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我们在定型产品感应同步器数字位移表的基础上
,
加装了预选定位部分及纸带

输入部分
,

组成了整套的积木式点位数控装置
。

一
、

概 况 与 功 能

.

随着直线式感应同步器及数字位移显示器在不同类型机床上进行工业性应用
,

有关生产厂及操作工人提出
,

对机床的位移除显示外
,

能否自动准确定位
,
并在这

基础上进一步达到自动控制
,

以提高效率和产品精度
,

进一步减攀工人劳动强度
。

对机床进行数字控制
,

是目前机床自动化的主要方向之一
。

对大型机床的数控
,

要求做到
:
系统简单

、

操作容易
、

维护方便
、

价格低廉
、

对机床结构改动较小
,

并

适于各种不同要求
,

这是一个新的课题
。

这套
“
积木式点位数控装置

”
( 以下简称

“
本装置

”
)

,
是对大型机床进行简

易数字控制的一种尝试
。

本装置基本上由数字位移显示器
、

定位装置及纸带输入装置三部分组成
,

外形

见照片 I
。

数字位移显示器 ( 使用感应同步器作检测元件 )
,

具有精密检测机械位移的功

能
。

本装置使用的是 上海电表厂生产的尸 r 一 2数字位移表
。

将定位装置与数显装置联结起来
,

通过数显的拨码开关
,

可以实现照加工图纸

尺寸要求
,

人工输入数据
,

按一定程序对机床运动轴实现自动控制
。

定位装置可配

用四台数显
,

以顺序方式控制机床四条轴运动
,

允许其中两条同时动作
。

对机床伺

服系统的控制是按三级减速要求进行的
。

为适应机床运动轴惯性设有修正值拨码
,

预先拨入
,

在停车讯号发出以后保证机床能准确停止在预定点
,

其精度由显示装置

所能达到的精度决定
。

这就实现了对机床的点位控制
。

定位装置与数显装置结合起

来
,

组成了一套简易数控装置
。

纸带输入装置接入
,

使系统进一步自动化
,

可以按图纸要求预先编好程序
,

用
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照 片

纸带输入
。

纸带读入装置可同时与多台定位装置相联
,
例如可以与三台定位装置联

接就能对 12 条轴运动参数进行数字输入
。

本装置三个主要部分都是独立的
。

只进行显示时
,

可单选用数显 , 对机床要求

手动情密定位时
,

可选用数显装置
,
加定位装置组成拨盘输入的数控系统 , 对机床

自动化进一步要求时
,

可选用全套装置实现机床多轴控制的数控化
。

我们进行逻辑

设计时
,

还对不同控制轴之间作了适当的安排
, 以适应某些特殊要求

。

例如只对二

条轴进行控制时
,
在定位及输入部分抽走一部分插件板即可

。

为进一步简化控制装置
,

我们提出了在二条轴上装上二套感应同步器
,
用一台

数显进行切换
、

显示
,

并同时对其进行定位控制的方案
。

上述功能经过联调验证
,

基本能达到原来设计的要求
。 ,

二
、

组 成 部 分

( 一 ) 总 框 图
一 、 .

本装置由输入
、

定位
、

感应同步器及位移数字显示三部分组成
,
总框 图 见 图
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根据图纸的要求打好穿孔纸带
,

由机械读数头读入输入寄存器
,
经奇偶校验电

路检验
,

如果正确
,

则由纸带译码分为指令和数据两类
,

指令按顺序送往定位装置

中的轴选择
、

动作顺序
、

运动方式
、

加工控制
、

运动方向等寄存器 , 数据则按顺序

经电位脉冲门
,

分别送往对应的数显
,

予置于减法计数器
。

一段程序送完
,

程序的段停信号关闭输入并启动启停控制电路
,

打开速度控制

门
。

速度控制电路根据减法计数器中的数据
,

译出某一速度的信号
,

使执行机构按给

定的速度运动 , 运动方向则由运动方向寄存器的状态决定
,

位移的大小由检测元件

— 感应同步器送往数显
,

数显中的减法计数器作减法运算逐渐趋近定位点
,

速度

控制电路随时根据减法计数器的状态译出减速信号
。

当减法计数器中的千位
、

百位
、

十位
、

个位数字全为
“ 。 ”

时
,

比较电路开始

起作用
,

当减法计数器中的末两位数字与予先给定的修正值符合时
,

比较电路输出

一信号触发启停控制电路
,

关闭速度控制门
,

使执行机构停车
。

停车之后
,

机构由

于惯性的作用继续运动
,

直至定位点停止
。

由机构的惯性作用产生的位移是可以予

先测定的
,

并把它作为修正值拨在修正值拨码盘上
,

到达定位点后
,

按照予先选定

的
“
加工控制

”
状态

,

进行我
、

钻等加工
。

在加工完成后
,

产生机床回答信号
,

启

动输入
,

送入第二段程序
。

如不需趁
、

钻等加工
,
则直接启动输入

,
送入第二段程

序
。
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读数头采用 64 一 4 A发报机头
。

表 2一 1 编 码 表
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0 1 1 11
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0
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( 二 ) 纸 带 翰 入 装 里

1
、

程序格式
:

输入装置采用标准五单位穿孔纸带
,

编码形式采用 8 4 2 1编码几是补偶

孔
,

其中 B为分隔符
,

价为废码
, “ , ”

为一程序段结束的段 停 符 号
。

见表

2一 .1

由于纸带所限
,

而指 令 内容较

多
,
它包括运动方式

,

轴选择
,
动作

顺序
,

终点是否加工等内容
,

因此把

指令分为两行
。

程序的格式如下
:

B Z I Z : B 」二 X 士 B 刁, Y士
,

第一个分隔符 B 以后有两行 指令

Z :
与 2

2 ,

其意义见下表
:

第二个分隔符号B 以后有 8 行
,

第一行为 乙x ,

表示等距离的 X 有多

少段
,

最大容量是 9 段
。

刁二 的 意义

举例说明如下
:

要求X 轴正向 ( 或反向 ) 移 动 4

个等距离的线段
,

那么刁, = 4 。

这样

只需编一段程序
,

X 轴就能完成所要

0 0 0 0 0 0

求的动作
,
不必送入四段程序

,

因此可以节省纸带长度和穿孔时间
。

表 2一 2 2 : 编码表 表 2一 3 2 2编码表

编礴 8 4 2 1 指 令 意 义 编嫣 8 4 2 1

不指修改令
00 0 0 0

1 00 0 1

1 00 10

000 1 1

走 X : r : 轴

走 X l r : 轴

走 X : Y i 轴

走 X l r l 轴

指 令 意 义
ù

U. .上2内O

加非工
指修改令

!

10 1 0 0

00 10 1

00 1 10

1 0 1 1 1

走 X : r z 轴

走 X l r : 轴

走 了 : r l 轴

走 X I Y I 轴

0 0 1 0 1

0 01 1 0

1 01 1 1

X轴先走
,

r 后走

r 轴先走
,

X后走

x
、

r 轴同时走

X轴先走
,

r 后走

r 轴先走
,

X后走

了
、

Y 轴同时走
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第二至第七行为距离X ,
代表六位十进制数 ( 最大长度为9 9 9 9

.

” m m )
。

第八行的土表示运动方向
, + 为正向运动

, 一 为反向运动
。

第三个分隔符B 以后的八行内容同第二个B 以后 的内容相对应
,

最后一行
“ , ”

代表一段程序结束
,

关输入开关
,
并启动定位装置中的启停控

制电路
。

一段完整的程序总共有 22 行
。

在一段程序中
,
如果只要求单轴动作

,
则程序可以写为

:

B Z : Z
Z
B 刁戈了土 B

,

或B Z : Z : 刀刀乙, r 士
,

下面举两个例子说明如何编写代码程序
:

例 ( 一 )

一 K `

+ X l
) 一

一

一
今一

一
x Z

o A 日 e 。

图 2一 2 图 2一 3

如图 2一 2的定位加工
,
且从原点 。 开始启动

,
图中设定了方向为 X :

轴
,
长 度

X 二 1 1 0
.

57 m m
,

Y方向为乙轴
,

r = 30
。
4二二

,

那么程序就应写成
:

B 5 6 B Z 0 1 1 0 5 7 + B Z 0 0 3 0 4 0 一 ,

例 ( 二 )

假定作图 2一 3的定位运动
,

且到达定位点要求不进行簇钻等加工
,
图 中 表 明

X :
轴共需走 4段等距离的定位点 ( 刁x = 4 )

,

X = 70 m m
,

故程序可以写成
:

B 0 1 B 4 0 0 7 0 0 0 + B
,

或 B 2 1 B 4 0 0 7 0 0 0 + B
,

2
、

纸带读入的校验
:

除了奇偶出错且非废码要报警关输入外
,

我们增加了行数校验出错报 警 的 部

分
, 当第二个刀后不够 8 行 ( 或多于 8行 ) 就读下一个B 或读入

“ , ”
则 报 警

,

它

是通过时序电路的状态来检查的
。

时序电路由T a3 T a

夕 a ,
三个触发器接成计数状态

,

读第二个B时
,

T as T兔 T a :
清成 0 00 状态

,

其后每读入一行纸带后就计数一次
,
读入

8行后又翻为零
。

由程序的格式可知
,

在纸带穿孔正确的情况下
,

读 B 时
, T a3 T a :

应

为
“ o ” ,

读
“ , ”

时
,

T a3 T aZ T a :
应为 t’0 ”

否则就是行数错
,

即第二个B后
,

不够

8行就读B 或读入
“ , ”

应报警
,

关输入
。

若用负跳变关输入
、

低电位报警
,

则逻辑

表示式为
:
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w , ==

两
·

万夕 + 评 (T
。 : + 几

。

卜
“ , ”

(T
。 : +
几

: + 几办

=

两
·

w 夕而而砚瓦汤
` :

+ “ , ” + f
a : ·

甄
: ·

至a3

式中
:

俪价— 非废码
,

高电位

W夕— 奇偶错
,
高电位

万 B

— 读 B 电位 ( 高电位 )

得到如下的报警
,

关输入的逻辑电路
,

见图 2一 4 。

图 2一 4 报替系挑原理图

3
、

! 数门

数显的予置是由一组拨码开关以十进制数的形式输入的
,

输入时是用予置按钮

接通 一 SV 触发的 ( 详见上海电表厂 P r 一 2 型数字位移表使用说明书 )
,

予置电路

由两块厚膜电路尹组成
,

其线路图如图 2一 5所示
。

如需要予置 3 ,

则首先在拨码开关

上拨到 3 字
,
再按一下予置按钮

,

便有 一 SV电压从 3 端引入
,

经过二极管 加 至显

示计数器的 B口`
和 B口:

的基极 ab
、

欠上
,

使这两只三极管截止
,
即 0 3 ,

即 为 逻辑

t’1 ”
数码管显示数字为 3。

纷纷纷宇宇
!!!

r l

二二
r 二二二

111111111 1 . 1 一一. ` JJJ

护护护护护
!

}}}}}
甲甲牢牢幸幸孑孑

} }}}

丁丁丁丁 丁丁 丁丁 丁丁 丁丁 丁丁 丁丁 丁丁

图 2一 5 数显狠置电路

根据不影响数显的正常使用
,

对数显的改动最少和节省元件的原则
,

数据输入

也采用十进制数的形式
,

并与拨码开关的相应数字并联起来
。

为此
,

我们设计了一
、

,||卜尸!IL
L|||||||t
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套置数门— 电位脉冲门
,

每一台数显对应一个 6 x 10 的电位脉冲门
,
如图 2一 6。

}}}丫丫 }
、、

rrr }TTT }丫丫 }丫丫 }勺勺rrr }丫丫 一丫丫 }丫丫

冲冲
··
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··

冲
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冲
··

冲
··

::: 一一 ...

冲
··

,,

洲洲
lll

...............

丈丈
..... ..... ,,

口口口口口口口口口 ..... ..... 勺勺

::::::::::::::::: ..... 户户户 忿忿
口口口口口口口口口 ..... ..... 二二
................. ..... 升升升 ...

IIIIIIIIIIIIIIIII ..... 呀呀呀 睁睁
................. ..... lllll 口口
已已已已已已已已已

!!!!!
.....

}
...

冲冲冲冲冲冲冲
···

}}}}} 泞
····

图 2一 6 置数用电位脉冲阴

把电位脉冲门的各输出端与相应的拨码开关并联
,

也就是接到数显予置电路的

输入端
,

以其中任一个数为例即成为图 2一 a7 的电路
,
把中间的两极管省去

,
变为

图 2一 b7 的电路仍构成一个电位脉冲门
,

实际上我们的电位脉冲门矩阵中的 每个 电

位脉冲门只有两个元件
。

先分析图 2一 7b 的工作原理
,

当控制端为高电位 ( + 1 0 V左

R Z
控制端

控制端
+ 2 0 V

仁
_ _ _ _ _ _

皿 触发端

LI!尸
。.|,

电位脉冲口
触发端

( 人 ) ( B )

图 2一 7 置数电位脉冲阴原理图

右 ) 时
,

加上 + 20 V电位
,

通过电阻 R :
加到D点的电位为12

.

3V
,

此时在触发端加一

正脉冲 ( 幅度由。~ 12 V )
,

因电容两端电压不能突变
,

因此在脉冲前沿
,

D 点的电

位变为 +
24

.

3V左右
,

其后电容开始充电
,

D点电位逐渐下降
,

至电容充电完毕时
,

D点电位仍为 + 12
。
3V

,

电容两端电压为1 2V
,

在脉冲后沿
,

触发端由 12 V下跳为。V,

D点也跟着跳变 12 F
,

变为 + 0
.

3 V
,

此时二极管仍处于截止状态
,

当控 制 端 为 o V

时
,

D点电位为 4
.

5V
,

在触发端加一正脉冲
。

在脉冲后沿 D点的电位就不是 + 。
。
3V,

而是 一 7
。

SV
,

假设D点与予置电路的 3联接
,

则与用拨码开关予置的 效 果 是 一 样

的
,

负电位同样可以通过二极管加到ab
、

b“ 使B 夕`
和刀0

7
截止

,

数码管显示为 3
,

电

位脉冲门各点的波形如图 2一 8
。
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众 3V

V O一

触发端波形 0
.

3V触发端波形

: 2
.

3V

分升
几
点波形 D点波形

0
.

3V

0V

一 Z V S

人人今尸尸

图 2` 8置数电位脉冲尸,波形图

在图 2一 6所示的电位脉冲门中
, o ~ 9的数据译码加在控制端

,

例如输入的数为

3 ,

则 3的控制端为低电位
,

其余各控制端为高电位
,

触发端加时序脉冲 P 、
、
尸

: 。… …

均
,
分别为置千位

、

百位… … o
,

01 位的置数脉冲
,

例如将 3 送到千位时
,

则尸
, 。

有

脉冲
,
其余五个触发端没有脉冲

,
这样就把 3送到数显的千位数 , 送其它 各位数 时

与此同理
,

从而较简便地把数据予置到数显中夕

以

( 三 ) 定 位 装 置

定位装置是核心部分
,
若利用定位装置面板的开关和数显的拨码开关

,

可以不

要输入装置
,

直接进行手动操作
。

定位装置实际上是一个变速停车装置
,
并具有自动循环的功能

,

可分为1
、

面板

开关 , 2
、

速度控制 , 3
、

比较电路 , 4
、

运动方向 , 5
、

循环功能等
。

1
、

面板开关

定位装置的面板开关主要有三类
,
一是加工指令

,
二是修正值拨码

,
三是速度

选择
,
还有显示等

,

面板布置图见图 2一 9 。

仁二 加 1

e 0 0 0 必 弓
I皿 1 左 名动 . 1

一

麻麻麻
勺勺火

、、

图 2一 9 定位装置面板布置图

本装置有两个通道
,
可控制四条轴

,

为方便起见
,

我们称之为X 通道和
’

Y 通道
,

四条轴分别称为X :
轴

、

X Z
轴

,
Y ;
轴

,
Y :
轴

,

但 x
、

Y并不一定是平面上的两个座标
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轴
,

也可以是其它情况
。

在面板上
,

我们分别标为 I 轴
、

I 轴
、

l 轴
、

万轴
,

它们

的对应关系是 I 轴一X :
轴

,

l 轴一 r :
轴

、

l 轴一X Z
轴

、

万轴一 r
Z
轴

。

面板上的开关与指令内容相对应
。

面板上还有输入按钮和启动按钮
,

当面板上

的有关开关根据加工要求放在相应的位置上以后
,

擞一下输入按钮
,

就把指令内容

和 刁,
血置到定位装置中去

,

当指令内容和数显预置完毕后
,

擞一下启动按 钮
,

执

行机构便开始按预定的要求动作
。

2
、

速度撞制

为了准确定位
,

必须考虑到机械惯性的影响
,

定位点的距离不同
,

运动的速度

也应该有所不同
,

而且在趋近定位点时
,

必须预先停车
。

本装置将速度分为三级
,

距定位点大于 ( 或等于 ) 5 0
.

。。m m时
,

以速度V
:

( 快速 ) 运动
,

距 定 位 点 小 于

50
.

00 o m ,
而大于 (或等于 ) 5

.

00 m m时
,

以速度矶 ( 中速 ) 运动 , 小于 5
.

00 m m 至

停车这一段以速度 r
。

( 慢速 ) 运动 , 从发停车信号起到定位点这一段距离
,

是由机

械作惯性运动实现的
,
我们称为修正值

,

可预先测定
,
在 0~ 0

.

” m m范围内可以任

意调节
,
并预先将它记在面板上所对应的拨码开关上

。

在某些场合
,

并不需要经过上述的变速过程来定位
,

可 分 别 以 V : 、

V Z、

矶运

动
,

这些可由面板上的速度选择开关予先给定
,

速度选择开关分四档
,

即K 正
、

K 快
、

K 中
、

K慢
,

分别实现图 2一 10 所示的速度曲线
。

停车
v 。

叼
-

飞 { 5 (距离 )

>

11\1\11
1

度1速v
>
..角l̀ee

z

{修正值
产

.

一
.

一一一

}}}}}

!!!!!

}}}}}

}}}}}

IIIII

l 卜卜
~

5 ” 弓叫

卜一一 5 0 。 。

一
」

lllll
IIIII

}}}}}

11111

习习习

, l

衡剥骗
二值

图 2一 10 四种速度曲技

为了叙述的方便
,

在这里引进几个符号
。

a
一 f 分 别表示数显的千位

、

百位
、

十位
、

个位
、

贵
位

、

命
位

。
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a

一l’s 字母的下标分别表示对应位 上的数字
,

如
$as

示千位是 3 ,

裱示
命

位是 5 等
。

在电位关系上
,

若千位是 3 ,

则
a 3
为高电位

,

否则为低电位
。

根据前面提出的要求
,
可列出各级速度的逻辑表达式

:

v ; : I == 尤 : + 尤正
·

〔云
。
+ 石

。 + (
c 。 + 。 。 + e 7 + c。 + 。。 )〕

一 K : +

血命
石i)

.

不丈不不不 i不示藏了
~

= K : +

众
.

杯再瓦)
·

褥森;瓦不瓦不了
二

V
: : l == K 。 + K 正

·
a 。 ·

b。
·
” 。

( d
` + d

。 + d : + d
: + d

。

)

= K 3 + K 正
·

风+ 氏
+
瓦

·

d(
` + d 。 + d

: + b
。

)

v : : l = 丁
·

了

上述速度控制信号能否发出
,

还要受到启停信号的控制
,

以X通道为例
,

启停

控制由T o( 启动触发器 ) T x( X轴寄存器 ) T xz ( X轴动作寄存器 )三个触发器的状 态和

非加工信号丽
,
决定

,

三个触发器的意义见表 2 一 4 。

|||||plól|
!队日
les

||

一|卜
r

.

ìL|

表 2 一 4

TTTTT QQQ T::: T :
:::

肤肤 态态 000 111 000 111 000 lll

意意 义义 不 启 动动 启 动动 X : 轴轴 X l 轴轴 后 走 或 不 走走 走走

如果用W
。 、 :
为低电位时

,

表示允许 X :
轴动作

则 w 如 : = T 扩 T x’ T z广风

X :
轴的速度控制信号表示为

:

矶
: , = 丽如

: ·

I = W如: + 丁

V
: 二 , 二 俪。二 , ·

l = W Q二 , + l

V
s二 : = 丽 q二 : ·

l = W。二 : + l

3
、

比较电路

比较电路也可以称为符合电路
,

即当数显前四位 全为
“ O ”

( ao
o

b。
.

C 。 .

d 。
均为

高电位用 w , 二
表示 ) 末 两位 (尖位

, ~

熹位、与对应修正值拨码开关上的 数 字一 致
\ I U I U U /
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时
,

即发出一负跳变信号
,
将全

z

x( 或 T 。 )触发器置为
“ 口” 即停车

。

现以其中一位〔兴位、为例
,

说明比较电路的工作原理
。

电路图和逻 辑 图见图
、 I V /

2一 1 1
0

图 2一 n 此较电路原理图

本电路是依据拨码开关的特点而设计的
,

拨码开关的 A点只与。~ 9的十个 触点

中的一个接通 (图中A点与
“ 2 ”

接通 )其余各点悬空
,

因此比较环节采用无源 与门

最方便
,

当W sx 为高电位时
,

A为高电位
,
与A接通的

“ 2 ”
也为高电位

,

比 较 电

路开始比较
,

如果这时数显兴位是
“ 2 ” ,

即 le 为高电位
,

则 he 为高电位
,

即壳位
翔

` , , “ “ 。
~

, ” ” ` 一~ 一 ~ 一 10 一
`
一

`
’

一 ` 一
’ -

一 一
’

一
` - - -

一
’

- 一

u1 一

符合
,

如果这时兴位不是
l V

“ : ”
而是其它数字

,

则 he 必定为低电位
,

即兴位不符合
,

上 V

如果可奴为低电位
,
则不 管拨

码开关与数显森是什么状态
,

~
/ ’ 2 、 一 动

~ ~ 1 0~
” 一

犷 、 `

以
’

he 始终为低电位
,
即比较电路

w
毕

A S 已 二一
朴

一

了 旅 2 、
`

^ a
1 1;

了

朴
“ 一 “

^ 。

l
^ .d

I
A 、 盒

气 ` 0 f Z x Z

日 1 ^ l ,

…一蔷不工作
。

1

1 0 0
位的比较也完全

一样
,

位都符合
,

经 势冬
\

谬令\ 忆洲狱 瞥
一n甘

`
lù八U

ù曰工、

l一10’

下一级反相器后
,

便可得到 h

信号 (负跳变 )
,

将 T z : 置 为
“ O ” 。

4
、

运动方向控制及循

环控制

运动方向及循环控制逻辑

图见图 2一 1 2 。

( 1 ) 运动方向控制

WX O .

A之

班全琪月
毕可川

T S Q P Fx W + 切 _

0 3 A t o 人 J S A l。
T x 0 0 5 0 T x

日日 B二忿. 韶 B之。

图 2一 12 运动方向及循环挽制原理图

运动方向控制决定执行机构的运动方向
,
并与数显的符号保持一致

,

使数显的

显示计数器始终做减法运算
,

它由触发器 T xF 和一套
“
与或非

” 门 来 实 现
,

这里
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“ 与或非
” 门三极管的发射极接一SV

,

因此输出低电位为一 SVo

与尸” x ,
P +

、

尸 一 连接的 门系供自动输入用
,

现以送X l
轴

“ + ”
为例

,

说 明

自动置 士过程
。

自动输入时
,

评
x 口
保持为低电位

, “
与门

” l
、

3
、

5
、

7关门
,

送X :

轴
“ + ” 只有

“

与门
” 2开门

,

当凡
尸 x来一个正脉冲

,

则正脉冲通过
“

与门
” 2 ,

使 H尸 :
输

出一个负脉冲
,
一路使触发器马

: 置为
“ 1” ,

另一路送到对应数显
,

将其置为
“

+ ” ,

手动输入时
,

由转换开关将zP 。 端接口 V
,

自动输入的所有门不起作用
。

手动输入士号是由数显面板上的拨码开关实现的
,

当置入
“ + ”

号时
,

同时也

将触发器 T 尸 x
置为

“ 1 ” 。

当X l
轴要改变运动方向 (如走 巨二}形路 径

。

就 需 要 由
“ + ”

变为
“ 一 ”

或由

“ 一 ”
变

“ + ”
)时

,

是通过下述过程来实现的
:

需要改变方向时
,

T BG 为高电位
,

X :
轴达到终点时

,

丽xo 产生一个负跳 变
,

触

发单稳D 。
输出一个宽度为 5帅 B的正脉冲

,

一路经 Y , :
变为一个负脉冲

,

使触发器 T ,x

翻转一次
,

若 T二原来为
“ 1 ”

( + )状态
,

翻 转后变为 ,’0 ”
( 一 )

,

这时与门 3打开
,

单稳 D
:

输出的正脉冲一路接到单稳D
` ,

此正脉冲的后沿触发单稳D ` ,

单稳 .D 输出

一正脉冲通过与门 3 ,

使H尸 :
产生一个负脉冲

,

此负脉冲一方面使对应的数显 的符

号由 “ + ”
变

“ 一 ” ,

一路又加到触发器 T 尸二的置 ,’0
”
端

,

因为T 。 已翻 为 ,’0
”

状态妥因而触发器仍保留
“
0,, 状态不变

。

( 2 ) 循 环 控 制

在某一轴向上确定等距离的若干个点
,

或要求执行机构按矩 (方 )形循环动作
,

由循环控制电路
,

并利用数显拨码开关作为距离 (位移长度 )寄存器
,

只要输入一段

程序就能实现
。

这里主要是解决将数显拨码开关上记忆的数据重复置入显示计数器

中的问题
,
其它问题就不再叙述了

。

现以灭
:
轴方向的运动为例

,

说明其工作原理
。

当执行机构到达第一个定位点时
,

W xo 产生一负跳变
,

经过单稳 D 3 、 D 4延时 50

邵
,

产生一正脉冲
,

加到 Y尸: 和 r 尸
` ,

因为 X :
轴需要重复

,

即少x为高电位
,

全 x
为

低 电位
,

Y尸 2
输出也为高电位

,

即 Y尸 3
是打开的

,
Y尸`

是关闭的
,
所以此 正脉冲通

过 Y尸
。 ,

产生一个由 十 2 0V下跳到 一 6V的负脉冲
,

将这个脉冲加到数显的予 置电路

上 (接线方法在数显部分再作介绍 )
,

便将数显拨码开关的数字重新置入数显的显示

计数器
。

(四 ) 感应 同步器及位移数字显示装置

感应同步器是本系统的检测反馈元件
,

位移数字显示装置
,

不但是一个显示装

置
,

而且我们还利用其中的显示计数器作为减法运算器
,

因此数显是本 系 统 的 基

础
,

没有数显
,

定位装置便不能工作
。

位移数字显示装置 系统用上海电表厂出产的尸Y一2型数字位移表
,

上海电表厂

特地为我们在数显上增加了两个输入插座
。

这里仅就为适应定位装置需要所作的微

小改动作一说明
。
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川

:
们洲一,

l

|||日||||||月’l |习F

l
、

n板—
元件装配板的改动

为了实现自动循环
,

把拨码开关作为寄存器
.

,

要把拨码开关寄存的数据自动置

入显示计数器
,

需要有负电位触发
,

为此
,

在拨码开关上接上一个自动置数信号
,

自动置数时
,

不需要将符号位置入
,

因此将置数与置符号用一个二极管隔开
,

见图

2一13
,

此外
,

还加上一个数显清 ,’0
”
信号

,

图中仅画出 n 板改动的有关部分
,

未

画出部分与原来相同
。

这样改动以后
,

并不影响正常使用
。

跳
卜 : v ,

位诊
lR’念

eses

|

解解煞v0)ó闷吮枷
C企` ! O

自动 t 橄信号

,

印:
l。!11·1··l,议l|入||白板甲

··j,·····。.

随钾日积
,
l…瑞阪砷和曰创

,··

…瑞

扩一ùùé洲
c z ` , . 哎} t ,o’ 仗 亏 )

图 2一 13 表置数部份的改动

2
、

信息愉 出擂座接线的改动

①口名。
:
原为空脚

,

现接上清
“
0’, 信号

。

②将原来与口么
。 : ` 、 口么。 : 。、

口名
. : .
连接的百位数的 4、

一 及自动置数信号
。

3
、

新增加的愉入擂座接线的改动

将原来与 B S: 、 B二连接的 + 、 一 断开
,

改接到 C Z
。 ,` 、

这样改动以后
,

信息输出插座只跟定位装置有联系
,

置有联系
,

避免接线的交叉
。

5
、

6暂时断开
,

接 上 + 、

C Z
。 l。

输入插座又跟纸带读数装

三
、

主 要 特 点

(一 ) 积木式结构
,

可分可合
,

实现自动化和半自动化
。

分开使用时
,

把 接 插

件联线拔开
,

利用感应同步器及数显装置能对运动轴进行位移显示 ; 加 上 定位装

置
,
可实现三级减速

,

精密定位的定位控制 , 加上纸带输入装置
,

可实现点位数控

一般要求
。

结构的每一部分之间
,

还可以按要求进行增减
,

例如
,

二 轴的位移数字显示可

以用二套感应同步器
,

二台数显仪表同时显示
,

若二轴不同时运动可附加一装置
,

使二套感应同步器用一台数显
,

按运动先后切换进行显示
,

使定 位 装 置 大 大 简

化
。

(二 ) 适用于各种类型的点位系统机床和生产机械
,

可以控制若干根运 动 轴
。
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其通用性还表现在
:

1
、

凡能安装感应同步器的生产机械都可使用本装置进行精密定位控制
。

2
、

对实现行程控制的元件
,

例如螺母
、

齿条
、

丝杆等
,

在较低精度的生 产机

械上使用可以得到较高定位精度
。

3
、

适用于各种电器控制变速机构
。

4
、

适用于旧设备改造
。

(三 ) 抗干扰性能好
。

随着感应同步器及数字位移显示器在工业生产上的进一步推广
,

对生产机械进

行精密定位控制
,

将会提出更多的要求
,

进一步促使这样的装置更趋完善
。


