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[54) Spinaci za¥izeni pro ovladdini elektromagnetick$ch prvki
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Spinaci zafizeni pro ovlddéani elektromag-
netickych prvkidl, zejména u tvéfecich stro-
ji sestdvd z Casovaciho obvodu, spinaciho
obvodu a napé&tového ovléddaciho obvodu.
Ridici systém (1) je spojen jednak s prvnim
vstupem spinaciho obvodu (2), jehoZ vystup
je spojen s ovlddanym prvkem (5) a jednak
pfes dasovaci obvod (3) se vstupem napéto-

vého ovlddaciho obvodu (4), jehoZ vystup 3 ¥
je spojen s druhym vstupem spinaciho ob- ? “ w2
vodu (2). Nap&tové ovlddaci obvod (4) je
tvofen impulznim moduldtorem (41) a zdro- Jl—f:}“[j
jem impulzu (42). Spinaci obvod (2) sesté-
vd z prvniho a druhého spinaciho prvku ; 5
(21, 22), zdroje napé&ti (24) a oddé&lovaciho - b b »
obvodu (23). N ' J
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Vynalez se tyka spinaciho za¥izeni pro
oviddéni elektromagnetickych prvkfi sesta-
vajiciho z fasovaciho obvodu, spinaciho ob-
vodu a napétové ovlddactho obvodu.

V soufasné dobg& se pro spindni elektro-
magnetickych prvki pouZivd fada kontakt-
nich i bezkontaktnich spina¢l. Jde pfiede-
v8im o elektromagnetické prvky, ovlddajict
pohyb pracovni &asti strojniho zafizeni, ja-
ko jsou elektromagnetické, pneumatické a
hydraulické ventily, stykafe, pomocné relé
a podobné.

Jednim z rozhodujicich parametr téchto
prvkd je rychlost odezvy na ovlddaci nap#ti.
DalSim z rozhodujicich faktord, ovliviiujici
reakéni ¢4s prvku, je rychlost zaniku prou-
du prochéazejictho civkcu a vyvolavajici
magneticky tok, ktery vyvoldva silové Géin-
ky plsobici na mechanické &&sti prvku.
Rychlost je ovlivn&na konstrukci vlastniho
prvku, zejména ve velké mifFe indukdénosti
civky elektromagnetu prvku. Nevyhodou je,
Ze rychlost zaniku proudu je omezena mez-
nim nap&tim spinafe a velikosti ruseni. Aby
nebyly pfekrofeny parametry spinae a ve-
likost ruSeni byla pod povolenou urovni,
jsou k elektromagnetickym prvkim p¥ipojo-
vany rtizné odruSovaci civky, které ndm sni-
Zuji rychlost poklesu proudu ma potFebnou
velikost, ¢imZ se reakéni &asy prodluZuji.
SniZovani rychlosti poklesu proudu a tim
omezeni napéti na spina¢i mé vliv na Zivot-
nost a spolehlivost spinade.

Vy3e uvedené mevyhody soufasnéhc sta-
vl techniky do zna€né miry odstraiiuje spi-
naci zaFizen{ pro ovldddni elektromagnetic-
kych prvkd podle vyndlezu, jehoZ podsta-
ta spolivd v tom, Ze Fidici systém je spo-
jen jednak s prvnim vstupem spinacihc ob-
vodu, jehoZ vystup je spojen s ovlddanym
prvkem a jednak pies tasovaci obvod se
vstupem nap&tového ovladaciho obvodu, je-
hoZ vystup je spojen s druhym vstupem spi-
nactho obvodu. Dalsi podstatou vynalezu je,
Ze vstup map&tového ovlddaciho obvodu je
spojen s prvnim vstupem impulzniho mo-
duldtoru, jehoZ druhy vstup je propojen se
zdrojem impulz@i a vystup je spojen s v§-
stupem nap&tového ovlddaciho obvodu. Ji-
nou podstatou vyndlezu je, Ze prvni vstup
spinactho obvodu je propojen s prvnim vstu-
pem prvuiho spinactho prvku, jeho¥ wvystup
je spojen pres druhy spinaci prvek a oddg-
lovaci obvod s vystupem spinaciho obvodu,
jehoZ druhy vstup je propojen s druhym
vstupem prvniho spinaciho prvku, kterého
tfeti vstup je spojen se zdrojem mapsti.

Vyhodou spinaciho zaFizeni podle vynéle-
zu je zkrédceni reakénich &asl elektromag-
netickych prvkid bez nutnosti zvySovat rych-
lost ppoklesu proudu. Tim je zachovédna mi-
nimélni droveri ruSeni, zvys§i se Zivotnost
spinacich prvk{ a sniZi se i energetickd né-
rotnost ovladacich zaFizeni. SniZenim ener-
getickych ztrat na elektromagnetickém prv-
ku se sniZi jeho teplota a zvySi se jeho Zi-
votnost a spolehlivost.
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Vynéalez bliZe objasni pliloZené wvykresy,

‘kde na obr. 1 je znédzorn&no blokovd spi-

naci zafizeni pro ovldddni elekiromagne-
tickych prvk@, na obr. 2 je prvni p¥fkladné
provedeni spinaciho obvodu, na obr. 3 je
druhé ptikladné provedeni spinaciho obvo-
du.

Ridici systém 1 je spojen jednak s prv-
nim vstupem spinaciho obvodu 2 a jednak
pF¥es Gasovaci obvod 3 se vstupem napé&to-
vého ovladdaciho obvodu 4, jehoZ vystup je
spojen s druhym vstupem spinaciho obvodu
2, Vystup spinactho obvodu 2 je propojen
s ovladanym prvkem 5. Prvni vstup spina-
ciho obvodu 2 je propojen s prvnim vstu-
pem prvniho spinaciho prvku 21, jehoZ vy-
stup je spojen pies druhy spinaci prvek 22
a oddélovaci obvod 23 s vystupem spina-
ciho obvodu 2. Druhy vstup spinaciho obvo-
du 2 je propcjen s druhym vstupem prvni-
ho spinaciho prvku 21, na jehoZ tiet! vstup
je pfipojen zdroj 24. Vstup napé&tového o-
vlddaciho obvodu 4 je propojen s prvnim
vstupem impulzniho moduldtoru 41, jehoZ
druhy vstup je spojen se zdrojem 42 impul-
Zll a vystup je spojen s vystupem nap&tové-
ho ovlddaciho obvodu 4. Casovaci obvod 3
miZe byt tvofen monostabilnim klopnym
obvodem.

Na obr. 2 je znézorngno prvni piikladné
provedeni spinaciho obvodu 2 podle vynéle-
zu. Prvni vstup spinaciho obvodu 2 je pro-
pojen s prvnim vstupem prvniho spinaciho
prvku 21, na jehoZ druhy vstup je pfipojen
zdroj 24 nap#&ti. Druhy vstup spinaciho ob-
vodu 2 je propojen s prvnim vstupem dru-
hého spinaciho prvku 22, jehoZ vystup je
spojen pies oddé&lovaci obvod 23 s vystupem
spinaciho obvodu 2. Vystup prvniho spina-
ciho prvku 21 je spojen s druhym vstupem
druhého spinacfho prvku 22.

Na obr. 3 je zndzorn&no druhé pitkladné
provedeni spinaciho obvodu 2 podle vynéle-
zu. Prvni vstup spinaciho obvodu 2 je pro-
pojen s prvnim vstupem hradla 25, jehoZ
druhy vstup je propojen s druhym vstupem
spinacfho obvodu 2. Vystup hradla 25 je
spojen s prvaim vstupem druhého spinaci-
ho prvku 22, jehoZ vystup je spojen pies
oddé&lovac!{ obvod 23 s vystupem spinaciho
©obvodu 2. Na druhy vstup druhého spinaci-
ho prvku 22 je pFipojen zdroj 24 nap#ti.

Vysle-li Fidici systém 1 signdl k sepnutf,
sepne spinaci obvod 2, a na ovlddaném prv-
ku 5 se objevi jmenovité napéti. Casovaci
obvod 3 vySle po dasovém intervalu, na kte-
ry je nastaven, signdl do map&tového ovl4-
daciho obvodu 4. Signal ma vystupu napéto-
vého ovlddaciho obvodu 4 zmé&ni v soudin-
nosti se spinacim obvodem 2 napé&ti na ovld-
daném prvku 5 tak, Ze dojde k poklesu
proudu elektromagnetu ovlddaného prvku
5 na hodnotu, p¥i které nedochézi jestd ke
zméné stavu mechanické ¢4sti ovlddaného
prvku 5. Jakmile Fidici systém 1 vySle sig-
nédl k rozepnuti, rozepne spinaci obvod 2 a
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na elektromagnetu ovlddaného prvku 5 zad-
ne klesat proud. Vzhledem k tomu, e proud
elektromagnetu ovlddaného prvku 5 je bliz-
ko hranice, kdy dochazi ke zmén& stavu
mechanické ¢&asti ovladaného prvku 3, je-
ho mald zmé&na p¥i rozepnuti spinaciho ob-
vodu 2 zmé&ni stav ovlddaného prvku 5 v
kratkém Casovém intervalu a tim se pod-
statn® zkrati reak&ni doba ovladaného prv-
ku 5. Maximalni nap&t{ pdsobi jen po krat-
kou dobu, a je moZno pFekro&it podstatns
jmenovité napé&ti ovlddaného prvku 5 a u-
rychlit tak zmé&nu jeho stavu.

V prvnim pfikladném provedeni spinaci-
ho obvodu 2 na obr. 2 vy3le Fidici systém
1 ovladaci signal, ktery sepne prvni spina-
ci prvek 21 tvoFeny napiiklad tranzistorem.
Na druhy spinaci prvek 22 tvofeny jednim
pFipadné dv&ma tranzistory je pfipojenc na-
péti zdroje 24 nap&ti. Druhy spinaci prvek
22 je buzen impulzy z impulzniho modulé-
toru 41, ktery je napédjen ze zdroje 42 im-
pulzi. Oddélovaci obved 23 je sestaven z
transformétoru a usmériiovade. P#i sepnuti

prvanfho spinaciho prvku 21 se objevi ma o-
vlddaném prvku 5 jmenovité napéti. Po zmé&-
né stavu ovladaného prvku 5 vy3le mono-
stabilni klopny obvod 31 signél do impulz-
nfho moduldtoru 41. St¥ida impulzd se zm8-
ni tak, Ze mapéti na ovladaném prvku 5 se
zmensi.

V druhém pFikladném provedeni spinaci-
ho obvodu 2 na obr. 3 vysle Fidici systém 1
signdl, ktery otevi‘e hradlo 25 a ma ovl4da-
ném prvku 5 se objevi jmenovité napé&ti. Po
urfitém Casovém intervalu daném dasova-
cim obvodem 23 signdl z monostabilniho
klopného obvodu 31 zmensi pomoci impulz-
nitho moduldtoru 41 stfidu signalu a ma o-
vlddaném prvku 5 poklesne napégti.

Spinaci zafizeni podle vynélezu lze pouZit
tam, kde je nutnd vysokéd reakéni rychlost
prvku, zvlasté u strojnich zafizeni s wvel-

" Kou’ pracovni rychlosti a nutnosti p¥esného

zastavovani pracovni Casti stroje napfFiklad
u tvdfecich strojii jako jsou lisy, strojni

_ nuZky, tvafeci automaty apod.

PREDMET VYNALEZU

1. Spinaci zalizeni pro ovladéni elektro-
magnetickych prvkl sestévajici z Casovaci-
ho obvodu, spinaciho obvodu a napé&tové o-
viddaciho obvodu, vyznatujici se tim, Ze ii-
dici systém (1) je spojen jednak s prvanim
vstupem spinaciho obvodu (2]}, jehoZ vy-
stup je spojen s ovladanym prvkem (5} a
jednak pres tasowvaci obvod (3) se vstupem
napétového ovlddaciho obvodu (4), jehoZ
vystup je spojen s druhym vstupem spina-
ciho obvodu (2}. :

2. Spinaci zatizeni podle bodu 1, vyznatu-
jici se tim, Ze vstup napétového ovlddaci-
ho obvodu (4) je spojen s prvnim vstupem

impulzniho modulétoru (41), jehoZ druhy
vstup je propojen ze zdrojem (42) impulzi
a vystup je spojen s vystupem nap&tového
ovlddaciho obvodu (4).

3. Spinaci zafizeni podle bodl 1 a 2, wy-
znatujici se tim, Ze prvni vstup spinactho
obvodu (2) je propojen s prvnim vstupem
prvniho spinaciho prvku (21), jehoZ vystup
je spojen pfes druhy spinaci prvek (22) a
oddsélovaci obvod (23) s vystupem spinaci-

~ho obvodu (2), jehoZ druhy¢ vstup je propo-

jen s druhy¥m vstupem prvniho spinaciho
prvku (21), kterého t¥etf vstup je spojen se
zdrojem (24) napéti.

3 listy vikrest
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