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pro provadéni tohoto zpiisobu

1 . . ]
Zpfisob kontroly snimacf polohy a zalize-
ni s dekodérem parity pro provddéni tohoto
zpusobu. '
Podstata zpasobu spoéivd v tom, Ze se nej-
diive ur&i parita stejnych logickych signa-
1% na vystupech snimade polohy, pak se sig-
nél parity srovna s nezavislym signdlem
polohy, nateZ se signdlem, obsahujicim in- ~
formaci o srovndni signdlu parity s neza- }
vislym signdlem polohy, Fidi blokovaci u- |
stroji pohyblivé &asti stroje, zatimco ped- I
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stata zafizeni spoivd v tom, Ze snimaf po-
lohy s n vystupy je kazdym svym m-tym
vystupem, kde m je pfirozené Cislo v rozme-
zi od 1 do n-1, spojen s m-tym vstupem de-
kodéru parity, ktery je svym vystupem spo-
jen s prvnim vstupem obvodu ekvivalence,
jeho# druhy vstup je spojen s n-tym vystu-
pem snimaée polohy. _ .
‘ReSeni je s vyhodou moZno vyuzit pii
konstrukci stroji s nebezpetnym pohybem :
nebo tam, kde se vyZaduje bezporuchovost Lo =4 b - ==——-
sign4ld. ’ : '
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Vynélez se tykéd zplisobu kontroly snima-
¢t polohy, zejména pohyblivé €4sti stroje a
zaPizeni s dekodérem parity pro provadéni
tohoto zplisobu. :

V soulasné dob& se pro zjiStovani polohy
pohyblivych &4sti streje vyuZivd kontinual-
nich odméfovacich snimafdi s vyhodnocovéa-
nim jednotlivich poloh nebo jedncduchych
konstantnich nebo bezkontaktnich logickych
snima¢lt nebo podobunych zaFizeni.

V mnoha piipadech, mapfiklad u tvéie-
cich strojli s nebezpetnym pohybem, je nut-
no- kontrclovat jejich funkci tak, aby byla
vylouéena indikace chybne polohy pFi po-
ruSe zafizeni, protoZe od polohy pohyblivé
-&asti - stroje jsou odvozeny ridzné funkce
stroje nebo jeho p¥idavnych zaFizeni.

Pri poruSe snimade polohy by tak mohlo
dojit k nebezpeénémju ohroZeni obsluhy, na-
pfiklad opakovanym zdvihem lisu, nlZek a

podobn&, k “jejich-spusténi mimo pevolenou .

oblast, k vyFfazeni piFidavného ochranného
zafizen! a podobn& V takovych pi¥ipadech
dochézi také doposud Easto k téZkym pra-
covnim Grazdm nebo k ohroZeni &&sti stro-
je. Z téchto divodit je u stroji s nebezped-
nym pohybem nutné kontmla funkce smma-
te polohy.

Kontrola funkce snimaéﬁ polohy se po-
dle soudasného . stavu..techniky.provadi. na-
pi‘tklad zdv0]enim snfmacd.

Nevyhodou takového zapojeni viak je je-

ho velkd sloZitest, znatné pofizovaci nékla;

dy a jeho mald spolehlivost. Dal§i nevyho-
dou tohoto =zapojeni je nutnost pFesného
nastaveni paralelnich snima&t a nutnost je-
jich dokonalého soubghu. .

Jiny zpilsob kontroly snima&d polohy po-
dle soudasného stavu techniky spofivd v
provddéni gasového hliddni funkce snimadi,
napfiklad délky rozepnuti.

Nevyhoda tohoto zplisobu kontroly spo-
¢ivd v tom, Ze se dd vyuZit pouze u stroji
se stejnym pohybem a pii zmé&né& rychlosti
chodu je tFeba znovu nastavit jiny Casovy
interval. Takto vznikd nebezpe¢i chybného
‘nastaveni €asového intervalu a tim vyfazeni
kontrolniho zafrizeni. PrFitom v nékterych
reZimech,; napfiklad. pii sefizovani, musi
byt kontrolni zafiZeni odpojeno, &imZ je
znemoZnéna kontrola snimadéi.

Kone&n& spoletnou’ nevyhodou obou zpi-
~-soblt kontroly je, Ze prakticky neumoZiiuji
zavedeni samokontroly " funkénich obvodd,
coZ umoZiiuje vyrazeni zafizeni vlivem po-
ruchy, aniZ by porucha byla indikovéna.

Uvedené nevyhody ‘do znadné miry od-
stratiuje zplisob kontroly snima&l polohy a
zafFizeni s-dekodérem - parity pro provadéni
tohoto zpidsobu, podle vynéilezu, kde pod-
statou zpfisobu kontroly snimad polohy je,
Ze se nejdiive urci parita ste]nfrch logickych
signdll na vystupech snimade polohy, pak
se signdl parity srovnd s _nezavislym signa-
lem polohy, nateZ se signdlem obsahujicim
informaci o srovnéni signélu parity s nezd-
vislym signédlem -polohy, Fidi blokovaci -
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stroji pohyblivé &&sti stroje, zatimco pod-
statou zafizeni s dekodérem parity pro pro-
véddéni tohoto zplisobuje, Ze snimaé& polchy
s n vystupy je kazdym svym m-tym vystu-
pem, kde m je pFirozené &islo v rozmezi od
1 do n-1, spojen s'm-tym vstupem dekodéru
parity, ktery je svym vystupem spojen s
prvnim vstupem obvodu ekvivalence, jehoZ
druhy vstup je spojen s n-tfm vy§stupem
snimaée polohy.

Vyhody zplisobu kontroly snimaéii polo-
hy a zafizeni s dekodérem parity pro pro-

' w&d&ni tohoto :zplisobu podle vynédlezu spo-

¢ivaji zejména ve zvySeni spolehlivosti sa- -
mokontroly. Ze zvy8ené spolehlivosti zafi-
zeni vyplyvd daldi vyhoda, a to podstatné
zvysem bezpetnosti obsluhy stroje a sniZe-
‘ni ohroZeni-stroje nebo jeho pfidavnych za-
¥zeni pFi poruse.

Jinou vyhodou =zafizeni je jednoduché
konstrukee a z toho plynouci- mala nékla-
dovd nédrofnost a malé nadroky na udrzZbu.
Zv148t8 vyhodnd je realizace zafizeni na ba-
zi mikropoditatovych systémi, kde je, gb-

.-vodové zaFizeni realizovdno programem.
©* *Pf¥ikladny zpilsob Kkontroly snimade polo-

hy, zejména pohyblivé Césti stroje, podle
vynédlezu, spotivd v tom, Ze se nejdfive uréi
parita stejnych logickych signalli na vystu-
pech snimace polohy, pak se signédl parity
srovnd s nezdvislym signdlem polohy, na-
¢eZ se signdlem, obsahujicim informaci o
srovndni signélu parity s nezavislym signé-
lem,,polohy, Fidi blokovam tstroji pohyblivé
gdsti stroje.

Vynélez bude d&le bliZe popsén podle pfi-
loZeného vykresu, na- némZ je znédzorn&no
blgkové schéma ;pifkladného provedenf. za-
Fizeni s . dekodérem parity pro- provddéni
kontroly snimaéd polohy podle wynélezu.

-Na-pfFiloZeném vykrese je zndzornéno pfi-
kladn,e provedeni zafizeni s dekodérem pa--
rity pro kontrolu snima&e polohy podle vy-
ndlezu. Snima¢ 1 polohy s n vystupy je kaz-
dym svym m-tym.vystupem, kde m je pfi-
rozené &islo v rozmezi od 1 do n-1, spojen
s-m-tym vstupem dekodéru 2 parity. Vystup
dekodéru 2 parity je spojen s-prvnim vstu-
pem: obvodu 3 ekvivalence, jehoZ druhy
vstup je spojen s n-tym vystupem snimale
1 polohy. C
. 'V &innosti pfichéazeji signdly okamZité
polohy pohyblivé &4sti z wvystupl snimade 1
polohy na jednotlivé vstupy dekodéru 2 pa-
rity. Pokud se snimané oblasti jednotlivych
vstupli snimate 1 polohy prekryvaji, signa-
lizuje p¥itomnost snimané pohyblivé &4sti
né&kolik vystupl snimace 1 polohy.

Dekodér 2 parity. vyhodnocuje signaly,
pFichédzejici v daném okamZiku na .jeho
vstupy a rozli$i stav, kdy stejnd logickad d-
roveit je na lichém pof¢tu jeho vstupl od
stavu, kdy je stejnd logickd troveil na su-
dém poétu jeho vstupfli, a to rozdilnou lo-
gickou drovni na svém vystupu.

Dekodér 2 parity mfiZe rovn8%Z rozliSit
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zmény parity tak, Ze se na jeho vgstupu ob-
jevi impuls vZdy, kdyZ dojde ke zmé&né pa-
rity impulsit na jeho vstupech. Signal parity
nebo zmé&ny parity pfichdzi na prvni vstup
obvodu 3 ekvivalence. ’

Na druhy vstup obvodu 3 ekvivalence pak
pFichdzi z n-tého vystupu snimace 1 polohy
nezgvisle odvozeny signdl polohy. Signél
par1ty nebo zmény parity a nezéavisle odvo-
zeny signédl polohy se srovnaji a v pripadé
jejich nesouhlasu se indikuje porucha a
pFipadn& se vyda prikaz k zastaveni stroje.
Nezavisle odvozeny signdl polohy na n-tém

vystupu snimade 1 polohy lze vytvofit na--

priklad vatkou, vytvarejici signdl, ktery od-
povida spravnému prib&hu impulsid z deko-
déru 2 parity.

Pri kazdé zméné polohy snimané pohybli-

Py

vé ¢4sti dochdzi jednak ke zmé&nd nezdvisle

8

odvozeného signalu polohy na n-tém wystu-
pu snimace 1 polohy, jednak ke zméné pa-
rity .a tim i ke zméné€ signdalu parity unebo
zm&ny parity na vystupu dekodéru parity.
V pripadé poruchy jednoho systému zazna-
mend obvod 3 ekvivalence nesoulad mezi
vstupnimi signdly a indikuje poruchu. Zafi-
zeni je tak schopno provadet samokontrolu
vlastni ¢innosti.

Vynélez je s vyhodou moZno vyuZit vude = .

tam, kde je nutno vyhodnocovat funkci sni-
made polohy, zejména z hlediska bezpetnos-
ti, napriklad u strojii s nebezpetnym pohy-
bem jako jsou lisy, niizky a podobné. Déle
je moZno vyndlezu pouz1t napiiklad pro kon-
trolu funkce prepinafe polohy, u n8hoZ je
nutno vyhodnotit bezporuchovost signéld,
jako u prepinate rezimf, zplisobu ovladani
stroje a podobné. '

PREDMET VYNALEZU

1. Zpﬁs‘ob kontroly snimace polohy, vy-
znadujici se tim, Ze se nejdfive ur€i parita
’ste]nych logickych signédlll ' na vystupech
snimade polohy, pak se signél panty srovna
s nezdvislym signdlem polohy, nateZ se sig-

ndlem, obsahujicim informaci o srovnani -

signalu- parity s nezdvisliym signalem polo-

hy, Fridi blokovaci ustroji pohyblivé Césti

stroje.
2. Zarizeni s dekodérem parity pro pro—

vadéni zplsobu podle obr. 1, vyznadujici se
tim, Ze snima& (1) polohy s n vystupy je
kaZdym ‘svym m-tfym vystupem, kde m je
prirozené ¢&islo v rozmezi od 1 do n-1, spo-
jen s m-tym vstupem dekodéru (2) parity,
ktery je svym wystupem- spojen s prvnim
ystupem obvodu (3) ekvivalence, jehoZ dru-

) hy vstup je spojen s n-tym vystupem snima-

e (1) polohy.
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