o=t POPIS VYNALEZU

REPUBLIKA

“®> | K AUTORSKEMU OSVEDCENI

/21/ /PY 9289-83/

URAD PRO VYNALEZY | (1o yvyasno 15 12 86
A OBJEVY

/22/ P¥ihl4%eno 12 12 83

(#) 2vefejnéno 17 07 84

237533

an @1

{51) Ine. €14
G 05 B 19/}8

(75)

Autor vynalezu NOVOTNY PAVEL ing., TISNOV, URBAN JIRT ing., KURIM

(54) Zapojeni pro zad4dvan{ posuvu o odmé¥ovac{ jednotku

Zapojent pr% zaddvdn{ posuvu o odm&fo-
vac{ jednotku je ur&eno zejména pro stroje
vybavené servopohony ¥fzenymi v rychlostgé
vazb& a sestdvd z impulsnfho snima¥e polohy
pohybujic{ch se &4stf stroje, ktery je p¥i-
pojen pfes ovlddaci obvod na obvod rozli-
Sen{ sméru a odtud na &fta&. Dal¥{ vstup
t{ta%e je spojen s ovlddac{ automatikou
stroje pfes obvod pfedvolby, ktery je pfi-
pojen na dal¥{ vstup ovlddacftho obvodu, na
Jeho¥ dalsf vstup je pfipojen &fta¥. Vystup
ovlddaciho obvodu je pfes vykonovy &len
piipojen na servopohon. .
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Vyndlez se tykd zapojeni pro zaddvdni posuvu o odmé&¥ovaci. jednotku zejména u strojd vy-
bavenych servopohony ¥fzenymi v rychlostni vazb¥&.

Servopohony se pouZivajf i u obrdb&cich stroji, které nejsou vybaveny &fslicovym ¥fze-
nim a pro odm&fovdni je pouZito &fslicové indikace. P¥i najfi¥dén{ k obrobku je nutno pohybo-
vat jednotlivymi osami stroje o odm&¥ovacf{ jednotku. A% dosud se pro tento el pouZfvala
mechanickd za¥fzenf, nap¥. kliky. Takovdto manipulace vyZaduje od obsluhy fyzickou ndmahu
a hrozf nebezpelf udrazu.

Uvedené nevyhody odstrafiuje zapojenf pro zad4dvdn{ posuvu o odm¥¥ovac{ jednotku, jehoZ
podstata spo&f{vd v tom, Ze vystup impulsnfho snimade polohy pohybujfcfch se ¥4st{ stroje je
pfipojen pfes ovlddaci obvod na vstup obvodu rozliSen{ sméru, jehoZ vystup je p¥iveden na
jeden ze vstupl &fta¥e, jeho¥ vystup je p¥ipojen na jeden ze vstupd ovlddacfho obvodu, na
jeho¥ dalsf vstup je pfipojen jeden z vystupl obvodu pfedvolby, na jeji%# vstup je p¥ipojeno
dstroj{ ovlddacf automatiky stroje a jejf% druhy vystup je p¥ipojen na vstup &fta¥e, ptifemi
jeden z vy¢stupl ovlddaciho obvodu je pfes vykonovy &len p¥ipojen na vstup servopochonu.

Vyhodou tohoto zapojen{ je, ¥e jednak odstranuje fyzickou ndmahu a zvy3uje bezpednost
préce, jednak ¥e se jim dosahuje vy$¥f citlivost a rychlost p¥l zm&n4ch polohy pohybujfcich
se &4sti. Pro svoji jednoduchost je vyrobn& i finan&n& vyhodné.

P¥{kladné provedenf zapojeni‘pro zaddvdn{ posuvu © odm&fovacf jednotku podle vyndlezu
je schematicky zndzorn&no na p¥ipojeném vykrese.

Impulsnf snfma& 1 je p¥ipojen p¥es ovlddac{ obvod 2 tvofeny samofinnymi logickymi obvo-
dy na obvod 3 rozliSenf sméru, ktery se skldd4 z deriva&nich obvodd. Ustrojf 8 ovlddac{ auto-
matiky stroje realizované nap¥fklad reléovymi kombina&nimi obvody je p¥ipojeno p¥es obvod 5
ptedvolby, tvofeny klopnym obvodem na vstup ovlgdacfho obvodu 2 a na &{ta® 4. Vystup obvodu
3 rozli3enf sméru je pfipojen na vstup &ftale 4, jeho¥ vystup je p¥ipojen na ovlddac{ obvod
2. Vy¢stup ovlddacfho obvodu 2 je pEes vykonovy &len 6 tvo¥eny spinacimi prvky, jako jsou
relé nebo tranzistory, p¥ipojen na ¥fdicf{ vstup servopohonu 7.

Po zaddn{ informace o pofadavku na posuv o odm&fovac{ jednotku u u¥stroji 8 ovléddact
automatiky stroje, dojde k uvoln&ni vykonového &lenu 6 a tim i ¥fdicfho vstupu servopohonu
1. Elektronicky impulsnf snfma® 1 snimd polohu pohybujfcich se &4sti stroje a pfes ovlddact
obvod 2 a obvod 3 rozliZenf sm&ru jsou jeho impulsy p¥ivedeny na vstup &{tale 4. Po vyprdzd-.
n&n{ &itade 4 je ddn do ovlddacfho obvodu 2 povel k zablokovdni vykonového &lenu 6 a tim
k zastaveni servopohonu 7.

Obvodem 5 p¥edvolby se urduje osa, na které se bude vykondvat pohyb a souasné se pfed-
vol{ podet impulsd pro vyprdzdn&nf &ftale 4, &imZ lze ménit vlastnosti za¥fzeni, p¥fkladn&
jeho pfednost, dle charakteristiky servopohonu 7 a stroje.

PREDMET VYNAKALEGZU

Zapojeni pro zaddvdn{ posuvu o odm&fovaci jednotku zejména u strojd vybavenych servopo-
hony ¥fzenymi v rychlostni vazb& vyznadujfcf se tim, Ze vystup impulsnftho snima&e /1/ polohy
pohybujfcich se &4st{ stroje je p¥ipojen p¥es ovlddac{ obvod /2/ na vstup obvodu /3/ rozliSe-
n{ smdru, jehoZ vystup je piiveden na jeden ze vstupl &ftade /4/, jeho¥ vystup je p¥ipojen
na jeden ze vstupd ovl4dacfho obvodu /2/, na jeho¥ dal3f{ vstup je pfipojen jeden z vystupld
obvodu /5/ ptedvolby, na jeho? vstup je pfipojeno ustrojf /8/ ovlddaci automatiky stroje a
jeho# druhy vystup je p¥ipojen na vstup &itade /4/, pridem¥ jeden z vystupd ovlddacfho obvodu
/2/ je p¥es vykonovy &len /6/ p¥ipojen na vstup servopohonu /7/.
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