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Ulelem vyndlezu je umoZnit ﬁ{chlé
odregulovéni rychljch poruch reg
mu tahu pri vlastnim astatismu tahu,
ktery se projevi funkci dynamicky poma-
lej3ich nadfazenych smylek. Uvedeného
udelu se dosdhne zapojenim zafizeni podle
vyndlezu, které sestavd z pohdnéciho
motoru, éidla whlové rychlosti pohdndci-
ho motoru, &idla rychlosti previjeného
materidlu, &idla tahu, &éidla kotevnilio
roudu pohédndciho motoru, ak&niho bloku,
i kompenzadnich bloku a regulédtoru

syst

tahu.
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Vyndlez se t¥ykd za¥izeni pro regulaci tahu v pFevijeném ma-
teriflu, zejména kovovych pési, folif z plastickych hmot, papiru
apod,

AZ dosud se pro regulaci tahu v pFfevijeném materidlu pouZi-
v4 bud t.zv. nep¥imd regulace tahu, nebo p¥imd regulace tahu.
Neprimd regulace tahu je vlastn® Fizeni tahu bez zp&tné vazby
a spodivd v pFesném uréeni kotevniho proudu pohdn&ciho motoru
tahového mechanizmu pFi respektovdni urychlujiciho & brzdného
momentu pohdndciho motoru, okamZitych elektrickych & mechanic-
kych ztrdt, okamZitého primé&ru svitku, atd, U pFimé regulace ta-
hu je pak reguldtor tahu nad¥azen reguldtoru kotevniho proudu
pohédndciho motoru, kde zdpornd zp¥tnd vazba je p¥ipojenma z vystu-
pu &idla tahu na vstup reguldtoru tahu, na jehoZ druhy vstup se
privddi elektricky signdl, odpovidajici Zd4dané hodnoté tahu, Pro
stabilizaci p¥imé regulace tahu se pouZivd v posledni dob& téZ
nékterd z forem dynamické korekce, Jdenap¥, o paralelni korekior,
ktery z divodu nestacionsrity parametrd ¥izené soustavy se nasta-
vujees Korektor je koncipovén jako apériodickj &len druhého Fddu
formou kasgkddniho spojeni dvou rychlych integrdtorti, K stabili-

zacl systému se vyuZivd vystupu z obou integrdtori jako p¥idavné

stavové vloZky.

Nevyhodou nep¥imé regulace tahu je skutednost, Ze p¥esnost
této regulace je p¥imo zdvisld na tom, jak pFesné se urdi kotev-
nf proud pohéndciho motoru tahového mechanizmu p¥i respektovéni

urychlujiciho a brzdného momentu pohénéciho motoru a dalsi vyse -

uvedené veliliny, coZ zejména ve vdlcovenském procesu neni jedno=~
duchd zdleZitost, U p¥imé regulace tahu, i kdyZ se tato ve
srovndni s nep¥imou regulaci tahu jevi jako vhodndjsi Fedeni,

ge ve skutelnosti jednd o dynamicky sloZitou a Spatné regulova-
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telnou soustavu, kde dochdzi k znadnjm potiZim se stabilitou
vytvoreného systému. V p¥ipadd pouiti peralelmho korektoru, kte-
ry zlepBuje stabilitu p¥imé regulace tahu, lze spat¥ovat nedosta-
tek prévé v nutnosti jeho nastavovdni v pribshu technologického
procesu, V kaZdém pFipadé si toto nastavovdni vy%ddd slozity
&i{slicovy Clen, nap¥., procesni poditad,

Uvedené nevyhody odstranuje za¥izeni pro regulaci tahu
v pFevijeném materidlu podle vynélezu, které sestdvd z pohdnéci-
ho motoru, &idla Uhlové rychlosti pohdndciho motoru, &éidla rych-
losti pFevijeného materidlu, &idla tehu, ¥idla kotevnfho proudu
pohdnéciho motoru, ekénfho bloku, t#i kompenzadnich blokd, vy~
hodnocovaciho bloku a reguldtoru tshu,

Poclstala Vt(*na‘(azu je v tom ‘Ze vystup
¢idla tahu je zapojen na zpé&tnovazebni vatup reguldtoru tahu,
JehoZ vystup je p¥ipojen k zaddvacimu vstupu t¥etiho kompenzad=~
niho bloku, jehoZ vystup je paralelnd spojen se stabilizadnim
vstupem reguldtoru tashu & odchylkovym vstupem druhého kompenzea -
niho bloku, Vystup druhého kompenzadnfho bloku je p¥ipojen na
korekéni vstup prvniho kompenza&niho bloku, na jeho% zpétnovazeb-
ni vstup je zapojen vystup ¢idla dhlové rychlosti pohdndciho mo-
toru, Na zaddvaci vstup prvniho kompenzadniho bloku je pak zapo-
Jen vystup vyhodnocovacibo bloku, jehoZ prvni informsdni vstup
Je spojen s vystupem &idla rychlosti pFevijeného materidlu.
Vystup prvniho kompenza&niho bloku je zepojen jednsk na zpétno-
vazebni vatup tretiho kompenaacnlho bloku a jednak na zaddvaci
vstup akéniho bloku, k jehoZ zp&tnovezebnimu vstupu je p¥ipojen
vystup &idla kotevniho proudu pohdnéciho motoru., Na vystup akéni-
ho bloku je pak zapojen pohdndci motor tahového mechanizmu,

P¥inosem zerizeni podle vyndlezu je to, Ze rychlé poruchy
regula®niho systému tahu, nap¥, strmd zm¥na rychlosti materidlem
Spojenych rychlostné Fizenych mechanizmi, za¥izeni dynamicky
rychle odreguluje, Daldi vyhodou je vlastni astatismus tahu,
ktery se projevi funkei dynamicky pomalejsich nad¥azenych smy-
Cek, Mezi prinosy za¥izeni podle vyndlezu Jje nutno zaradit
i dlleZitou vlastnost tohoto YeSeni, jako je mald citlivost dy-
namické kvality na geometrii, mechanickych vlastnostech a pri-
méru gvitku navijeného, resp. rozvijeného materidlu. Jednd se
tedy o robustnost ¥izeni vadi zméndm parametri ¥izené soustavy.
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Zar{zeni pro regulaci tahu v pfevijeném materiflu podle vy-
nédlezu je p¥{kledné schematicky zndzornéno blokovym schematem
na pFipojeném vykresu,

Zaf{zeni podle vyndlezu sestdvd z &idla f,2 dhlové rych-
losti pohén¥ciho motoru 1,4 a &idla 2 rychlosti p¥evijeného ma-
teridlu 311, coZ jsou v daném p#{padd tachodynama, z nich% &idlo
4,2 dhlové rychlosti je mechanicky svdzdno s pohdndcim motorem
a1 & 81dlo 2 rychlosti pfevijeného materidlu 11 s pFevdd¥cim
véletkem 3, ¥idla 4, cof Je napF, dvouvéledkovy mE¥i¥ tahu
vietné pFevodniku sila - elektrické napdti, &idla 5,1 kotevn{~-
ho proudu pohdndciho motoru 4,1, realizovaného proudovym trans-
formdtorem s usmérnénim a akdaiho bloku 5, tvoF¥eného tyristoro-
vym ménidem vEetnd autonomniho #{zeni proudu kotvy pohéndeciho
motoru 1,4, Ddle za¥izeni podle vyndlezu sestdvd z prvnfho kom-
penzadnfho bloku 6, realizoveného operae&nimi zesilovadi, vyhod-
nocovaciho bloku 7, cof je v daném p¥ipadd enalogovd d¥1idka,
druhého a t¥etiho kompenzadniho bloku 8, 9, tvoFenych nap¥.
operadnimi zesilovali ve funkci integrdtorl a reguldtoru 10 ta-
hu, coZ je nap¥. operadni zesiloved v proporciondlnd integral-
nim gapojeni, Souddsti zaFizeni podle vyndlezu je i pohdn¥ei .
motor 4,1 tahového mechenizmu 4, Jednotlivé bloky 5 a¥ 10, 3idlo
2 rychlosti pFfevijeného materidlu 11, &idlo 4,2 Ghlové rychlosti,
pohénéci motor 4,4, 8idlo 4 tehu a &idlo 5,1 kotevniho proundu
Jsou pak zapojeny ndsledovné, Vystup &idla 4 tahu je zapojen na
zpéinovazebni vstup £ reguldtoru 10 tahu, jehoZ zaddvaci vstup
h je spojen s ovldda¥em v nezakresleném ovlidacim pultu, resp.
s vystupem nezakresleného nad¥izeného systému, Vystup reguldto-
ru 10 tehu je p¥ipojen k zaddvecimu vstupu ¢ t¥etiho kompenzad-
nfho bloku 9, jehéﬁ vystup je paraleln& spojen se stabilizadnim
vstupem g reguldtoru 10 tahu a odchylkovym vstupem n druhého
kompenza&nfho bloku 8, Vystup druhého kompenzadniho bloku 8 je
p¥ipojen na korek¥ni vstup k prvnfho kompenzadniho bloku 6, na
jehoZ zpétnovazebni vstup 1 je zapojen vy¥stup éidla'j;g thlové
rychlostl pohénéciho motoru .1 a na stabilizadni vstup j
vystup nezakresleného sumadniho bloku informaci o kotevnim
proudu, napdti vystupu omezovafe strmosti kotevniho proudu apod.
Na zaddvaci vestup i prvniho kompenzadniho bloku 6 je pak pii-
pojen vystup vyhodnocovaciho bloku 7, jehoZ prvni informadni
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vetup o Jje spojen s vystupem &idla 2 rychlosti previjeného ma-
teridlu 11 a druhy informadni vstup 4 s vystupem nezakreslené=-
ho bloku pro vyhodnoceni priméru svitku na tahovém mechanizmu £,
Vystup prvnfho kompenzadnfho bloku & Je zapojen jednek na zpotno~
vazebni vatup m tFetiho kompenzadniho bloku 9 a jednak na zadde
vaci vstup g ak&niho bloku 5, k jehoZ zpétnovazebnimu vsiupu D
je pFipojen vfstup &idla 5,1 kotevnfho proudu pobéndcfho motoru
4,1 & jehoZ silovy vstup o je pFes &idlo 51 kotevafho proudu
pohéndciho motoru 4,1 pFipojen na nezakresleny silovy rozvod.
Na vistup ak&nfho bloku 5 je pak zapojen pohéndoi motor 1,1 ta-
hového mechanizmu 4,

Punkce za¥f{zeni podle vyndlezu je ndsledujici :
Previjeny materidl 11 je napindn mezi bubnem tahového mechanizmu
4 a daldim nezakreslenym rychlostn® ¥{zenym mechanigmem, nap¥.
vélcovaci stolici, a to pfes vdledek &idla 4 tahu a prevdddci
vélefek 3, Vlastn{ teh, t.zn, i moment, Je vytvdfen pohdnécim
motorem 4,1 , ktery je vykonovd ¥izen pFes akdn{ blok 5 signi-
lem na zaddvacim vstupu as. Akén{ blok 5 mé autonomnf reguldtor
kotevniho proudu s vlastni zp&tnou vazbou pFivedenou z &idla 5.1
kotevniho proudu na jeho zp&tnovazebni vstup b. Zaddni pro akéni
blok 5 je vystupnim signélem prvniho kompenzadniho bloku 6, kte-
r§ je vlastné souddsti rozBiFeného reguldtoru tahu, tvoFeného
jedtd druhym a t¥etim kompenzednim blokem 8, 3 a reguldtorem 10
tahu, Kompenza&ni bloky 6, 8, 9 vietnd stabilizalni zp&iné vaz-
by, vedené z vystupu t¥etfho kompenza&niho bloku D na stabili-
za¥ni vstup g reguldtoru 10 tahu, koncipuji ve své podstaté
seriovy kompardtor reguladniho systému se vSemi privodnimi po~-
zitivnimi vlivy na dynamiku, Na korekéni vstup k prvniho kom~-
penzadniho bloku 6 je pak pFiveden signil z pFimé vétve rozsi~
¥eného reguldtoru tahu a na zaddvaci vstup 1 signdl pro zadédni
okem¥ité ¢hlové rychlosti tshového mechanizmu 4, ziskeny z idla
2 rychlosti pFevijeného materidlu 11 a upraveny ve vyhodnocova-
cim bloku 7 signdlem na jeho druhém informeénim vstupu 4, odpo-
vidajicim priméru svitku na tahovém mechanizmu 4. Prvni kom~-
penzadni. blok 6 funguje tedy v podstaté jako rychly pseudore-
guldtor rychlosti, kde zp&tnd vazba skutedné rychlosti pohéné-
ciho motoru 4,4 tahového mechanizmu 1 je p¥ivedens z &idla 12
dhlové rychlosti pohdnSciho motoru {,1 na zpdtnovazebni vstup‘ﬁ
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tohoto prvnfho kompenzadniho bloku 6s Popsany stabilizadni udi-
nek rychlostnich i tahovych poruch v pFevijeném materidlu 11
je navic zesilen pomoc{ linedrn{ kombinace daldich sloZek stavu,
jako nap¥, informace o kotevnim proudu, kotevnim napéti, atd.,
na stabilizainim vstupu j prvafho kompenzainfho bloku §, Funkce
drubého a tFetiho kompenzadnfho bloku 8, 2 & reguldtoru 10 tahu
spolu dzce souvisi, Vystupni signdl nadfazeného reguldtoru 10
tahu - . se pak p¥ivédd{ na zaddvaci vstup ¢ tFetihp kompen-
zadnfho bloku 9; ktery spole¥nd s druhym kompenzadnim blokem
8 plsobi funkdn& jako astaticky pseudoreguldtor odchylky regu-
létoru 10 tahu, Pro vysvdtleni lze uvést, Ze pokud popFreme
existenci prvnfho & t¥et{ho kompenzainfho bloku §, 8, méla by
hodnota odchylky z reguldtoru 10 tahu droviovd souhlasit ae
vatupnim zadénfm kotevniho proudu ns zaddveeim vstupu g akéniho
bloku 5, Proto tento signil je zéroven pou¥it jako zpdtnovazeb-
nf{ vstup m t¥etfho kompenzadnfho bloku 3, O astatismus zmfnéné-
ho pseudoreguldtoru odchylky reguldtoru 10 tahu se stard v pod~
statd a% v poFadi druhy, t.j. druhy kompenzaini blok 8, coi je
relativad pomaly analogovy integrdtor,

Za¥{zen{ podle vyndlezu lze s vyhodou pouZit nejen pro re-

gulaci tahu v pfevijeném materidlu, ale i nap¥. pro Fizeni lano-
vlekl, apods, anif by se podstata vyndlezu zménila.
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Zab{zeni pro regulaci tehu v pFevijeném materidlu, sesté-
vajici z pohdndciho motoru, &idla dhlové rychlosti pohdnéciho mo-
toru, $idla rychlosti pPevijeného materidlu, &idla tahu, éidla
kotbvnfho proudu pohdndciho motoru, akdnifho bloku, t#{ kompen-
zadnich blokl, vyhodnocovaciho bloku a reguldtoru tehu, vyzna-
Sujfcd se tim, Ze vystup &idla (4) tahu je zapojen na zpéinova-
zebni vetup (£) reguldtoru (10) tahu, jehoZ vystup je p¥ipojen
k zaddvacimu vstupu (e) t¥etiho kompenzainiho bloku (9), jehoZ
vystup je paralelné spojen se stabiliza¥nim vstupem (g) reguld-
toru (10) tahu a odchylkovym vstupem (n) druhého kompenzalniho
bloku (8), jehoZ vystup je p¥ipojen na korekdéni vstup (k) prvni-
ho kompenzadniho bloku (6), na jehoZ zpétnovazebni vstup (L) je
zapojen vystup &idla (4,2) dhlové rychlosti pohéndciho motoru
(1.1) a na zaddvaci vstup (i) vystup vyhodnocovaciho bloku (7),
jeho% prvni informadni vstup (o) je spojen s vystupem &idla (2)
rychlosti pFevijeného materidlu (11), p¥idemZ vystup prvniho
kompenzadniho bloku (6) je zapojen jednak na zp&inovazebni vstup
(m) t¥etiho kompenza¥niho bloku (9) a jednek na zaddvaci vstup
(a) ekéniho bloku (5), k jeho¥ zpdtnovazebnimu vstupu (b) je
piipojen vystup &idla (5.1) kotevniho proudu pohdn&ciho motoru
(4.4) a k v§stupu pohéndci motor (7.,1) tahového mechanizmu (1),

1 vykres
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