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RieSenie sa tyka kon3trukcie a zapojenia
elektromechanického pohybového - zariade-

nia s priamo&iarym pohybom, ktoré generu-
je pohyb s volitelnou, prisne kon$tantnou
rychlostou pre tdel Mésshauerovej spektro
skopie. Podstatou rieSenia je vybavenie po-
hybového zariadenia s konStantnym zrych-
lenim bezdotykovym snimafom polohy a.po-
lohovym reguladnym obvodom -a riadenie
takto vzniknutého polohového servomecha- ,
nizmu prostrednictvom integrdtora presnym I -~
voliom rychlosti, ku ktorému sa pomocou
elektronického prepinafa striedavo pripédja I
presny zdroj kladného napétia alebo pres- ]
ny zdroj zaporného napétia.
prepina¢ sa ovldda riadiacim klopnym ob-
vodom. Preklapanie riadiaceho klopného ob-
vodu v okrajovych polohdch pohybu sa za-
bezpeduje trojicou kontaktov, z ktorych dva
st nepochyblivé a spojené s preklapacimi
vstupmi klopného obvodu a medzi nimi sa
pohybuje treti kontakt, upevneny na pohyb-
livej Casti systému a uzemneny.

MoZnosti vyuZitia: Pri kon$trukcii Mossa-
bauerovho spektrometra s konstantnou rych-
lostou, pri vyskume rozptylovych a polari-
zadnych javov nizkoenergetického gama Zia-

renia.
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Vynédlez rie§i konStrukciu a zapojenie e-
lektromechanického pohybového zariadenia
s priamo¢iarym pohybom, ktoré generuje po-
hyb s volitelnou, prisne konStantnou rych-
lostou pre tU&el bezodrazovej jadrovej ga-
ma-rezonanénej spektroskopie, zndmej ako
Mésssbauerova spektroskopia.

Pohybové zariadenie je jednou z najdble-
Zitej8ich Gasti Mdosshauerovho spektrometra.
Jeho udelom je generovat vzdjomny pohyb
Mossbauerovho radioaktivneho Ziari€a voci
absorbédtoru, &im sa dosiahne Dopplerovskéd
moduldcia energie fotdnov Ziarenia. Postu-
pnou zmenou vzdjomnej rychlosti sa dosa-
huje postupnd zmena energie foténov a tak-
to mozZno premerat cely energeticky interval
v uréitom okoli Mossbauerovej rezonanténej
¢iary. Vysledkom je zdvislost intenzity zare-
gistrovaného Ziarenia od rychlosti. Grafic-
kym obrazom tejto z4vislosti v X—Y rovine
je Mossbauerovo spektrum.

Doteraz pouZivané pohybové zariadenia
pracuji v tzv. reZime s kontantnym zrych-
lenim. Pohyb sa periodicky opakuje s perio-
dou T, priebeh polohy je parabolicky. Rych-
lost v priebehu jednej periody linedrne na-
rastd od urcitej trvale nastavenej zépornej
hodnoty —V.,, @z po rovnaki kladni hod-
notu +V,.., potom sa skokom zmeni na
—V9uax @ cely dej sa opakuje. V priebehu
jednej peridody sa teda preskdma cely zvo-
leny energeticky interval. S priebehom rych-
losti je zosynchronizované prepinanie Xka-
ndlov mnohokanédlového <&itada impulzov,
pritom do kaZdého kanéla sa uloZi podet-
nost impulzov odpovedajacich prisludnej
rychlosti. Na rychlostnej osi sa takto pofas
jednej perigdy redlizuje v diskrétnom tvare
jedno elementdrne Mdssbauerovo spektrum.
Postupnym opakovanim tohoto deja sa jed-
notlivé elementdrne spektrd v paméti sumu-
ja a% kym sa neziska spektrum s dostatod-
ne malou Statistickou chybou.

Na generovanie pohybu s uvedenymi vlast-
nostami sa pouZiva elektromechanické po-
hybové zariadenie s konStantnym zrychle-
nim. Ide o systém dvoch mechanicky spria-
hnutych magnetoelektrickych siistav s pria-
moé¢iarym pohybom, t. j. pohyblivd cievka
vo vzduchovej medzere permanentného mag-
netického cbvodu, z ktorych jedna sistava
tvori ak&ny €len a druhd indukény snimaf
rychlosti. Signdl zo snimafa, ktory dava
lidaj o okamZitej rychlosti sa vedie do elek-
tronického regula&ného obwvodu, ktory po-
mocou uzatvorenej sluéky spdtnej vézby vy-
tvara spolu so systémom rychlostny servo-
mechanizmus.

Pri rie§eni urcitej skupiny fyzikalnych
problémov je nevyhodné premeriavat cely
energeticky interval a merat sifasne celé
spektrum, ale postaéi merat len pri dvoch
konstantnych hodnotdch rychlosti, a to pri
rychlosti odpovedajiacej pozadiu a pri rych-
losti odpovedajicej rezonancii. Stcasné sni-
manie celého spektra je na zdvadu, pretoZe

4

tmerne s poftom kandlov narasta doba me-
rania.

Ak mé& pohybové zariadenie s konStantnou
rychlostou sprdavne plnit svoju funkciu v ce-
lom poZadovanom rozsahu rychlosti, musi
prenésat jednosmernt zloZku, t. j. jeho am-
plitidova frekvenénd charakteristika musi
byt kons$tantnd od nulovej frekvencie aZ po
urditd hornd hranifni frekvenciu. Rychlost-
ny servomechanizmus tuto podmienku ne-
spliia. So zmengovanim rychlosti klesd tro-
vefi signdlu snimada, kvalita reguldcie sa
zhorSuje a pri rychlostiach bliZiacich sa k
nule je systém neovlddatelny, nemoZno ho
riadif.

Ak v operdtorovom tvare zobrazime sché-
mu regulatného obvodu pohybového zaria-
denta s konStantnym zrychlenim ako rych-
lostného servomechanizmu a oznacime pre-
nosovi funkciu ststavy spolu so snimadom
rychlosti pA,, prenosovi funkciu regulac-
ného obvodu g, vstupnid riadiacu velifinu
W), vystupnd veli€¢inu, t. j. rychlost v, a
regulaénid odchylku e, potom prenosova
funkcia rychlosti V,, takejto sistavy bude
vyjadrend vztahom (1)

V. A
Vi = — LI PRy (1)

W (p) 14+ PAG B

a prenosovd funkcia regulatnej odchylky
E(, stistavy bude vyjadrend vztahom

e 1

By = = e (2)
®) W p) 1+ pAp 8w

teda pri nulovej rychlosti a rychlostiach bli-
Ziacich sa k nule, t. j. pri hodnote operétora
p~0 je prenos rychlosti Vo, =0 a prenos
reguladnej odchylky E, = 1, o znamen4,
Ze ststava je neovlddatelna.

Uvedené nedostatky rie$i pohybové zaria-
denie s kondtantnou rychlostou pre Mdos-
shauerovu spektroskopiu pozostdvajice z po-
hybového zariadenia s kon$tantnym zrychle-
nim, ktoré je vytvorené puzdrom, permanent-
nym magnetickym obvodom vo vzduchovej
medzere, ktorého sa v axidlnom smere po-
hybuje ak&énéd cievka, permanentnym mag-
netickym obvodom vo vzduchovej medzere,
ktorého sa v axidlnom smere pohybuje ciev-
ka snimada rychlosti, pricom obe cievky si
mechanicky pevne spojené tiahlom na kon-
ci ktorého je upevneny radicaktivny Ziaric
a cela pohyblivd dast systému je zavesena
na dvoch pruZnych direktivhych membra-
nach, ktoré s na svojom obvode upevnené
k puzdru, pricom ak&na cievka je pripoje-
nd k vystupu vykonového zosiliiovaca, kto-
rého vstup je pripojeny k vystupu rychlost-
ného regulaéného obwvodu a vstup rychlost-
ného regulaéného obvodu je pripojeny Kk
cievke snimaca rychlosti, ktorej druhy ko-
niec vinutia je uzemneny, ktorého podsta-
tou je, Ze s pohyblivou &astou systému je
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mechanicky pevne spojend pohyblivd ciev-
ka snimada plochy cgko aj pohyblivy kon-
takt a s nepohyblivim puzdrom je mecha-
nicky pevne spojend nepohyblivd cievka
snimada polohy ako aj dvojica nastavitel-
nych kontaktov, priCom vystup snimaca po-
lohy je pripojeny k vstupu amplitidového
detektora a jeho vystup je pripojeny k jed-
nému vstupu operaéného zosiliiovafa polo-
hového regulatného obvodu, ktorého vystup
je pripojeny Xk vstupu rychlostného regulaé-
ného obvodu a druby vstup operacéného zo-
siliovata polohového reguladného obvadu
je spojeny s vystupom integrdtora, ktorého
vstup je spojeny s vystupom presného dvo-
jitého voli€a rychlosti, ktorého oba vstupy
st pripojené k vystupom elektronického pre-
pinata, jeden napdiovy vstup elektronickeé-
ho prepinafa je pripejeny k presuému stahi-
lizovanému zdroju kladného napétia a druhy
napétovy vstup elektronického prepinaca je
pripojeny k presnému stabilizovanému zdro-
ju zaporného napitia, pridom riadiaci vstup
elektronického prepinaca je pripojeny k vv-
stupu riadiaccho klopuéno cbvodu a prekla-
pacie vstupy riadiaceho klopného obvodu si
spojené s nepohyblivymi nastaviteInymi kon-
taktami a pohyblivy kontakt je pripojeny k
zdroju kon3tantného prekldpacieho napé#tia.

Vyhodou zariadenia podla vynélezu je, Ze
nie je potrebné premeriavat celé energetic-
ké spektrum, ale sta¢i merat len pri dvoch
konStantnych hodnotdch rychlosti, ¢im sa
meranie znagne urychli. Dalsou vyhodou je,
Ze tdaj polohového snimada nie je zdvisly
od rychlosti, kvalita regulacie polohového
servomechanizmu sa $o zmenou nastavenej
rychlosti nemeni a nezhorSuje sa ani pri
rychlostiach bliZiacich sa k nule.

Na priloZenych vykresoch je zndzornenéd
schéma mechanickej kon$trukcie, blokova
schéma zapojenia zariadenia podla vynéale-
Zu a ¢tasové zdvislosti priebehu polohy, rych-
losti a zrychlenia pri pohybe s konstantnou
rychlostou.

Na obr. 1 sii uvedené Casové zavislosti
priebehu polohy s, rychlosti v, a zrychle-
nia a(, pri pohybe s konStantnym zrychle-
nim. Na obr. 2 sii uvedené Casové zavislosti
priebehu polohy s,,, rychlosti v(,, a zrychle-
nia a., pri pohybe s kondtantaou rychlostou.
Na obr. 3 je v operédtorovom tvare zndzor-
nend schéma regulaéného obvodu pohyho-
vého zariadenia s kon$tantnym zrychlenim
ako rychlostného servomechanizmu. Na obr.
4 je v operdtorovom tvare zndzornend sché-
ma regulatného obvodu pohybového zaria-
denia s konStantnou rychlostou, ktoré je
predmetom vynédlezu. Na obr. 5 je v reze
uvedend schéma mechanickej konitrukcie
pohybového zariadenia s konStantnou rych-
losfou. Na obr. 6 je zndzornend blokova
schéma zapojenia pohybového zariadenia s
konstantnou rychlostou spolu s obvodmi pre
generovanie riadiacej vstupnej velidiny a
prepinanie smeru pohybu.

Jedno moZné konkrétne vyhotovenie vy-
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nélezu je zndzornené schémou mechanickej
konStrukeie na obr. 5 a blokovou schémou
zapojenia na obr. 6. Odpovedd mu schéma
regulagdného obvodu podia obr. 4 a &asové
priebehy podla obr. 2. Kladnd aj zdpornd
hodnota rychlosti je nezdvisle nastavitelna.
V lavej Casti obr. 2 je zndzornend realiza-
cia Mossbauerovho spektra v dvoch bodoch:
v rezonancii pri +V a mimo rezonancie pri
—V.

V mosadznom puzdre 1 sti umiestnené dva
permaneniné magnetické obvedy 2, 3, ktoré
st s puzdrom 1 pevne spojené plexisklovy-
mi pritlaénymi kraZkami 4. Na pritlaénych
kruzkoch 4 si stiCasne upevnené elektrické
kontakty pre pripojenie pohyblivych cievok
10, 11,

Vo vzduchovej medzere permanentného
magnetu 2 sa v axidlnom smere pohybuje
akfnd cievka 18, vo vzduchovej medzere
permanentného magnetického obvodu 3 sa
pohybuje cievka snimaca rychlosti 11. Obe
cievky s mechanicky spriahnuté tiahlom 9.
Na lavom konci tiahla 8 je upevneny radio-
aktivay ziari¢ 8, ktorého pohyb predstavuije
vystup zariadenia. Pod Ziaritom je olovena
maska 7. Tiahlo 9 s cievkami 10, 11 a Ziari-
tom B tvoria pohyblivy systém, ktory je po-
mocou pruZnych direktivnvch membrdn 8
upevneny na centrovacich prstencoch 5.

Akéné cievka 10 sa napdja z vykonového
zosiliiovada 29, ktory je riadeny rychlost-
nym regulaénym ocbvedom 38. Invertujici
vstup operac¢aého zosiliiovada rychlostného
regula¢ného obvedu 38 je pripojeny k ciev-
ke snimafa 11 rychlosti, ktorej druhy vy-
vod je uzemneny.

Takto popisany systém tvori spolu rych-
lostny servomechanizmus, ktory je zndmy
ako pohybové zariadenie s konStantnym
zrychlenim.

Na pravej strane je k pohyblivej asti sy-
stému upevnend plexisklovd kostricka 12,
na ktorej je navinutd pohyblivd cievka 14
snimafa polohy. Na konci plexisklovej kost-
ricky 12 je upevneny pohyblivy kontakt 21.

K nepohyblivej Casti zariadenia, t. j. k
puzdru 1 je pomocou nosnych stipikov 13
so zavitom upevnend nosnd doska 23. Jej
poloha sa da jemne nastavovat v axidlnom
smere pomocou matic 22 na nosnych stlpi-
koch 13. K nastavenej polohe sa nosnéd dos-
ka 23 vycentruje a zafixuje prie€nymi skrut-
kami 24.

Na nosnej doske 23 je upevnend kostricka
15, na ktorej je mavinutd nepohybliva ciev-
ka 16 snimaCa polohy. Vedla nepohyblivej
cievky 1€ je navinutd pomocna snimacia ciev-
ka 17, ktorej dfelom je stabilizdcia ampli-
tady budiaceho signdlu. Vinutia cievok 14,
16, 17 tvoria spolu snimaé 27 polohy, ktory
sa napdja z budiaceho generatora 25. OKo-
lo kostritky 15 s cievkami 16, 17 je umiest-
neny hlinikovy tieniaci prstenec 18, ktory
tieni vyZarovanie vysokoirekvencnej energie
do okolia. )
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Na nosnej doské 23 sd upevnené dva pev-
né nastavitelné kontakty 19, 20, ktoré spolu
s pohyblivgm kontaktom 21 funguji ako o-
krajové prepinace. Poinocou nich sa prekla-
pa riadiaci Klopny obvod 28, ktory pomocou
elektronického prepinada 34 striedavo pri-
pdja dva presné stabilizované zdroje 35, 36
napétia k presnému dvojitému volitu 33
rychlosti.

Vysokofrekventuy signdl zo snimaca 27
polohy sa v amplitidovom detektore 28 spra-
cuje na elektricky ddaj o okam¥itej polohe
pohyhlivej Casti zariadenia. Tento signdl sa
vedie na invertujici vstup operatného zo-
silitovata polohového regulaéného obvodu
31. Vystup pelohového reguladného ohvodu
31 je pripojeny na vstup rychlostuého re-
gulagdného obvodu 30. Tym sa uzatvara slud-
ka nadradencj spdtnej vdzby a zo zariade-
nia sa stdva polohovy servomechanizmus.

Vstup polohového servomechanizmu, t. j.
neinvertujici vstup operaéného zosiliiovada
polohového regulatného cbvodu 31 je pri-
pojeny k vystupu integratora 32, pomocnu
ktorého sa konStantné napédtie na jeho vstu-
pe prevedie na konStentne sa meniace na-
pdtie na vystupe. Vstup integrédtora 32 je
pripojeny k vystupu presného dvojitého vo-
lita 33 rychlosti.

Funkcia zariadenia je nasledovné: Gene-
rdtor 23 napéja nepohybliva cievku 186 sni-
maca 27 polohy vysokofrekvenénym budia-
cim pridom. Pomocnd suimacia cievka 17
slnZi na stabilizdciu amplitidy budiaceho
pradua. Pohyblivd cievka 14 je dvojitd a sy-
metricky navinutd, takZe snimac 27 polohy
je prevedeny ako bezdotykovy diferencidiny
transformator.

V zavislosti od momentidlneho stavu ria-
diaceho klopného obvodu 26 je k presnému
dvojitému volidu 23 r¢chlosti pomocou e-
lektronického prepinaa 34 pripojeny pres-
ny stabilizovany zdroj 3% kladného napitia
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alebo presny stabilizovany zdroj 38 zépor-
ného napétia. Na oboch éastiach presného
voli€a 33 rychlosti je predvolena poZadova-
nd hodnota kladnej a zdpornej rychlosti po-
hybu, vystup z voli€a je konitantné napitie,
ktoré sa v integratore 32 pravedie na kon-
Stantne narastajice napitie, pri€om rych-
lost narastania napiitia na vystupe je timer-
néd hodnote napétia na vstupe integrdtora
32. Vystupnym napétim integrdtora 32 sa
riadi vstup polohového regulaéného obvo-
du 31, takZe poloha pohyblivej ¢asti zaria-
denia je presne tmernd konStantne sa me-
niacemu nap#tiu na vystupe integrédtora 32.
Tym dochaédza k zmene polohy radicaktiv-
neho Ziari¢a 6, ktory sa pohybuje nastave-
nou konStantnou rychlostou. Xed pohybliva
Cast zariadenia dosiahne niektorii krajni
pelohu predvolent nastavitelnymi okrajo-
vymi kontaktami 18 alebo 20, preklopi-sa
riadiaci klopny obvod 28 a pomocou elek-
tronického prepinada 34 sa k druhej polo-
vici presného volita 33 rychlosti pripoji
zdroj opatnej polarity, tym sa pohybovy sy-
stém zatne pohybovat opaénym smerom
predvolenou rychlos’ou.

Ak v operatorovom tvare zobrazime sché-
mu regulaéného obvodu pohybového zaria-
denia s kon3tantnou rychlostou ako poloho-
vého servomechanizmu a oznafime preno-
sovd funkciu sustavy A, prenosovd funk-
ciu rychlostného regulaéného obvodu g,
prenosovi funkciu polohového regulaéného
obvodu f,,,, prenosovi funkciu snimada
rychlosti p, prenosova funkciu integrétora
1/p, riadiacu veli¢inu rychlosti na vstupe
integrdtora v, riadiacu veli¢inu polohy na
vstupe polohového servomechanizmu wy,),
regulatni odchylku polohy e, regulaéni
odchylku rychlosti ey, polohu x(, a rych-
lost ako vystupnd velidinu v,, potom pre-
nosovd funkcia polohy X, takejto sistavy
bude vyjadrend vziahom (3)

X = _X.,.(_DL e ,.A_‘P)__,A.,,...‘- R (3)

? Wp) 1+ PAp) Bup + A Baw) :

a prenosovd funkcia regulatnej odchylky polohy E,(, bude vyjadrend vziahom (4)
€1(p) 1+ pAy Bim

Fop( == - — L — 4)

X W) 14+ PAwp) Brm + Agy Bap) [

Prencsova [unkcia rychlosti V., pri ria- 1

deni veli¢inou u, na vstupe integrétora bu- Evp =Dp. p Exp) (6)

de vyjadrend vziahom (5)
1
Vi) =p. 5 X(p) (5)

a prenocsovd funkcia regulaénej odchylky
rychlosti B, pri riadeni veli€inou u, na
vstupe integrédtora bude vyjadrend vztahom

(6)

teda prenosovd funkcia podla vztahu (5) je
totoZna s prencsovou funkciou podla vzta-
hu (3} a prencsovd funkcia podla vztahu
{6] je tntoind s prenosovou funkciou podla
vzfahu (4). Pri hodnote operdtora p-0 je
potom prenos rychlosti Vi, nenulovy a pre-
nos regulatnej odchylky rychlosti E,, sa
bliZi k nule. To znamend, Ze stistava si aj
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pri nulovej rychlosti, teda v ustdlenom sta-
ve zachovdva vlastnosti servomechanizmu a
dé sa riadit vstupnou veli¢inou.

Vybavenim pohybového zariadenia s kon-
Stantnym zrychlenim presnym, linedrnym,
bezdotykovym a dasovo stabilnym snima€om
polohy, vytvorenim polohového servomecha-
nizmu a riadenim takéhoto servomechaniz-
mu pomoecou integrdtora na jeho wvstupe
vznikne pohybové zariadenie, ktoré umoZ-
fluje generovat pohyb Mé&ssbauerovho rédio-
aktivneho Ziari€a s konStantnou rychlostou.
Tym sa umoZni meranie Mossbauerovho
spektra len v dvoch bodoch, v rezonancii a
mimo rezonancie, €o umoZiiuje vypusiif z
merania vSetky ostatné body rezonantnej
Giary. To prind3a podstatné, 100- aZ 500né-

PREDMET

Pohybové zariadenie s konStantnou rych-
lozton pre Mdéssbauerovu spekiroskopiu, po-
zostdvajlice z pohybového zariadenia s kon-
Stantnym zrychlenim, ktoré je vytvorené
puzdrom, permanentanym masuetickym ob-
vodom vo vzduchovej medzere, ktorého sa
v axidlnom smere pohybuje axénéd cievka,
permanentnym magnetickym ohvodom vo
vzduchovej medzere, ktorého sa v axidlnom
smere pohybuje cievka snimaca rychlosti,
pritem obe cievky st mechanicky pevne
spojené tiahlom, »a konci kiorého js2 vpev-
neny radioaktivny Ziari€ a celd pohybliva
¢asi systému je zavesend na dvoch pruZaych
direktivnych mewmbrénach, ktoré st na svo-
jom obovode upecvne i k puzdru, pri¢om
aktna cievka je pripojend k vystupu vyko-
nového zosiliiovala, ktorého vstup je pri-
pejeny k vystupu rychlosiného regulaéného
cbvodu a vstup rychlostného regulatného
obvodu je pripojeny k cievke sanimala rych-
icsti, ktorej druhy koniec vinutia je uzem-
neny, vyznafujace sa tym, Ze s pohyblivou
tas‘ou svsiému je mechanicky pevne spo-
jend pohyblivd cievka (14} snimafa (27)
polohy ako aj pohyblivy keontakt (21) a s
nepohyblivym puzdrom (1) je mechanicky
pevne spojend nepohybliva cievka (16) sni-
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sobné skrétenie doby merania a tym umoZ-
fuje efektivne skiimanie javov, ktorych vy-
skum bol doteraz nemoZny alebo mimoriad-
ne obtiaZny.

Pohybové zariadenie s konStantnou rych-
lostou je uréené predov3etkym na kondtruk-
ciu Mossbauerovho spektrometra s konstant-
nou rychlostfou. Oblast pouZitia bude hlavne
pri vyskume rozptylovych a polarizaénych
javov nizkoenergetického gama Ziarenia,
ako napriklad Rayleighov rozptyl a selek-
tivna excitdcia jadrovych podhiadin. Prevaz-
nu vacsinu doteraz existujicich pohybovych
zariadeni s konStantnym zrychlenim moZno
pripravit na univerzdlne zariadenia podla
vynalezu.

YNALEZU

mafa (27) polohy, ako aj dvojica nastavitel-
nych Kontaktov (19) a (20), pri€om vystup
snima€a (27) polchy je pripojeny k vstupu
amplitidového detektora (28) a jeho vystup
jo pripojeny k jednému vstupu operaéného
zosiltiovata (31) polohového reguladného
obvodu, ktorého vystup je pripojeny k vslu-
pu rychlostného regulatnéhe obvodu (30)
a druhy vstup operatného zosilitovala po-
lohového regulatného obvodu (31) je spo-
jeny s vystupom integritora (32), ktorého
vstup je spojeny s vystupom presného dvo-
jitého volice (33] rychlosti, ktorého oba
vstupy si pripojené k vystupom elektronic-
kého prepinaCa (34), jeden napidfovy vstup
elektronického prepirafa (34) je pripojeny
k presnému stabilizovanému zdroju (35)
kladného napétia a drohy unapédfovy vstup
elektronickéno prepinaca (34) je pripojeny
k presnému stabilizovanému zdroju (36) za-
porného napétia, priCom riadiaci vstup elek-
tronického prepinata (34) je pripojeny k
vystupu riadiaceho klopného obvodu (26)
a prekldpacie vstupy riadiaceho klopného
obvodu {26} si spojené s nepohyblivymi na-
stavitelnymi kontaktami (18) a (20) a po-
hyblivy kontakt (21) je pripojeny k zdroju
konStantného prekldpacieho napétia.

4 listy vikresov
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