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1

Vynélez sa tyka spbsobu pohybu skZného ¥lena, napr. zdznamove j hlavi¥ky z4znemového
zarladenla pri zézname a snimen{ vysokofrekven&nych analogovych, gislicovgch alebo video
signdlov na pohyblivé zdznamové médium. Pouzity mbZe byt megneticky princfp zdznamu, alebo

Tubovolny princip 1nterakcle ‘medzi z4znemovou snimacou hlavikou s zdznamovym médiom.

V si¥esnosti sa pou¥fivaji pre z4znem vysokofrekveninych signdlov vo frekven&nom pésme
rddove do 10 MHz systémy s velkou relatfvnou rychlostou akdného élena vodi zédznamovému
médiu. Tdto rychlost je potrebns pre dosiahnutie kvalitného zdznemu signdlov s malou vino-
vou df%kou. PouZfvajd sa k tomuto udelu nasledujice systémy pre dosishnutie velkej relativ-
nej rychlosti ekdného &lena vodi z4znemovému médiu:

1. Rychlo sa pohybujice médium, stojact, resp. pomaly sa pohybujdci ak3ny ¥len
a/ rotujice médium, napr. tvrdé a pruZné disky
b/ rychlo posdvend péska, nepr. longitudélny systém.

2. Pomaly sa pohybujice médium - rychlo pohybujici sa ak&ny élen, napr. pomaly sa postva-
Jica péska a rotujuci ak&ny Zlen

a/ transverzédlne rofujﬁce ak&né &leny
b/ po Zroubovici rotujice ak¥né &leny.

Medzi hlavné nevyhody tychto doterajifch systémov patrl pomerne velkd zloZitost me-
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chanickych %asti zariadenia a velkd néro¥nost na presné opracovanie'mechanickych gastl

systému. Tie% néroky na presnosﬂ'ﬂodr%iavanip poldh a rychlost{ jednotlivych elementov si
velmi vysoké. Splnenie tjchto poZiadaviek je sprevddzané vysokou cenou zariedeni., (iastolne
sa tieto nedostatky zadali odstranovat uplatniovanim niektorych prihcipqv elektronickej ko-
rekcie chyb nelinearft zaprifinenych nepresnostou mechanickych &ast{ a tie% zlo%ite jSou

elektronickou reguldciou rychlosti hlavic a média.

CieIom vynélezu je odstrénenie uvedenych nedostetkov. Zékladom vynédlezu bolo stanove-
nie dlohy vytvorit teky spdsob pohybovenia & vedenia sk&ného &lena pri zézneme a snimani
signdlov, ktory by umoZnil do znadnej miery zo systému odstrénit presnd mecheniku, umoZnil
poufit elektronické metddy presného vedenia ak¥ného &lena so zdznemovou stopou v oblasti
mikrdnov a desiatok mikronov, odstrénil velké pohybujice sa hmoty, aalejvumoinil presunit
rézne funkcie systému z mechaniky do elektrbniky’pre presné polohy & rychlosti elementov,
ako i vykonédvat rﬁine korekcie signdlu, ktoré nie st mo¥né v silasnych systémoch. Jednym

z hlavngch cielov je zvySenie spoXehlivosti celého systému.

Podstata vyndlezu spolivae v tom, %e sk&nym &lenom sa pbsobl na zdznemové médium vrat-
nym kmitavym pohybom v ploche sdbeZnej 8o zdznamovym médiom. AkEny élen.je pripojeny pre
vykondvenie pohybu v jednom smere prostrednictvom mechsnického spoja na pohonny &len a pre
vykonévanie pohybu v druhom smere prostrednictvom mechanického spoja na spolony pohonny
%len, delej akdny &len je pripojeny pre vykondvenie pohybu v jednom smere prostreénictvom
mechanického spoja na pohonny 3len & pre vykondvenie pohybu v druhon smere prostrednictvom
mechanického spoja na spolodny pohonny-élen a pomocny ek¥ny &len je pripojeny prostred-
nictvom«mechanického spoja na spolo&ny pohonny %len a vystup pomocného ak&ného &lena Jje
pripojeny ne vstup riadieceho obvodu époloéného pohybu sk¥nych %lenov & jeho vystup jei
pripojeny na spolo¥ny pohonny éien, priZom vystup ak¥ného Zlens je pripojeny na riediaci
obvod pohybu z4znamového média, ktorého vystup 3e spojeny o pohonnym &lenom média, prifom
vystup sk¥ného #lena je pripojeny na vstup hlavného risdiaceho obvodu akinych Zlenov, kto-
rého jeden vystup Jje pripoaeny na pohonny #len a druhy vystup na pohonny &len a vystup
ak¥ného &lena je pripojeny na hlavny risdisci obvod ak¥nfch Zlenov, priZom riadisée obvody

si vzdjomne obojstranne medzi sebou prepojené.

Vyhodou vyndlezu je moinost odstrénenie presnej mechaniky pohyblivyeh rotujdcich k-
njch &lenov sudasnych systémov. V oblasti mikrometrovych 3frok zéznamovych stép navrhoveny
apbsob umofinje pou¥it rychlu a presnd elektronickd regulécxu ukladania st8p vedla stopy
pri zézname a presné vedenie snimenf. DalSou vyhodou je moZnost po&ss vykondvania pohybu
robit korekcie a linearizéciu tasovej zdkladne signdlov riadenfm rychlosti a okemZitych

poléh akZného &lena.

Na pripojénych vykresoch, & to na obr. 1 je zndzornend zékladnd schéma navrhovaného
spbsobu pohybu, na obr. 2 je schéma vyuZivejica dvojéinné zapojenie pohonnych &lenov, na
obr. 3 je zobrazend schéma pohybu vz4jomne sa dopliujdcej & prepineme ] dvo jice ak¥nych
glenov pracujdicich so vzd jomnym fézovym posunom pohybu kvdli preknyfiu doby skreslenia
signdlu v &ase imeny smeru pohybu u jedného ak¥ného %lena dobou aktivnej ginnosti druhého
aek¥ného &lena, ne obr. 4 je zobrazénﬁ schéma reelizécie spdsobu pohybu ak&ného glena, kde
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hlavny pohyb je rfchly kmitavy a vedlajs{ pohyb prieZny v smere kolmom na priamy, teJje

v smere pohybu zéznamového média na obr. 5 je prevedenie vyndlezu, kde na jeden pohonny

&len sd pripo jené tri‘ak&né &leny pre pohon v jednom smere a na r8zne pohonné dleny v smere
dalsom.

Na obr. 1 je znézorneny ak¥ny &len 1 spojeny prostrednictvom mechanického époja 4
8 pochonnym Zlenom 3. Ak¥ny &len 1 zaznamendva signdl do stép 1 rovnobeZnych s jednym sme-
rom 5 a ukledd ich rovnobeZne jednu vedla druhej v druhom smere 6 na posivajice sa z&zna-
mové médium 2. Pohonny &len 3 mb%e byt napr. elektromagneticky, elektrodynamicky, piezo-
;lektricky. Ak3ny Xlen je svojou funkeiou uspdsobeny na zépis a snimanie signélu z pohybu-
ﬁﬁceho sa zdznamového média 2. Ak¥ny ¥len 1 mbZe obsahovat jedﬁh alebo viacej zdznamovych
ﬁlebo snimec{ch hlavi¥iek v réznom vzdjomnom funk®nom & priestorovom vztehu. Z4znam stép
Q'mﬁée byt reelizovany pri oboch smeroch pohybu ak®ného &lena l'alebo len pri jednom smere

pohybu, alebo len pofas niektorych ast{ pohybu ek¥ného Xlena 1.

Na obr. 2 je zndzornend konfigurédcia dvochlpohonnych Zlenov 3 a 3’, ktord pbsobti
prostrednfctvom mechanického spoja 4 e 4’ na jeden akdny &len 1, ktory je svojou funkeiou
uspbsobeny na zépis a snimenie signdlu z pohybujiceho sa z4znamového média 2, je kv8li lep-
Siemu a presnejdiemu uchyteniu a kvéli'vyuZitiu oboch fdz tehu i tlaku pohonngych &lenov
3 a 3, pripadne kv8li kombinovaniu rdznych spbsobov odvodenia spitnovézbového signélu\o po-

lohe a rychlosti ak¥ného &lena 1 s vlastnou funkciou pohonnych &lenov 3 a 3’.

Na obr. 3 je znézornehy zdvojeny systém ak¥nych &lenov 1 a.1’ a pohonnych &lenov 3 a 3',
u ktorého si funkcife v ¥ase doplnkovo prepinené z jedného pddsystému 1 a 3 na druhy ;i a 3!,
pri¥om podsystémy pracuji vzdjomne s fdzovym posunom. Po¥as prechodného deja pri zmene sme-
ru pohybu jédného podsystému moZno uviest do &innosti druhy podsystém & opafne. KaZdy pod-
systém je aktivnj v’éase, ked je jeho rgchlost a poloha vhodnd pre poZedovani &innost.
Ak&né Zleny mszu.byf v smere pohybu média spojené s dals{m pohonnym &lenom, ktory vychylo-
venim v smere média mb¥e kompenzovat jeho nerovnomernost. Dalsf gkény €len mé%e byt uplat-
neny v smere kolmom na médium kv8li pribliZovaniu a odJalovaniu ak&ného Zlena pri réznych

re¥imoch préce ako z4pis, rychle previ{jenie a pod.

ﬁa obr. 4 je zobrazend schéma realizécie spﬁsobubpohybu ak¥ného &lena, kde sa vyuZiva
kmitavy pohyb akZného &lena 1 v dvoch napr. na seba kolmych smeroch 5 a 6 pomocou dvoch
nezdvislych pohonnjch ¥lenov 3 a 3’ a mechanického spoja 4 a 4)’. Pohyb v smere 3 zabezpe-
éujé dosehovenie sprévnyéh zéznemovych pracovnych rychlost{ a polsh ak¥ného &lena 1 vodi

zdznamo vému médid_g. Pohyb v smere

6 zabezpeduje sprdvnu vzdjomni polohu zaznamenanych-

8tép 7 pri nerovnomernej rfchlosti média 2.

.Ne‘obrb_s Je znézopnené prevedenie vynélezu s troma ak¥nymi &lenmi l. 1’ a 9 a troma
 pohonnymi Elenmi 3, 3? a 3''. Ak¥né Zleny sy v interakcii so zéznemovym médiom 2, ktoré sa
"pohybuje v druhom smere §. Ak&né ¥leny 1 a 1’ vykondvajd v jednom smere 5 zdznamovd, resp.

snfmaciu &innost kmitenfm, pri¥om ey pohdhané pohonnymi &lenmi 3 a 3’ prostrednictvom me-
chanickych spojov 4 a 4'. Akéné gleny 1 a 1! vykondvaji pohyby i v druhom smere §, prifom
8¢ pohénené pohonnym élénom 3!’ prostrednictvom mechanickych spojov 4’ & 4'''. Prostred-

nictvom mechanického spojeniea 8 je na pohonny &len napojeny i ak&ny dlen 9, pohybujici sa
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v tomto parcidlnom smere rovnako e prvkemi 1 a 1!, ktory sld%i okrem iného i na snimanie

rychlosti média vol¥i akénym %lenom v druhom smere 6. Mechenické spojenie 4, resp. 4!, 4''

a 4''' je uspbdsobené tek, %e pohybuje ak&nym &lenom na.neho pripojenych v jednom smere 5

a stidasne dovoluje pohyb ak&ného &lena 1, resp. 1’ v druhom Smere 6 a pre mechanicky spoj
4 dovorﬁje'pohyb ak&ného éiena 1' v smere 5 a 6, pre mechanicky spoj 4!’ dovoluje pohyd
akéného &lena 1 v smere é 2 5 a pre mechanicky sﬁbj }11; dovoluje pohyb ek¥ného %lena 1’

v smere 6 a 5. Pre uréité pripady funkcia ak¥ného ¥lene 9 mbZe byt vykondvend akénymi &len-
mi 1l e )’ a ek¥ny &len J méZe byt vypusteny. ‘

Na obr. 5 jé dalej znézorneny okruh riadenia relativnej rychlosti akénych &lenov 1,
1’ a9 podra signdlu snimeného & zdznemového média 2, ekinym &lenom 9, z ktorého signdl
vstupuje do risdiaceho obvodu spolo¥ného pohybu ek&nych &lenov 10, ktorého vystup je spoje-
ny s pohonnym &lenom 3'’. Vystup sk&ného &lena 9 je pripojeny na riadieci obved pohybu zd-
znamového média 12, ktofy jg spojeny s pohonnym ¥lenom média 13, Palej je vystup ak&ného
%lena spojeny s hlavnym riediacim obvodom sk¥nfch Zlenov 11, ktory je napojeny na poHonné
¥leny 3 & 3'. Hlavny riadiaci obvod ak¥nych #lenov riadi pohyb ek&ngch &lenov 1 a 1! podla
signélu o rychlosti a polohe akingch &lenov 1 a 1’ vo¥i zéznamovému médiu 2, ktory Jje- pri-
vedeny na jeho vetup z ak&ného &lens 3. Na Jal8f vstup riediaceho obvodu 1l je pripojeny
vystup z ak&ného &lena 1 a na de131L vstup Jje pripojeny vystup ék¥ného &lena l. Tieto dva
signdly sd hlevanym riadiacim obvodom spracovdvené pfi riaden{ polohy, resp. rychlosti
ak¥njych &lenov 1 & 1’ v jednom smere 3. Riadisce obvody 10, 11 a 12 si vzdjomne obojsmer-

ne medzi sebou prepojené.

Ak¥ng &len 1, w ktorom sd umiesinené zdznemové, sﬁimacie & mazacie hlavidky Jje pripo-
jeny mechenickym spojom 4 na pohonny &len 3. Pohonnym &lenom mbé%e byt napriklad elektiro-
megneticky systém obdobny systému pouiivanému u reproduktorov alebo iny elektromechanicky
meni& s dostato&nou vychylkou a medenou pracovnou frekvenciou. Zéznamové médium 2 Aa po-
hybuje tak, %e v pracovnom kontekte s akinym &lenom rovnobeZne s rovinou, v ktorej sa po-
hybuJe akZny &len. Pohonny %len 3 ovldda sk¥ny &len 1 tek, Ze tento sa pohybuje kmitavym
pohybom medzi dvome krajnymi polohami. V urditej éaatl drdhy dosiahne ak¥ny %len vol&i zd-
znemovému médiu sprévnu precovnd zédznamovud rychlost napr. 5 m/aek.a vtedy Jje uvedeny do
aktfvnej ¥innosti. Tdto rychlost je hlavnym riadiecim obvodom ek¥nych &lenov 11 riedené na
potrebnu hodnotu alebo okem#itd polohu. V oblasti u koncovej krajnej polohy vychylky zadi-
na pohonny &len 3 spomalovat pohyd a% d8jde k zastaveniu.akéného #lena 1 & jého rozbieha-
niu opadnym smerom. V .3asovom intervale od okem¥iku zaliatku spomalovenia a¥ do okamZiku
znovudoaiahnutxa pracovnej rychlosti akény &len 1 nie Jje v skt{vnej &innosti. Po op#tovnom
rozbahu v opaénom smere je akdny &len 1 znovu uvedeny do aktivnea ginnosti a rychlost,
resp. poloha riedenia ne potrebné pracovné ‘parametre. Po prichode do podiatoinej oblasti
nastéva znove brzdiaca reverzécia pohybu a po¥as tolito deja je oplt ekiny &len 1 mimo ak-
ti{vnej dinnosti. Zéznemové hlavilka zeznemendva takto signdl v stopdch vzdjomne rovnobeZ~

njch a pohybom zdznamového média vedla seba do ur&itej vzdialenosti ukladanych.

Ak je akiny &len 1 pripojeny na 35131 pohonny &len 3'', aviak tek, Ze mbZe neiévisle
vykondvat pohyb aj v smere pohybu zéznemovéhg média 2 nepr. prufnymi oceYovymi pdskami
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alebo nezdvislymi loZiskovymi mechenizmemi, mé%e si¥ssne so zdznamovou ¥innostou, ktori je

zabezpeéoyané kmitenfm ak&ného &lena, vykondvat aj kompenza¥né pohyby v smere pohybu média
2 é kompenzovat tak nerovnosti rychloeti pohybu zéznamového média s cielom stabilizécie ich
vzdjomnej relat{vnej rychlosti a polohy. Na snifmanie spitnovizbového signdlu o rychlosti

a polohe média voé&i.akdnému &lenu sluZi agénj &len 9 pripojeny spolo¥ne s ak¥nym 3lenom )
pohonny &len 3''. Oba v tomto percidlnom smere vykondveji rovnské kompenza¥né poﬁyby, avSek
ak¥ny &len 9 nevykondva kmitavé.zéznamové pohyby. Ak sa vyZadujevspojity zéznamovy proces,
je pouzity 3al8{ sk&ny &len 1’, ktor§ je v ektfvnej Zinnosti v ¥use, ked je akény &len 1

v stave spomalovenia obratu a znovurozbieheania v krajnej polohe a je mimo sktfvnej Zasti.
Pohyb oboch ek&nych &lenov je riedeny hlavnym riadiacim obvodom sk&nych &lenov 1l. Tento
obvod dostdva pre svoju &innost signély zo samotnych ek¥njch Zlenov a tieZ signdly z ak¥-
ného &lena 9,8nimajiceho rychlost a polohu zéznamového média 2 voli kompletuiakénych %lenov
l,1'a 9 a dalej dostdva signdly z riadiacich obvodov spolodného pohybu ak¥nych &lenov 10
a z riadisceho obvodu pohybu zéznaﬁového média 12. Pchonny &len 3?* vykbnéva pohyby podla
signdlov z riediaceho obvodu spoloiného pohybu média 10, ktbry dostdva hlavny signdl z akd-
_ného &lena 9, snimajiceho informdciu o relativnej rychlosti ak&nych 3lenov voli zéznemové-
mu médiu 2 e Jelej zo signélﬁv z riediecich obvodov 11 & 12. Pohonny &len 13 pohina zdzna-
mové médium podla signdlu riadiaceho obvodh pohonu zdzneamového wédia 12, do ktorého vstupu-

je signdl z ak¥&ného ¥lena 9 a z riediacich obvodov 11 & 12.

PREDMET VYINLKLEZU

1. Spb6sob pohybu ak&ného &lena zdznamového zariadenia pohonnym ¥lenom relatfvne k z4znamo-
véru médiu, vyznadujici sa tym, %e akinym &lenom sa pbésobl n& zdznamové médium vratnym

kmitavym pohybom v ploéhe sibe¥nej so zAznemovym médiom.

2. Zarisdenie na vykonanie spbsobu podla bodu 1, vyznaZujice sa tym! ¥e akdny Zlen /1/ je
pripojeny pre vykondvenie pohybu v jednom smere /5/ prostrednfectvom mechenického spo ja
/4/ na pohonny &len /3/ a pre vykondvanie pohybu v druhom smere /6/ prostrednictvom me-
chanického spoja /4'?/ na spolodny pohonny Zlen /3'?'/, dalej ak&ny &len /1/ je pripoje-
ny pre vykondvanie pohybu v jednom smere /5/ prostrednfctvom wechanického spoja /4'/ na
pohonny &len /3°/ a pre vykonivanie pohybu v druhom smere /6/ prbstrednfctvomAmechanic—
kého spoja /4''?/ na spolo&nj pohonny &len /3'*/ a pomocny ekiny &len /9/ je pripojeny
prostrednfctvom mechenického spojenia /8/ ne spololny pohonny &len /3°'/ a vjstup pomoc-
hého ak&ného élena‘/9/ je pripojeny ne vstup riadiaceho obvodu spoloZného pohybu gkénych
&lenov /10/ a jeho vystup je pripojeny na spol&énj pohonny Elgn /3'?/, prilom vystup
sk¥ného &lena /9/ je pripojeny-na riadieci obvod pohybu z4znamového mé¢ia /12/, ktorého
v§stup je spojeny s pohonnym &lenom média /13/, prilom vyétup ak&ného 3lena /9/ je pri-
pojeny na vstup hlavného riédiaceho obvodu ak&ngch Zlenov /li/, ktorého jeden vystup Je

“pripojeny ne pohonny ¥len /3/ a druhy vystup na bohonny éleh /3’/ a vystup ak&ného
&lena /1/ je pripojeny na hlavny riediaci obvod ak¥njch Zlenov /11/, pridom riadiace ob-

qu&/lc/, /11/ & /12/ 8t vzdjomne obojstranne medzi sebou prepojené.

5 vykresov
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