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(54) Digitalni polohovaci zaFizeni

Vynélez se tyk4 digitalniho polohovaciho zaf'izeni, které je tvotreno zékladnim télesem, v némz
je suvné uloZena vystupni ty¢, a v némz jsou upraveny alesponi dva dvoupolohové ovladaci or-
gény sprazené s vystupni ty¢i.

S rozvojem mechanizace a automatizace vyrobnich stroji vyvstal problém dalkového ovladani
f{zenych prvkd, napiiklad hydraulickych ventildi, a to s moZnosti predvolby provoznich para-
metrii t&chto Fizenych prvka a s moznosti snadno reprodukovat jiz difve ovérené provozni para-
metry.

Uvedené pozadavky spliiuje digitalni polohovaci zafizeni, v jehoZ zékladnim télese je za sebou
uspoiadano nékolik samostatné fizenych hydraulickych valet, predstavujicich obecné dvoupolo-
Ihové ovladaci orgény. Zdvihy jednotlivych hydraulickych valcd se vzajemné séitaji a jsou pie-
ndfeny na vystupni ty¢, kluzn& uloZenou v zékladnim télese. Velikosti zdviht jednotlivych
hydraulickych valeti jsou odstuphiovany tak, Ze je-li velikost zdvihu prvniho hydraulického
vélce s, je zdvih i-tého hydraulického valce 2's. Vzajemnou kombinaci zapojeni jednotlivych
hydraulickych vélct miZe vystupni ty¢ zaujmout 2" — 1 poloh, kde n znaéi pocet hydraulickych
valell upravenych za sebou.

Uvedené digitélni polohovaci zafizeni ma tu vyhodu, Ze v mnoha pripadech poskytuje dosta-
te¢né velky podet stupiiti poloh vystupni tyde, pii¢emZ presnost nastaveni jednotlivych poloh je
zarudena i bez zpétné vazby. Uvedené digitalni polohovaci zafizeni ma vSak také nékteré ne-
vyhody. S ohledem na konstrukéni provedeni je u né€ho omezena stavéci sila pusobici na vy-
stupni ty¢. Daldi nevyhodou je, Ze v disledku omezenych technologickych moZnosti realizace
minimalniho zdvihu s prvniho hydraulického valce, jimZ je urdena i velikost jednotlivych stupii
mezi dvéma sousednimi polohami, které mtize vystupni ty¢ zaujmout, se toto zafizeni miZe jevit
jako nedokonalé pti potieb& jemného nastaveni polohy vystupni tyce. Tento plipad muize nastat
naptiklad p#i dalkovém fizeni hydraulickych Skrticich ventilil.

Déle je zndmo digitdlni polohovaci zafizeni, které je tvoreno pruinym pasem ukotvenym
v jedné sténé zékladniho télesa. K protilehlé sténé je pas napinédn pruZinou. K pasu priléhaji
kladi¢ky, mezi nimi% na opa¢né stran& pasu jsou ulozeny dvoupolohové ovlédaci organy, v kon-
krétnim pripadé elektromagnety. Kotvy téchto elektromagnetll jsou spojeny s palci, které se
v klidové poloze dotykaji rovné napjatého pasu. Zdvihy elektromagnet mohou byt odstuprio-
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vany obdobné jako v piedeflém piipadé popisovaného digitalniho polohovaciho zafizeni. U to-
hoto zatizeni se pfi vysunuti kombinace palcli zprohyba pas a napina pruZinu. Misto styku pasu
s pruZinou je vystupnim bodem, v ném?Z lze snimat Zadanou polohu.

Z uvedeného popisu je ziejmé, Ze se jednd o zafizeni vhodné napiiklad pro jemnou mecha-
niku. Jeho nevyhodou je, Ze pomoci ného nelze ovladat prvky, které ke svému prestavent
potfebuji pomérné velkou silu, jako jsou napiiklad jiZ diive zminéné hydraulické ventily. Ne-
vyhodou tohoto zafizeni jsou rovnéZ pomérn& hrubé stupné mezi jednotlivymi polohami vy-
stupniho bodu. Pfi potfebé jemného odstuptiovéini téchto poloh by bylo t¥eba zaradit v&tsi podet
dvoupolohovych ovladacich organd, to je elektromagnetdl.

Uvedené nevyhody podstatn& zmensuje digitalni polohovaci zafizeni podle vynalezu, které je
tvofeno zdkladnim télesem, v némZ je suvné uloZena vystupni tyé. V zakladnim télese jsou
upraveny aspoil dva dvoupolohové ovladaci organy sprazené s vystupni tyéi. Velikost zdvihu
dvoupolohovych ovladacich organt je odstuptiovéna tak, Ze zdvih i-tého dvoupolohového ovla-
dactho organu je 2! nésobkem zdvihu prvniho dvoupolohového ovlidaciho orginu. Podstata vy-
nalezu spociva v tom, Ze kazdy dvoupolohovy ovladaci orgén je spiaZen s jemu piifazenym klinem.
Jednotlivé kliny jsou uspofddany v zakladnim télese za sebou tak, Ze jsou o sebe opfeny svymi
funkénimi klinovitymi plochami. Prvni klin je kluzné uloZen na opérné plose zékladnfho télesa.
Posledni klin je kluzné opfen o vystupni tyé¢. Osa vystupni tyce je kolméa na opérnou plochu
zékladniho t&lesa. Smér pohybu klint je kolmy na osu vystupni tyce.

Uvedené digitalni polohovaci zaf'izeni mé fadu vyhod. Jednou z nich je, e kliny piisobici jako
zesilovaci prvek zvySuji sflu vyvinutou dvoupolohovymi ovlddacimi organy pii pienosu této
sily na vystupni ty¢. V dusledku vyuziti klini toto zarizeni umoZfuje jemn&jsi odstupiiovani
jednotlivych poloh vystupni tyde, a tudiZ vétsi presnost nastaveni.

Na pripojeném vykrese je schematicky znézornén priklad provedeni digitilniho polohovaciho
zatizeni podle vyndlezu ve spojeni s hydraulickym ventilem.

Digitalni polohovaci zafizeni je tvofeno zakladnim télesem 4, k nému? je ptipevnén ventil 7.
V zakladnim t&lese 4 je uloZeno Sest hydraulickych valed, které jsou souddsti dvoupolohovych
ovladacich orgéanii 11 az 16. Hydraulické valce jsou uspofddény symetricky vzhledem k ose 10
zékladntho télesa 4. Zdvihy hydraulickych valet jsou odstuptiovany podle vySe uvedené zavis-
losti. Je-li s; zdvih pvniho hydraulického valce, to je hydraulického valce s nejmensim zdvihem,
potom zdvih napriklad étvrtého hydraulického valce s, je po dosazeni do vye uvedeného obec-
ného vzorce osmindsobkem zdvihu s, prvniho hydraulického véalce. S osou 10 zdkladniho t&lesa 4
Je totoZna osa vystupni tyce 5, kterd je kluzn& uloZena v zédkladnim télese 4. S vystupni tydi 5
je spojena kuZelka 8 ventilu 7. Ka?dy hydraulicky vélec je hydraulicky spojen s jednim jemu
prifazenym rozvadécem 31 a 36. Hydraulické valce spolu s rozvadédi 31 a% 36 vytvareji dvou-
polohové dvladaci orgény 11 aZ 16. Témito dvoupolohovymi ovladacimi orgdny 11 aZ 16 mohou
byt v pripadech konkrétni potteby elektromagnety, nebo jiné prvky, které jsou schopny za-
ujmout dvé navzajem odli§né koncové polohy. Kazdy dvoupolohovy ovlddaci organ 11 a% 16 je
kluzné opfen o jeden klin 21 a% 26. Tim je dosaZeno spra¥eni mezi dvoupolohovymi orgény 11
aZz 16 a kliny 21 aZ 26. Hydraulické valce dvoupolohovych ovladacich organt 11 aZ 16 ve spojeni
s kliny 21 aZ 26 jsou v zékladnim t&lese 4 usporadany tak, Ze kliny 21 aZ 26 se mohou pohybovat
ve sméru kolmém na osu 10. Kliny 21 aZ 26 jsou v zdkladnim t&lese 4 uloZeny za sebou tak, Ze
se navzajem dotykaji svymi funkénimi, to je klinovitymi plochami. Témito klinovitymi plochami
se mohou jednotlivé kliny 21 aZ 26 po sobé vzajemné& posouvat. Prvni klin 21 je kluzné uloZen na
opérné plose zékladniho t&lesa 4. Opérna plocha zékladniho t&lesa 4 je kolmé na osu 10. Sesty,
tj. posledni klin 26 v ¥adé za sebou uloZenych klinti 21 aZ 26, je kluzn& opfen o vystupni ty¢ 5.

Digitalni polohovaci zafizeni spojené s hydraulickym ventilem pracuje tak, %e posunutim
kuZzelky 8 ze sedla hydraulického ventilu 7 se spoji kanély, v nich? ve sméru $ipky a proudf
pracovni medium. Posunuti, to je dréha oteviteni kuZelky 8 se ovlad4 pomoci ptestaveni zvolené
kombinace dvoupolohovych ovladacich orgénii 11 aZ 16. Na vykrese je digitalni polohovaci za-
fizeni v nulové poloze, kdy rozvadéle 31 aZ 36 spojuji jim ptifazené hydraulické valce se zdro-
jem tlaku, kliny 21 a% 26 jsou zasunuty a vystupni ty¢ 5 uzavira kuZelku 8. Volbou nékteré
z moznych kombinaci se provede prestavéni nékterych z rozvadééd 31 az 36 tak, Ze dojde ke
spojen{ hydraulickych valct s odpadem. Tlak pracovniho média piisobiciho ve sméru $ipky a na
kuZelku 8 vyvine silu, kterd se pronese pfes vystupni tyé 5 a soustavu klintt 21 a¥ 26 tak, Ze
zasune do krajni polohy ty z klini 21 aZ 26, jejichz hydraulické vélce jsou spojeny s odpadem.
V disledku zasunuti zvolenych klinti ze souboru klinii 21 a% 26 se posune kuzelka 8 smérem ze
sedla hydraulického ventilu 7 a kandly hydraulického ventilu 7 zaéne proudit pracovni médium,
jehoZ pritok je ovladan zvolenym a dalkové provedenym otevienim kuzelky 8. S ohledem na
skute¢nost, Ze u digitalniho polohovaciho zafizeni znédzorn&ného na vykrese je pouzito Sesti dvou~
polohovych ovlddacich organt 11 aZ 16, podet poloh, které miZe v¥stupni ty& zaujmout, dany
vzorcem 2" — 1, je uréen éislem 63. To je dostatedny podet poloh i pro jemnou regulaci pritoku
pracovniho média hydraulickym ventilem 7.

Digitalni polohovaci zafizeni lze pouZit u ¥ady piistrojii, u nich¥ je treba na déalku ovladat
zménu polohy né&kterého &lenu. Vedle hydraulickych prvk(i to mohou byt napriklad piestavi-
telné nardZky pro koncové spinale apod. V piipadech konkrétni aplikace kdy neni k dispozici
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sila plisobici na zasouvani vystupni tyée do zékladniho télesa, je nutno tuto ty¢ opatfit napiiklad
vratnou pruZinou.

PREDMET VYNALEZU

Digitalni polohovaci zafizeni tvorené zdkladnim t&lesem, v némZ je suvné uloZena vystupni
ty¢, a v némz jsou upraveny alespoii dva dvoupolohové ovladaci organy spirazené s vystupni tydi,
pFidemy velikost zdvihti dvoupolohovych ovlddacich orgéni jsou odstupriovany tak, Ze zdvih
j~tého dvoupolohového ovladaciho organu je 27 nasobkem zdvihu prvniho dvoupolohového ovla-
dactho orgénu, vyznacujici se tim, Ze kazdy dvoupolohovy ovladaci organ (11 az 16) je sprazen
s jemu pfifazenym klinem (21 az 26) a jednotlivé kliny (21 aZ 26) jsou uspofadany v zakladnim
t&lese (4) za sebou a jsou o sebe opfeny svymi funkénimi klinovitymi plochami, pricem? prvni
klin (21) je kluzné uloZen na op&rné ploe zédkladniho télesa (4) a posledni klin (26) je kluzné
opten o vystupni ty¢ (5), jejiZ osa (10) je kolmé na opérnou plochu zdkladniho télesa (4) a smér
pohybu klint (21 a% 26) je kolmy na osu (10) vystupni tyce (5).
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