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(64) Zapojeni simuldtoru os obrabéciho stroje

1

Vyndlez se tykd zapojeni simuldtoru os obrdéb3cich strojd, kterého lze vyu¥it pro zkou-
denl systémd &islicového $izeni obrébicich stroji.

Dosud znémé zplisoby zkouSeni systémt &fslicového ¥fzeni obrdb&cich strojd vynechdvaji
zkoudky systémi jako celku u vyrobce a zkousky se provdddji af u zakaznika primo se strojem
b&hem uvédd&ni do provozu. Nevyhodou tohoto zpisobu zkoudeni je, Ze systém Sislicového Pize-
ni obrdbdcfch strojd odchdzi z vyrobniho zdvodu Jen &dsteln& vyzkouden a prodluiuje se doba
potfebnd na uvddéni do chodu. Vyrobnf vady se tudii zjistujf a opravuji u zdkaznika, z &e-
hoZ plynou zvy8end niklady. Ddle neni moZno provést dlouhodobé zkousky spolehlivosti systé-
mu &fslicového Fizenf obrdbcich strojd phed opusténim vyrobnfiho zdvodu.

Uvedené nevyhody odstranuje zapojeni simuldtoru podle vyndlezu. Jeho podstata spo&ivd
v tom, Ze ridici vystup zkouBeného systému &islicového Pizeni obrdb&ciho stroje’ je zapojen
na elektricky analogovy model osy obrdbsciho stroje, jehoZ vystup je zapojen na otd&kovy
vstup zkouSeného systému &islicového Pizeni obrdbdefho stroje a zdroven na vstup analogovd
impulsnfho pfevodniku, jeho¥ vystup je zapojen na impulsnd fédzovy pfevodnik a indikdtor
ujeté drdhy. Impulsn¥ fézovy prevodnik je svym vystupem zapojen na rozkladadovy vstup sy-
stému &{slicového Pizeni obrdb&ciho stroje. S vyhodou lze vystupy indikdtoru ujeté drdhy
zapojit na vstupy os grafického zdznamu ujeté drdhy.

U¥inek zarizent podle vyndlezu je v tom, %e nahrazuje pfi zkouskséch systému &fslico-
vého Pizeni obrdbdcich stroji obrdbdct stroj tim, %e umo¥nuje uzavieni otadkové a polohové
vazby bez obrdb&ciho stroje. Dalsi vlastnosti vyndlezu je to, %e elektricky analogovy model
osy obrdb&ciho stroje lze pPestavét snadno na Jiné parametry a modelovat libovolny obrébs-
¢l stroj, ktery pak neni nutno instalovat u vyrobce. UZitim tohoto vyndlezu se zvy31 kvali-
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ta a spolehlivost vyrdbinych systémi ¥islicového ¥izeni obrdb&cich strojd a zkrdti prac-
nost p¥i uvdd¥ni do provozu. PPiklad zapojeni podle vyndlezu jg uveden na -pfipojeném vy-
kresu.

ZkouSeny systém ¥islicového Fizenf obrébdcfho stroje 1 je #idicim vystupem zapojen na
elektricky analogovy model osy obrdbdciho stroje 2, ktery modeluje elektro-mechanické cho-
véni osy obrdb&ciho stroje. Vystupem elektrického analogového modelu osy obrdb&ciho stroje
2 je signdl o otdlkdch pohonu osy obréb&ciho stroje. Tento signdl se jednek vraci 2zp&t do
zkoudeného systému ¥islicového Fizenfi obrdbiciho stroje 1 jako modelovany vystup tachoge-
nerdtoru a jednsk jde do snalogovd impulsniho p¥evodniku 3. Analogovd impulsni prevodnik 3
prevede snalogovy signél na sled impulsd, jejichZ frekvence je p¥imo umdrné velikosti ana-
logového signglu. Tyto impulsy jsou jednsk ¥ftdny 8ita¥em v indikdtoru ujeté drdhy 5 a jsou
ukazovény na jeho displeji jako ujetd dréha a jednak impulsy vstupujf do impulsnd fézového
ptevodniku 4, ktery prevéddi vstupni impulsy na fézovy posuv vystupniho signdlu a modeluje
tek rozklada® na ose obrgbdciho stroje.

Vystupn{ signdl impulsn&-fdézového prevodniku 4 vstupuje do rozkladaéového vstupu zkou-
Seného systému &fslicového ¥{zenf obrébdciho stroje 1. Simuldtord osy obrdbdciho stroje je
mo¥no vytvorit tolik, kolik os mé modelovany obrdbsci stiroj. Simulétory Jjsou dopln&ny gra-
fickym zéznamem drshy 6, ktery je vystupy os spojen 8 vystupy indikdtord ujeté dréhy 5 vidy
dvou pou¥itych simuldtord os 7. Graficky zdznem drdhy § mi%e byt realizovén na libovelném
souradnicovém zepisovaZi. Elektricky analogovy model osy obrébdciho stroje je zaloZen na
principu, Ze chovéni osy obrdb¥ciho stroje lze popsat rovnicemi a lze sestavit takovy elek-
tricky obvod, ktery je mo¥no popsat rovnicemi snalogickymi, to je forméln& stejnymi k rov-
nicim osy obréb&ciho stroje.

Redenim podle vynélezu lze sestavit dva typy obvodd: obvod s ektivnimi prvky a obved
s pasivnimi prvky. Obvod s aktivnfmi prvky, to je zapojeni s poditacimi zesilovadi, mé vy-
hodu snadného nastaveni prvki a jejich zmdny pomoci nastaveni potenciometrd, pfiéemz se
nara?{ na nedostatednou pfesnost a stabilitu analogovych obvodd ve srovnéni s ¥islicovymi
obvody. Obvod s pasivnimi prvky je jednodussi. Prestavovén{ se d¥je vyménou souldstek a je-
ho presnost a stabilita dostaduje pro udely zkou¥ek. ‘

Tohoto simuldtoru lze s vjhodou pouZit ke zkouéeni a vyvoji systémd éislicového Pi{zeni
obrdbdciho stroje.

pPREDMET VYINKLEZU

i+ Zapojeni simuldtoru os obrdb&ciho stroje, vyznadené tim, Ze Fidicf vystup zkouéené-
ho systému ¥islicového ¥fzeni obrdbdciho stroje (1) je zapojen na elektricky aralogovy mo-
del osy obrdbZctho stroje (2), jeho% vystup je zampojen na otd¥kovy vstup zkoudeného systé-
mu #fslicového Ffzeni obrdbsciho stroje (1) a zéroven ne vstup snalogové impulsnfho pFevod-
niku (3), jeho% vystup je zapojen na impulsn&-fézovy pfevodnik (4) a indikdtor (5) ujeté
dréhy, ptifem? impulsni-fdzovy prevodnik (4) je svym vystupem zapojen na rozkleda¥ovy vstup
systému &fslicového ¥fzeni obrdbdctho stroje (1). v '

2. Zapojeni simuldtoru os obrdbdciho stroje podle bodu 1, vyznalené tim, Ze v¥stupy
indikétoru (5) ujeté drdhy jsou zapojehy na vstupy os grafického zéznamu (6) ujeté dréhy.
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