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Vyndlez se tfké zapojeni mikropo¥itelové periferni jednotky volnd progrsmovstelného
autometu pro ¥#1zen{ krokového e linedrnfho hydreulického pohonu.

Systémy pro ¥izeni rychlosti & polohy krokového motoru a linedrniho hydresulického
pohonu byly dosud realizovény Jjako semostatné ¥idic{ systémy s pevnym progremem denym
obvodovou konstrukef. Vstupn{ a vystupni signély ¥{dicfho systému navazovely ne releovou
logiku pracovniho stroje nebo ne progremovatelny sutomet, ktery nehrazoval releovou sil
pracovniho strpje.

Takto FeSené ¥idic{ systémy byly konstruk¥n¥ i vy¥robn¥ slo¥ité e pevnd zsbudoveny
progrem neumoZhoval variebilitu jejich vyu¥it{ na rdzné primyslové aplikace bez velkych
zésehl do obvodového FeSeni. Nevihode tohoto zplsobu ¥fzenf krokového motoru s lineérni-
ho hydraulického pohonu ddle vice vyniké p¥i vicesourednicovém ¥{zenf, kdy ovldddén{ dsl-
&1 sou¥adnice, nep¥fklad podélného posuvu stolu, vyZeduje bud dels{ A{1%f .celek nebo slo-
Zitou upravu stdvejictho #1{dicfho systému.

V§Se uvedené nedostatky odstrahuje zapojeni mikropoZ{teové perifernt Jednotky podle
vyndlezu @ jeho podstete spolivéd v tom, Ze ¥{dici e adresovéd sb¥rnice progremovatelného
sutomatu je spojena s ¥idicimi obvody periferni jednotky progralo%etelného sutomatu.

V¥stupy #i{dicich obvodd jsou spojeny jednak s prvnimi vazebnimi obvody perifernt
Jednotky, spojenymi s datovou sbdrnici progremovetelného sutometu Jednak s v¥stupni a
vstupni vyrovndveci pem¥ti a s druhymi vezebnimi obvody. Druhé vagebnf obvody jsou pFes
vistupni vyrovnéveci pam&l spojeny s prvnimi vezebnimi obvody, které Jsou p¥es vatupni
vyrovnévaci pemél spojeny s druhymi vezebnimi obvody, které Jsou spojeny s datovou sb¥r-
nici mikropolita¥e periferni jednotky, JjehoZ edresovd a #{dici sbérnice je spojens s
#{dicimi obvody perifernf jednotky.

Adresovd, datovd & ¥idici sbérnice mikropoditale je spojena s programovatelnym genew
rétorem frekvence, progremovetelnym &ftelem polohy & se vstupnimi obvody. V§stup progre-
movatelného generdtoru frekvence 8 vstup progremovstelného ¥i{te¥e polohy je spojen s t¥e~
timi vezebnimi obvody, kteréd jsou jednek spojeny se vstupnimi & vystupnimi obvody mikro-
pod{tafe, jednak svymi dal¥imi vstupy s v¥stupy s vykonovou e ek¥n{ ¥ést{ krokového po-
honu & s ¥Idicf. .polohovou jednotkou linedrniho hydraulického pohonu.

Zepojeni perifern{ Jednotky pro ¥izeni krokového motoru s linedrniho hydraulického
pohonu, spolu s programovatelnym sutomstem nahrazuje stdvajici ¥{dic{ systémy 8 vytvd¥{
zdkled mikropo&ftalového systému ovlddéni pracovniho strode._

Programovatelny sutomet je krom¥ klasického vyuZit{ pro reelizeci p¥izpisobovecf{ch
obvodld stroje vyuZit i ve funkei zdroje det pro mikropolZited periferni Jednotky, kterd
¥1d1 vykonové & sk¥nf ¥leny krokového e linedrniho hydreulického pohonu podle pofadavki
dsného technologického procesu.

Ndvrhem progremu pro programovetelny sutomet lze dosdhnout rdznfch verient p¥isuvi
pro technologické procesy. Zapojeni periferni jednotky vychézi gz poZedavku ne universzéls. -
nost jejfho pouziti s progremovatelnym sutometem, proto jsou vedkeré zmény funkci perifer-
ni jednotky pro ¥izeni krokového motoru nebo linedrniho hydraulického pohonu provédény
progremové ne zdkled$ pi¥ikezd 2 progremovatelného autometu a obvodové Feleni zldstévd beze
zmén.

Zapojeni mikropo¥fitaZové periferni jednotky je znédzorndno ne p¥iloZeném vikresu
na obr. 1 a s jeho pomoci je déle popsdne i Zinnost.

Rfdic{ s edresové sb¥rnice 17, 16 progremovatelného eutomatu ] Jje spojens s ¥fdicimi
obvody 3 periferni jednotky 2 progremovetelného sutometu 1.
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Vystupy ¥{dicich obvodd 3 jsou spojeny Jednak s prvnimi vezebnimi obvody 4 peri~
fern{ jednotky 2, spojenymi s detovou sbirnicf }5 progremovatelného automatu }, jednek
s vy¥stupn{ e vstupn{ vyrovnévecf pem¥t{ 5, § & s druhymi vezebnimi obvody 1.

Druhé vazebni obvody ] jsou pFes vystupni vyrovnévec{ pem#i § spojeny s prvnimi
vazebnimi obvody 4, které jsou pFes vstupni vyrovndvact pem3% 6 spojeny s druhymi ve-
zZebnimi obvody ], které jsou spojeny s datovou sbirnic{ 22 mikropofteZe 8, jeho# edre~
sové a Ffdicf sb¥rnice 21, 23 Jje spojene s ¥fdicimi obvody 3 perifernfi jednotky 2.

Adresovd , detové & ¥idici sbirnice 21, 22, 23 mikropoZftele 8 je spojens s pro-
gramovetelnym generdtorem 9 frekvence, progremovetelnym &itelem 10 polohy a se vstup-
nini 8 vystupnimi obvody ]11l. V¥stup progremovetelného generdtoru 9 frekvence e vstup
programovatelného &f{tale 10 polohy je spojen s tFetfmi vasebnimi obvody 12, které jsou
Jednk spojeny se vstupnimi a vystupnimi obvody 11 mikropo&{tale §, jednek svfmi del-
5imi vstupy & vystupy s vykonovou a ekini &désti 13 krokového pohonu a s ¥{dicf: polohovou
Jednotkou 14 linedrniho hydraulického pohonu.

Periferni jednotke g pro ¥izeni krokového motoru & lineérnfho hydrsulického poho-
nu je konstruovéne jako zdsuvnd desks do zékladniho modulu progremovetelného sutomatu 1.
Programovetelny sutomet | Jjeko¥to ned¥aseny systém je spojen s perifernf jednotkou 2
datovou, aedresovou a ¥{dicf{ sb¥rnictf 1%, 16, 11.

R{dici signdly z progremovetelného sutometu | jsou vedeny do ¥{dicfch obvodd 3
perifernf jednotky 2. Ukolem ¥fdicich obvodd 3, prvafho & druhého vasebnfho obvodu 4,
1 e vystupni a vstupni vyrovnévacl pamti §, § KWM je zprostiedkovat a skontrolovat
sprédvnost komunikace vstupnich, vystupnich & Fidicfch det mezi mikropolftelem § perifer-
ni{ jednotky 2 & progremovetelnfm sutomatem i.

V pribéh _komunikace p¥ijiméd periferni jednotke 2 prostiednictvim vstupn{.vyrovné-
vaci peméti 6 RWM ndsledujfc{ datea z programovatelného automatu ]: rychlost otdZent
krokového motoru resp. posuvu linedrnfho hydrsulického pohonu, drdéhu pootoen{ krokové-
ho motoru resp. posuvu linedrntho hydreulického pohonu, prvn{ a druhé #{dici slovo.

Tato #{dici slove obsahuji poZadavky ns test periferni jednotky 2, blokovédni ¥f-
tafe 10 polohy e vfstupu frekvence ne ovleded, nastaveni ¥{tale 10 polohy, spustdnf a
zastaveni chodu sk¥niho &lenu, pferuleni probihejic{ opersce, sménu rychlosti, volbu
ok&nfho ¥lenu, reZimu chodu krokového motoru, smér pohybu ekénfho Xlenu, sneménko zedé-
vené souvadnice, krokovén{ v ru¥nfm refimu, blokovén{ zpomaloveného chodu e informece o
stavu vyrovndvec! pem¥ti. :

V opadném sméru spracovdvéd progresmovatelny sutomet | nésledujicf deta z v¥stupnt
vyrovndvaci peméti.5 RWM perifernf{ jednotky 2: poloha ek&niho Zlenu, po¥ad{ probihajfcich
perametrd, kéd poruchy periferni jednotky 2 e stavové slovo periferni Jednotky 2.

Ve stavovém slové periferni jednotky 2 jsou obss!eixy informece o dosalen{ zadené
polohy, stsvu vyrovndvec{ pemdti, stevu linedrnfho hydrasulického pohonu a zneménko okem-
21té polohy ek¥nfho ¥lemu.

P¥i komunikeci progremovetelného eutometu | & perifern{ jednotky 2 je v Ffdicfoh
obvodech ] kontrolovéna perits det, potvrzovdno pFijetf dat, zjistovéne e signeligovéne
chyba p¥i p¥enosu. Mikropodita¥ 8 periferni jednotky 2 spracovdvéd ¥fdici e vstupni date
gze vstupn{ vyrovndveci pam3ti § RWM, na jejichi zdkled¥ ¥1df ¥innost progremovatelného
generdtoru 9 frekvence, progremovatelného ¥fitee 10 polohy a vysild dete do vystupnich
obvodd 11. Déle Zte uddaje o pologe ak¥niho &lenu z progremovetelného ¥ftsfe 10 giolohy
s data ze vatupnich obvodd 11. Tyto \i'dade zprecovdvéd s posf{léd do v¥stupni vyrovndvect
pem&ti 5 RWM, kde jsou k dispozici pro progremovetelny automst 1.
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V§stupy programovetelného generdtoru 9 frekvence a v¥stupy 2z vystupnich obvodd 11
Jsou spojeny pies t¥etf vezebni obvody 12 s vykonovou e sk¥ni ¥dst{ 13 krokového moto-
ru nebo s ¥{dici polohovou jednotkou 14 linedérniho hydrsulického pohonu.

P¥1 ¥{zeni krokového motoru s pouiitim inkrementdlnfho &idls polohy jsou vy¥stupy
tohoto 2idle p¥ipojeny p¥es tiet{ vezebni obvody )12 na vstup programovetelného Zitale 10
polohy. P¥i ¥fzeni krokového motoru bez pouZiti inkrementsdlniho %idle polohy je vstup
programovatelného &ftede 10 polohy p¥ipojen p¥es tieti vezebn{ obwody 12 ne vystup pro-
greamovatelného generdtoru 3 frekvence.

Prost¥ednictvim tF¥etfch vazebnich obvodd 12 jsou periferni jednotkou 2:p#ijimény
a vysildny do vikonov¥ch e ak&nich &lend pohond nésledujict signdly: ’

pro krokovy motor - v¥stup frekvence pro ovledal krokového motoru
- vistup smdru otdZeni krokového motoru
- v¥stup z &idle polohy
- vstup poruchy ovledsde

pro linedrni hydreulicky pohon - vystup frekvence pro lineérni hydraulicky pohon
' - vystup sméru posuvu linedrn¥ hydreulického pochonu
- vystup ndjezdu do referendniho bodu
~ v¥stup dosafeni referen&niho bodu
- vstup stroj p¥ipraven
- vstup piekro&eni zony
- vstup dosaZeni polohy

Vstupy a vystupy pro ¥{zen{ krokového motoru jsou gelvanicky odd¥leny optrony, pro
linedrn{ hydrsulicky pohon proudov& p¥izpdsobeny pro spoluprdci s ¥fdic{ polohovou
Jednotkou NS 290, : .

PREDMET VYINLLEZU

Zapojeni mikropo¥itaové perifern{ jednotky voln& programovatelného sutometu pro
¥{zeni krokového & linedrniho hydreuligkého pohonu vyznedené tim, Ze ¥{dici e edresovéd
sbérnice (17, 16) progremovetelného sutomatu (1) je spojena s ¥fdicfmi obvody (3) pe-
riferni jednotky (2) progremovetelného sutomatu (). jehoiZ vystupy jsou spojeny jednek
s prvnimi vazebnimi obvody (4) periferni jednotky (2), spojenfmi s datovou sb¥rnici (15)
progrsmovatelného sutometu (1), jednsk s v¥stupni e vstupni vyrovndvec{ pemdt{ (5, 6)

8 8 druhymi vezebnimi obvody (7), které jsou p¥es vy¥stupni vyrovndveci pemdt (5) spojeny
s prvnimi vazebnimi obvody (4), které jsou p¥es vstupni vyrovndvac{ pemdl (6) spojeny

s druhymi vezebnimi obvody (7), kterd jsou spojeny s datovou sbdrnici (22) mikropodite-
te (8) perifern{ jednotky (2), jehoi adresovéd & ¥fdici sbérnice (21 23) je spojena s
¥1dicimi obvody (3) perifernf jednotky {2), p¥i¥em? edresové, detovd = ¥{dic{ sb¥rnice
(21, 22, 23) mikorpo¥ita¥e (8) je spojene s progremovetelnym generétorem (9) frekvence,
programovetelnym &ftefem (10) polohy e se vstupnimi a v¥stupnimi obvody (11), pFilemZ
vystup progremovetelného generdtoru (9) frekvence @ vstup programovatelného &itefe (10)
polohy je spojen s t¥etimi vezebnimi obvody (12), které jsou Jednek spojeny se vstup-
nimi & vystupnimi obvody (11) mikropodftafe (8), jednsk svymi del¥fimi vstupy e vy¥stupy
s vikonovou a ek&ni &dst{ (13) krokového pohonu & s ¥{dic{ polohovou jednotkou (14) 1li-
nedrniho hydrsulického pohonu.
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