ffdici jednotke 5, provede se z prvnich ru¥nich vstupd 13 p¥epnu-
t1 prvniho elektronického prepinade 14 a druhého elektronického piepinale 11. Funkci dekodé-
ru pak zastdvd ¥{dic{ jednotka 3 a prevod linedrniho ¥{sla na sled impulsd se provdd{ v blo-
ku 6 prvnich impulsnich vstupd. Modifikace dekddovac{ funkce Fidici jednotky 5 a dekodéru
13 pro p¥ipad zm&ny funkce soufadnicového m¥Ficfho stroje 1 z polohovéni na m&feni se
provédd{ z del¥tho v¥stupu prvnich rudnich vstupd 13.

P¥i modifikaci zapojeni, ve které nejsou pou’ity druhé impulsni vystupy bloku 12, za-
pojuje druhy elektironicky prepina& 11 k bloku 6 prvnich:impulsnich vy¥stupd bud vystup
bindrnich ¥isel z ¥idici Jednotky 32, nebo v¥stup bindrnich &isel z dekodéru 13. Funkce
prvnich rudnich vstupd 15 a prvntho elektronického p¥epinale 14 odpovidd ji%Z jeJich popse-
né funkci.

Vyndlez se uplatni p¥i ¥{zeni sutomatickfch souradnicovych m&ricich strojl a to jak
v plnd automatizovendm reZimu, tak v refimu rudnim. Lze jej vyuZit i u souradnicovych m&Fi-
cich strojd s ¥isté rudnim #{zenim.

PREDMET VYINAL E2U

1. Zapojeni vyhodnocovaci a $fdic{ ¥dsti soufadnicovych mdficich strojd, u nsho% je
soubadnicovy mé&Pic{ stroj pFipojen k odmdfovacimu systému, k polohovym servomechanismim
a k jednotce stavl, vyznalené tim, Ze na prvni vstup $#idici jednotky (5) je p¥ipojen druhy”
vystup jedrotky (4) stavd, jejif prvanil vystup je pFipojen na prvai vstup pamdti (8) polohy,
zatimco druhy vstup Pidicl jednotky (5) Je p¥ipojen na prvni vstup pam¥ti (8) polohy, jejf{z~
druby vstup je pfipojen ne vistup blaku (7) impulsnich vstupl a vstup bloku (7) impulsnich
vstupd je piipojen na vystup odméFoveciho systému (2), ddle prvni vystup ¥idici jednotky.
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(5) je pripojen na vstup bloku (6) prvnich impulsnich vy¥stupd, Jjejichi vystﬁp je pY¥ipojen
na druhy vstup polohovych servomechanismi (3).

2. Zapojenf vyhodnocovaci & ¥{dicf 3dsti soutadnicovjch m&Ficich strojd podle bodu
!, vyznalené tim, Ze k prvnimu vstupu jednotky {4) stevd Je pPipojen vystup jednotky (9)
meznich stavi a k druhém vstupu jednotky (4) stavd je pPipojen druhy vystap ovlddade (10),
jeho? prvni vystup je p¥ipojen na prvni vstup Jjednotky (9) meznich stavly, pri¥em% druhy
v¥stup jednotky (4) stevd je ddle pripojen na druhy vstup jednotky (9) meznich stavd, jJe-
Ji% vystup je ddle pPipojen na tPeti vstup polohovych servomechanismd (3).

3. Zapojeni vyhodnocoveci a ¥idici ¥dsti soufadnicovych m&Ficich stroji podle bodu
l,'vyznaéené tim, %e na vystup bloku (7 prvnich impulsnich vstupd je ddle p¥ipojen prvni
vstup t¥etfho elektronického prepinale (16), JjehoZ vystup je pfipojen na vstup (17) zobra-
zeni polohy, zatimco na druhy vstup tietiho elektronického prepinade (16) Je pripojen prvnl
vystup druhfch ru¥nich vstupd (18), jejichZ druhy vystup je pfipojen na druhy vstup jednot-
ky (19) zpracovédnf, déle thet{ vstup t¥etfho elektronického pFrepinale (16) je piipojen
na vystup jednotky (19) zpracovéni, jeji% prvni vstup je p¥ipojen ne druhy vystup ¥idict
Jedno tky (5).

4. Zapojeni vyhodnocovaci a ¥fdic{ ¥dsti soufednicovych m&Ficich strojd podle bodu
1, vyznafené tim, e mezi blok (6) prvnich impulsnich vystup a polohové servomechanismy
(3) je zapojen druhy elektronicky prepinad {11), na jehoZ druhy vstup je pPipojen vystup
bloku (12) druhych impulsnich vystupl, dédle na vstup bloiku (12) druhych impulsnich vystupd
je pripojen vystup dekodéru (13), na jeho prvni vstup je pripojen treti vystup prvanich
ruénich vstupd (15), pPipojeny rovn¥% na t¥eti vstup Pidici jednotky (%), pFilemi na druhy
vstup dekodéru (13) Jje pPipojen druhy vystup prvniho elektronického prepinale (14), jehoZ
prvni vystup je pripojen na ¥tvrty vstup Ffdic{ jednotky (5), ddle druhy vstup prvniho
elektronického prepinade (14) Je pfipojen na druhy vystup prvnich rudnich vstupd (15), je-
jich# prvni vystup je pfipojen jednak na prvni vstup prvniho elektronického pfepinale (14)
a jednak na tfeti vstup druhého elektronického piepinade (11).
5. Zapojen{ vyhodnocovaci a Fidici ¥dsti soutadnicovych m&Ficich strojh podle bodu 1,
vyznadend tim, ¥e mezi ¥idici jednotku (%) a blok (6) prvnich impulsnich vystupi Je zapo-
jen druhy elektricky prepinad (11), pPidem# druhy vstup druhého elektronického prepinale
(11) je p¥ipojen na vystup dekodéru (13}, na jehoZ prvni vstup je prfipojen t¥eti vystup
prvaich rusnich vstupd (15), pripojeny rovn&i na tfetl vstup Fidici Jednotky (5), pridem
na druhy vstup dekodéru (13) je pPipojen druhy vystup prvaiho eleiktronického prepinale (14),
jeho¥ prvni vystup je p¥ipojen na Ztvrty vstup ¥Fidici jednotky (5), déle druhy vstup ’
prvniho elektronického p¥epinade (14) je pripojen na druhy vystup prvaich rudnich vstu-
pt (15), jejichZ prvni vystﬁp je pripojen jednak na prvnf vstup prvafho elektronického
pFepina¥e (14) 8 jednax na t¥eti vstup elektronického prepinaZe (11).

1 vykres
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