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(64) Zafizeni pro pohon polohovadla

Zatizeni je urdeno zejména pro pohon
rotaénich polohovadel a rdznych mechanismd "
a krokovym reZimem, nap¥. pro sutomatické boa
linky. Podstatou ge pouzitl b&iného asynchron- R
niho motoru vinutého do hvézdy, na djenéhd
pFes m&ni& frekvence z Jednofézového zdroje.
Ne m&ni¥ frekvence jsou napojeny ovlddact
logické obvody, spojené s ¥i{dicimi signd-
ly & se zépadkovym mechenismem, ktery je-
mechanicky spojen s h¥fdeif motoru. Hifdel "
motoru miZe byt navic mechanicky spojena se -
srimadem polohy, ktery je téZ pripojen na N \
ovlédac{ logické obvody. Snima¥ polohy za- AY
gse mlZe byt navic pevné spojen se zdépadko- le J
vym mechanismem,
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Vynélez se tykd zerfzeni pro pohon polohovedle, sestévajficiho z asynchronniho motoru,
m¥nile frekvence, zdpadkového mechanismu a oviddecich logickych obvodd.

V soulasné dobs§ existuje velké mnoZstvi riznych konstrukci pohond polohovadla. Jsou
to zpravidla krokové pohony hydraulické, pneumetické nebo e.ektrické, konstruované bud
na principu krokového motoru, nebo stejnosmd3rného motoru s polohovou zp&tnou vazbou.

V¥roba tdchto pohond je velmi ndkladnd z divodu jejich velké konstruk¥ni sloZitosti,
protoZe pouZivajf krokové nebo stejnosm&rné motory a protofe obsshujfl hydraulické &i pneu-
matické prvky, ndkledné jednsk pro svou slofitou technologii a jednak pro malou vyrobni
sériovost.

Uvedené nedostatky potladuje vyndlez, jehoi podstate spo¥ivéd v tom, %e asynchronni
motor vinuty do hvdzdy mé st¥ed vinut{ spojen s prvni svorkou Jednofdzového nepéjscciho
ldrojq a vyvody vinuti JsoupFfes m¥ni¥ frekvence spojeny s druhou svorkou jednofdzového
naepédjeciho zdroje, priem¥ hffdel asynchronniho motoru Je mechanicky spojena se zépadko=
vym mechanismem, ktery Jje pripojen na prvai vystup ovlddacich logickjch obvodd, na jejichZ
prvni vstup Jsou pripojeny ¥idici signély zafizeni a jejich% druhy vystup je pripojen na
F{dic{ vstup m&ni¥e frekvence.

Zetizeni je mo¥no modifikovat tek, Ze hiidel asynchronntho motoru je navic mechenicky
spojena se snima¥em polohy, jehoZ vystup je spojen s druhym vstupem ovlddacich logickych
obvodld. Snime¥ polohy miZe byt té% pevnd spojen se zdpadkovym mechanismem.

Ze¥fzeni podle vyndlezu se vyznaduje jednoduchostl PeSeni pohonu i celého polohovadla.
UmoZnuje spojen{ upinaci - undSeci desky polohovadla s hi*idelf motoru, ¥im% je zjednodusena
konstrukce polohovedla.

Umist¥ni zdpadkového mechenismu na h¥fdeli motoru pFindsi levné aviak presné zaji¥td-
ni polohy upinaci desky p¥i velké Z¥ivotinosti mechenismu. Ovlddédni motoru tyristorevym
m¥nilem frekvence gzvySuje Zivotnost zefizenf, ve srovndni s pneumatickymi systémy a to
té% moZnosti u¥itl stejnosmdrného brzdéni motoru, kterym je sni¥eno naméhéni zdpadkového
mechenismu snifenim energie rotujfci ¥dsti pred ¥innosti zdpadky. Dalsi piednosti je ro-
bustnost konstrukce a zvySeni spolehlivosti zafizent.

Na p¥ipojenych vykresech jsou uvedeny priklady konkrétniho pruvedeni zaffzeni podle
vyndlezu. Obr. | zndzornuje jednodusd{ verientu zatizeni, kde asynchronni{ motor Je hiidelf
p¥imo spojen se zdpadkovym mechenismem. Obr. 2 zndzornuje veriantu, kde asynchronni motor
Je navic mechanicky spojen se snimalem polohy.

Zafizeni se v podstatd sklddd z asynchrenniho motoru 1 b&%né konstrukce vinutého
do hvézdy. Stred vinuti je spojen s prvni svorkou B jednofézového nepéjeciho zdroje. Vy-
vody vinuti g, b, & Jsou napojeny na méni¥-frekvence 2, ktery je spojen s druhou svorkou [
Jednofdzového napdjeciho zdroje.

T{m Je moZno napdjenim sniZenou frekvenc{ pFi bd#né konstrukei motoru upravit zatd-
¥ovac{ cherakteristiku motoru & zebrdnit nadmérnému nérdstu proudu p#i rozbZhu motoru.
M¥ni& frekvence 2 je pres vstup g ovlddén signdly logickych obvodd 2 2z Jejich druhého vystu-
pu g.

H¥{del asynchronnfho motoru ] je m-chanicky spojena se zdpadkovym mechenismem 4, ktery
Jje pFipojen ne prvni vystup g ovlddacich logickych obvodd %, na jeJich% prvni vstup b
Jsou pripojeny Fidici signdly zarizeni. Po povelu k provedeni kroku sepnou logické obvody 5
progtiednictvim zapinacich impulsd m&ni¥ frekvence 2 e motor vyvijf to¥ivy moment. Zéroven
‘Je uvoln¥na zépedka zépadkového mechsnismu 4. Skondeni kroku Je hliddno zdpadkovym mecha-
nismem 4.
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U varienty zafizen{ podle obr. 2, kde asynchronni motor | je navic mechanicky spojen
se snimafem polohy 3, Je umoZn&no sniZeni mechanického neméhdni zdpadky a zmenSeni mecha=
nickych, rdzd v zaPizen{ brzdénim motoru.

Povel k zapo&eti brzdidni je zde odvozen ze signdlu snimele polohy 3 a provddi se napd.
pomoci stejnosmdrného proudu, prochdzejiciho stetorovym vinutim motoru J. Snima& polohy 3
nife byt té% pevnd spojen se zdpadkovym mechenismem 4. '

Zetizeni podle vyndlezu je vhodné zejméns pro pohon rotadnich polohovadel - "karuseld”
- v krokovém reZimu, poufivanych nap¥. pro sutomatické linky. Lze je rovnd% pou%i{t pres
piislu¥ny pievod i pro jiné typy linek, kde ovem JjiZ nejsou pfednosti tohoto pohonu tsk
vyrazné - nutnost ufit{ pPevodli. Té%Z je lze pou%it pro pohon rdznych mechenismd s kroko-
vym reZimew nebo pro pohon pékovych mechanigmi.

PREDMET VYNALEZU

1. Zap¥izeni pro pohon polohovadla, sestdvajici z asynchronniho motoiu, mnide frek-
vence zdpadkového mechanismu @& ovlddecich logickych obvodl, vyzne¥ené tim, %e ssynchronni
motor (1) vinuty do hvdzdy mé stfed vinut{ spojen s prvni svorkou (R) jednofdzového napd-
jeciho zdroje a vyvody vinuti (a, b, ¢) jsou pres m&ni¥ frekvence (2) spojeny s druhou
svorkou (N) jednofdzového napdjeciho zdroje, pii¥em# h¥idel asynchroannfho motoru (1) Je
mechanicky spojena se zépadkovym mechanismem (4), ktery je pfipojen na prvni vystup (g)
ovlddacich logickych obvodd (5), na jejich% prvni vstup (h) jsou pripojeny vystupy #idicich
signdld zerizeni, a jejichZ druhy vystup (e) je pripojen na ¥fdici vstup (d) méni¥e frek-
vence (2).,

2. Zetizeni na pohon polohovadlas podle bodu 1, vyznalené tim, Ze hif{del asynchfonniho
motoru (1) je mechenicky spojerta se snimalem polohy (3), jeho% vystup je spojen s druhym
vstupem (f) ovlddacich logickych obvodd (5).

3. Zatizeni na pohon polohovadla podie bodu 2, vyznalené tim, %fe snimae¥ polohy (3)
Je mechanicky pevn& spojen se zdpadkovym mechenismem (4).

2 vykresy
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