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Zapojeni se tyké oboru koZeluZskych r r '
strojd a zefizen{ pro ko¥eluZny. Zapojeni

Fe¥{ elektronické zalfizeni pro ovliadani po-~ ~
hybu vdleciho kotoule u keZeluZskych védle- -~ f
cich stroji., Zapojeni je utvoreno tek, Ze
bezkontaktni{ snimade poloh a obvod rufni T
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vstup fasovaciho, tvarovac

ho logického obvodu. Nag tento obvod je rov- N o
ng% pripojen obvod automatické reverzace. V‘ “V#
V§stup dasovaciho, tvarovaciho a kombinal- :
niho logického obvodu je pFipojen na klopny

obvod, jehoZ vy¥stupy pres spinaci zesilova-
te navazujf{ na vstupy elektromasgnetickych I

spogek.
vlada& STOP pies lo§ické obvody na
vstup bezpelnostnfho zaPizenif, jehoZ v¥atup
Je pripojen na spfnacf obvod, vystupy kte-
rého jsou pfipojeny na vstupy spinacich ze-
gilovadd.
Zapojeni Je moZno vyuZit v koZeluském

oboru.
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Vynédlez se tykd zspojeni pro ovlddéni pohybu véleciho kotoule u koZeluZskjch vdlecich
strojd.

Doposud znémé elektrickd zaPfizeni pro ovlddéni{ véleciho kotouZe Fe¥i tento problém po-~
moci reléové automatiky, ovlddené kontaktnimi koncovymi spineli. Povelové ¥leny tvofi elek+. .
tromsgnety v hydraulickém systému, JejichZ pofadf zepnutf udévé sm&r pohybu vélecfho kotoude
Vzhledem k tomu, e pofet pracovnich cykld pi#i vdlenf malych spodkovych usni{ je znalny, Zi-
votnost elektrického za¥izeni Jje meld. Primdrnd ¥ivotnost elektirického zarizeni Je 1 500 ho-
din. Fyzickéd ndrod¥nost obsluhujfciho pracovnika je zna¥nd, jelikoZ pohyb vdleciho kotoule
se ovlddd znalnou, fyzickou silou ovlddaci ty%f ve vysi hlavy.

Uvedené nevyhody odstranuje zepojeni pro ovldddni pohybu vdleciho kotoude u koZeluZskych
vdlecich strojd, jeho? podstata spoZivéd v tom, %e bezkontsktni spina¥e poloh a ru&ni ovla-
dal reverzace jsou pripojeny na logicky kombine&nf obvod, Jeho% v¥stup Je pfipojen na vstup
dasovaciho, tvarovactho a kombinaZniho logického obvodu, na jeho# odddleny vstup je rovnéZ
ptipojen obvod automatické reverzace, piidem% wstupni obvody bezkontaktnich snima&i poloh
a ovlgdade reverzace maji vy3&L rozhodovaci roven ne# obvod automatické reverzace.

Vyhodou zapojeni Jje, %e pohyb vdleciho kotoule Je PFizen jednim bistabilnim klopnym ob-
vodem v soustavd integrowanych obvodd a celéd elektrické zarizeni je bezkontaktnf, z ZehoZ
vyplyvé mnohondsobné zvySen{ spolehlivosti a Zivotnosti.

Vstupni obvody umistdné na stroji tvori kapacitnf, indukdn{ a optoelektironické snimedle,
Jejich% setizovéni bZhem provozu odpadd. Fyzickéd ndmaha obsluhujfctho pracovnika je podstat-
nd mendi, jeliko% pro ovldddnf ¥{dicich prvkd umfst¥nych na pracovnim stole v mist¥ obsluhy
Jje zapotfebi zanedbatelné fyzické sily. Na priloZeném vykrese je zndzorndno blokové schéma
zapojeni.

Bezkontaktni snima&e poloh 2 & 3 a rudni ovlada¥ 9 reverzace Jsou pFipojeny na logic~
ky kombina&nf obvod §, Jjehof v¥stup je p¥ipojen na vstup &asovacfiho, tvarovaciho a kombinad-
niho lagického obvodu 2, na jehof odd¥leny vstup je rovn3Z pripojen obvod ] automatické re-
verzace, piifem% vstupni obvody bezkontakinich snima2d peoloh 2, 3 poloh rudniho ovladale
reverzace maj{ vyS3{ rozhodovac{ droven ne# obvod | automatické reverzace.

V§stup tvarovacihe a kombinadniho logického obvodu 2 Jje propojen se vatupem bistabilni-
ho klopného obvodu 8, jehof jeden vystup Jje propojen pfes spinaci zesiloveX ]2 na piivodnit
svorky elektromegnetické apojky 17, druh§ vystup klopného obvodu 8 Je propojen pfes spina~
c{ zesiloval 13 ne elektromegnetickou spojku 18.

Vstupni obvod 4 s funkci STOP je pripojen ne vsiup logického kombinadniho obvodu 7,
JehoZ vystup je propojen na logicky obvod 10 a vstup bezpednostuiho za¥izeni 15, pridem% vy-
stupy logického obvodu 10 Jsou pripojeny na napéjecf vetup spinacich zesilovadd 12, 13, 14
a v¥stup spinactho zesilovelZe (4 je spojen na piivodni svorky elektromagnetické brzdy 19.

d1d10 11 bezpeldnosti je pfipojeno na vstup hezpelnostnfho zaffzenf 15, JjehoZ vistup je
propojen na vstup spinactho obvodu 20 a obvod J6 s funkef STARL Je propojen se vstupem bez~
pednostnitho zaffzeni 13, priZem¥ spinaci obvod 20 je pifipojen napédjecim napdtim ne oddélené
_ vstupy spinacich zesilovall 12, 13, 1l4.

Za¥izeni pracuje takto. Po pfipojieni napdjeciho napdt{ k zafizeni se bistabilni klopny
obvod § néhodnd pPeklopf. ProtoZe spfnac{ obvod 20, ktery privdd{ ovlddeci napdt{ na spinaci
zesilovade 12, 13, 14 Jje v klidovém stsvu, elektromagnetické spojky 17, 18, 19 Jjsou vypnuty.
Elektromagnetickd spojka 19 zastévd funkci brzdy. V tomto pfipadd je vdleci kotou¥ v klidu.
Uveden{ vdlecfho kotoude do pohybu se provddi pomoc! obvodu 6, ktery méd fun<ci START. [{m-
to obvodem 16 se uvede do pohotovostni funkce bezpe¥nosini zaifizenf 15, spinaci obvod 20
sepne a privede ovléddaci napdti na spinaci zesi® .. 1Z, 1o, 14-
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Elektromagnetickd brzda 13 sepne, tim se odbrzdf a zéroven sepne jedna z elektromagne-
tickych spojek 17 nebo 18 podle ndhodn& preklopeného bistabilniho klopného obvodu 8. Vdle~
ci kotoud se za¥ne pohybovat jednim smirem. V pripad&, %e na vélecim stole nenf usen, je po-
hyb vdlectho kotou¥e ¥izen pomoci bezkontaktnich snimaXd 2, 3 poloh.

Phes logicky kombinaZnf obvod § a &asovac{ tvarovaci a kombinadn{ logicky obvod 3 se
preklépi klopny obvod 8. Jeho vy¥stupy st¥ifiavé pfes spinaci zesilovale 12, 13 spinaji elekt~
romagnetické spojky 17 a 18 a tim dochdz{ k pohybu védleciho kotou¥e po celé pracovafl délce
vélectho stolu mezl bezkontaktnimi snima¥i 2 a 3 poloh.

. Zkréceni pohybu védlectho kotoule se provddi obvodem rudnfho ovladale @ reverzace, Jjim¥
je moZno kdykollv podle pot¥eby provést reverzaci pohybu vdlecfho kotoude. V p¥ipad®, Ze na
vélecim stole je usen, pohyb vdlecfho kotoude je Ffzen obvodem ] sutomatické reverzace, kte-
ry pres tvarovaci a kombina&ni logicky obvod 2 piekldpf bistabilnf klopny obvod 8. V tomto
p¥ipad¥ vdleci kotou¥ automaticky sleduje délku usn&. Pohyb vdlecfho kotoude je moZno i
v tomto pripadd ¥fdit ru¥nd pomoci ru¥niho ovladale 2 reverzace, jehoZ obvod méd vy¥3{ rozho-
dovaci droven neZ obvod | automatické reverzace.

Zastaveni pohybu védlecfho kotoufe se provddi pomoci obvodu 4 s funkei STOP., Pfes logic-
k¥ obvod se vypnou spinaci zesilovale 12, 13 a 14, elektromagnetické spojky 1I1, 18, 19.
V tomto okem¥fiku se zastavi vdleci kotoul. V pffpads zaplisobenf ¥idle 1l bezpe¥nosti Je
funkce stejnd, Jako u obvodu 4 s funkcf STOP, V obou pfipadech je nutno pro uvedeni védleci-
ho kotou¥e do pohybu pou¥ft obvod 16 s funkc{ START, o

PREDMET VYNALEZU

1. Zapojeni pro ovldddn{ pohybu védleciho kotouBe u koZeluZskych védlecich strojl, vyzna-
gujici se tim, %e bezkontakini snime¥e (2,3) polch a rudni ovliadad (9) reverze jsou p¥ipo-
jeny na logicky kombina¥nf obvod (6), jeho% v¥stup je pFipojen na vstup &asovacfho, tvarova-
ctho a kombina®nfho logického obvodu (5), na jeho¥ oddsleny vstup Je rovn¥Z pFipojen obvod
(1) automatické reverzace, prilemZ vstupnf obvody bezkontaktnfch snimadd (2,3) poloh a rud~
ntho ovladae (9) reverzace majf{ vy33{ rozhodovac{ Uroven neZ obvod (1) automatické rever-
zace.

2. Zapojeni podle bodu 1, vyenadujfci se tim, Ze vystup &asovac#ho, tvarovactho a kom=-
binadniho logického obvodu (5) je propojen se vstupem bistabilnfho klopného obvodu (8), je-
ho% jeden v¥stup Je propojen pres spinaci zesilova¥ (12) na pii{vodni svorky elektromagnetic-
ké spojky (17), druhy vystup je propojen pres spinaci zesilova¥ (13) na elektromegnetickou
spogjku (18}.

3. Zapojeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, %e vstupnf obvod (4) s funkcl STOP je
piipojen na vstup logického kombina¥niho obvodu (7), jeho¥ vystup Je propojen na logicky
obvod (10) a vstup bezpe¥nostniho zaffzenf (15), priZemZ vy¥stupy logického obvodu (10) Jsou
pripojeny na napédjecf vstupy spinacich zesilovadd (12, 13, 14) a vystup spinactho zesilova-
ge (14) je spojen na p¥{ivodni svorky elektromagnetické brzdy (19).

4, Zapojent podle bodu 1, vyznadujfci se tfim, ¥e idlo (11) bezpelnosti Jje pripojeno
na vstup bezpednostnfho za¥fzenf{ (15), jeho% vystup je propojen na vstup spinacihe obvodu
(20) a obvod (16) s funkci START je propojen se vstupem bezpe¥nostniho zafizeni (15), pri-
Zem? spinaci obvod (20) je p¥*ipojen napdjecim nap¥tim na odddlené vstupy spinacich zesilova-
& (12, 13, 14).
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