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Vystupy od snimadov polohy riadeného
technologického procesu sd pripojené na
vstupy programovate!ného logického pola,
. pri¢om dalsie vstupy programovatelného lo-
gického pola sii eSte pripojené vystupy Dbi-
stabilného klopného obvodu a vystupy z
programovej matice, na vstupy programo-
vej matice st cez dekéder pripojené vystu-
py ¢&itada pozostévajiceho z Dbistabilnych
klopnych obvodov, priCem na hlavny vstup
gitada je pripojeny vystup snimaCa polohy
vrstiev vyrobkov, vystupy z programovatel-
ného logického pola st vstupy pre akEéné
¢leny riadeného technologického procesu.
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Vynédlez sa tyka zariadenia pre riadenie
automatov v keramickej vyrobe, ktoré si
zloZené z cyklicky pracujticich manipuléto-
rov na vytvdranie vrstiev a sklddok z vy-
robkov, pozostdvajicich z riadiacej a pro-
gramovej Casti.

Doposial zndme zariadenia na riadenie
automatov v keramickej vyrobe st rie$ené
na béze posuvnych kruhovych registrov,
alebo pevnych pamétovych obvodov pre jed-
notlivé pohyby. Dalej sa pouZiva zariedenie
pre riadenia s bistabilnym klopnym obvo-
dom pre rozliSenie smeru pohybu. Ti€to za-
riadenia nemaji programovi ¢ast, alebo po-
uZivaju programové zariadenia s vatkovym
pasom, programovacou kartou, pripadne
kombindciou programovacich kotidov alebo
elektronické posuvné registre. Krokovanie
tychto zariadeni ‘e odvodené impulzne pria-
mo od koncovych poloh jednotlivych pohy-
bov &asti automatu. Pevné pamitové obvo-
dy sa skladaji z pamditovych relé, ovldda-
nych od predchéddzajiceho pohybu v zéa-
vislosti na koncovych polohdch predchéddza-
juiceho a nasledujiiceho pohybu. Z uvede-
nych prvkov pamétové relé maji maly po-
¢et zapnuti.

V keramickej vyrobe sa pouZivaji auto-
maty na ukladanie, alebo rozoberanie vy-
robkov. Na ukladanie vyrobkov do sklddok
pre vypal sa pouZivaji ukladacie automaty.
Na rozoberanie sklddok vyrobkov sa pou-
Zivaju rozoberacie automaty v expedidnych
linkéch.

Ukladaci, alebo rozoberaci automat moZ-
no rozdelit na dva a viac manipuldtorov,
pri€om prvy manipuldtor vytvdra poZadova-
ny tvar jednotlivych vrstiev vyrobkov skladd-
ky, druhy manipuldtor vytvdra poZadovany
tvar skladky.

Uvedené nedostatky odstraiiuje zariade-
nie na riadenie automatov v keramickej vy-
robe, ktoré si zloZené z cyklicky pracuji-
cich manipuldtorov na vytvdranie vrstiev
a sklddok roznej skladby a tvaru z tehal po-
zostavajdcej z riadiacej a programovej &as-
ti podla vyndlezu, ktorého podstatou je, Ze
prvy vystup bistabilného klopného obvodu
pre uréenie cyklického chodu manipuléto-
ra jednym smerom je pripojeny na prvy vstup
programovatelného logického pola, druhy
vystup bistabilného klopného obvodu pre
uréenie cyklického chodu manipulétora o-
patnym smerom je pripojeny na druhy vstup
programovatelného logického pola, priom
na prvy a druhy vstup bistabilného klop-

ného obvodu je pripojeny prvy a druhy vy- -

stup programovatelného logického pola.
Na treti vstup programovatelného logic-
kého pola je pripojeny vystup prepinada
ruéného nastavenia, na §tvrt§, piaty, Siesty,
siedmy, 6smy a deviaty vstup programova-
telného logického pola st pripojené vystu-
py snimafov polohy manipuldtora, pritom
na desiaty a jedendsty vstup programovatel-
ného logického pola sii pripojené vystupy
logickych obvodov zariadeni navézujdcich
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na cyklicky pracujice manipuldtory a ko-
nefne na dvanasty a trindsty vstup progra-
movateiného logického pola sd pripoené
vystupy programovej matice. Na vstupy pro-
gramovej matice si pripojené cez dekdder
vystupy C€itafa pozostdvajice z bistabilnych
klopnych obvodev pri¢om na hlavay vstup
CitaCa je pripojeny vystup snimada polohy
vrstiev vysuSkov. Na prvé pomocné vstupy
Citata st pripojené prvé vystupy obvodu
pevnych pamiiti a na druhé pomocné vstu-
py &itafa sd pripojené druhé vystupy obvo-
du pevnych paméti a stcasne v§stup ob-
vodu logického sictu.

Na prvé vstupy obvodu pevnych paméiti
st pripojené vystupy ¢itada a na druhé vstu-
py obvodu pevnych pamiéti je pripojeny vy-
stup nastavovacieho obvodu. Na prvé vstu-
py obvodu logického suétu sd pripojené vy-
stupy prepinada sortimentu a na druhé vstu-
py obvodu logického stétu si pripojené vy-
stupy dekdderu. Vy¢stupy programovatelné-
ho logického pola si vstupy pre akéné &le-
ny riadeného technologického procesu.

Vyhodou zariadenia na riadenie automa-
tov v keramickej vyrobe st v tom, Ze mies-
to niekolko logickych &lenov sa pouZije
programovatelné logické pole, ktorého za-
pojenie umoZiluje v pripade potreby i uta-
jenie skutotného =zapojenia. Vyhodou za-
riadenia na riadenie automatov v keramic-
kej vyrobe je i to, Ze jediny nastavitelny
klopny obvod umoZiiuje i $tartovanie auto-
matického chodu manipuldtora v lubovol-
nom mieste i po vypadku napédjania elek-
trickej energie, o ma velky vyznam.

Automat v keramickej vyrobe moéZt mat
dva, tri a viac manipuldtorov, podla toho
aj zariadenie na riadenie automatov v ke-
ramickej vyrobe ma dva, tri a viac bista-
bilnych klopnych obvodov s prislusnym poc-
tom programovatelnych logickych poli a
ndvédznost od programovej matice na tieto
programovatelné polia je takd istd ako v
pripade jedného programovatelného logic-
kého pola.

Na vykrese je znézornend blokovad sché-
ma zariadenia na riadenie automatov v ke-
ramickej vyrobe, ktoré si zloZené z cyklic-
Ky pracujicich manipuldtorov na vytvara-
nie vrstiev a sklddok roznej skladby a tva-
ru z tehdl. Zariadenie pozostdva z riadia-
cej Casti predstavujicu programovatelné lo-
gické pole 20 a bistabilného klopného ob-
vodu 10 s ich vstupmi, vystupmi a riadia-
cej &asti predstavujicu programovi mati-
cu 90, dekodér 80, ¢itat 70, obvodu pevnych
paméti 60, obvod 50, logického siftu, na-
stavovaci obvod 40, prepina& 3D sortimentu
s ich prisludnymi vstupmi a vystupmi. Prvy§
vystup 1 bistabilného klopného obvodu 10
pre urfenie cyklického chodu manipuléto-
ra jednym smerom je pripojeny na prvy
vstup programovatelného logického pola 20,
druhy vystup 2 bistabilného klopného ob-
vodu 10 pre urenie cyklického chodu ma-
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nipuldtora opainym smerom je pripojeny na
druhy vstup programovatelného logického
pola 20.

Prvy a druhy vstup bistabilného klopného
obvodu 10 je pripojeny na prvy 3 a druby
4 vystup programovateného logickéhc po-
la 20. Na treti vstup programovatelného lo-
gického pola 20 je pripojeny vystup 3 pre-
pinafa rutného nastavenia smeru pohybu
manipulatora.

Na §tvrty, piaty, Siesty, siedmy, Osmy
a deviaty vstup programovatelného logic-
kého pola 208 su pripojené vystupy 6, 7, 8,
9, 11 a 12 snimaov polohy manipulatora,
pritom na desiaty a jedendsty vstup pro-
gramovatelného logického pola 20 s pri-
pojené vystupy 21 a 22 logickych obvodov
zariadeni navézuidcich na cyklicky pracu-
jice manipuldtory. Na dvanasty a trindsty
vstup programovatelného logického pola 20
st pripojené vystupy 91 a 92 programovej
matice 90. Podet vstupnych signélov od sni-
madov polohy na programovatelné logicke
pole 20 mdZe byt i vd&si podla jeho kon-
krétnych technickych parametrov. V pri-
pade potreby je moZné polet programova-
telnych logickych poll 20 rozsirit, a to i
kaskddnym radenim pri¢om podstata ria-
“denia automatov v keramickej vyrobe po-
dla vykresu sa nezmeni. V programovatel-
nom logickom poli 20 sa vykonaji poZado-
vané operacie logického suftu a stfinu. Na
vstupy 81, 82,..... , &8, 89 programovej ma-
tice 90 st pripojené vystupy 7%, 72,..... R
78, 79 &itada 70 zostaveného z bistabilnych
klopnych obvodov cez dekodér 80.

Na hlavny vstup Citada 70 je pripojeny
vystup 23 snimata polohy vrstiev vysuskov.
Na prvé pomocné vstupy ¢itata 70 st pri-
pojené prvé vystupy 61, 62 obvodu 60 pev-
nych pam#ti a na druhé pomocné vstupy
gitata 70 st pripojené druhé vystupy 68, 69
obvodu 60 pevnych pamiti a sidasne vy-
stup 51 obvodu 50 logického sultu, dalej
na prvé vstupy obvodu 60 pevnych pamiti
s pripojené vystupy 71, 72,..... ,78, 79
titaca 70 a na druhé vstupy obvodu 60 pev-
nych paméti je pripojeny vystup 41 nasta-
vovacieho obvodu 40. Na prvé vstupy obvo-
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du 50 logického su&tu st pripojené vystupy
36, 37, 38 prepinada 30 sortimentu a na dru-
hé vstupy obvodu 50 logického stétu st pri-
pejené vystupy 81, 82,..... , 88, 89 dekode-
ru 86.

Vystupy programevatelného logického po-
Ta 20 si vstupy pre akéné ¢€leny riadene-
ho technologického procesu. Prepojenie jed-
notlivjch blokov napriklad dekdéderu 80 na
¢itad 70 a programovatelné logické pole 20
je moZno urobit vonkajSimi spojmi v ram-
ci plo3ného spoja, alebo vnitornym prepo-
‘enim v ramci jedného puzdra integrované-
ho obvodu spOsobom podla technologickej
drovne v§roby jednotlivych blokov. Je v3ak
mo¥né i to, Ze tieto prepojenia jednotlivych
blokov budi vykonané riadiacim programom
v ramci programovateinych riadiacich sy-
stémov. Ak potrebujem riadit manipulétor,
ktory méd osem snimaCov polohy a . osem
aktnych &lenov zvolime si programovatel-
né logické pole 20 také, aby sme na jeho
vstupy mohli propojit vystupy 1, 2 od bi-
stabilného klopného obvodu 10, dalej vy-
stup % od prepinata rutného nastavenia
smeru pohybu manipuldtora a vystupy 21,
22 od logickych obvodov zariadeni navdzu-
jacich na cyklicky pracujice manipulato-
ry a vystupy 91, 92 programovej matice 90
to znamend, Ze potrebujeme programovatel-
né logické pole 20, na ktoré moZeme pri-
pojit trindst vstupov, a ktoré mé desat vy-
stupov. Jednotlivé prepojenia spojov v pro-
gramovatelnom logickom poli 20 urobime
podla algoritmu riadenia prisluSného ma-
nipul4tora, a to s vyuZitim metod minima-
lizdcie pri ndvrhu logickych obvodov kom-
binadnych a sekventnych. Podla poCtu dru-
hov manipulovanych vyrobkov navrhneme
oto&ny prepinac¢ 38 s prislu¢nym poctom po-
18h.

Podla po&tu ukladanych vrstiev a podla
poZadovanych rozmerov jednotlivych radov
a vrstiev vyrobkov si navrhnuté bloky pev-
nych pamdti 60, ¢itata 70, dekdoderu 80 a
programovej matice 80 napriklad diodovej.
Vystupy 24 aZ 33 programovatelného lo-
gického pola 20 st vstupy pre ak¢né Cle-
ny riadeného technologického procesu.

PREDMET VYNALEZU

Zariadenie pre riadenie automatov v Kke-
ramickej vyrobe, ktoré st zloZené z cyklic-
ky pracujicich manipuldtorov na vytvéra-
nie vrstiev a skladok réznej skladby a tva-
ru z tehdl pozostdvajlcej z riadiacej a pre-
gramovej Gasti vyzna€ujice sa tym, Ze prvy
vystup (1} bistabilného klopného obvodu
{10) pre urcCenie cyklického chodu mani-
puldtora jednym smerom je pripojeny na
prvy vstup programovatelného logického
pola (20), druhy vystup (2) bistabilného
klopného obvodu (10) pre urcenie cyklic-
kého chodu manipuldtora opa&nym sme-

rom je pripojeny na druhy vstup progra-
movatelného logického pola (20), prifom
na prvy a druhy vstup bistabilného kiopné-
ho obvodu (10) je pripojeny prvy a dru-
hy vystup (3 a 4) programovatelného lo-
gického pola (20), na treti vstup programo-
vatelného logického pola (20) je pripoje-
ny vystup (5) prepinaca ru¢ného nastave-
nia, na 3tvrty, piaty, Siesty, siedmy, Osmy
a deviaty vstup programovatelného logic-
kého pola (20) st pripojené vystupy (6, 7,
8, 9, 11, a 12) snima&ov polohy manipulé-
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tora, pri¢om na desiaty a jedendsty vstup
programovateIného logického pola (20) su
pripojené vystupy (21 a 22) logickych ob-
vodov zariadeni navdzujicich na cyklicky
pracujiice manipuldtory a kone¢ne na dva-
ndsty a trindsty vstup programovatelného
logického pota (20) sd pripojené vystupy
(91 a 92) programovej matice (90), na kto-
rej vstupy (81, 82,..... ,88, 89) su pripo-
jené cez dekéder (80) vystupy (71, 72,...
..,78,79) C&itata (70) pozostdvajiceho z
bistabilnych klopnych obvodov, pridom na
hlavny vstup &itaca (70) je pripojeny vystup
(23) snimaca polohy vrstiev vysuskov, na
prvé pomocné vstupy ¢itaa (70) st pripo-
jené prvé vystupy (61, 62) obvodu (60) pev-
nych pamiti a na druhé pomocné vstupy ¢i-

taa (70) st pripojené druhé vystupy (68,
69) obvodu (60) pevnych pamiti a sddas-
ne vystup {51) obvodu (50) logického si&-
tu, dalej na prvé vstupy obvodu (60) pev-
nych paméti si pripojené vystupy (71, 72,
..... , 78, 79) &itata (70) a na druhé vstu-
py obvodu (60) pevnych paméti je pripoje-
ny vystup (41} nastavovacieho obvodu (40},
na prvé vstupy obvodu (50) logického stié-
tu st pripojené vystupy (36, 37, 38) prepi-
naca (30) sortimentu a na druhé vstupy ob- °
vodu (50) logického st&tu st pripo’ené vy-
stupy (81, 82, ..... , 88, 89) dekdderu (80)
a konefne vystupy (24, 25, 26, 27, 28, 29,
31, 32, 33) programovatelného logického po-
la {20) st vstupy pre akéné &leny riade-
ného technologického procesu.

1 list vykresov
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