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(54) 'Zapojeni oviada&e pohonnych jednotek mechanismu naté&eni tryskacf
trubice manipulétoru . ’

Zapojeni ovladafe je ur&eno pro manipu-

l&tor pro otryskdvéani svafencl, zejména tla- o/ ’ ’
kovych nddob pro jadernd za¥fzeni. OvlddaZem 3b 3¢
jsou ¥izeny pohonné jednotky mechanismu na- 3a
td%eni tryskac{ hubice manipuldtoru. Ovlédal& ]
sestdvd v podstatd z logického kombina&niho 4 L
obvodu, generdtoru pulsd a délife pulst 1:2, , 8
ve vzédjemném zapojeni s dvojici pfepinadi,
z nich¥ jeden je ur&en pro pohyb hubice ve —h— e
vodorovné rovin& a druhy pro pohyb hubice ve )
svislé roviné. \5 . 1
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Vynélez se tyké zapojeni ovléadale pohonngch jednotek mechanismu natd&eni tryskaci hubice
manipuldtoru pro otryskdvéni velkorozm&rnych svafencd, zejména .tlakov§ch nddob pro jadernd
za¥izeni.

Pro %i%t&n{ velkgch tlakovgch nddob, nebo.konstrukci jadernych za¥izeni se po sva¥eni
poufivaji tryskaci manipuldtory. V&t3ina dosud zﬁ&m?ch manipuldtord je provedena tak, Ze na
konci funknfho ramene kaidého stupn& volnosti je umfst&na p¥evodovka s hnacim motorem, které
ovlddaji rameno dal3fho stupn& volnosti.

Nev§¢hodou tohoto fe¥en{ je p¥{li¥nd hmotnost pohybujfeich se &4sti. U manipuldtord, které
pou¥ivajf k odstrandni uvedeného nedostatku vedeni n&honu pohybu dal¥fho stupn& volnosti du-
tych h¥ideld, nebo napffklad ¥etZzovjych ndhond a kde dochdz! k z&vislosti dvou stupfid volnos-
ti, je tato zdvislost odstran&na bud sloZitymi diferen¥nimi mechanickymi &leny, nebo kompen-
zadnimi obvody v ¥fdicfch zapojenich pohonnych jednotek, p¥ipadnd ¥fzenim pohond vypodetnimi
systémy, &{m¥ jsou tyto z4vislosti kompenzovény programovymi prost¥edky.

Okolem vynélezu je vyre¥it pomoci jednoduchych prostfedkd ovlddaci za¥{zen{ pohonnych
jednotek, pf¥i pouZiti dvou souosgch h¥ideld, u kterého je odstrandna z4vislost pohybl mecha-
nismu natd&en{ tryskaci hubice manipulédtoru. )

Vyndlez Ye¥{ tento problém zapojenim ovlédade pohonnych jednotek, jehoZ podstata spolivé
v tom, ¥e logicky kombina®ni obvod je p¥ipojen ke svorce napédjeciho nap&ti, ke které je zdro-
veR p¥ipojen p¥es prvni odpor prvni p¥ived jednoho sméru pohybu ve vodorovné rovin&. Pfes
druhy odpor je pfipojen druhy piivod opaZného smiru pohybu ve vodorovné roviné. Pfes t¥eti
odpor je ptipojen t¥etf p¥ivod jednoho smé&ru pohybu ve svislé rovind. Pres &tvrty odpor je
p¥ipojen &tvrty p¥ivod opa&ného sm&ru pohybu ve svislé rovin&. Mezi prvn{ a druhy pffvod sméru
pohybu ve vodorovné rovin¥ je upraven prvni p¥epinal. Mezi t¥eti a dtvrty pfivod sméru pohybu
ve svislé rovind je upraven druh§ pfepfna¥. K logickému kombinanimu obvodu je ptipojen gene-
rétor pulsﬁ, ke kterému je paraleln& p¥ipojen d81i& pulsld 1:2, jehoZ vystup je pfipojen k dru-
hému vstupu logického kombina&niho obvodu. Prvni a druhy v¢stup loglckého kombina&n{ho obvodu
je pfiveden k prvni pohonné jednotce natd¥eciho h¥tdele tryskac{ hubice ve vodorovné roviné
a tret{ a &tvrt§y vystup ke druhé pohonné jednotce natd&eciho h¥idele tryskaci hubice ve svislé
roving.

zapojeni ovldda¥e podle vyndlezu odstrafiuje jednoduchym zpisobem zdvislost obou pohybl
nat4denf tryskac{ hubice ve vodorovné a svislé rovin&. Zapojeni je realizovéno prostiednictvim
malého po&tu dostupnych integrovangch obvodl a z hlediska ¥fzen{ obsluhou se natd¥eci tryskaci
hubice v obou rovindch jevi jako zcela nezdvislé. P¥i pouXitf zapojeni podle vynélezu se pod-
.statnd zjednodud{ mechanické provedeni konstrukce mechanismu nat&3en{ tryskaci hubice. U mani-
pul&toru neni t¥eba vyu%fivat zvl&&tnich obvodld pro kompenzaci z4vislosti obou pohybid, ani
prostfedky vypo&etni techniky vybavené p¥fslu¥ngmi kompenzalnimi programy.

p¥{klad zapojeni ovlidaZe podle vyndlezu je schematicky zndzorn&n na p¥ipojeném vykresu.

Logicky kombina&nf obvod 1, ktery je tvofen pam&t{ ROM, je pfipojen ke svorce 2 napdjeci-
ho napétf. Ke svorce 2 je zéroveh pfipojen ptes prvni odpor 3a prvni p¥fvod 4 jednoho sm&ru
pohybu ve vodorovné rovin&. Pres druhy odpor 3b je pEipojen druhy piived 5 opa&ného sméru
pohybu ve vodorovné rovin&. Pfes tfetf odpor 3¢ je p¥ipojen t¥etf p¥{ivod 6 jednoho sméru po-
hybu ve svislé rovin&. P¥es &tvrty odpor 34 je pfipojen Stvrty pFivod 7 opainého sméru pohybu
ve svislé rovin&. Mezi prvni a druh§ p¥ivod 4 a 5 je upraven prvni pfepinal 8 a mezi t¥etf a
dtvrty pfivod 6 a 7 druhy p¥epinal 9. K logickému kombina&nimu obvodu 1 je p¥ipojen ‘generédtor
10, tvofeny &asovacim obvodem typu 74 123 PC, ke kterému je paralelnd p¥ipojen d&li¢ 11 pulsid
1:2, tvofeny klopnym obvodem typu D. V§stup d%lide 11 je pfipojen k druhému vstupu logzckého
kombina&niho obvedu 1, jehoZ prvni v§stup 12 a druhy vystup 13 je p¥iveden k prvnf pohonné
jednotce 16 natddecfho hiidele ve vodorovné rovin&, Tret{ vystup 14 a &tvrty vystup 15 je pfi-
veden ke druhé pohonné jednotce 17 natddeciho h¥f{dele ve svislé rovin&. Pohonnymi jednotkami
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16 a 17 jsou krokové motory, které ovladaji pohyb tryskac{ hubice. PoZadovany sm&r pohybu ve
vodorovné i svislé rovin& je provAdd&n podle zvolené polohy pfepina&d 8 a 3.

PREDMET VYNALEZU

2apojeni ovl&da¥e pohonngch jednotek mechanismu natddenf tryskac{ hubice manipuldtoru
pro otryskadvani svafencd, vyuiivajici logicky kombina&ni obvod, vyznadujfcf se tim, %e logic-
ky kombinadni obvod (1) je pripojen ke svorce (2) napijecfho napdti, ke které je zdroven p¥i-
pojen p¥es prvni odpor (3a) prvni p¥fvod (4) jednoho sm&ru pohybu ve vodorovné rovin&, ptes
druhy odpor (3b) druhy p¥ivod (5) opadného smé&xru pohybu ve vodorovné rovind, p¥es t¥eti odpor
(3¢) tretf p¥ivod (6) jednoho sm&ru pohybu ve svislé rovin& a pfes &tvrty odpor (3d) gtvrty
p¥ivod (7) opaného sm&ru pohybu ve svislé rovin&, mezi prvni a druhy p¥fivod (4, 5) sméru po-
- hybu ve vodorovné rovin& je upraven prvni pfepinal (8) a mezi tfetf a &tvrty pfivod (6, 7)
sméru pohybu ve svislé rovin& je upraven druhy pfepinal (9), p¥iemZ k logickému komhinéénimu
~obvodu (1) je pfipojen generdtor (10) pulsd, ke kterému je paralelnd p¥ipojen d&1i& (11) pulsh
1:2, jeho% vystup je p¥ipojen k druhému vstupu logického kombinadniho obvodu (1), nadeZ prvni
vystup (12) a druhy v¢stup (13) logického kombina&nfho obvodu (1) jJe p¥iveden k prvni pohonné
jednotce (16) natd&eciho h¥idele tryskaci hubice ve vodorovné rovin& a t¥eti vystup (14) a
vétvrty vgstup (15) logického kombina¥niho obvodu (1) je pfiveden ke druhé pohonné jednotce
(17) natd¥eciho h¥fdele tryskaci hubice ve svislé roving&.
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