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Zapojeni pro ovladéani dchopovych mecha-
nismfi poh&n&nych asynchronnim motorem
s rotorem nakréatko. Silnoproudd elektro-
technika — ovlddani robotli pohdnénych el-
motory. Resi vné&jsi i vnitfni uchopeni pfed-
métu Celistmi tGchopového mechanismu po-
hén&ného asynchronnim motorem v zapoje-
ni Y—D pouhymi dvéma povely ,,seviit” —
, rozeviit”,

Na vstup ptepinafe ,hvézda” — ,trojui-
helnik” je zapojen klopny obvod, na jehoZ )
nastavovaci vstup je zapojen snimac¢ ucho-
peni pfedmé&tu a na jehoZ mulovaci vstup
jsou zapojeny snimace krajnich poloh tdcho-
pového mechanismu. Manipulatni mechanis-
my pohé&n&né asynchronnimi motory s kot-
vou nakratko. o™
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Vyndlez se tyka zapojeni pro ovlddéani a-
chopovych mechanismit pohadn&nych asyn-
chronnim motorem s rotorem nakratko, ze-
jména tchopovych ¢elisti robotii a podob-
nych manipulaénich za¥izeni, opatifené pie-
pinaCem z hvézdy na trojihelnik.

Dosud pouZivané tichopové &elisti u robo-
td a jinych manipulacnich zafizeni pohané-
nych asynchronnim elektromotorem s roto-
rem nakratko jsou rizeny tak, Ze p¥i ucho-
povéani pFedmé&tu je zapojeni asynchronniho
elektromotoru do hvézdy a pi#i uvoliiovani
pfedmétu je asynchronnf elektromotor v za-
pojeni do trojihelnika.

Tento zpdsob Fizeni je nutny vzhledem k
momentiim sil vyvolanych p#i uchopeni a
p¥i uvolnéni pfedmétu. Do ovlddaciho obvo-
du t&chto delisti je tedy nutno p¥ivddét ne-
jen Fidicl signdl pro svirédni Gelisti a Fidici
signdl pro zavirdni celisti, jak je to b&ing
pfi ovladani tichopovych d&elisti s pneuma-
tickym nebo hydraulickym pohonem a jak
jsou také standardné FeSeny vystupni signa-
ly pro ovlddéani &elisti Fidicich systémii ro-
botd a jinych manipulaénich za¥Fizeni, ale i
- Fidicl signél pro ovlddéani prepinade hvézda
— trojihelnik.

Z tohoto divodu je p¥ipojeni tGchopovych
Celisti pohé&n&nych asynchronnim elektro-
‘motorem k Fidicimu systému robota &i jiné-
ho manipulatniho zafizeni problematické,
nebot vyZaduje, aby tento systém programo-
v8 nebo jinak generoval pFisluinou sekvenci
signéaldl pro p¥epinédni hvézda — trojihelnik.
VétSinou se tento problém Fe3i tak, Ze p¥i
jednom sméru pohybu é&elisti je pPFepinac
hvézda — trojuhelnik trvale prepnut do
hvézdy a pri opatném sméru pohybu je ten-
to plrepina¢ prepnut do trojihelniku, coZ
samoziejm& omezuje univerzdlnost pouZiti
tchopovych celisti, nebot neni mo#né stii-
davé vnitfni a vnéjs1 uchopeni predmatu.

Uvedenou nevyhodu odstraiiuje zapojent
podje vyndlezu, jehoZ podstata spodivd v
tom, Ze na vystup bistabilniho klopného
obvodu, na jehoZ nastavovaci vstup je zapo-
jen snimac¢ uchopeni pfedmétu a na jehoZ
nulovaci vstupy jsou zapojeny snimade Kraj-
nich poloh provoznich rozsahti dchopového
mechanismu, je zapojen pFepinal z hvézdy
na trojihelnik.

PFinosem predloZeného vyndlezu je to, Ze
umoZiiuje ovlddat tdchopové mechanismy,
pohédnéné asynchronnimi motory s rotorem
nakratko pouze dvéma vné&j¥imi signély ,,se-
vIit” a ,rozeviit” od ¥idiciho systému robo-
ta €i manipuladniho zaiizeni, takZe neklade
dal3i ndroky na Fidici systém a pfi zachové-
ni obecného poZadavku, aby uchopeni pra-
covniho prfedmétu probihalo vZdy p¥i zapo-
jeni elektromotoru do hv&zdy a uvoln&ni
pracovniho piredmétu vidy p¥i zapojeni
elektromotoru do trojihelniku, a to bez
ohledu na to, jedné-li se o uchopeni pracov-
niho pfedmé&tu za vné&jsi & vnitin{ pramér,

s e

vné&jsi & vnitfni uchopeni, pFifemZ vné&jsi

4

a vnitfni uchopeni 1ze b&hem &innosti ticho-
pového mechanismu libovolné stFidat.

Piiklad zapojeni podle vynélezu je déle
posdn a vysvétlen s pomoci vykresu, na
né&mzZ je na obr. 1 blokové schéma zapojeni
podle vynélezu a obr. 2 zapojeni podle vy-
nalezu s kontaktnimi prvky.

Na obr. 1 je vyznaten zndmy piepinad 1,
prepinajici  nezndzorn&ny pohonny asyn-
chronni elektromotor, ze zapojeni do hvézdy
na zapojeni do trojuhleniku a naopak, za-
pojeny na vystup bistabilniho klopného ob-
vodu 2, na jehoZ nulovaci vstupy jsou zapo-
jeny snimace 31 a 32 vymezujici Kkrajni
polohy provoznich rozsahti tichopového me-
chanismu, a to snimad 31 vymezujici krajni
polohu pracovniho rozsahu &elisti p¥i sviré-
ni a snimac 32 pfi rozevirdni &elisti, popfi-
pad& naopak. Na nastavovaci vstup bistabil-
niho klopného obvodu 2 je zapojen snimad
4 uchopeni predmétu. P¥i vynulovani bista-
bilntho klopného obvodu 2 je na vystupu
piepinafe 1 zapojeni hv&zda — trojihelnik
zapojen neznézornény elektromotor v zapo-
jeni do hvézdy.

Na obr. 2 je realizace zapojeni podle vy-
nalezu s pouZitim kontaktnich prvki. Ozna-
¢eni blok{ti z obr. 1 je dopln&no oznadenim'
kontakth stykaci. ‘

Mezi pdly nezndzornéného mnapéjeciho
zdroje je zapojen bistabilni klopn¢ obvod 2
tvoTeny stykafem 20 zapojenym v sérii s roz-
pinacimi kontakty 320 a 310 snimadd 32 a
31 krajnich poloh provoznich rozsahii tcho-
pového mechanismu — &elisti — a zapina-
cim kontaktem 400 snimade 4 uchopeni pred-
métu. Ke kontaktu 210 stykacde 20 bistabil-
niho klopného obvodu 2 je pfipojen pitepi-
nac 1 zapojeni hvézda Y — trojahelnik D
tak, Ze ke klidovému kontaktu stykade 20
bistabilniho klopného obvodu 2 je pfipojena
civka 11 stykade zapojenf do hvdzdy Y a k
pracovnimu kontaktu civka 12 stykale za-
pojeni do trojuhelniku D. Paraleln& k zapi-
nacimu kontaktu 40 snimade 4 uchopeni
pfedmeétu je zapojen pFidrZovaci kontakt 220
stykace 20 bistabilniho klopného obvodu 2.

V klidu po pfipojeni celého zaFizeni na
sit, je bistabilni klopny obvod 2 realizovany
styka¢em 20, ve stavu nula, tj. civka je bez
napéti a proto je pfes prepinac 210 stykade
20 privedeno napéti na civku 11 stykade
p,hvézda Y”, takZe asynchronni motor s ro-
torem nakrédtko je v zapojeni do hvézdy
pfipraven provést uchopeni pracovniho
predmétu.

V okamZiku uchopeni pracovniho pfedmé-
tu tchopovymi ¢elistmi je prostiednictvim
spinaciho kontaktu 400 od snimade uchope-
ni 4 pracovniho pfedmé#&tu nastaven bista-
bilni Klopny obvod 2 realizovany stykafem
20 do stavu jedna, ve kterém setrvdva vli-
vem vlastniho pridrZnéha kontaktu 220. Z&-
roveii s nastavenim bistabilniho klopného
obvodu 2 do stavu jedna je provedeno pfe-
pnuti pfepinaciho kontaktu 210, pfes ktery
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je pFivedeno napéti na civku 12 stykacCe
,trojihelnik D”, takZe asynchronni motor
s rotorem nakritko je v zapojeni do troj-
thelniku piipraven provést uvolnéni pra-
covniho pr¥edmé&tu. Po uvolnéni pracovniho
pFedmétu d&elisti najedou do jedné z kraj-
nich poloh svého pracovniho rozsahu, vy-

mezeného koncovymi spinaf¢i 31 a 32, takZe
dojde k rozepnuti rozpinaciho kontaktu 310
nebo 320 koncového spinaCe 31 nebo 32,
¢im? dojde k uvedeni bistabilniho klopného
obvodu 2, do stavu nula. Zapojeni ve vycho-
zim stavu je opé&t pFipraveno pro uchopeni
dalsiho pracovniho predmétu.

PREDMET VYNALEZU

1. Zapojeni pro ovladdéani dchopovych me-
chanismt pohé&dn&nych asynchronnim elek-
romotorem s rotorem nakrétko, zejména
tichopovych gelisti robotlt a podobnych ma-
nipula¢nich zafizeni, opatfené prepinacem
z hvdzdy na trojuhelnik, vyznafené tim,
e na vystup bistabilniho klopného obvodu
(2), na jehoZ nastavovaci vstup je zapoen
snimaé . (4} uchopeni pfedmétu a na jehoZ
nulovaci vstupy jsou zapojeny snimace (31,
32) krajnich poloh provoznich rozsahd a-

chopového mechanismu, je zapojen piepi-
na¢ (1) z hvézdy na trojihelnik.

2. Zapojeni podle bodu 1, vyznacené tim,
Ze prepinad (210) bistabilniho klopného ob-
vodu {2), tvofeného stykaCem (20) zapoje-
nym v sérii s rozpinacimi kontakty {320,
310) snfmad¢t {32, 31) krajnich poloh pro-
voznich rozsah@l dchopového mechanismu
a zapinacim kontaktem (400} snimaCe (4)
uchopeni pfedmétu, je zapojen na vstup pre-
pina¢ (1) z hvézdy na trojiheinik.

1 list vykresi
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