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Udelom vynédlezu je zabezpeenie rychlej
interpoldcie a riadenia polohovacieho sy-
stému obrdbacieho stroja.

Uvedeného tcelu sa dosahuje zapojenim
autonémnej interpolaénej jednotky podla vy-
nélezu, ktorého podstatou je, Ze predstavuje
autondémny podriadeny systém prepojeny s
nadradenym systémom so 3truktirou poéi-
taCa a s polchovacim systémom obrdbacieho
stroja. Autonfémna jednotka je zaloZend na
mikroprogramovatelnej mikroprocesorovej
jednotke. Komunikécia s nadradenym systé-
mom je realizovand kandlom jednoslovnych
prenosov a riadenie polohovacieho systému
obrdbacieho stroja je zabezpedené galvanic-
Ky oddelenymi signdlmi. Jednotka je vybave-
na diagnostickym systémom.
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Vyndlez sa tyka zapojenia autonomnej in-
terpolaénej jednotky pre polohovaci systém
obrabacich strojov.

Doteraz zname interpolacné jednotky ne-
umoZiiujd sudasnd interpoldciu a riadenie
v troch osiach, s vynimkou interpolacie pri-
amky v priestore. Vo vé&§ine pripadov sd ri-
eSené ako uplné rovinné interpoldtory. U
vdssiny interpolatorov sa pri interpolacii po-
u¥iva algoritmus ndhrady kruZnice mnoho-
uholnikom podla poZadovanej presnosti.
Zname interpolaéné jednotky dosahuju iba
ojedinele rychlost rovinnej interpolacie
20 000 interpolaénych krokov/s. Rozsah hard-
wareového rie3enia je priamo umerny po-
7adovanej presnosti a rychlosti interpola-
cie.

Rychle interpolatné jednotky nie st kon-
truované ako preprogramovateiné. Vacdina
interpoladnych jednotiek nemd zabudovany
diagnosticky systém, €im rasti ndroky na
Servis.

Vyssie uvedené nedostatky odstrafiuje za-
pojenie autonémnej interpolacnej jednotky
podla vyndlezu, kterého podstatou je, Ze roz-
vetveny vystup mikroprogramovatelnej mik-
roprocesorovej jednotky je pripojeny na roz-
vetveny vstup bloku generovania adries, kto-
rého rozvetveny vystup je pripojeny na ra-
di¢ mikroprogramovatelnej mikroprocesoro-
vej iednotky. Druhy vystup mikroprogramo-
vatelnej mikroprocesorovej jednotky je cez
dekodér a blok generovania preruSovacich
signdlov pripojeny na rozvetveny vstup nad-
radendho systému. Treti rozvetveny vystup
mikroprogramovatelnej mikroprocesorovej
jednotky je pripojeny na multiplexér diagnos-
tiky a rozvetveny vystup dekodéra je pripo-
jeny jednak na rozvetveny vstup miltiplexé-
ra diagnostiky a jednak cez blok generovania
ovladacich signdlov na rozvetveny vstup po-
lohovacieho systému pbrdbacieho stroja.
Stvrty rozvetveny vstup mikroprogramovatel-
nej mikroprocesorovej jednotky je pripoje-
ny na rozvetveny vstup prepinafa adresy.
Piaty vystup mikroprogramovatelnej mikro-
procesorovej jednotky je pripojeny na roz-
vetveny vstup dvojbrdnovej paméte a na roz-
vetveny vstup prenosovej stanice dat. Roz-
vetveny vystup prepinaca adresy je pripoje-
ny na rozvetveny vstup dvojbrdnovej pamé-
te, ktorej rozvetveny vystup je pripojeny na

vstup mikroprogramovatelnej mikroproce-
sorovej jednotky. Rozvetveny vystup multi-
plexéra diagnostiky je pripojeny na rozvet-
veny vstup prenosovej stanice riadenia, kto-
rej rozvetveny vvystup je pripojeny na roz-
vetveny vstup prepinada adresy. Rozvetveny
vystup nadradenégho systému je paralelne pri-
pojeny na rozvetvené vstupy prenosovej sta-
nice dit, komunikadného bloku, prenosovej
stanice riadenia a generdtora taktovacich
signédlov. Nadradeny systém je druhym vstu-
pom paralelne obojsmerne pripojeny na pre-
nosovi stanicu déat, prenosovi stanicu ria-
denia a generdtor taktovacich signédlov.
Komunikaény blok je jednym vystupom pri-
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pojeny jednak na prepinal adresy, jednak
na mikroprogramovatelni mikroprocesorovi
jednotku, a jednak na blok generovania pre-
rufovacich signdlov. Druhy vystup komuni-
ka&ného bloku je pripojeny na vstup mikro-
programovatelnej mikroprocesorovej jednot-
ky. Prenosovd stanica riadenia je jednym
vystupom pripojend na komunikalny blok,
druhym vystupom na multiplexér diagnosti-
ky, tretim vystupom je pripojend na blok
generovania adries, Stvrtym vystupom na
blok generovania prerudovacich signdlov a
piatym vystupom na blok generovania ovlé-
dacich signélov. Jeden vystup generatora
taktovacich signalov je pripojeny na jeden
vstup bloku generovania adries a zdroveil
na vstup dekodéra a vstup mikroprogramo-
vatelnej mikroprocesorovej jednotky. Druhy
vystup generatora taktovacich signélov je
pripojeny na vstup bloku generovania ovla-
dacich signdlov, ktory je zaroveii pripojeny
na vstup multiplexéra diagnostiky a na
vstup mikroprogramovatelnej mikroproceso-
rovej jednotky.

Dva vystupy prenosovych signdlov mikro-
programovatelnej mikroprocesorovej jednot-
Ky sa pripojené na dva vstupy multiplexéra
diagnostiky. Vystup dekodéra je pripojeny
na vstup mikroprogramovatelnej mikropro-
cesorovej jednotky. V§stup polohovacieho
systému obrédbacieho stroja je pripojeny na
vstup mikroprogramovatelnej mikroproceso-
rovej jednotky.

Zapojenim autonémnej interpolaénej jed-
notky podla vynalezu sa docieli vykonavanie
interpoldcie a riadenia polohovacieho systé-
mu obrébacieho stroja stfasne aZ v troch
osiach. Jednotka pracuje s algoritmom in-
terpolacie kruZnice s pouZitim rovnice kruz-
nice s vysokou presnostou interpoldcie.
Autonémna interpolatnd jednotka je rieSend
s ohladom na dosiahnutie vysokej rychlosti
interpoldcie, o v pripade tplnej rovinnej
interpolacie predstavuje maximélnu dosiah-
nutelnd rychlost 125 000 interpolaénych kro-
kov/s. Hardwareové rieenie je postavené na
moduldrnej koncepcii s minimalizdciou ob-
vodového zapojenia. Interpolagnd jednotka
sa d4 preprogramovat jednoduchou vymenou
pevnej paméite mikroprogramu. Vynilez u-
moZiiuje dplne otestovat &innost jednotky a
kova Struktdra zapojenia autondmnej inter-
pola¢nej jednotky.
ho rozvetveny vystup je pripojeny na radic

Na pripojenom vykrese je nakreslend blo-
ny vstup bloku 2 generovania adries, ktoreé-
jednotky 1. Druhy vystup mikroprogramova-

Zapojenie autonémnej interpola¢nej jed-
éiastodne identifikovat miesto zédvady.
mikroprogramovatelnej mikroprocesorovej
notky pozostava z bitovo orientovanej mikro-
programovatelnej mikroprocesorovej jednot-
ky 1 na béaze bipolarnej technolégie, ktorej
rozvetveny vystup je pripojeny na rozvetve-
telnej mikroprocesorovej jednotky 1 je cez
dekodér 7 a blok 10 generovania preruSova-
cich signdlov pripojeny na rozvetveny vstup
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nadradeného systému 14. Treti rozvetveny
vystup mikroprogramovatelnej mikroproce-
sorovej jednotky 1 je pripojeny na multi-
plexér 11 diagnostiky a rozvetveny vystup
dekodéra 7 je pripojeny jednak na rozvetve-
ny vstup multiplexéra 11 diagnostiky, a jed-
nak cez blok 8 generovania ovlddacich sig-
ndlov na rozvetveny vstup polohovacieho
systému 9 obrdbacieho stroja. Stvrty rozvet-
veny vystup mikroprogramovatelnej mikro-
procesorovej jednotky 1 je pripojeny na roz-
vetveny vstup prepinaca 4 adresy. Piaty vy-
stup mikroprogramovatelnej mikroproceso-
rovej jednotky 1 je pripojeny na rozvetveny
vstup dvojbranovej paméte 3 a na rozvetveny
vstup prenosovej stanice 3 dat. Rozvetveny
vystup prepinada 4 adresy je pripojeny na
rozvetveny vstup dvojbrdnovej paméte 3,
Ktorej rozvetveny vystup je pripojeny na
vstup mikroprogramovatelnej mikroproceso-
rovej jednotky 1. Rozvetveny vystup multi-
plexéra 11 diagnostiky je pripojeny na roz-
veteveny vstup prenosovej stanice 12 riade-
nia, ktorej rozvetveny vystup je pripojeny na
rozvetveny vstup prepinaca 4 adresy. Roz-
vetveny vystup nadradeného systému 14 je
paralelne pripojeny na rozvetvené vstupy
prenosovej stanice 5 ddt komunikaéného blo-
ku B, prenosovej stanice 12 riadenia a gene-
ratora 13 taktovacich signdlov. Nadradeny
systém 14 je druhym vstupom paralelne
obojsmerne pripojeny na prenosovid stanicu
5 dat, prenosovi stanicu 12 riadenia a gene-
rdator 13 taktovacich signdlov. Komunikaény
blok 6 je jednym vystupom pripojeny jednak
na prepina¢ 4 adresy, jednak na mikropro-
gramovatelnd mikroprocesorovii jednotku 1,
a jednak na blok 10 generovania prerusova-
cich signédlov. Druhy vystup komunikatného
bloku 6 je pripojeny na vstup mikroprogra-
movatelnej mikroprocesorovej jednotky 1.
Prenosova stanica 12 riadenia je jednym vy-
stupom pripojend na komunikadény blok 8,
druhym vystupom na multiplexér 11 diag-
nostiky, tretim vystupom je pripojené na
blok 2 generovania adries, Stvrtym vystupem
na blok 10 generovania prerusovacich signa-
lov a piatym vystupom na blok 8 generovania
ovladacich signdlov. Jeden vystup generéto-
ra 13 taktovacich signdlov je pripojeny na
jeden vstup bloku 2 generovania adries a
zdrovell na vstup dekodéra 7 a vstup mikro-
programovatelnej mikroprocesorovej jednot-
ky 1. Druhy v{stup generdtora 13 taktovacich
signédlov je pripojeny na vstup bloku 8 gene-
rovania ovlddacich signédlov, Ktory je zaro-
venl pripojeny na vstup multiplexéra 11 diag-
nostiky a na vstup mikroprogramovatelnej
mikroprocesorovej jednotky 1. Dva vystupy
prenosovych signdlov mikroprogramovatel-
nej mikroprocesorovej jednotky 1 si pripo-
jené na dva vstupy multiplexéra 11
diagnostiky. Vystup dekodéra 7 je pripojeny
na vstup mikroprogramovatelnej mikropro-
cesorovej jednotky 1. Vystup polohovacieho

systému 9 obrdbacieho stroja je pripcjeny
na vstup mikroprogramovatelnej mikropro-
cesorovej jednotky 1.

Po inicializdcii prenosovych stanic auto-
némnej interpolacénej jednotky je moZné zvo-
lit pracovny alebo diagnosticky reZim &in-
nosti cez blok 2 generovania adries. Pracov-
ny reZim zodpoveda interpoldcii. Cinnost
autonomnej interpolacnej jednotky zadina
generovanim prerusovacieho signalu poZia-
davky na déta z bloku 19 generovania pre-
rudovacich signdlov pre nadradeny systém
14, ktory cez kandl jednoslovnych (8 bito-
vych] prenosov komunikuje s intepoladnou
jednotkou. Zikladnd komunikéciu realizuje
prenosova stanica 5 dat a prenosova stanica
12 riadenia, ktoré zabezpeduji prenos a za-
pisanie dat charakterizujicich interpolaény
usek do dvojbrédnovej paméte 3. Po prenese-
ni dat sa priradi dvojbrdnova pamit 3 cez
komunikaény blok 6 a prepinad 4 adresy
mikroprogramovatelnej mikroprocesorovej
jednotky 1, ktory zdroveii dostane informé-
c'u o zapisani dat. Mikroprogramovatelna
mikroprocesorovd jednotka 1 prepiSe data
z dvojbrdnovej paméte 3 do internych regi-
strov a odpoji sa od dvojbrdnovej paméte 3,
pri¢om generuje prerusovaci signdl Ziadosti
na déata dalSieho tiseku od nadradeného sys-
tému 14. Mikroprogramovatelni mikroproce-
sorova jednotka 1 spractiva interpoladny
algoritmus, na zdklade ktorého vypodita k6d
pohybu. Tento sa zohladni v bloku 2 gene-
rovania adries 2, kde sa generuje rozvetvo-
vacia adresa mikroprogramu pre spracova-
nie Ziadaného pohybu. Radenie &innosti in-
terpolacnej jednotky v redlnom &ase zabez-
petuje programovatelny generator 13 takto-
vacich signdlov. Po vygenerovani riadiaceho
signdlu z generatora 13 taktovacich signdlov
sa v dekodéri 7 generuje smerovym a pohybo-
vy signdl, ktory sa upravi a galvanicky od-
deli v bloku 8 generovania ovlddacich signa-
lov a privddza sa do polohovacieho systému
9 obrabacieho stroja. Ukondenie interpolécie
iseku je hldsené nadradenému systému 14
druhym signdlom z bloku 19 generovania
prerusovacich signdlov. Ak st pritomné dé4ta
nového duseku, interpolatna jednotka oka-
mZité pokracuje v interpolacii.

Diagnosticky reZim umoZiiuje generovat
taktovacie signdly v bloku generatora 13 z
nadradeného systému 14 a cez prenosovi
stanicu 5 dat sledovat v nadradenom systé-
me 14 data z aritmeticko-logickej jednotky
mikroprogramovatelnej mikroprocesorovej
jednotky 1 a cez blok multiplexéra 11 diag-
nostiky kontrolovat adresu mikroprogramu
a tieZ cez blok multiplexéra 11 diagnostiky
testovat kladové riadiace signaly. Na zakla-
de vyhodnocovania dat, adries a riadiacich
signdlov mobZe nadradeny systém 14 urdit
miesto zavady v interpolacnej jednotke, res-
pektive otestovat sprdvnu funkciu jednotky.
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PREDMET VYNALEZU

Zapojenie autonémnej interpolanej jed-
notky, tvoriacej podriadeny systém prepoje-
ny obvodmi vstupu a vystupu s nadradenym
systémom so Struktirou poditada a s polo-
hovacim systémom obrédbacieho stroja, pri-
tom podriadeny systém je tvoreny mikro-
programovatelnou mikroprocesorovou jed-
notkou, blokem generovania adries, dvojbra-
novou pamétou, prepinaom adries, preno-
sovou stanicou dat, komunikaénym blokom,
dekodérom, blokom generovania ovladacich
signdlov, blokom generovania prerusovacich
signdlov, multiplexérom diagnostiky, preno-
sovou stanicou riadenia a generdtorom tak-
tovacich signdlov, vyznacujice sa tym, Ze
rozvetveny vystup mikroprogramovatelnej
mikroprocesorovej jednotky (1) je pripojeny
na rozvetveny vstup bloku (2) generovania
adries, ktorého rozvetveny vystup je pripo-
jeny na radi¢ mikroprogramovatelnej mikro-
procesorovej jednotky (1), ktorej druhy vy-
stup je cez dekodér (7) a blok (10) genero-
vania preruSovacich signdlov pripojeny na
rozvetveny vstup nadradeného systému (14),
priom treti rozveteveny vystup mikroprogra-
movatelnej mikroprocesorovej jednotky (1)
je pripojeny na multiplexér (11) diagnostiky
a rozvetveny vystup dekodéra (7) je pripo-
jeny jednak na rozvetveny vstup multiplexé-
ra [11) diagnostiky, a jednak cez blok (8)
generovania ovladacich signdlov na rozvetve-
ny vstup polohovacieho systému (9] obra-
bacieho stroja, zatial €o Stvrty rozvetveny
vystup mikroprogramovatelnej mikroproce-
sorovej jednotky (1) je pripojeny na rozvet-
veny vstup prepinaca (4) adresy a piaty vy-
stup mikroprogramovatelnej mikroproceso-
rovej jednotky (1) je pripojeny na rozvetve-
ny vstup dvojbrédnovej paméte (3) a na roz-
vetveny vstup prenosovej stanice (5] dat,
ki rozvetveny vystup prepinada (4)
adresy je pripojeny na rozvetveny vstup
dvojbrdnovej paméte (3), ktorej rozvetveny

vystup je pripojeny na vstup mikroprogra- -

movatelnej mikroprocesorovej jednotky (1),
pridom rozvetveny vystup multiplexéra (11)
diagnostiky je pripojeny na rozvetveny vstup
prenosovej stanice (12) riadenia, ktorej roz-

vetveny vystup je pripojeny na rozvetveny
vstup prepinacda {4) adresy, kym rozvetveny
vystup nadradeného systému (14) je para-
lelne pripojeny na rozvetvené vstupy pre-
nosovej stanice (5) dat, komunikaéného
bloku (6), prenosovej stanice (12) riadenia
a generdtora (13) taktovacich signélov, pri-
¢om nadradeny systém (14) je druhym vstu-
pom paralelne obojsmerne pripojeny na pre-
nosovi stanicu (5) dat, prenosovi sta-
nicu (12) riadenia a generator (13) tak-
tovacich signédlov, zatial ¢o komunikad:
ny blok (6) je jednym vystupom pri-
pojeny jednak na prepina¢ (4) adresy, jed-
nak na mikroprogramovatelni mikroproce-
sorovd jednotku (1), a jednak na blok (10)
generovania prerusSovacich signélov, Kkym
druhy vystup komunikaéného bloku (6] je
pripojeny na vstup mikroprogramovatelnej
mikroprocesorovej jednotky (1), kym pre-
nosovd stanica (12) riadenia je jednym vy-
stupom pripojend na komunikaény blok (6],
druhym vystupom na multiplexér (11) diag-
nostiky, tretim vystupom je pripojend na
blok (2) generovania adries, Stvrtym vystu-
pom na blok (10) generovania prerusovacich
signdlov a piatym vystupom na blok (8) ge-
nerovania ovlddacich signdlov, zatial ¢o je-
den vystup generdtora (13) taktovacich
signdlov je pripojeny na jeden vstup bloku
(2) generovania adries a ziroveil na vstup
dekodéra (7) a vstup mikroprogramovatel-
nej mikroprocesorovej jednotky (1) a druhy
vystup generdtora (13) taktovacich signé-
lov je pripojeny na vstup bloku generovania
ovlddacich signalov (8), ktory je zaroveil
pripojeny na vstup multiplexéra (11) diag-
nostiky a na vstup mikroprogramovatelnej
mikroprocesorovej jednotky (1), kym dva
vystupy prenosovych signélov. mikroprogra-
movatelnej mikroprocesorovej jednotky (1).
su pripojené na dva vstupy multiplexéra (11}
diagnostiky, pri¢om vystup dekodéra (7) je
pripojeny na vstup mikroprogramovatelnej
mikroprocesorovej jednotky (1), zatial ¢o
vystup polohovacieho systému (9) obréba-
cieho stroja je pripojeny na vstup mikropro-
gramovatelnej mikroprocesorovej jednotky

(1).

1 list vykresov
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