CESKOSLOVENSKA
. SOCIALISTICKA
REPUBLIKA

(19)

POPIS VYNALEZU

K AUTORSKEMU OSVEDCENI

121/ [PV 9444-79/

URAD PRO VYNALEZY

(45) Vydéno 15 04 83

A OBIEVY

/22/ P¥ihld¥eno 27 12 79

(40) Zve¥ejnZno 31 07 81

211639

(1) - (B1)
(51) Int, €13

. G 05 B 9/02

(75)
Autor vynilezu

JIRMAN JAROSLAV ing., KADRMAS ROBERT ing.,- TRUTNOV

(64) Zapojeni obvodu pro ochranu vzajemné spolupracujicich stroji

Vyndlez se t¥ké zapojeni p¥i vazd-
Jemné spolupréci vice strojd s robotem a
FeS{ ochreanu pred destrukecf v p¥ipadé, Ze
nebyl vykondn n¥kterf z po¥adovanych dko-
nd. Zapojeni je vytvodeno prost¥ednictvim
relé a kondenzdtord. Signdlnimi vedkami
se sleduje chod lisu. Zjistuje se, Jsou~11
lisy ve vfchozi poloze, mi¥e se d4t pokyn
k jejich startu a kontroluje se, zda lisy
po vykondni operace op&t vrdti do vycho-
21/ polohy. V p¥ipad¥, %e nenf n¥kterd .

z operaci vykondna nebo kdy¥ lis nesplnuje
svoj{ polohou, podmfnky pro vykondnf dallf
operace, chod 1lisu se zastavi. -

Vynédlezu se vyuZije p¥i spoluprdci
n&kolika strojd s robotem, nap¥fklad u vy-

- st¥ednikovych 1istd. '

Vynélez je definovén ve &tyfech bodech,
z nichZ pryni dva nejlépe vystihujf pod-
statu vyndlezu. Popis je doplndn p&ti
obrézky. .
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" Vyndlez se tyké zapojeni obvodu pro ochrany vzéjemns spoluprecujicich strojd nebo
soubord stroji nap¥fklad v¥st¥ednikovgch list a robota, nebo p¥i automatickém poddvéni
st¥fhangch pasti do ndstrojs na v¥stiednikovfch lisech. . R

Vétéing zndmych vyst¥ednikovych lisd Je vybavena jednim kontaktnim spinaem, kterym
se zajiéigje poloha beranu Qe v¥chozi poloze. Tento kontaktn{ spinad je um{st&n na- lisu
8 je ovlddén vypinact vadkou. V p¥ipadd, e mé 1lis spolupracovat s robotem, Jje toto
vybaveni nedostatedné, proto¥e nemd¥e zabrénit vzniku havdrie. P¥i vzdjemné spoluprédci
v¥stFednikovych lisd a robota dochdz{ k moZnosti vzniku havdrie zékladnfch funkénich
df1d, to je u néstrojd lisd a u chapadel.rob9ta. K havdrii dochéz{ nap¥iklad kdjz Jje cha-
padlo robota v ¥innosti a beran lisu nent v hornt dvrati, Potom: chapedlo naraz{ do beranu
lisu nebo do ¥4sti ndstroje upevn&né na beranu lisu. )

JestliZe se chapadlo robota uvede v éiﬁnost, pfed tim ne¥ lis provedl %4dany kon,
to znemend, Ze lis nesjel s beranem do doln{ Uvratd a zpdt, tak naraz{ chapadlo robota
na dflec, ktery nemd poZadovany tvar, nebo na dflec, ktery nemife byt vyjmut z nédstroje.
U vfst¥ednikovych lisd nelze zcela vyloudit opekovéni zdvihu. Potom se stédvd, e lis se ]
- dostene do hornf dvrati, robot se d4 do pohybu a p¥i opakovandm zdvihu lisu robot hava-
ruje. 2 tohoto ddvodu Je t¥eba synchronizovat vzdjemnou spoluprdci mezi lisy = robotem,
napfiklad vyfefenim ochrenného obvodu, kter§ by vyludoval mo¥nost vzniku havérie, a to
Jek v pfipad¥ kdy jeden robot obsluhuje vice lisg, tak v‘pfipadé, kdy Je kaZdy lis
obsluhovén vlastnim robotem. : . :

Vylou&eni mo¥nosti vzniku havarie si klade za c1l pPedlofeny vyndlez. Je to zapojent
obvodu pro ochranu vzdjemnd spolupracujfcich strojd, které sestdvd z vadkovych spinady’
ovlédanyéﬁ vypinacimi vadkami, ¥fdic{f skiing robota, spole&ného spoust&ciho obvodu, z re-
1é, kontaktd, kondenzdtord a svorek. Podstata vyndlezu spodivd v tom, ¥e mezi napdjecimi . |
svorkemi zapojeni jsou v sérii zapojeny vadkové spinaci kontakty vjchoz! polohy v&ech 1isd
a civka pomocného relé vjchozi polohy. Mezi napdjecimi svorkami zapojeni jsou ddle pa-
raleln& zapojeny va&kové kontakty prvni polohy vSech lisd, k nim# je v sérii pfipojena
civka rozbdhového reld. '

Mezi nepdjecimi svorkami zapojeni Jjsou zapojeny téz paralelni v&tve, jejich¥ polet
odpovidd podtu lisl, kde v keZdé vétvi Je v sérii s vadkovym kontaktem druhé polohy p¥{-
sludného lisu zapojena paralelni kombinace civky reld prichodu druhou polohou p¥isludného
lisu s pfifezenym asovacim kondenzdtorem. Zapojeni je mo%no zdokonalit tim, %e mezi
napédjecimi svorkami zapojeni Je vfsérii zapojen prvni spfnacf kontakt pomocného relé
vychozi polohy, prvni rozpinaci kontakt rozb&hového relé, prvnt rozpinaci kontakt reld
prichodu druhou polohou-vdech 1isd a civka,signélového relé vychozt polohy, jeho¥% spinact
kontakt je prost¥ednictvim pfipojovacich svorek pfipojen k ¥fdic{ sk¥ini robota. Mezi na-
pédjecimi svorkami Jjsou ddle v séfii.zapojeny spinaci kontakty relé priichodu druhou polohou
v8ech 1lisd a parslelnf kombinace ¢ivky relé druhé polohy a &tvrtdho #asovactho kondenzé-
toru. :

Déle je mezi napdjecimi svorkami zapojeni v sérii zapojen spinacf kontakt relé druhd
polohy, druhy spinacf koritakt pomocného relé vychozi polohy a civka relé zdznemu otédéky.
Mezi napdjecimi svorkami Je v sérii zapojen spinac{ kontakt relé zdéznamu otélky, druhy
rozpinact kontakt rozbshového reld, ‘druhé rozpinaci kontakty reld prichodu druhou polo-~
" hou v¥ech lisd a paralelnf kombinace civky pomocného relé vykonané operace s pétym

Zasovacim kondenzdtorem. B S :

Dal8fho zlep3eni se doséhne, kdy¥ mezi'napéjecimi svorkemi zapojeni je v sérii Zapo-
Jen rozpinac{ kontakt relé zdznamu otddky, civka vys{laciho relé, jeho% prepinaci kon-
takt Je prost¥ednictvim vlastnich pFipojovactch svorek p¥ipojen ke spolednému spoudt&cimu
obvodu a paralelni kombinace spinactho kontaktu vysilacfho reléd se spinacim kontsktem-

pfijimactfho reld; jeho% civka Je zapojena prost¥ednictvim pfipojovacich svorek k ¥fdic{imu
obvodu robota. :
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V p¥ipad¥ deldich pfidavnych zafizeni Je mezi nepdjecimi svorkami zapojeni v sérii
zapojen spinac{ kontakt pomocného relé vykonané operace, spinac{ kontakty dals$fch p¥i-
davnych za¥fizeni a civka signdlového relé vykonané operace, Jeho¥% spinaci kontekt je pro-
strednictvim vlastnich pripojovacich svorek pfipojen k' ¥{dicimu obvodu robota.

Vghodou uspofédéni podle vynélezu Je, e umo¥nuje spoluprécl dvou rﬁznych systémﬁ,
které pracujf ve vzdjemné zévislosti na sob¥. Zapojeni umoZhuje zajistit oclhiranu libovol-
ného po¥tu vyst¥ednikovych llsﬁ p¥i spoluprdci s robotem. Zapojeni lze uskutednit bez
zésadnich zdsahd do elektrické “instalace lis8. Realizace je mo¥nd té% pfi eutomatickém
poddvéni pdsd na v¥stPednikovych lisech. Celé zapojeni Je sestaveno ze snadno dostupnych
souddstek,, Je vfrobnd nendroéné a provoznd spolghlivé.'Umoiﬁuje'zvyéeni produktivity pré-
ce jednak tim, %e prakticky vyloudi vliv Lidskéﬁo ginitele - obsluhy jednbtlivych strojd -
a jednak umo¥nf pracovat nepbetriitd bez pFestdvek. Toto vie mé za nédsledek dsporu pra-
covnich sil, doétranéni mo¥nosti vzniku pracovnich urazd a lepd8i vyu¥iti strojd. Déle .
 pek Set¥i. néstroje, k jejich¥ podkozeni by mohle dojit Spatnfm posuvem materidlu. Také
snifuje zmetkovitost vyroby dfled. Obdobnd chréni i stroje pted havdrif vlivem épatného
posunuti materidlu nebo polotovaru a vlivem poruchy vzéjemné spoluprédce strojd.

Piiklad uspo¥éddni podle vynélezu Jje schematicky znézornén ne pfipojenych vykresech.
Na obr. 1 Je celkové schéma zapojeni. Na obr. 2 a 3 Je pfipojeni kontaktd relé k ¥idi-
cimu obvodu robota, na obr. 4 ke spoultScimu obvodu lisu, na obr. 5 p¥ipojent relé k ¥i-
dici sk¥ini. . )

Prikled konkrétnfho provedeni je popsén pro spolupréci t¥L vjstfednikovjch'lisﬁ s
robotem. Na ka%dém vystfednikovém lisu jsou t¥i va¥kové kontaktni spinale ovlddané vypina-
cimi vedkemi. Valkové kontaktni spinale Jsou navzdjem ustaveny pod dhlem 120 °c, -takze
bezpednd zaznamendvaji horni dvral beranu lisu, vykondni operace a nechténé opakovéni 1i-
su. Vakkové kontekty 1, 2, 3 ur¥uji vychozf polohu lisd, to Jje Jejich horni dvral. Vad-
kové kontekty 4, 5, 6 prvni polohy uréuji prvn{ polohu beranu ka%¥dého lisu p#i jeho ‘pohy-
bu dold. Tato prvni poloha vadek je nato¥ena vzhledem k vychozi poloze vatek o 120°. Vag-

. kové kontekty 7, 8, 2 druhé polohy uréuji druhou polohu beranu kaZdého lisu p¥i pohybu
nahoru. Druhé poloha je pootoéena vzhledem k vychozi poloze o 240°. Vypinaci valky jednot-
livgeh 1isd ani vzéjemnd poloha jednotlivych vaskovych .kontaktd neni na vykresech znézor-
ngna. Jednotlivé ¥dsti zapojeni obvodu pro ochranu vyst¥ednikovjch list a robota (obr. 1)
jsou zapojeny ve v&tvich mezi prvni napédjeci svorkou 29 zapojeni a druhou napdjeci ‘svorkou
30 zapojeni, pridem# polarita napéjecich svorek 29, 30 zapojeni nent rczhodujici.

v jedné vétvi jsou v sérii zapojeny vaékové kontakty 1 2 } v§chozi polohy v3ech
t¥f lisd a civka pomocného relé 10 vjchozi polohy. V dal¥f vétvi jsou paralelnd zapojeny
vadkové kontakty 4, 5, & prvni polohy v8ech 1lisl, kX nim¥ je v sérii p¥ipojend civka roz-
b&hového reld 11. Déle jsou mezi napdjecimi svorkemi 29, 30 zapojeni paralelnf v&tve, Jje-
jich¥ podet odpovidd poftu lisf, v tomto p¥ipad¥ Jsou to t¥i vdtve. V kaZdé v&tvi’ je v sé-
rii s vadkovym kontaktem 1, 8, 9 druhé polohy ka¥dého lisu zapojena paralelni kombinace
civky relé 12, 13, 14 prichodu druhou polohou p#isludného 1isu s pri¥azenym éasovacim
kondenzdtorem _ﬁ, 25, 26.

Ddle Jje mezi napéjeciml svorkami 29, 30 v sérii-zapojen prvni spinaci kontakt 10,
pomocného relé 10 vichozi polohy, prvni rczpinaci kontakt 11.1 rozb&hového relé 11, prvni
. rozpinacl kontakt 12.1 relé 12 prﬁchodu druhou polohou prvniho lisu, prvni rozpinaci kon-
takt 13.1 relé 13 prﬁchodu drunou polohou druhého lisu, prvni rozpinaci kontakt 14.1 relé
_ﬁ prﬁcﬁodu druhou polohou t¥etfho lisu a civka signélového relé 15 vychozl polohy Spina-
¢1 kontekt 15.1 signélového relé 13 v§chozi polohy je prost¥ednictvim vlastnich piipojo-
vaeich svorek 36,.37 p¥ipojen k fidicimu obvodu robota (obr. 2).

V delsf vitvi Je v sériil zapojen spinaci. kontekt 12.2 relé 12 prdchodu druhou polo-
. hou prvatho lisu, spinac{ kontekt 13,2 reld 13 prichodu druhou polohou druhého lisu,
spinaci kontekt 14.2 relé 14 prﬁchodu druhou polohou t¥etiho 1lsu a paralelni kombinace

st . PN -a
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civky relé 16 druhé polohy a étvrtého éasovaciho kondenzdtoru 27.
"V deld{ vétvi je v sérii zapojen spinaci kontakt 16.1 reléd 16 druhé polohy, druhy spi-
nacf kontekt 10.2 pomocného relé 10 vychozl polohy a bivka relé 17 zdznemu otddky. V daléi

" y¥tvi Jje v sérii zapoaen spinaci kontakt 1 relé 17 zédznamu otééky, druhy rozpinaci

kontakt 11,2 rozbdhového relé 11, druhy rozpinaci kontakt 12.3 relé 12 priichodu druhou-
polohou prvnfho lisu, druhy rozpinaci kontakt 13,3 relé 13 prdchodu druhou polohou druhého
lisu, druhy rozpinaci kontakt 14.3 relé 14 prichodu druhou polohou t¥etfho lisu & paralel-
ni kombinace civky pomocného relé 18 vykonané operace .s pétym Easovacim kondenzétorem

28.

V- daldfi v&tvi je v sérii zapojen rozpinaci kontakt 17.2 relé 17T zéznamu otééky,
civka vysilaciho relé 20 a paralelni kombihace spinactho kontaktu 20. vysilaciho relé
20 se spfnacim kontektem 21.1 p¥ijfmaciho relé 21. Civka prijimactho relé 21 Je pflpojena
prost¥ednictvim vliestnich p¥ipojovacfch svorek 31, 32 k ¥fdicf sk¥fni robota (obr. 5).
P¥epinaci kontakt 20,2 vysilaciho relé 20 Je pifipojen prost¥ednictvim vlastnfch ﬁfipoqua-
cich svorek 33, 34, 35 ke spoudt¥cimu obvodu lisu (obr. 4). Pokud ekistuji dals{ pi¥idavnd
za¥izeni, jako kontrolea prilety d{l8, kontrola vysunuti dflu z podavade apod., potom je
v dal3f{ vétvi v 'sérii zapojen spinaci kontakt 18.! pomocného relé 18 vykonané operace,
spinac{ kontdkty 22, 23 daldich pfidavnych zatizen! a civka signdlového relé 19 vykonané
operace. Spinaci kontekt 19.1 s1gnélového relé 19 vykonané operace Je prostfednlctvim
vlastnich p¥ipojovacich svorek 38, 39 (obr. 3) pflpojen k ¥f{dicfmu obvodu robota.

P¥i vzdjemné spoluprdci robota a vyst¥ednfkovich list mi¥e dojft k réznym neZddangm’
stavim, kdy nékterd st systému nevykond urdenou ginnost nebo nedosdhne .urfené polohy. Po- -

‘kud by v t¥chto ne¥ddoucich stevech lisd zafal pracovat robot, doélo by k havérii. JestliZe

Je zea¥{zeni vybaveno ochrannym obvodem, potom se projevi Zinnost ochranného obvodu, ktery
informuje v p¥fpad¥ sprédvné ukon&ené &innosti lish nebo p¥i Jejich sprévném nastavent

Fidici sysfém robota o stavu strojd-a pPi{davnych zaBizenf signdlem "lisy ve v¥chozi polo-
ze" a signdlem "operace vykondna". Ridici obvod robota potom adva prost¥ednictvim ochran-
ného obvodu povel strojdm a p¥fdavnym za¥izenim ke spudtdn{ list. Podle typu robota a podle'
drubu &innosti a podle konkrétniho nasazeni zdle¥{f, kterych signdld se vyuilge a Jekym
zplisobem.

, Jestli¥e jsou v¥echny lisy ve vychozi{ poloze, potom pisobi va¥ky list na vadkové
xontakty 1, 2, 3 vjchoz{ polohy vsech list a dr#i je v sepnuté poloZe, civkou pomocného
relé 10 vychozf polohy protékd proud a oba jeho spinact kontakty 10.1 a 10.2 se sepnou.
UG&inek sepnuti druhého spinaciho kontaktu 10.2 se neprojevi{. Sepnutim prvniho spinaciho
kontaektu 10.1 pomocného relé 10 vychozf polohy mé za nédsledek, %e p¥es sepnuty prvani
rozpinacf kontakt 10.1 a pies sepnuté prvnf rozpinaci kontakty 12.1, 13L1,‘14;1 relé 12,
13, 14 prichodu druhou polohou v3ech lisd za¥ne protékat civkou signdlového relé 15 vjcho-
z{ polohy proud. Tim se sepne spinacf kontakt 15.1 signdlového relé 15 vychozi polohy
a prost¥ednictvim jeho p¥ipojovacich svorek 36, 37 p¥ichédzf do ¥{dicfho obvodu robota
informace, Z%e v¥echny lisy Jsou ve vfchozi poloze. Jestli%e beran n¥kterého lisu neni.

v horni dvrati, to je ve vfchozi polozé, potom mohou nastat t#i rizné moZnosti. Prvni mo¥-
nost je ta, %e vypinaci vadka alespon jednoho lisu spind jeden z vafkovfch kontaktd 4, 5,
6 prvni polohy jednotlivych lisl, kterd je natolena o 120° ve&i vfchozi poloze.

Potom pies n¥ktery tento sepnuty valkovy kontekt 4, 5, 6 prvni polohy protékd civkou
rozb&hového relé 11 proud, jeho prvnl rozpinaci kontakt 11.1 se nesepne a rozgpoji obvod
civky signdlového relé 15 vfchozi polohy, kterd ztrdci nap&tf, jeho spinaci kontakt
15.1 se rozepne. Ridic{ obvod robota je tak informovén, %e v3echny lisy nejsou ve vychozi

. poloze. Druhd moZnost je, %e vypinaci ve¥ké alespon jednoho lisu spind jeden z va¥kovych

kontaktd 7, 8, 9 druhé polohy Jednotlivch lisd, kterd je natodena o 240° v&di vjchozf
poloze. Potom za¥ne protékat proud civkou n¥kterého z relé 12, 13, 14 prichodu druliou
polohou a toto rozpojf svym prvaim rozpinacim kontaktem 12.1, 13.1, 14.1 obvod- civky
signdlového relé 15 vfchoz{ polohy, takZe ¥Ffdicl obvod robota je rovnd¥ informovén, Ze
véechny lisy nejsou ve vychozi poloze, i
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T¥et{ moZnost je, ¥e neni sepnut #ddny z valkovfch kontaktd ! a% 9, coZ se mi¥e stdt .
na p¥iklad p¥i porufe. Potom c¢ivkou pomocného relé 10 v¥chozf polohy neprotékd proud, je-
ho prvni spinacf kontakt 10.1 zistdvd rozepnut. Nédsledkem toho té% civkou signélového re~
1é 15 vychozi polohy neprotéké ‘proud, jeho spfnaci kontakt 15.1 je rozepnut e ¥#fdicf obvod
robota je informovdn, %e v3echny lisy nejsou ve vychozd poloze.

Jestli%e dostane ¥f{dici obvod robota signél Ze Jsou vdechny lisy ve vychozi polo-
%e, potom vy§le pfes p¥ipogjovact svorky 31, 32 na civku pfijimeciho reléd 21 krdtky im-
puls "start lisd". PFijfmeci relé 21 na krdtkou dobu sepne svlj spinact kontakt 21.1
a civkou startovactho relé 20 protékd proud. Tim se sepne jeho spinacf kontakt 20,1
1 Jeho prepinacf kéntekt 20,2. Spinaci kontakt 20.1 vysflaci relé 20 udrZuje civku
vysilacfho relé 20 pod proudem., P¥epfnaci kontekt 20.2 vysilacfho relé 20 ddvd ¥fdicimu
obvodu robota prost¥ednictvim pfipojobacich svorek 33, 34, 35 pokyn ke spust&n{ lisd., Civ-
kou vysilactho relé 20 protékd proud tak dlouho, pokud bereny 1lisd nevykonajl svou drédhu,
to znemend, %e vykonaji lisovacf operaci a vrdtf se zp&t do vy¥choz{ polohy. Potom relé
17 zdznamu otddky svym rozpinecim kontsktem 17.2 p¥erusf pfivod proudu do civky vysila—
ciho relé 20.

Signdl "operace vykonéna"prichdzi aZ po vykondni lisovaci operace, kterou provedou
berany lisd. Prdtq se sleduje pohyb berany lisd ji% od signdlu "lis ve v¥chozi poloze".
Jakmile se daj{i bereny lisd do pohybu, zenikne signél "lis ve vfchozf poloze", a to tek
%e vadkové kontakty 4, 5, 6 prvn{ polohy, kdy% se lis natodf o 120° vi¥i vyehazt poloze,
spinaji rozbdhové relé 11, které svym prvnim rozpinacim kontektem 11,1 rozepne obvod
signdlového relé 15 vfchozi polohy. P¥i daldim pohybu beranu lisd se vypinaci valky
ddle pootédeji a kdyZ jsou pootoleny o 240° oproti vfchozi poloze, sepnou se vadkové
kontakty 7, 8, 9 druhé polohy list a civkemi relé 12, 13, 14 prichodu druhou polohou
za¥ne protékat proud. ProtoZe seénuti vagkovfch kontaktd 7, 8, 9 druhé polohy je Jjen
krétkodobé a lisy Jsou rdzn& rychlé, Je u ke¥dého relé 12, 13, 14 prichodu druhou polo-
hou peraleln# p¥ipojen vlastni &asovaci kondenzdtor 24, 25, 26.

Jakmile za¥ne civkeami relé 12, 13, 14 prichodu druhou polohou protékat proud, sepnou
se jejich spinact kontakty 12.2, 13.2, 14.2 a civkou relé 16 druhé polohy zadne také pro-
tékat proud. ‘Gas sepnut{ relé 16 druhé polohy je opdt prodloufen &tvriym Sasovacim kon-
denzdétorem 27, ktery zajistuje, aby civkou relé 16 druhé polohy protékal proud, i kdy¥
se vybije prvni a% t¥eti Sasovaci kondenzdtor 24 a% 26 a civky vSech reld 12, 13, 14
prichodu druhou polohou Jsou bez proudu. KdyZ se beran lisu dostene op&t do vychozf po-
lohy, sepnou se vypinecimi vadkemi lisd op&t vadkové kontakty 1 1,.2, 3 v§chozi polohy =
civkou pomocného relé 10 zadne protékat proud.

C{ivkou relé 16 druhé polohy stéle protéké proud, zatimco obvody civek relé 12, 13,
_i prichodu druhou polohou Jsou rozpojeny, protofe vadkové kontakty 7, 8, 9 druhé polohy
Jsou rozepnuty. Spinacf kontekt 16.1 relé 16 druhé polohy je v sepnuté poloze a v sepnu-
té poloze je té% druhy spinacf kontakt 10.2 pomocného relé 10 vychozi polohy, tekZe civ~
kou relé 17 zéznamu oté¥ky protdkd proud a toto svym rozpinacim kontektem 17.2 rozepne
obvod civky vysflaciho relé 20. Sou¥asné spinacf kontakt 17.1 relé 17 zdznamu otddky
sepne 8 tim se p¥es sepnuté druhé rozpinaci kontakty 12.3, 13.3, 14.3 relé 12, 13, 14
prichodu druhou polohou a p¥es sepnuty druhy rozpinaci kontekt 11.2 rozbdhového relé
11 uzavie obvod civky pomocného relé 18 vykonand operace.

Pokud by do&lo z jakfchkoli divodd k opakovéni otddky n¥kterého z lisd, potom vypina-
ci{ vadka tohoto lisu sepne pPi¥azeny vadkovy kontakt 4, 5, nebo § druhé polohy opakujiciho
lisu, ¥im¥ se uzav¥e obvod civky rozbshového relé 1], jehoZ druhy rozpinec{ kontakt 11,2
 se rozepne a rozpojl obvod civky pomocného relé 18 vykonané operace. Tim teké nedojde ke
vzniku signdlu "operace vykondna". Ke vzniku tohoto signdlu rovnd# nedojde, kdy¥ se-ndkte-
r¥ z berand lisu nedostane do vychozi polohy JestliZe neni n&ktery z lisd ve v¥chozi po
loze, potom vypinaci vadky sepnou n&ktery z vadkovjch kontektd 4, 5, 6§ prvaf polohy, nebo
ndktery z vadkovych kontaktd 1, 8, 9 druhé polohy.
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V tomto pifpadé se rozpodi bud druhy rozpinmcf kontekt 11.2 rozb¥hového relé 11, nebo

se rozpoji n¥ktery ze druhych rozpinacich kontektd 12,3, 13.3, 14.3 relé 12, 13, 14
priichodu druhou polohou, tak¥e se nemi¥e uzav#it obvod civky pomocného relé 18 vykonané
operace & nemi¥e vzniknout signdl "operace vykondna'. Jestli¥e nenastal ¥édng z té&chto
stavl, to znemend, ¥e vdechny lisy se dostaly spréva& do vychozi'polohyj Jsou spln¥ny
podminky pro sépnuti spinaciho kontaktu 17.1 relé 17 zéznamu otd¥ky druhého rozpinaciho
kontaktu 11.2 rozb¥hového relé 11 a druhych rozpinecich kontektd 12.3, 13.3, 14.3 viech
relé 12, 13, 14 prichodu druhou polohou. Civkou pomocného relé 18 vykonané operace pro-
téké proud.

Civkou pomocného relé 18 vykonené operace z prifazeného pdtého &asovaciho kondenzé-
toru 28 protékd proud, a to tak dlouho, &by mohla dokondit své operace také viechna piidav-
nd zaplzenf{. Dokon¥eni operace té&chto p¥idavnych zaPizen!{ se projevi sepnutim jejich sﬁiné—
cich kontektd 22, 23. Jestlife Jsou sepnuty spinactf kontakty 22 s 23 dsl¥ich pfidavnfch
zabizeni a souéaspé je sepnut spinaci kon?akt 18.1 vy«onané operace, potom civkou signd-
lového relé 19 vykonané operace protékd proud, jeho spinacf kontekt 19.1 se sepne a dévd
prostfedhictvim svych pfipojovacich svorek 38, 39 ¥idicimu obvodu robota signél, Ze je
operace vykondna, Timto zpisobem se cely cyklus op¥t opakuje.

Vyndlezu se vyuéije ve vdech odvétvich primyslu p¥i vzdjemné spolupréci stroji,
nap¥. robotd a vfrobnich strojd vystfednikovich list, kde pracuje v zdvislosti na sob&
n&kolik v¥robnich strojd, JjejichZ koncové polohy a stavy jsou vfchozim stavem nésledu-
Jict operace. .

PREDMET VINALEZU

1. Zapogjent obvodu pro ochranu vzdjemnd spolupracujicich strojl p¥ed havérii, které
sestdvd z vadkovych spinadl ovliddenych vypinacimi valkemi, ¥i{dictho obvodu robota, spoleé-
ného spoudt&ciho obvodu z_relé,'kontaktﬁ, kondenzdtord a svorek, vyznadujici se tim,

%e mezi nepdjecimi svorkemi (29, 30) zapojeni jsou v sérii zapojeny jednak vadkové spi-
naci kontakty (1, 2, 3) v¥chozi polohy Jjednotlivych lisd a civka pomocného relé (10) vy~
chozi polohy, jednak pereleln¥ zapojené vafkové kontakty (4, 5, 6) prvanfl polohy vdech 1i-
s&, k nim¥ je v sérii pripojena cfvka rozbShového relé (11) a konedn¥ jsou mezi napdjeci-
mi svorkami (29, 30) zapojeny paralelni v&tve, JjejichZ pofet odpovidd podtu lisd, kde

v ka#dé vitvi je v sérii s valkovym kontaktem (7, 8, 9) druhé polohy p¥isludného lisu
zapojena paralelnf kombinace civky relé (12, 13, 14) prichodu druhou polohou prisludného
lisu s phifazenym Sasovacim kondenzdtorem (24, 25, 26). )

2. Zepojeni podle bodu 1, vyznadujfci se tim, %e mezi napdjecimi svorkemi (29, 30)
zepojeni je jednak v sérii zapojen prvni spinaci kontakt (10.1) pomocného relé (10) vy-
chozf polohy, prvn{ rozpinac{ kontekt (11.1) rozbshového relé (11), prvani rozpinaci
kontakt (12.1, 13.1, 14.1) relé (12, 13, 14) prichodu druhou polohou v3ech 1ish a civka
signdlového relé (15) vychozl polohy, jeho¥ spfnaci kontaki (15.1) Je prostPednictvim
pPipojovacich svorek (36, 37) pPipojen k ¥fdicimu obvodu robota, jednak jsou v sérii
zapojeny spinaci kontekty (12.2, 13,2, 14.2) relé (12, 13, 14) prichodu druhou polohou
v3ech lisd a paraleln{ kombinace civky relé (16) druhé polohy a &tvrtého ¥asovactho
kondenzatoru (27), jednak je v sérii zapojen spinaci kontakt (16.1) relé (16) druhé po-
lohy, druhy spinac{ kontakt (10.2) pomoeného relé (10) vychozi polohy a civka reld (17)
zdznemu otdlky a jednak Jje v sérii zapojen spinaci kontakt (17.1) relé (17) zédznamu
ot48ky,. druhy rozpinaci kontakt (11.2) rozbs&hového relé (11), druhy rozpinaci kontakt
(12.3, 13.3, 14.3) reld (12, 13, 14) prichodu druhou polcohou ka#dého lisu a paralelnf
kombinace civicy pomocného relé (18) vykonené operace s pdtym Zasovecim kondenzétorem (28).

3. Zapojeni podle bodu 1.a 2 vyznadujfcl se tim, %e mezi napdjecimi svorkemi (29,
30) zspojeni je v sérii zapojen rozpinaci kontakt (17.2) velé (17) zédznamu otddky, civka
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" yysilactho relé (203, JehoZ pPepinaci kontakt (20.2) Je prostiednictvim p¥ipojovacich
svorek (33,‘34,'35) p¥ipojen ke spoustdc{mu obvodu 1isu a perelelni kombinace spinactho
kontaktuv(2o.1)_vysilaci relé (20) se spinacim kontaktem (21.1) p¥ijimactho relé (21),
jeho¥ civka Jje zapojena prost¥ednictvim p¥ipojovacich svorek (31, 32) k ¥idicimu bbﬁodu
robota. ' ' e ' A '

4. Zepojeni podle bodu T e% 3 vyznadujict se tim, %o mezi nepdjecimi syorkemi.(29,
30) zapojeni je v sérii zapojen spihaci kontekt (18.1) pomocného relé (18) vykonané
operace, spinaci kontakty (22, 23) daldich p¥idavngch zatizeni a civka signdlového relé
(19) vykonené operace, jeho¥ spinaci kontekt (19.1) Je prgstfednictvim vlastnich p¥ipojo- |
vacich svorek (38, 39) p¥ipojen k $fdic{ sk¥ini robota. :

5 1istd vfkresd

f

" Severografia. n. p. zivod 7, Most
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