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ReSeni se tyk4 zabizeni pro progra-
movatelné ovldddni pohybl suporth CNC ob-
rdbécich stroji, zvldstd osciladnich po=- - o
hybh CNC brusek, Vyznam Fefeni spocivid v ™ & 7
tom, Ze zarizeni tvori interface CNC systé-
mu, & tim znadné zjednoduduje spolupréci [5%5;11 e h
mezi elektrohydraulickou servosmy&kou a N e .
zvld3tnimi ¥idicimi obvody. Programovym 1
vybavenim ¥idiciho systému lze havodit 1is Lo o
bovolnou trajektorii pohybu ¥izendho su- “
portu, pfiéem? vhodnym obvodovym ¥edenim o 1
generatoru pohybl lze realizovat osciladni L @
pohyby poZadovanych parametri. ‘ o ~—
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Vynédlez se tyké zarizeni pro programovatelné ovldddni pohybd
suport CNC obréb&cich stroji;zvl43té osciladnich pohybd CNC bru-
sek. Pohybové dstroji obrébécich strojd;konstruovanéd na elektrohy-
draulickych principech;se obvykle sklddajl z generdtoru zaddvaného
pohybu a elektrohydraulické servosmydky, kterd tento zadany pohyb
prevddl{ do mechanické oblasti. Nevihodou zndmych re3en{ je stoupa~
jicl sloZitost zaddvacich obvodd s ndrustem sloZitosti poZadovanych
pohybovyich kombinac{. Problematickd je i dprava zadanych technolo-
gickych parametrd, kterd se musf{ provdddt prevd¥n& rudn&. V pFipa-
d& pouZitf &fslicového Fizeni tvor{ elektrohydraulickéd servosmylka
vétSinou samostatny autonomni servopohon, jeho% spolupréce s vlast-
nim systémem je zna¥n® sloZitd.

Ty to nevyhody odstranuje zatizen{ pro programovatelné ovlddé~
n{ pohybd suportl, zejména oscila¥nich suportd CNC brusek na vni t¥-
ni brouleni sestdvaiici z komunika&nfho bloku, pohybového genersto-
ru, polohového reguldtoru, odmé&fovaciho bloRu a polohového snimaée,
vyznatujici se tim, Ze CNC systém je pies systémovou sbérnici napo-
jen na komunikadni blok, jehoZ polohovy vystup je spojen pfes polo-
hovy blok s bolohovjm vstupem pohybového generdtoru, rozkmi tovy
vystup komunikadniho bloku je propojen pres rozkmitovy blok s roz-
kmi tovym vstupem pohybového generdtoru, rychlostni vystup komunikal-
nfho bloku je propoien pfes rychlostni blok se zaddvacim vstupem
parame trického prepinale, jehoZ ovlédaci vstup je spojen s externim
vstupem, povelovy vystup komunika¥niho bloku je pFipojen na prepi-
nac{ vystup povelového bloku a ddle na piepinaci vstup parametric-
kého prepinace, ktery je propojen pres rychlostni vstup na pohybovy
generdtor, ddle spinalovy vystup povelového bloku je napojen na spis
nadovy vstup pohybového generdtoru, ktery je posouvacim vstupem aspo-
jen se serizovacim vstupem, nulovaci vy¥stup povelového bloku je p¥i-
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pojen na nulovaci vstup vyhodnocovale, ktery je pies snimaci vstup
spojen s vibradnim snimalem, - jehoZ vystup je pres vyhodnocovaci
vetup propojen se stavovym blokem, jehoZ vystup je pres stavovy
vetup spojen 8 komunikaénim blokem, ddle pohybovy vystup pohybového
generdtoru je pripojen na pohybovy vstup polohového regulédtoru, na
jehoZ mé&ric{ vstup je pres odm&Fovaci{ blok pifipojen polohovy snimaé,
a jeho% vystup je vyveden na ovléddaci vystup a také priveden pies
pohybovy indikdtor do kontrolnfho vstupu bloku stavy, priZemZ polo=
hovy snimal je piipojen rovn&Z na vstup kontrolnfho bloku, jeho%
vystup je propojen s powschovym vstupem stavového bloku, dédle pomoc=-
ny vystup pohybového generdtoru je spojen s pomocnym vstupem inter-
valového tvarovade, do jehoZ hlavniho vstupu je piipojen vystup ode
mérovacfho bloku a jehoZ stavovy vystup je pripojen do stavového
vetupu stavového bloku, prifemZ intervalovy vystup intervalového tva-
rovale je prfipojen do intervalového vstupu vyhodnocovale.

Pokrok dosaZeny vyndlezem spolivé zejména v tom, Ze zarizeni
pro programovatelné ovlddédni pohybl suportd tvo#i interface CNC
systému a tim znainé zjednoduluje spoluprédci mezi elektrohydraulic-
kym mechanismem a vlastnimi zaddvacimi obvody. Programovym vybave-
nim *{diciho systému lze navodit libovolnou trajektorii pohybu ri{ze-
ného suportu, pfifem¥ vhodnym o&vodo%jm FeSenim pohybového generé-
toru lze realizovat oscilaéni pohyby poZadovanych parametry. Zari-
zeni umozﬁuje posuvem pfisludnych soufadnic prov4dét automatickou
opravu rozmérd obrobku napi. na povel z automatické m&¥icf{ stanice.
Znacnou vyhodou je i to, Ze pouZitim pohybového indikdtoru je umoZ-
né€no automatické programové testovdni sprdvné funkce zarizenf.

P¥iklad za¥fzenf uspoféddaného podle vandlezu je zngzornin na
pFfiloZeném vykrese, ktery predstavuje blokové schéma konkrétnfho .
ysporédéni zarizenf pro programovatelné ovlédéni pohybd suportd CNC

obrédbécich strojd.

Zobrazené zarfzen{ se sklédé z komunika¥nfiho bloku 3, poloho=-
vého bloku 5, rychlostniho bloku 6, povelového bloku 7, stavového
bloku 8, pohybového generdtoru 9, parametrického prepinafe 10, in~
tervalového tvarovale 11, polohového regulétoru 12, odm&fovaciho
bloku 13, vyhodnocovale 14, pohybového indikétoru 15 a kontrolni-
ho bloku 16. Styk s vnéj8im prostiedim zprostredkovdvd polohovy sni-



ma¢ 17 a vibralni snimal 18. 255 757

Vetupni Z4sti zarfzeni pro programovatelné ovldddn{ pohybl su-
portd ze strany CNC systému 1 je komunika¥ni blok 3. M4 za dkol
zprostiedkovat prostfednictvim systémové sbérnice 2 obousm&rné pree
dévéni dat mezi CNC systémem 1 a jednotlivymi funkinimi bloky uvnitf
zat{zenf. Ukolem polohového bloku 4 je vytvd¥et z piijatfch dat
signdl Ymérny poZadované poloze Fizeného suportu. Ukolem rozkmito-
vého bloke 5 je vytvdret z prijatych dat signdl tm&rny poZadevané-
mu rozkmitu pohybu fizeného suporth. Rychlestnf{ blok 6 mé za kol vy -
tvdret z prijatych dat signdl udmérny poZadované rychlesti pehybu ¥f-
zeného suportu. Povelovy blok 7 md za kol vytvdret z prijatych dat
povelové signdlm pro navazujfc{ funkdn{ bloky. Stavovy blok 8 mé
za kol shromaZdovat signdly neesouci informaci o stavu &innosti je=-
dnotlivych funkénich blokd zaP{zeni a z t&chto signdld vytvéret vy-
stupni stmvovd data. Ukolem pohybového generdtoru 9 je vytvdfet
signdl dmérny ¥4dané dréze PFlzeného suportu. Parametricky plrepinaéd
10 zabezpeluje vybér signdlu dm&rného rychlosti pohybu fizeného su~
portu. Bud se prenés{ signél z rychlostniho bloku 6,nebo z externi-
ho . vstupu 20. fxolem intervalového tvarovale 1l je uréit rozsah po-
loh *fzeného suportu, ve kterém je Z4douci vyhodnocovat chvé&ni. U~
kolem polohového reguldtoru 12 je vytvdtet signél um¥rny rozdilu 34~
dané a skutedné polohy rizeného suportu a tento rozdfl pripadn& dé-
le zpracovat integroderivalénim obvodem. Odmé&rovaci blok A3 mé za ¢~
kol odvodit ze signdlu polohového snimade 17 signdl Um&rny skutedné
poloze Fizeného supor tu. Uko lem vyhodnocovade 14 je upravit a vyho-
dnotit signdl ze snimale chvini 18. Ukolem pohybového indikétoru 12
Je vyhodnotit zda je na reguladnim vystupu 19 signdl odpovidajici po-
hybu F{zeného suportu. Kontrolnf blok 16 mé za tkol vyhodnocovat
je-1i sprdvné& pripojen Pdohovﬁ sni'mad 17 na vstup odmérovaciho blo-
ku 13.

CNC systém 1 je pres systémovou sb&rnici 2 napojen na komuni-
kadnf blok 3. Polohovy vystup 31 komunikadniho bloku 3 Jje spojen
pfes polohovj blok 4 s polohovym vstupem 91 pohybového generétoru 9.
Rozkmitovy vystup }2 komunikadniho bloku 3 je propojen pres rozkmi- |
tovy blok 5 s rozkmitovgm vstupem 92 pohybového generdtoru 9. Ry=-
chlostni vystup 33 komunikadniho bloku 3 je propojen piés rychlost-
~ni blok § se zaddvacim vstupem 101 parametrického pi‘epinale 10.
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Ovlddacf vstup 101 parametrického prepinale 10 je spojen s exter-~
nim vstupem 2Q. Povelovy vystup 34 komunika&niho bloku 3 je pfipo-
jen na prepinaci vystup 71 povelového bloku 7 a ddle na prepinaci
vstup 102 parametrického p¥epinale 10, ktery Jje propojen pfes ry-
chlostni vstup 93 na pohybovy generdétor 3. Spinalovy vystup 72 po-
velového bloku 7 je napojen na spinalovy vstup 94 pohybového gene-
rdtoru 9, ktery je posouvacim vstupem 97 spojen se sefizovacim vstu-
pem2l. Nulovaci vystup 73 povelového bloku 7 je p¥ipojen na nulovaci
vstup 141 vyhodnocovale 14, ktery je pres snimaci vstup 143 spojen

8 vibradnim snimafem, a jehoZ vystup je pi*es vyhodnowovaci vstup 82
propojen se stavovym blokem 8, jehoZ vystup je pres stavovy vstup
35spojen s komunikadnim blokem 3. Pohybovy vfstup 35 pohybového ge-
nerdtoru 9 je pripojen na pohybovy vetup 121 polohového regulétoru
12, na jeho? m&ric{ vstup 122 je pres odm&fovaci blok 13 pifipojen
polohovy snimad 17, a jehoZ vystup je vyveden na regulaini vystup
19 a teké priveden pies pohybovy indikdtor 15 do kontrolniho vstu-
pu 83 stavového bloku 8, piilemZ polohovy snimal 17 je pripojen rov-
né% na vstup kontrolniho bloku 16, jeho% vystup je propcjen s po-
ruchovym estupem 84 stavového bloku 8, ddle pomocny vjetup‘gﬁ pehyrbo -
véhe generdtoru 9 je spojen s pomocnym vstupem 111 intervalového tva-
rovale 11, do jehoZ hlavniho vstupu 112 je pripojen vystup odmé&fova-
efho bloku 13 a jehoZ stavovy vystup 113 je prfipojen do stavového
vetupu 81 stavového bloku 8, prilemZ intervalovy vystup 1ll4 inter-
valového tvarovade 1l je pripojen do intervalového vstupu 142 vyhod-
nocovale 14. .

CNC systém 1 spolupracuje s komunikaénim blokem 3 pomoci sys-
témové sbirnice 2, kterd se sklddd z adresové, datové a ridic{ Cds-
ti. Komunikadni blok 3 odd&luje systémovou sbé€rnici 2 od ostatnich
S4sti zafizeni a zajié%uje, Ze se data ze systémové sb&rnice 2 do-
stanou na jeden z vystupd a to bud na polohovy vystup 31,nebo na roz-
kmitovy vystup 32 nebo na rychlostnf vy§stup 33 nebo na povelovy vys-
tup 14, pripadné naopak ze stavového vstupu 35 na systémovou sbir-
nici 2. Vybér je definovédn stavem adresové C4sti systémové sb&rnice
2+ Z polohového vystupu 31 je udaj o poZadované poloze suportu za-
veden do vstupu polohového bloku 4, kde je upraven do tvaru, kte-
ry mGZe byt zpracovén polohovym vstupem 91 pohybového generdtoru 9.
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Podobné ddaj o poZadovaném rozkmitu je z rozkmitového vystupu 32
zaveden do rozkmitového bloku 5, odkud je po uprav& pripojen na roz=-
kmitovy vstup 92. Signdl odpovidajici poZadované mychlosti je z
rychlostniho vystupu 33 pfiveden do rychlostniho bloku §, kde je
upraven do tvaru nutného pro zpracovéni zaddvac{m vstupem 101
parame trického prepfnade 10. Do ovlddactho vstupu 103 je zAroven
pPiveden signdl z externfho vstupu g0. Podle stavu signdlu piiveédené-
ho do prepinaciho vstupu 102 z prepinaciho vystupu 71 povelového
bloku 7 se piipne do rychloat niho vstupu 93 signédl bud ze zaddva-
ciho vstupu 101, nebo z ovlddaciho vstupu 103. Do posouvaciho vstu-
pu 97 je ze serfizovaciho vstupu 21 pPfipojen vn&ji3{ signédl, kterym
lze posunout zadanou polohu suportu. $igndl z posouvaciho vstupu

97 1lze piipojit k poZadované poloze suportu jiednim z poveld prive-
denych do spinadového vstupu 94. Sem jsou ze spinalového. vystupu 72
povelového bloku ] privedeny povely, kterymi se vol{ pracovni reZim
pohybového generdtoru 9, tzn. nap¥. oscilanf pohyb suportu nebo po*
hyb konstantni rychlosti, zastaveni suportu apod. Podle velikosti
signdld na vstupech 91, 82, 93, 94 a 97 pohybového generatoru 9

je na jeho pohybovém vystupu 35 generovén signdl odpovidajfci po-
Zadované trajektorii pohybu suportu. Tento signdl je zaveden do po-
hybového vstupu 121 regulédtoru polohy 12. Do mé&riciho vstupu 122 .

je z odm&Pfovacfho bloku 13 zaveden signdl odpovidajic{ skuteiné po-
loze suportu. deéfova,c{ blok 1 zpracovévé signdl z polohového sni-
made 17, ktery odmeéruje skutednou polohu suportu. Z vystupu polohové-
ho reguldtoru 12 je vyveden na reguladni vystup 19 signdl odvozeny

z rozdilu signdld na pohybovém vstupu 121 a mé&¥icim vstupu 122. Z
reguladnfho vystupu 19 Jje ovlddén vlastni akéni prvek elektrohyérau—
lické servosmylky. Intervalovy tvarovad 17 obsahuje komparétory, kte-
ré zpracovdvail signdl odpovidajfic{ skutedné poloze suportu zavede-
ny do hlavniho vstupu 112 a signél odpovidajici poZadované kone&né
poloze suportu, ktery je priveden z pomocného vystupu 96 pohybového
generdtoru 9 do pomocného vstupu 1ll. Informace o JosaZeni skuted-
né polohy suportu je vyvedena ze stavevého vyetupu 113 do stavové-
ho vstupu 81 stavového bloku 8. Vyhodnocovalem 14 je zpracovédvén
signdl odpovidajfci chvéni orovnavale, ktery je zaveden z vibraéni-
ho snimale 18 pripojeného do snimaciho vstupu 143, piilemZ vyho-
dnoceni chv&n{ se provdd{ v intervalu, ktery je urlen v intervalo-
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vém tvarovali 11 a je zaveden z jeho intervalového vystupu 114 do
intervalového vstupu 142. Cinnost vyhodnocovade 14 je aktivovéna
povelem zavedenym do nulovaciho vstupu 141, ktery je pFiveden do
nulovaciho vystupu 73 povelového bloku 7. Informace o piitomnosti
chv&nl je z vystupu vyhodnocovadle 14 pilivedena do vphodnocovaciho
vatupu 82 stavového bloku 8. Do vstipu nohybového indikétoru lﬁ Je
zapojen signdl z vystupu polmhového reguldtoru 12, ve kterém je
tento signdl porovndvén s pevné nastavenou velifinou a je vyhodno-
covéno, zda je zaddvédn signdl k pohybu suportu. Vystupni povel =z
pohybového indikdtoru 15 mi%e byt vyuZivédn ke kontrole sprévné
ginnosti za¥fzeni{, protoZe je zaveden do kontrolnfho vstupu 83
stavového bloku 8. Polohovy snimad 17 jJe pfipojen.také na kontrolni{
blok 16, ktery kontroluje spréavné pripojeni polohového snimale 17
a Jjeho nepresnost. V pfipade poruchy je aktivovan povel na vystupu
kontrolntho bloku 1l6. Tento povel je zaveden do poruchového vstupu
84 stavového bloku 8. Stavovy blok 8 je pfipojen prés stavovy vstup
35, komunikadni blok 3 a systémovou sb&rnici 2 do CNC systému 1,
kde je moZno jednotlivé povely zpracovat.

pRzopumETT VYNALEZU

Zatizeni pro programovatelné ovldddni pohybd suportd zejména
osciladnich suportd CNC brusek na vnit¥ni broudeni,sestédvajicf z
komunika&niho bloku, pohybového generétoru, polohového regulétoru,
odm&fovaciho bloku a polohového snimale;vyznalujici se tim, Ze CNC
systém (1) je pres systémovou sbdrnici (2) napojen na komunikadni
blok (3), jeho% polohovy vystup (31) je spojen pies polohovy blok
(4) 8 polohovym vstupem (91) pohybového generdtoru (9), rozkmitovy
vystup (32) komunikadniho bloku (3) je propojen pres rozkmitovy blok
(5) s rozkmitovym vstupem (92) pohybového generdtoru (9), rychlost-
ni vystup (33) komunika¥nfho bloku (3) je propojen pies blok ry-
chlosti (6) se zaddvacim vstupem{101) parametrického prepfnafe (10),
jeho¥ ewlédac{ ¥stup (103) je spojen s externim vstupem (20), pove-
lovy vystup (34) komunika&nfho bloku (3) je piipojen na piepinaci
vystup (71) povelového bloku (7) a d4dle na prepinaci vstup (102) pa-
rame trického prepinade (10), ktery je propojen pires rychlostni vstup
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(93) na pohybovy generdtor (9), ddle spinalovy vystup (72) povelo=
vého bloku (7) je napojen na spinadovy vstup (94) pohybového generd-
toru (9), ktery je posouvacim vstupem (97) spojen se serizovacim
vstupem (21), nulovacf vystup (73) povelového bloku (7) je p¥ipojen
na nulovaci vstup (141) vyhodnocovale (14), Ktery je pres snimac{
vetup (143) spojen s vibrainim snimadem (18), a jeho? vystup je pres
vyhodnoceovaci vstup (82) propojen se stavovym blokem (8), jeho% vy~
stup je pfes stavovy vstup (35) spojen s komunika&nim blokem (3), dé-
le pohybovy vystup (95) pohybového generdtoru (9) je pripojen na po-
hybovy vstup (121) polohového reguldtoru (12), na jehof m&¥ici vstup
(122) je pres odm&¥ovaci blok (13) ptipojen polohovy snima& (17), a
jehoZ vystup je vyveden na regula¥ni vystup (19) a také priveden
pres pohybovy indikdtor (15) do kontrolniho vstupu (83) stavového
bloku (8), priZem¥ polohovy snima& (17) je pripojen rovn&% na vstup
kontrolnfho bloku (16), jeki% vystup je propojen s poruchovym vstu-
pem (84) stavového bloku (8), ddle pomocny vystup (96) pohybového
generdtoru (9) je spojen s pomocnym vstupem (111) intervalového tva-
rovade (11), do jeho% hlavniho vstupu (112) je pripojen vystup od-
m&rovactho bloku (13) a jeho¥ stavovy vystup (113) je pfipo jen do
stavového vstupu (81) stavového bloku (8), prilem? intervalovy vys-
tup (114) intervalového tvarovale (11) je pripojen do intervalové-
ho vstupu (142) vyhodnocovade (14).

1 vykres
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