CESKOSLOVENSKA
SOCIALISTICKA
REPUBLIKA

(19)

BROPIS VYNALEZU
K AUTORSKEMU OSVEDCENI

234 084

a6y

- {(23) Vystavni priorita
(22) Prihl4seno 15 12 83
(1) (Pv 9456-83)

(1) F

'31) It CI> B 21 B 37/08

. (40) Zvefejnéno 13 08 8¢
A OBJEVY (45) Vydéno 01 10 86
ey
“(715) -
(Autor vyndlezu * yANEK JINDRICH ing., ROKYCANY,
’ NOVOTNY LADISLAV ing., PLZER
(54

Vynélez se tyké& zafizeni pro na-
stavovan{ tvéfec{ mezery a klinu tvéreci
mezery vélcovacich stolic.

Podstatou vynélezu je takové za-
pojeni dvou polohovych sefvosystémi
pro pfestavovéni polohy pracovnich valci
vélcovaci stolice, které vyuiivd &tys
inkrementilnich &idel polohy, spoleéngch
obvodd zadénfi Z&danych hodnot mezery a
klinu mezery a obvodu zadéni korekce
tvifeci mezery, a tim vytvaf{ vhodnd
nalogové signdly pro ¥fzeni v¥konovych
hydraulickfch obvodd pfestavovani sto-
lice, pfi nepfimém &ifslicovém inkremen-
tdinim sniménf{ polohy pracovnich valcd.

Vynédlez lze pouZit v systémech
nastavovédni tvafeci mezery vélcovacich
stolic duo a kvarto,
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Zaifzeni pro nastavovéni tvéfeci mezery védcovacich stolic
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Vyndlez se tyké zarizeni pro nastavovéni tvéreci meze-
ry a klinu tvéreci mezery valcovacich stolic s elektrohydrau-
lickym stavénim vélcd a &islicovym inkrementdlnim sniménim
polohy pracovinich valci.

Dosud zndmé systémy pro nastavovdni tvareci mezery a
klinu tvéPeci mezery vdlcovacich stolic pracuji prevéZné na
principu neprimého silového &i induk&niho sniméni polohy pra=
coviaich vdlct. Snimade Jjsou umistény mimo vdlcovaci osu sto-
lice a zpravidla odméPuji posun ¢&i zatiZeni predniho a zadni-
ho loZiskového t&lesa opérného vdlce. Predni a zadni strana
stolice predstavu.ijf dva samostataé elektrohydraulické polohos
vé servomechanismy. Jejich vzdjemnym prestavénim lze nastavo-
vat klinovitost tvaleci mezery. Z4dané hodnoty jsou zaddvény
prevdiné analogov&. Pokud Jje u n&kterych systémi pro primé
snimén{ velikosti posuvu polohovych mechanismi pouZito inkre-
mentdlnich snima&d, je u nich pouZito hodnotovych ¥idfcich
vstupl. Nevyhodou t&chto systémb je omezend presnost vyhodno=
ceni tvéabteci mezery a klinu tvéareci mezery zplsobend z hledis=-
ke odm&rovani nevhodn& umisténymi snimadi polohy loZiskovych
téles a u analogovych ¢idel i vlastnim principem méreni. Dal=~
31 nevyhodou je hodnotové zadévéni %4danych hodnot, co% piso=
b1 skokové zmé&ny v regulaénich obvodech pfi pfépinéni vélco=-
vacich reZimd nebo pii odpo.jovédni automatickych regulaci p#i
prechodu na zdlohové ruéni Fizeni,Realizovand polohova regulad-
ni{ smydka tedy u tdchto systémd anezajiZ¥uje soudasn& vysokou
kvalitu vyvalkd, spolehlivost a neproménnost procesu vélcovéni
pPi zm&nd reZimd, sniZuje tudiZ i Zivotnost zarizeni.
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Podstnta
‘2atizeni pro nastavovéni tvéfeci mezery vélcovaclch
stolic ) sestavajici z inkrementdlnich &idel po~

lohy, pulsnich soudtovych &lent, koreké&nich souétovjch &le-
nt, logickych &lenld ¥itadl, &itadld, ¢islicové analogovych
prevodnikl, elektrohvdraulickych pFevodaikd, obvodu zadéni
korekce, obvodu zadéni kling obvodu zadan{ mezery, inverto-
ru a obvodu synchré§¥gﬁbé%spﬁ%f%3 v tom, Ze vystup prvaiho
inkrementdlniho &idla polohy v podob& fézové posunutych pul-
sl je pripo.jen na prvniAvstup prvaiho pulsniho soudtového Cle-
nu, ktery provddi rozliSeni sméru pohybu ¢idla a soulty pulsil
od obou &idel podle sm&ru pohybu a jehoZ vystup je pFipojen
na prvai vstup prvaiho korekéniho soultového ¢lenuy na kterém
dochézi k soudtu pulsﬁ' a JjehoZ vystup je pfipojen na prvni
vstup prviniho logického glenu Eitale,
ktery provédi logické rozliSeni vsech

vstupnich pulst podle skutedného a poéédovaného sméru pohybu
vélch, jehoZ vystup je pfipojen na vstup prvatho ¢itale, kte-
ry vyhodnoti vyslednou polohu jedné strany stolice, JjehoZ
vystup je pfipojen na vstup prvaiho &islicové analogového
prevodniku, kterj provede prevod z &islicového signdlu na
signdl analogovy a jehoZ vystup je pripojen na vstup prvafho
elektrohydraulického prevodniku, ktery vyvold prestavéni po-
lohy jedné strany stolice prostiednictvim vykonovych hydrau-
lickych &lend a Ze vystup druhého inkrementdlniho &¢idla polo=-
hy v podob& fdézové posunutych pulsd je pPipojem na druhy /
vstup prviaiho pulsniho soudtového &lenu. V&stup tretiho ine-
krementdlniho &idla polohy v podob& fézové posunutych pulsl
je pripojen na prvai vstup druhého pulsniho soudtového &lenu,
ktery mé stejnou funkci Jjako prvini pulsail souétovi ¢len, je=
hoZ vystup je pFipojen na prvai vstup druhého korekéniho
soultového ¢lenu s funkeci ste jnou jako u prviniho korekéniho
soudtového ¢lenu, JjehoZ vystup je pPipojen na prvail vstup
druhého logického Clenu &itade, ktery pracuje stejng jako
prvai logicky &len &itade, a jeho vystup je pfipojen na vstup
druhého &itade, ktery vyhodnot{ vy¥yslednou polohu druhé stra-
ny stolice, jehoZ vystup je pripojen na vstup &islicové ana=-
logového prevodnikq ktery provede prevod z &islicového 31g-
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ndlu na analogovy signdl, jehoZ vystup je pripojen na vstup
druhého elektrohydraulického prevodnfku, ktery vyvold phe-
stavéni polohy druhé strany stolice. Vystup &tvrtého inkre-
mentélniho didla polohy v podob¥ fézové posunutych pulsd je
p¥ipvojen na druhy vstup druhého pulsniho'souétového ¢lenu &
fe vystup obvodu zadéni klinu, ktery obstardvé pulsai zaddnd
Zédané hodnoty klinu mezery, je pfipojen na druhy vstup dru-
hého logického &lenu &itade a soudasnd je pFipojen na vstup
invertoru, ktery obstaré zm&nu smyslu zaddni ¥4dané hodnoty
a JjehoZ vystup je pripojen na druhy vstup prvaiho logického
¢lenu &itade. Vystup obvodu zadané mezery, ktery obstarévé
pulsni zadani Zadané hodnoty mezery, je pfipojen na t¥eti vstup
prvatho logického &lenu &ftade a soudasnd je pPipojen na tiee
tiIVStup druhého logického ¢lenu &itale. Vystup obvodu zadde
ni korekce, kterym do zabizeni vstupuji pulsni signély ze za-
¥izeni pro vyhodnocovéni korekce tvéreci mezery je pPfipo.jen |
na druhy vstup prviniho korekéniho soudtového &lenu a soudas-
né ,je pripojen na druhy wvstup druhého korekdaiho soudtového
édlenu, vystup obvodu syachronizace, ktery obstardvd vi-
cefézové pulsni hodinové signdly a jehoZ prvai vystup je phi=-
pojen na treti vstup prvaiho pulsniho scudtového &lenu. Dru=-
hy vystup obvodu synchronizace Jje piipojen na treti vstup dru-
hého pulsniho soudtového &lenu a treti vystup obvodu synchro-
nizace Jje pripojen na vstup obvodu zaddni korekce a &tvrty
vyst%%%%gﬁchronizace je pPipojen na &tvrty vstup prvaiho lo-
gického &lenu &itade a souéasne Jje prlpOJen na étvrty vstup<iameng
loglckého ¢lenu ¢itade,

Hlavni vyhody zarizenl pro nastavovani tvatect mezery
lecovac1ch stolic spoc1vaJi v symetrlckém unisténi Etyr &is-
1lcovych inkrementdlnich ¢idel polohy do vélcovaci rovinv.
Tim jsou odstrandny vedkeréd vlivy na sniméni polohy vélcd
zplisobené mechanickym namdhénim stolice. Primérovénim udajd
prisludaych ¢idel se ziskévaji hodnoty, které jsou véraym
obrazem skutedafch pom&rd ve stolici. Uislicov& pulsni zpra=-
covéni informaci zaruéuje nepomérn® vy3§{ presnost proti ana-
logovému zpracovéni. Vedkeré Z4dané a ¥idlci hodnoty jsou rea=
lizovény pPes pulsni zaddvaci prvky, tedy pfirdstkové. Tim
odpadaji vedkeré problémy s prepindnim reZimd stolice a_odpo-‘
jovédnim v3ech nadazenych idfcich systémi. Timto‘Zpﬁsobem
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byly odstran&ny nedostatky v nastawovani velikosti tvéreci

mezery a klinu tvéfeci mezery p¥i nepfimém odmEFovani
vélcovaci mezery a pii soustfed&ném zadavani para=

metrd elektrohydraulickych polohovych regulaénich obvodi.

Zatizeni pro nastavovéni tvéieni mezery vélcovacich
stolic je zPfejmé z p¥ipojeného blokového vvobrazeni,

Zatizeni podle vyndlezu sestdvd z prviaiho inkrementdl=-
atho &idla polohy 1 s vystupem fézov¥& posunutych pulsd, je-
ho¥ vystup je pripojen na prvai vstup prvniho pulsiaiho soucto-
vého &lenu 5, ktery provédi rozliSeni sm&ru pohybu ¢idla a
soudty pulsld od obou &idel podle sméru pohybu a jehoZ vystup
je pripojen na prvni vstup prvatho korekiniho soultového Cle=-
nu 7, ve kterém dochéz{ k soultu pulst a jehoZ vystup je pPi=-
pojen na prvani vstup prviiho 1ogického‘élenu titale 9, ktery
provéad{ logické rozli¥eni vi3ech vstupnich pulsd podle skutel-
ného a pozadovaného sméru pohybd vélel a jehoZ vystup je pfi-
pojen na vstup prvatho &itade 10, ktery vyhodnoti vyslednou
polohu jedné strany stolice a jehoZ vystup je piipojen na
vstup prvantho &islicové analogového pfevodniku 11, ktery
provede prevod z &islicového signdlu na signdl analogovy a Jje=
ho# vystup je pripojen na vstup prvaiho elektrohydraulického
prevodafku 12, - ktery vyvola prestavéni polohy jedné strany
stolice prostiednictvim vykonovych hydraulickych &lend., Ddle
zab{zeni sestévd z druhého inkrementdlniho &idla polohy 2 s
vystupem fézové posunutych pulsd, jehoZ vystup je pfipojen na
‘druhy vstup prvaiho pulsniho souftového &lenu 5. Ddle zarize-
nf sest4vé z tretiho inkrementdlniho &idla polohy 3 s vy¥stupem
v podobd fézov& posunutych pulsd, jehoZ vystup je p¥ipojen na
prvai vstup druhého pulsniho soudtového &lenu §, ktery prové-.
di{ rozliSeni sméru pohybu &idla a soulty pulst od obou &idel
podle sm&ru pohybu a jehoZ vystup je pfipojen na prvai vstup
druhého korek&niho souétového &lenu 8, ve kterém dochézi k
sou¥tu pulst a jeho? vystup je piipojen na prvai vstup druhé-
ho logického &lenu ¢ftade 13 ~ ktery provaddi logické rozliSe-
ni vdech vstupnich pulsd podle skute&ného a poZadovaného smé-
ru pohybu vélcl a jehoZ vystup Jje pfipojen na vstup druhého



234 084

d{tale l4,ktery vyhodnoti vyslednou polohu druhé strany
stolice a jeho% vystup Je pfipojen na vstup druhého ¥isli-
cové analogového pfevodniku.li, ktery orovede pievod z
g{slicovéhe signdlu na signédl analogovy a JjehoZ vystup je
pfipojen na vstup druhého elektrohydraulického prevodnfiku 16,
ktery vyvoléd prestavéni polohy druhé strany stolice prost¥ede
nictvim vykonovych hydraulickych &lend. Ddle zarizeni sestd=
va ze C&tvrtého inkrementdlniho &idla polohy 4 s vystupem
fézové posunutych pulsl, jehoZ vystup je pripojem na druhy
vstup druhého pulsniho soudtového &lenu 6 a z obvodu zadédnd
klinu 18, ktery obstarévéd pulsni zadédni Zédané hodnoty klinu
mezery a JjehoZ vystup je pfipojen na druhy vstup druhého lo=
gického &lenu &{tade 13 a soulasn& je pfipojen na vstup inver-
toru 19, ktery obstard zménu smyslu zaddaf %ddané hodnoty a
jehoZ vystup je vofipojen na druhy vstﬁp prvatho logického &le=-
nu &{itade 9. Déle zabizeni sestévé z obvodu zadsni mezery 20,
ktery obstardavé pulsni zadén{i #édané hodnoty mezery a jehoZ
vystup je pripojen na tfet{ vstup prvaiho logického &lenu &i-
tade 9 a soulasné je pifipojen na tretd vstup druhého logického
glenu &itale 13. Déle zakizeni sest&véd z obvodu zaddni korekce
17, kterym do zarizeni vstupuji{ pulsni signdly ze zafizeni pro
vyhodhocovéni'korekce tvdifeci mezery a jehoZ vystup je plipo-
jen na druhy vstup prvaiho korekéniho soudtového &lenu 1 a
soudasnd je pripojen na druhy vstup druhého korekdniho soulto-
vého &lenu 8, Ddle zarizeni sestévéd z obvodu synchronizace 21,
ktery obstarévé vice fézové pulsni hodinové signdly a jeho%
prvai vystup je prfipojen na tieti vstup prvaiho pulsniho soud=
tového &lenu 5. Druhy vystup obvodu synchronizace 21 je pFfipo-
jen na t¥eti vstup druhého pulsnfho soudtového &lenu 6. Treti
v¥stup obvodu synchronizace 21 Jje pripcjen na vstup obvodu za-
- dén{ korekce 17 a &tvrty vystup obvodu synchronizace je pripe=
jen ma dtvrty vstup prvaiho logického &lenu &{tade 9 a soulas-
¥ je pfipojen na Etvrty vstup druhého logického &lenu &ftade
13 | | -

Funkce zaPi{zeni podle vynédlezu Je takbvé, Ze vystupni
signély z prvafho inkrementélnfho &idla polohy 1 a druhého
inkrementélniho éidla polohy 2 jsou v prvaim pulsnim souétovén
&lenu 2 dekodovény na pulsy, které ‘'zhamena ji nérﬁst?%‘na bulav
znaéici pokles polohy, a to pro ka%dy saimad gv143¥. Vystupen
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prvatho pulsniho soudtového &lenu 5 Jje souet -obou Fad

pulsd vyjadfujici nérist polohy, kladné pulsy a soudet

obou *ad pulsd vyjadiujici pokles polohy, zédporné pulsy,

pro jednu stranu stolice. Pro druhou stranu stolice tu=

té% &innost zaaiéfuji thete inkrementélni &idlo polohy 3,

' &tvrté inkrementdlni &idlo polohy 4 a druhy palsni soudto~-
vjrélen'§. T{m se ziskd obraz o st¥edni poloze posuiu pied~
¥ % ¥adni strany stolice, vyjédfeny Yadou kladnych a zé-
pornfch pulsd. V prvaim korekinim soudtovém &lenu 7 a ve
druhém korek¥nim souitovém &lenu § se k nim ptipoditdvaji
_‘korekdn{ pulsy 2z obvodu zadéni korekce 11, coZ jsou pulsy
ziskané z obvodl vyhodnecovani korekce tvéreci mezery, &
pi‘edstavuji vlivy silového plsobeni na soustavu. vélct. V
aésledujicim prvaim logickém &lenu Eitale 9 se séa’.taai

pulsy, z obvodu zadéni mezery 20 a obvodu zadéni klinu 18
JeJichZ ‘emysl je zm&ndn invertorem ;2 a zpracovévaai se

ve vstupn:[ch obvodech prvniho 1ogického élenu ¢{tade 9

spolu 8 pulsy od odm&¥ovéni polohy, Obdobnou ¢innost ' za-
jist{ pro druhou stremu stolice druhy logicky &len &¢itale
13, ktery vSak vyuifvé pulsy z obvodu zaddni klind 18 v
‘podobg opadného smyslu. Prvai &ftad 10 a druhy &ital 14 se-
mostatn& pri obousmérném &iténg vyhodnoti diferenci mezi
Zédanou polohou a skutednou polohou pro predni i zadni stre-
‘nu stolice. Tato diference v bindrnim tvaru je v prvaim :
féislicové analogovém pi"evodniku __], prevedena na analogovy
signél vhodny pro Fizeni prvaiho elektrohydraulického pfevod—
niku 12, ktery vyvolé plrestavéni polohy jedné strany stolie
ce prost¥ednictvim vykonovych hydraulickych élenﬁ Obdobn& se
ov14dé4 prestavovéni druhé strany stolice pomoci druhého |
t1slicové analogového prevodniku 15 a druhého- elektrohydrau- |
lického prevodniku 16. Klinovitost meézery se nastavuje syme-
trickym nakldn&nim pracovaich vélcl vzhledem k podéi:ié osé
traté prostfednictvim obvodu zaddni klinu 18 s jeho pi¥imym
vystupem do jedné polohové reguladni smy¥ky a invertovanym
signdlem pres invertor 19 do druhé polohové reguladal smydky.

Vzh%gdegnlsl tgmu ,2e¢ zde dochéz{ ke sditédni vétéiho mnoZstvi
& > C
pu X nich signdld,je pro spréviou éinnost zaf'izani mezbyté jaké-
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koliv st{iténi signdld synchronizovat. K tomu se vyuZivajf -
vicefdzové hodinové pulsy s frekvenci minimélné o jeden péd
vy381, ne% maji pulsy s&itané. Generovani vicefdzovych hodi-
novych pulst zajiZ¥uje obvod synchrosnizace 2.

Za¥izeni pro nastavovéni tvéteci mezery vélcovacich sto=
lic podle vyndlezu lze pouZit pro vélcovédci stolice duo a
kvarto, zv145t& pak pro vélcovaci stolice kvarto s elektro-.
hydraulickym stavénim véalel pro védlcovani plechd za studena,
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Za¥izeni pro nastavovand tvéPec{ mezery vdlcovacich sto=-
lic, sestévajici z prvniho inkrementdlniho &idla polohy, dru~-
hého inkrementédlnfiho &idla polohy, tPretfho inkrementdlniho &id=-
1a polohy, ¥tvrtého inkrementélntho &idla polohy, prvafho puls-
nfho soudtového &lenu, druhého pulsniho soudtového &lenu, dru-
ného korekéniho soudtového &lenu prvaiho logického &lenu &ita-
%e, prvaiho &itale, prvaiho &islicové analogového pievodniku,
prvaiho elektrohydraulického pievodniku, druhého logického
&lenu &itade, druhého ¥itade, druhého &islivové analogového
prevodniku, druhého elektrohydraulického prevodniku, obvodu
zaddni korekce, obvodu zadani klinu, invertoru, obvodu zaddni
mezery, obvodu syachronizace, vyznadend tim, Ze vystup prvaiho
inkrementdlnfho &idla polohy (1) Jje pPipojen na prvani vstup
prvaiho pulsnfho soudtového &lenu (5),jehoZ vystup je piipojen
na prvai vstup prvaiho korekdatho soudtového &lenu (7), jehoZ
vystup je pifipojen na prvni vstup prviaiho logického &lenu éite-
e (9), Jjehoz vystup je pripojen na vstup prvaitho &¢itade (10),
jeho% vystup je pripojen na vstup prvaiho &islicové analogické-
ho prevodnfku (11), jeho¥ vystup je p¥ipojen na vstup prvafho
elektrohydraulického pfevodniku (12), Ze vystup druhého inkre-
mentédlniho &idla polohy (2) je pfipojen na druhy vstup prvaiho
pulsniho soudtového ¢lenu (5), Ze vystup tietiho inkrementdl-
nfho &idla polohy (3) je pPripojen na prvini vstup druhého puls-
nfho soudtového &lenu (6),jeho% vystup je piipojen na prvni
vstup druhého korekdniho soudtového &lenu (8),jehoZ vystup Jje
pripojen na prvni vstup druhého logického &lenu tfitale (13),
jehoZ vystup je pripojen na vstup druhého &itale (14), jeho%
vystup je pripojen na vstup druhého &islicovd analogového pre-
vodnfku (15),jehoZ vystup je pripojen na vstup druhého elektro-
hydraulického prevodniku (16), %e vystup &tvrtého inkrementdl-
aiho &idla polohy (4) je pripojen na druhy vstup druhého pulsai-
ho soudtového &lenu (6), %e vystup obvodu zadén{ klinu (18) j
pripojen na druhy vstup druhého logického 3lenu &itade (13) a
soulasné na vstup -invertoru £19}, jeheZ wv¥stup je pripojéen na
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druhy vstup prvntho logickéhe &lenu éitaéev(9), Ze vy=
stup obvodu zaddni mezery (20)_je‘pfinojén na tretf wvstup
prvatho logického lenu &fta¥e (9) a souasn® na t¥etf vstup
druhého logického &lenu &itade (13), %e vystup obvodu za=-
dén{ korekce (17) je pFipojen jednak na druhy vsjup prvai-
ho korek&niho soultového &lenu (7) a jednak na druhy vstup
druhého korekéniho soudtového &lenu (8), Ze prvni vystiug
obvodu synchronizace (21) je pPipojen na tfeti‘#stup prvii=
ho pulsnfho soudtového &lenu (5) & %e druhy v¥stup obvoau
syhchronizace (21) je p¥ipojen na t¥et{ vstup druhého pulse
ntho sou¥tového &lenu (6), Ze treti vy¥stup obvodu synchro=-
nizace (21) je piipojen na vstup obvodu zaddni korekce (17) .
pfitemZ &tvrty vystup obvodu syachronizace (21) je pFipojen
jednak na &tvrif vstup prvatho logického Zlenu &ftale (9) a
jednak na &tvrty vstup druhého logického Elenu &itade (13).

1 vykres
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