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Projekt:  Inovace oboru Mechatronik pro Zlínský kraj Registrační číslo: CZ.1.07/1.1.08/03.0009

Princip číslicového řízení

V současné době je možné rozdělit číslicové řídící systémy do dvou základních kvalitativně se lišících skupin:

a) Konvenční řídící systémy (numerical control, NC)
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Informace může být zadaná ve formě programu na děrné pásce nebo ručně pomocí tlačítek na ovládacím panelu. Údaje přečtené čtečkou děrné pásky nebo zadané na klávesnici jsou dekódovány a rozděleny do dvou registrů – paměťové registry pro geometrické informace a paměťové registry pro technologické informace.

Geometrické informace jsou zpracovány bez ohledu na rozměry nástrojů, které se mohou měnit. Skutečná dráha nástroje je pak dána teoretickou dráhou nástroje, korigovanou podle jeho skutečného rozměru. Takto korigované informace jsou pak zpracovávány interpolátorem. 
Interpolátor je aritmetická jednotka, která vypočítává elementy dráhy v jednotlivých souřadných osách tak, aby výsledný pohyb mezi dvěma zadanými body byl přímkový – interpolace lineární, nebo po kruhovém oblouku – interpolace kruhová.

Interpolace může probíhat mezi dvěma souřadnými osami – v rovině, nebo třemi osami – v prostoru.

Příklad lineární interpolace:
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Přípravná funkce připraví řídící systém na to, že půjde o lineární interpolaci a po této funkci jsou zadány souřadnice koncového bodu. Více není třeba, neboť mezilehlé body vygeneruje interpolátor. Počáteční bod se ve větě neprogramuje, neboť je vlastně koncovým bodem předcházejícího segmentu dráhy a řídící systém si jej pamatuje.

Příklad kruhové interpolace:
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Složitější je zadání kruhového oblouku. Kružnice je zadána dvěma body a středem. V levém grafu je oblouk zadán pomocí interpolačních parametrů, v pravém grafu pak pomocí poloměru.

Při zadané poloze středu se z počátečního do koncového bodu můžeme dostat dvěma oblouky – ve směru hodinových ručiček……G02
-- proti směru hodinových ručiček….G03
Činnost interpolátoru

Interpolátor nepracuje se spojitým signálem, ale s tzv. jednotkovými pulsy. Každý puls je signálem pro ujetí jednoho inkrementu dráhy. Jeden inkrement je tudíž nejmenší odměřitelná a tím i programovatelná dráha. Řídící systém tedy nevede nástroj po oblouku, nýbrž po schodovitých čarách, které teoretické dráhy více či méně přesně nahrazují neboli k ním aproximují.

      Lze říci, že čím menší inkrement, tím menší ,, schody ´‘ a tím lepší nahrazení. V současné době se používá inkrement o velikosti jednoho mikrometru – 0.001mm
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Princip činnosti interpolátoru                                                                                                            
1.Sestaví rovnici kružnice v rovině XY     : (X-0,026 ) 2+ (Y– 0,001 ) 2 =0,022  

2.Vyšle jednotkový impuls ve směru +X . Tím se nástroj z počátečního bodu(0,006;0,001) přesune do bodu 1 (0,007;0,001).

3.Dosadí souřadnice bodu 1 do rovnice kružnice a zjistí, že levá strana je menší než pravá- to znamená že bod 1 leží uvnitř oblouku.

4.Změní směr pohybu a vysílá postupně jednotkové impulsy ve směru +Y. Po každém kroku dosadí souřadnice nového bodu do rovnice kružnice a zjišťuje, zda je ještě uvnitř oblouku.

5.Po sedmi krocích, kdy se dostane do bodu 2, bude levá strana rovnice větší než pravá – bod 2 již leží vně oblouku.

6.Změní opět směr pohybu a začne vysílat impulsy do směru +X tak dlouho, dokud se nedostane dovnitř oblouku – bod3.

7.Stejným způsobem interpolátor střídá směry tak dlouho, dokud v obou souřadnicích nedosáhne zadaného koncového bodu.

Charakteristika konvenčních řídících systémů

(  V paměťových registrech řídících systémů je vždy uložena jen jedna věta. Po přečtení nového bloku se obsah registrů přemaže. Celý program je jen na děrné pásce, která se musí při obrábění dalších kusů znovu načíst.

(  V programu není možné používat parametry a uživatelské podprogramy, není možno program větvit

(  řídící systém je hardwarový,  pro každý druh  OS je nutný odlišný hardware.

b) Počítačové řídící systémy (Computerized  Numerical Control  CNC)
Koncepce těchto řídících systémů spočívá v tom, že jednoduchý a spolehlivý počítačový hardware je vybaven speciálními systémovými programy, které jej specializují pro řízení různých druhů OS.
U počítačových řídících systémů  lze generovat i jiné čáry než úsečky a kruhové oblouky – např. paraboly, hyperboly i křivky vyšších řádů
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Charakteristika počítačových  řídících systémů
( Snadná editace programu

( Možnost větvení programu

( Práce s parametry

( Práce s podprogramy

( Využití grafické obrazovky pro simulaci obrábění

( Využití diagnostických programů

( Kompenzace nepřesnosti strojní části

( Možnost ovládat technologii obrábění ve více osách, to znamená, můžeme obrábět i velmi složité tvary
Přizpůsobovací obvody

Přizpůsobovací obvod lze  považovat za logický řídící systém, který řeší úkoly převážně logického typu.

( Do PO vstupují signály z ŘS, z panelu stroje, z koncových spínačů a z pomocných čidel umístěných na stroji

( Vystupují z nich signály ovládající akční členy a ty pak mechanismy NC stroje, signály pro indikaci na panelu stroje a některé signály pro činnost systémů (zpětná hlášení o provedení povelů na stroji, signály o havarijních a poruchových stavech apod.)

( Logický systém samostatně zajistí vykonání příkazů na stroji, např. řízení převodovky, vřetene, chlazení a mazání, natočení nožové hlavy, nalezení požadovaného nástroje v zásobníku a řízení výměny nástroje, odebírání hotového výrobku atd.

Rozdělení přizpůsobovacích obvodů

1. PO s pevnou logikou (reléové)

Jsou řešeny jako samostatné skříně zaplněné relátky a stykači různých typů, pojistkami a jističi, regulátory pohonů vřeten, posuvů apod.

2. Programovatelné automaty

Lze jej považovat za počítače úzce specializované pro řešení úloh logického typu. Jsou většinou součástí řídících systémů.
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