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huzamos virtudlis vonatkoztatdsi tengelyt (A, B, C)
helyeziink el, amelyeken egy-egy pozicié-jellel vezé-
relt timaddsi pontot (a, b, és ¢) mozgatunk fel-le, és a
tdimaddsi pontokkal (a, b, és c) virtudlis feliiletet (F)
képeziink. és ezen virtudlis feliilet (F) alatt és/vagy
folott helyezziik el az egymastdl fiiggetlen, kiilénb6z6
vagy azonos mifkodtetd gépeket, példaul emeldket, és
ezen gépekhez az egyes vonatkoztatdsi tengelyekhez
(A, B, C) viszonyitott helyzetiikt6l fiiggd slyozdsi
értéket, €s azdltal a tdmaddsi pontok (a, b, és ¢) egy

adott vonatkoztatdsi tengely (A, B, C) mentén vald
mozgatdsdnak az adott gépre torténd hatdsdt meghats-
roz6 értéket hatdrozunk meg, és a tdmadasi pontoknak
(a, b, és ¢) a vonatkoztatdsi tengelyekhez (A, B, C)
képesti mozgdsa irdnydt és a sebességét mint pozicié-
jelet (Sa, Sb és Sc) adjuk meg, tovdbbd az egyes gépek
stilyozdsi értékének megfeleld rész-vezérld jelet alli-
tunk els, és ezeket a jeleket minden egyes géphez

"9sszegezziik és mint ered§ vezérl§ jelet (Sml...Sm)

tovabbitjuk.

A taldlmany tdrgya eljdrds Osszetett hdromdimenzids
alakzat legaldbb hdrom szabadsidgfokd mozgatdsdra.
amely alakzat t6bb, egymadstdl fiiggetleniil vezérelendd
emeldgéppel és emelGszerkezettel van mikodtetve,
maga az alakzat el6ny6sen szinhdzban a szinpadon. a
szinpad alatt vagy folott vagy egyéb hasonlé kornye-
zetben van alkalmazva.

A taldlmédny szerinti eljards elssorban ott alkal-
mazhaté, ahol gépek egy virtudlis feliilet folott vagy
alatt elosztva fejtik ki hatdsukat. Ilyenek lehetnek pél-
ddul a zsinérpadldsrél mikodtetett szerkezetek vagy a
mozgé szinpadot mozgaté gépezet a szinhdzakban,
operdban, hangversenytermekben vagy mds tobbfunk-
cids termekben vagy egyéb hasonlé létesitményekben
a szinpad alatt, illetSleg folott elrendezett gépek. Ezek
a létesitmények ugyanis azok, ahol gyakrabban kell
komplex alakzatokat mozgatni. Komplex alakzat alatt
értend6 példdul a kulissza vagy olyan targy, amelyet
alakja, feladata, miikGdése vagy stilya miatt csak tobb
ponton felfiiggesztve, megtdmasztva vagy aldtdmaszt-
va lehet mozgatni.

Manapsdg a komplex, Osszetett, tébb ponton felfiig-
gesztett alakzatokat vagy idGben vagy tban szinkroni-
zélva szoktak mozgatni.

Az titban szinkronizalt mozgatdsndl az dsszes, a moz-
gatdsban résztvevd gép ugyanazt az tvonalat teszi meg,
esetleg eltérd kiinduldsi helyzetb6l és eltérd célpontba.

Az idSben szinkronizalt mikodésnél a gépek eltérd
utat tesznek meg, de mindenkor azonos idGtartam alatt.

Az Osszes ismert ilyen jellegi mozgatds kozos jel-
lemzdje, hogy minden egyes gép minden egyes helyze-
téhez a tobbi gépnek egy adott helyzete tartozik, azaz
csak egyetlen szabadsdgfokkal rendelkeznek, ami azt
jelenti, hogy dltaldban vagy emelni vagy siillyeszteni
lehet csak a berendezéseket. A mozgatis egy vezérld
kar kiolddsdval van megoldva, ahol annak nullhelyze-
tébdl vald kitérésének a mértéke lesz jellemz6 a moz-
géas sebességére. Billend vagy gordiild mozgds csak
gy valdsithaté meg, ha az adott gép elmozduldsdnak
céldllomdsat illetGleg véghelyzetét eldzetesen pontosan
megadtdk, és ezeket az adatokat a mikodtetd berende-
zésbe be is tdpldltdk. Mindezideig nem volt lehetséges
a mozgatdst szabadon végezni, illetGleg a mozgatdsnal
improvizalni.
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A taldlmény feladatdul tizte ki olyan eljards kidol-
gozdsat, amelynek segitségével tobb fiiggetlen, virtud-
lis feliilet f6l6tt és/vagy alatt elosztva hatd, gépre rog-
zitett alakzat a térben legaldbb hdrom szabadsdgi fok-
kal, illetéleg sikon legaldbb két szabadségi fokkal moz-
gathatd, és ilymédon az alakzatok, példaul szinpadké-
pek, egyszertibben és reprodukalhatébban valdsithaték
meg, és hasonloképpen leegyszerfisodik az alakzat
mozgatdsa is.

A taldlmdny tehdt eljards osszetett haromdimenzids
alakzat legaldbb hdrom szabadsigfoki mozgatdsdra
adott térben, elsGsorban pedig szinhdzakban a szinpa-
don vagy a szinpad fo16tt vagy az alatt, amely hdromdi-
menzids dsszetett alakzat tobb fiiggetleniil vezérlendd
géppel, példdul emeldvel vagy hasonié szerkezettel
van felfiiggesztve vagy azokkal megtdmasztva.

A taldlmény lényege az, hogy a térben hdrom pér-
huzamos virtudlis vonatkoztatasi tengelyt helyeziink el,
amelyeken egy-egy pozici6-jellel vezérelt tdmaddsi
pontot mozgatunk fel-le, és a tdmadasi pontokkal egy
virtudlis feliiletet képeziink, és ezen virtudlis feliilet
alatt és/vagy folott helyezziik el az egymastdl fiigget-
Ien, kiilonboz6 vagy azonos mikodtetS gépeket, példa-
ul emeldket, és ezen gépekhez az egyes vonatkoztatdsi
tengelyekhez viszonyitott helyzetiiktdl fiiggd silyozdsi
értéket, és azaltal a tdmaddasi pontok egy adott vonat-
koztatdsi tengely mentén valé mozgatisénak az adott
gépre torténd hatdsit meghatdrozé értéket hatdrozunk
meg, és a tdmadési pontoknak a vonatkoztatdsi ten-
gelyekhez képesti mozgédsa irdnydt és a sebességét
mint pozicié-jelet adjuk meg, tovdbbd az egyes gépek
stilyozdsi értékének megfelel§ rész-vezérlg jelet alli-
tunk elS, és ezeket a jeleket minden egyes géphez
osszegezziik és mint eredd vezérlS jelet tovabbitjuk.

Elény6s a taldlmany szerinti eljdrds, ha a vonatkoz-
tatdsi tengelyeken 1év6 tdmaddsi pontok mozgdsdnak
irdnyéra és sebességének nagysdgdra vonatkozd pozi-
cié-jeleket tobb fiiggetlen, kiilonb6z6 vagy azonos
emel§ kitérésének adataival, vagy pedig egy, a térben
legaldbb hdrom kiilénbozs és fiiggetlen mozgds, mint
példdul x tengely koriili forgds, y tengely koriili forgds
és a z tengely irdnydba esG haladds elvégzésére kiképe-
zett emeld adataival adjuk meg vagy pedig a két eljd-
rast kombindljuk.
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El6nyds a taldlmdny szerinti eljdrds, ha a vonatkoz-
tatdsi tengelyeken 1évé tdmaddsi pontok mozgdsdnak
irdnyéra és sebességének nagysdgéra vonatkozé pozi-
cié-jeleket adathordozérél vagy kiilsG berendezésrdl
vezetjik a rendszerbe vagy pedig adott esetben az
eredd vezérld jelekkel egyiitt adatrdgzitdn taroljuk.

A taldlmany szerinti eljardsndl az adott rendszerhez
tartoz6 gép nem csak egy vezérlGjelet kap, hanem attél
fiiggben, hogy két vagy hdrom szabadsdgfokd rend-
szerr6l van sz6, két vagy hirom vezérlGjelet.

A taldlmény szerinti eljérds és az eljdrdst megvalg-
sit6 barmilyen berendezés lehet§vé teszi, hogy az dsz-
szetett, komplex alakzatok, példdul a szinpadképek
vagy a diszletek mozgatdsdhoz hasznalt gépeket barmi-
lyen elére pontosan kiszdmitott start- és céljelek meg-
addsa nélkiil lehet rendezni és mozgatni. Arra azonban
megvan a lehet§ség, hogy a mér bedllitott helyzetekre
vonatkoz$ adatokat a tovdbbiakban példul start- vagy
célallomas jelként tdroljuk.

A taldlmdny szerinti eljdrds lehetGvé teszi azt is,
hogy a gépeket el6re megadott hatdrok k6zott mozgas-
suk. A pozicid-jelek jelforrdsaként egy vagy tobb, egy-
miéstdl fiiggetlen emelSt lehet alkalmazni dgy, hogy
mindegyik a harom tdmadasi pont koziil egyet-egyet,
amelyek a virtudlis feliilet sarokpontjai, illetGleg két
szabadsdgfoki mozgatdsndl kettt, a virtuélis vonal két
végpontjit a vonatkoztatdsi tengelyt képez6 koordindta
tengelyhez képest vezérli. Alkalmazhaté azonban egy
specidlis, dgynevezett Space Master emel§ is, amely
ligy van kialakitva, hogy mind a hdrom pozicié-jel egy
kézzel véltoztathatd. Lehetdség van azonban egy fiig-
getlen emeld és az el6bb emlitett Space Master egyiit-
tes hasznélatdra is.

Pozicié-jel forrdsként mds egyéb jelforrdsok is
haszndlhatdk, olyanok, amelyek példdul adathordozén
vannak, és amelyek vagy eldre megadott program sze-
rint mikodnek vagy kiilsG vezérlést lehetGvé tevé be-
rendezéshez vannak csatlakoztatva.

A pozicié-jelek tdrolhatdk, és késdbbi idSpontban
ismét felhaszndlhaték. Ez az eljards mint Teach In
eljdras ismert.

A taldlmany szerinti eljdrdst, amelynek segitségével
példdul szinpadon a kulissza mozgathat6 és/vagy be-
rendezhetd a tovabbiakban példakénti foganatositdsi
mddja és azt megvalésito kiviteli alakja segitségével, a
mellékelt dbrdkon ismertetjitk részletesebben. Az
1. dbrdn a taldlmdny szerinti eljards egyik alkalmazd-

sanak a vazlata lathatd, a
2.a-2.c dbrdkon a hivatkozdsi jelek magyardzatdra

vonatkozd vazlatok lathatdk, a
3. dbran pedig a taldlmdny szerinti eljards megvalGsi-

tdsdra kialakitott berendezés egy példakénti kiviteli

alakjadnak blokkvdzlata lathato.

Az 1. dbran vézlatosan lithaté egy szinpad tere a
hdrom x, y és z koordindta tengely feltiintetésével. A
talalmany értelmében ebbe a szinpadi térbe hdrom A, B
és C virtudlis vonatkoztatdsi tengelyt helyeziink el. Az
1. dbrén lthaté még F virtudlis sik, amely a példdban a
mozgatandé targyat jelképezi, és amely az A virtudlis
vonatkoztatdsi tengelyet az a tdmogatdsi pontban, a B
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virtudlis vonatkoztatdsi tengelyt a b tdmadadsi pontban,
a C virtudlis vonatkoztatdsi tengelyt pedig a ¢ tdmadasi
pontban metszi. Az 1. dbrdn nem részletezett mozga-
tandé tdrgyhoz az dbrén szintén nem szerepl§ tartdszer-
kezetek, példaul zsinérfelfiiggesztés, emelhetd szinpad
tartozik, amelyek az F virtudlis stk alatt illetSleg folott
vannak elhelyezve. Minden egyes zsinérhoz vagy
emelhet§ szinpad-részhez tartozik egy-egy hajtémd
vagy gép.

Ha egy targyat csak elrendezni vagy mozgatni kell,
az ehhez sziikséges jelek az a, b és ¢ tdmaddsi pontok-
nak megfelel§ pozicié-jelek. Minden egyes pozicid-jel
a hozzé tartozé a, b és c tdmadasi pontot, illetdleg
metszéspontot a megfelels, A, B és C vonatkoztatdsi
tengelyen felfelé vagy lefelé fogja mozgatni. Az A, B
és C vonatkoztatdsi tengelyek, ahogyan erre mdr a
kordbbiakban is utaltunk, ditaldban parhuzamosak, és
az adott térben vannak feldllitva. Természetesen mdsfé-
le tengelyelrendezés is megval6sithatd, ez azonban a
sziikséges szamitdsok elvégzését neheziti meg.

A pozicié-jelek tehat arra szolgdlnak, hogy a min-
denkori a, b és ¢ tdmadési pontokat az A, B és C
vonatkoztatési tengelyen eltoljadk. Mivel az F virtudlis
feliilet az ezen az a, b és ¢ tdmadasi pontokon felfekvs
feliilet, igy az a, b és ¢ tdmaddsi pontoknak az A, B és
C vonatkoztatdsi tengelyen torténé mozgatdsdval az F
virtudlis feliilet is elmozdul. Mivel az a, b és ¢ tdmadé-
si pontok helyét az A, B és C vonatkoztatdsi tengelyen
a pozicié-jelek segitségével, egymistdl fiiggetieniil le-
het véltoztatni, ez hdrom szabadsidgi fokot jelent,
amellyel dolgozhatunk.

Az F virtudlis feliilet folott és/vagy alatt elhelye-
zett, az 1. dbrdn kiil6n nem jelolt gépeknek, berendezé-
seknek és hajtémiveknek természetszeriileg mind-
egyik A, B és C vonatkoztatdsi tengelyhez mds-mds
pozicidja tartozik. Mivel az egyes gépek és egy adott
A, B illet6leg C vonatkoztatdsi tengely kozott kiilonbo-
28ek a tdvolsdgok, az A, B illetSleg C vonatkoztatdsi
tengely hatdsa a gépekkel mikodtetett zsinérelrende-
zésre vagy mozgdszinpadra az a, b €s ¢ tdmaddsi pon-
tokon kiilonboz6 erdsségii, igy az F virtudlis feliilet
elmozduldsdra is kiilonbdz6 erGsségd hatdst fejtenek
ki.

A 2.a dbrdn egy olyan elrendezés kiviteli alakja
l4thaté, ahol a gép magdn az egyik, a példdban A
vonatkoztatdsi tengelyen van elhelyezve, és ennek
mentén van mozgatva. Ebben az esetben az A vonat-
koztatasi tengelynek 100%-os hatdsa van erre a gépre.
Ha most a gép az a és b tdmaddsi pontokat dsszek6td

egyenes folott vagy alatt van, ahogyan ez a 2.b dbrdn

l4thatd, akkor a C vonatkoztatdsi tengely hatdsa erre a
gépre 0. Az A, B és C vonatkoztatasi tengelyek hatdsat
a gépekre vagy hajtémiivekre a tovdbbiakban sdlyozési
értékkel adjuk meg. Kézenfekvd, hogy minden egyes
géphez annyi kiilonb6zd silyozdsi érték tartozik, ahdny
A, B illetleg C vonatkoztatdsi tengely van a rend-
szerben. A silyozési értéket a 2.a...2.c dbrdk segitségé-
vel magyardzzuk meg kissé részletesebben.

A gépek az egyes A, B illetdleg C vonatkoztatdsi
tengelyhez képest adott tdvolsdgra vannak elhelyezve.



1 HU 210088 B 2

Mindegyik gép miikddését az egyes A, B illetdleg C
tengelyek adott mértékben befolydsoljak.

Ha a 2.a dbrat nézziik, ahol a gép helyzete X-szel
van jelolve, lithat6, hogy a gép az A vonatkoztatdsi
tengelyben van elhelyezve, mozgésat tehdt csak és ki-
zdr6lag az A vonatkoztatdsi tengely befolydsolja, ha
ennek az A vonatkoztatési tengelynek mentén a tdma-
ddst pontot eltoljuk, a masik két B és C vonatkoztatdsi
tengelynek erre a gépre nincs hatdsa.

A 2.b 4brén, ahol a gép helyzete szintén X-szel van
jelolve, a gép az A és B vonatkoztatdsi tengelyek aés b
tdmaddsi pontjait OsszekotS egyenesen van, annak is a
kozepén, azaz egyenlG mértékben hat rd az A és a B
vonatkoztatdsi tengely. A hatés attdl fiigg, hogy az a €s
b tdmaddsi pontokat hogyan toljuk el az A illetSleg a B
vonatkoztatdsi tengelyen. A silyozisi érték azonban
mindig 50%, ha a gép az A és B vonatkoztatisi tengely
kozotti tdvolsag felénél van. Ha a gépet az a és b
tdmadasi pontokat Osszekots egyenesen az egyik vagy
a masik A illetleg B vonatkoztatdsi tengely irdnydba
eltoljuk, attdl fiiggden, hogy az A illetSleg B vonatkoz-
tatdsi tengely irdnyéba toltuk, annak a hatédsa fog néni,
amelyikhez kozelebb lesz. A ¢ tdmadési pontnak a C
vonatkoztatdsi tengely mentén val6 eltoldsa azonban
erre a gépre nincs hatdssal.

A 2.c 4brdn lathaté elrendezésnél a gép, amelynek
helyzetét itt is X-szel jeloltiik, dgy van elhelyezve,
hogy mindhdrom a, B és C vonatkoztatisi tengely
hatdssal van rd. Ha az A, b és ¢ tdmaddsi pontok
helyzetét az egyes A, B illetGleg C vonatkoztatdsi ten-
gelyeken viéltoztatjuk, a gépre mindegyik véltozds ha-
tassal van. A stlyozdsi érték a 2.c dbrdn ldthaté példa-
ndl 33% minden egyes A, B és C vonatkoztatdsi ten-
gelyre, mivel a gép a tér geometriai kozéppontjiban
van.

Az egyes gépek, illetdleg hajtdsok eredd vezérls
jelét a kovetkezd képlet alapjan hatdrozzuk meg:

Smx = Wax - Sa + Wbx - Sb + Wcex - Sc (0)

ahol

Wax, Wbx és Wex a gép silyozasi értéke az A, B
illetdleg C vonatkoztatdsi tengelyekre,

Sa, Sb, Sc pedig az A, B és C vonatkoztatdsi ten-
gelyek a, b és ¢ tdmadasi pontjainak a pozicié-jelei,

Smx pedig a gép ered6 vezérld jele.

Ha az A, B és C vonatkoztatdsi tengelyeken egy de-
réksz6gl hiromszog cstcsai vannak keresztiilvezetve, a
stlyozasi értékek szdmitdsa valamivel egyszertibb.

Az A, B és C vonatkoztatdsi tengelyeken 1évG a, b
és ¢ tdmadadsi pontjainak a pozicié-jelei kiilonbdzG mé-
don hozhatdk létre. Alkalmazhaté példdul olyan 6nma-
gdban ismert emels, amely csak egy irdnyba (fel-le)
tud kitérni. Ha csak ilyen emelGket alkalmazunk, akkor
legaldbb haromra van sziikség.

Alkalmazhaték specidlis emelGszerkezetek is, ame-
lyek legaldbb hdrom szabadsdgi fokkal rendelkeznek.
Ezek a szabadsdgi fokok lehet X és Y tengelyek koriili
forgas és Z tengely irdnydba esd haladds. Ezen jelek-
nek az dtszdmitdsdval megkapjuk az egyes a, b és ¢
tdmadasi pontok pozicié-jeleit. Ilyen emelGszerkezetet
gyart példdul a Firma Basys Space Master néven.
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Az X és Y tengelyek koriili forgds és Z tengely
irdnyéba esG haladds jelek dtszdmitdsa a kdvetkez6kép-
pen torténik:

Sa’=a-Tz+b -Rx+c-Ry(l)

Sb’=a’ - Tz+b’ -Rx+c’-Ry (2)

Sc’=a"-Tz+b”-Rx+c¢”-Ry(3)

ahol Tz, Rx, Ry azok a jelek, amelyeket a Space
Master rendelkezésiinkre bocsdt,

Sa’, Sb’, Sc’ az A, B és C vonatkoztatdsi tengelyek,
a, b és ¢ tdmaddsi pontjainak a pozicié-jelei,

a,a’,a”;b, b, b’ ésc,c’, c” szamitdsi konstansok.

LehetSség van természetesen a kétféle eljdrds
egyiittes alkalmazdséra is, tehdt példdul az egyik sza-
badsdgfokot egy dltaldnosan hasznalt emel6bél szar-
maztatjuk, a mésik két szabadsdgfokot pedig egy speci-
dlis emelGbal.

Az fgy kapott Sa, Sb, Sc pozicié-jelek sziikség
esetén adathordozéra vihetSk, hogy a késdbbiekben
vagy kozvetleniil az adott formdban vagy pedig specid-
lis feldolgozas utdn ismét felhasznaldsra keriiljenek.

Elképzelhetd az is, hogy a silyozds mértékér6l
nyert, az egyes hajtémiivekhez vagy gépekhez tartozd
vezérld jelek szintén valamilyen adathordozén rogzi-
tésre keriilnek.

A 3. 4brén a taldlmdny szerinti eljards megvaldsita-
séra alkalmas elrendezés egy példakénti kiviteli alakja
l4thatd.

A 3. dbrén ldthaték M1, M2...M motorok, amelyek
lehetnek mas hajtémivek is, amelyek a szinpad alatt
vagy folott vannak elhelyezve, és amelyek a zsin6ro-
kat, amelyekre a mozgatandé alakzat, példaul mozgd-
szinpad fel van fiiggesztve, mikddtetik.

Az egyes MI1..M motorok bemenetére Sml,
Sm2...Sm ered6 vezérld jelek vannak W1, W2...W kap-
csolé egységekrdl vezetve. Az Sml...Sm eredS vezérls
jeleket az Egyes W1...W kapcsol6 egységek bemene-
tiikkre csatlakoztatott Sa, Sb, Sc pozici6-jelekbdl hatd-
rozzdk meg a (0) egyenlet alapjan. Az Sa, Sb, Sc
pozicié-jelek mindegyik W1..W kapcsolé egységhez
el vannak vezetve, amelyek 6néllé egységként éppigy
kialakithatk, mint egy szamit6gépbe beépitett kozds
egységként, amely utobbi egy tovabbi elonyos kiviteli
alak lehet.

Az Sa, Sb, Sc pozici6-jeleknek az egyes W1..W
kapcsold egységekhez val vezetése tobbféle médon
val6sithaté meg. Egy ilyen kiviteli alak lathaté a 3.
dbrén, ahol 1, 2 és 3 tobbfokozatd kapcsol6k vannak az
egyes W1...W kapcsol6 egységek bemetére elvezetve.
A példéndl mindhdrom 1, 2, 3 tobbfokozatd kapcsold
héromdllasd, az egyik dlldshoz tartozik mindegyiknél
egy k bemenet, amelyek egy U kapcsol dramkor Sa’,
Sb* és Sc* pozicié-jeleket eldallit kimeneteire vannak
csatlakoztatva. Az 1, 2, 3 tébbfokozati kapcsoldk ma-
sik dllashoz tartozé 1 bemenetek egy-egy 6nmagdban
ismert emel6hoz tartozé F1, F2, F3 menetkapcsoldinak
a kimeneteire és egy-egy 5, 6, 7 irdnyvélté kapcsol6
egyik dlldsdhoz tartoz6 kivezetéseire vannak csatlakoz-
tatva, mig az 5, 6 és 7 irdnyvalté kapcsoldk mdsik
dlldsdhoz tartozé kivezetései a specidlis emelS SF me-
netkapcsoléjanak egy-egy kimenetére vannak kotve.
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Az 5, 6 és 7 irdnyvalté kapcsolék mindkét dlldshoz
tartoz6, harmadik kivezetése az U kapcsolé dramkdr
egy-egy bemenetére van elvezetve. Az U kapcsold
dramkor allitja el6 az (1) (2) és (3) egyenletek szerint
az Sa’, Sb* és Sc* pozicié-jeleket. Ha Sa*, Sb" és Sc’
pozici6-jeleket mdr nem véltoztatjuk, akkor azok meg-
felelnek az Sa, Sb és Sc pozicié-jeleknek. Maga az U
kapcsolé dramkér kialakithaté dgy is, hogy a W1..W
kapcsol6 egységekkel egyiitt egy szamitdgépbe vannak
beépitve.

Az F1...F3 menetkapcsol6k az 1, 2, 3 tobbfokozati
kapcsoldkkal, azoknak abban az dlldsaban, amikor 1
bemenetiik kézvetleniil van a W1...W kapcsol6 egysé-
gekre és azokon keresztiil a M1...M motorokra csatla-
koztatva, igy azok kozvetleniil is vezérelhetSk.

A 3. dbrdn l4thaté még egy 4 adathordozd, amely
Onmagdban ismert tetszGleges adattdrolé lehet, amely
lehet6vé teszi, hogy az Sa, Sb és Sc pozicié-jeleket
taroljuk, és a késébbiekben sziikség esetén ismét fel-
haszndlhassuk.

Az 1,2, 3 tobbfokozati kapcsoldk harmadik 4lldsé-
ban, azok m bemenete egy 9 4tkapcsolé kimenetét
képezd kivezetésre van csatlakoztatva, mig a 9 dtkap-
csold egyik dlldsdhoz tartoz6 bemenete egy 8 kapcsold
dramkor kimenetére, mdsik édllasdhoz tartozé bemenete
pedig a 4 adattdrolé kimenetére van csatlakoztatva,
amely rd van még kotve a 8 kapcsol6 dramkor bemene-
tére is. A 4 adattirol bemenete az 1, 2, 3 tobbfokozatid
kapcsoldk kozos kivezetéseire, azaz a W1...W kapcso-
16 egységek bemenetére van csatlakoztatva.

Tovabbi lehetdség, ezt a 3. dbran kiilon nem jeldl-
tiilk az, hogy az Sm1...Smx eredd vezérlg jeleket tarol-
juk egy adattdrol6n, és ezeket kozvetleniil vezetjik
azutdn az M1...Mx motorokra.

A taldlmédny szerinti eljérds tigy is végrehajthato,
hogy az Sa, Sb és Sc pozicié-jeleket kiilsé berendezés-
rdl vezetjiik, mint kiils§ vezérlG jeleket a W1...W kap-
csol6 egységekre.

SZABADALMI IGENYPONTOK

1. Eljards osszetett hdromdimenzids alakzat leg-
aldbb hérom szabadsdgfoki mozgatiséra adott térben,
elsGsorban pedig szinhdzakban a szinpadon vagy a
szinpad f6lott vagy az alatt, amely hdromdimenzids
Osszetett alakzat tobb fiiggetleniil vezérlendd géppel,
példaul emelGvel vagy hasonlé szerkezettel van felfiig-
gesztve vagy azokkal megtdmasztva, azzal jellemezve,
hogy a térben hdrom pdrhuzamos virtualis vonatkozta-
tasi tengelyt (A, B, C) helyeziink el, amelyeken egy-
egy pozicié-jellel vezérelt tdmaddsi pontot (a, b, és ¢)
mozgatunk fel-le, és a tdmaddsi pontokkal (a, b, és c)
virtudlis feliiletet (F) képeziink, és ezen virtudlis feliilet
(F) alatt és/vagy folott helyezziik el az egymadstol fiig-
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getlen, kiilénboz6 vagy azonos mikodtets gépeket,
példdul emeldket, és ezen gépekhez az egyes vonatkoz-
tatdsi tengelyekhez (A, B, C) viszonyitott helyzetiiktSl
fiiggd silyozdsi értéket, és azdltal a timaddsi pontok
(a, b, és c) egy adott vonatkoztatési tengely (A, B, C)
mentén valé mozgatdsdnak az adott gépre térténd hatd-
sdt meghatdrozo értéket hatdrozunk meg, és a tmadasi
pontoknak (a, b, és ¢) a vonatkoztatisi tengelyekhez
(A, B, C) képesti mozgésa irdnyét és a sebességét mint
pozicié-jelet (Sa, Sb és Sc) adjuk meg, tovdbbd az
egyes gépek silyozasi értékének megfeleld rész-vezér-
16 jelet allitunk elG, és ezeket a jeleket minden egyes
géphez Osszegezzilk és mint eredS vezérl§ jelet
(Sm1...Sm) tovabbitjuk.

2. Az 1. igénypont szerinti eljards, azzal jellemezve,
hogy a vonatkoztatdsi tengelyeken (A, B, C) 1év6 td-
maddsi pontok (a, b, és ¢) mozgdsanak irdnydra és
sebességének nagysdgdra vonatkozé pozicié-jeleket
(Sa, Sb és Sc) tobb fiiggetlen, kiilonboz6 vagy azonos

3. Az 1. igénypont szerinti eljérds, azzal jellemezve,
hogy a vonatkoztatdsi tengelyeken (A, B, C) 1év6 td-
maddsi pontok (a, b, és ¢) mozgdsanak irdnydra és
sebességének nagysdgdra vonatkozd pozicid-jeleket
(Sa, Sb és Sc) a térben legaldbb hdrom kiilonbozd és
fiiggetlen mozgds, mint példdul x tengely koriili forgas,
y tengely koriili forgds és a z tengely irdnydba esé
haladds elvégzésére kiképezett emelS adataival adjuk
meg.

4. Az 1. igénypont szerinti eljdras, azzal jellemezve,
hogy a vonatkoztatdsi tengelyeken (A, B, C) 1évé td-
madisi pontok (a, b, és ¢) mozgdsanak irdnydra és
sebességének nagysdgdra pozicié-jeleket (Sa, Sb és Sc)
részben a térben legaldbb hdrom kiilonbozo és filigget-
len mozgds, mint példdul x tengely koriili forgds, y
tengely koriili forgds és z tengely irdnyédba esS haladds
elvégzésre kiképezd emelS, részben pedig egy vagy
t6bb egy szabadsdgfokd mozgdshoz kiképezett emel6
adataival adjuk meg.

5. Az 1. igénypont szerinti eljérds, azzal jellemezve,
hogy a vonatkoztatdsi tengelyeken (A, B, C) 1évé td-
madisi pontok (a, b, és ¢) mozgdsanak irdnyéra és
sebességének nagysdgdra vonatkozdé pozicié-jeleket
(Sa, Sb és Sc) adathordozérdl (4) vagy kiilsd berende-
zésr0l vezetjiik a rendszerbe.

6. Az 1-5. igénypontok barmelyike szerinti eljdrds,
azzal jellemezve, hogy a vonatkoztatdsi tengelyeken (A,
B, C) 1év6 tdmadasi pontok (a, b, és ¢) mozgdsanak ird-
nydra és sebességének nagysdgdra vonatkoz6 pozicid-je-
leket (Sa, Sb és Sc) tovabbi jelfeldolgozdshoz vagy tjra
felhasznaldshoz adathordozén (4) téroljuk.

7. Az 1-5. igénypontok barmelyike szerinti eljérds,
azzal jellemezve, hogy a gépek rész-vezérld jeleinek
osszegzésébdl nyert ereds vezérl6 jeleket adatrogziton
(4) taroljuk.
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