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Vynédlez sa tyka zapojenia poiohového
tlena €islicového servosystému s krokovym
motorom, ktory tvori nadradent polchovil
vizbu rychlostného rezulalného systému s
pruZnou spétnou vizbou, s ktorym vytvédra
servosysiém zvl&8¢ vhodny napr. pre rdzne
polohovacie mikrostoliky s mikroprocesoro-
vym riadenim posuvu v technologickych za-
riadeniach mikroelekironiky.

U doteraz zndmych zapojeni sa pouZiva
otvoreny servosystém s krokovym motorom
u ktorého je nutné previest ndvrh a realiza-
ciu algoritmu tak plynulého zvySovania ako
i zniZovania frekvencie riadiacich impulzov
leZiacich nad hranicou zrychlitelnosti tak,
aby nedos$lo k strate kroku. To znamend, Ze
je potrebné tieto krivky navrhovat a ladit
na konkrétnom suporte a pritom je nutné
zvolit dostatotnii vykonovd rezervu, t. j.
servopohon predimenzovat. PouZitim rych-
lostného servosystému s krokovym motorom
v pruZnej vidzbe sa dosahuje zlepSenie dyna-
mickych parametrov, rozbeh, dobeh, avSak
tento nie je moZné pouZit ako polohovy ser-
vosystém, nakolko pri dynamickych reZi-
moch urychlovanim a brzdenim riadiacimi
impulzami z pomocného generédtora v obvo-
de strdZenia synchronizmu dochddza k roz-
dielu riadiacich impulzov priradenych z ria-
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diaceho systému a impulzov skuiofne prive-
denych na krokovy motor.

Vy88ie uvedené nedostatky takychto zapo-
jeni codstraiiuje zapojenie polohového &lena
¢islicového servosystému s krokovym moto-
rom s pruZnou spétnou vézbou podla tohoto
vyndlezu, ktorého podstatou je, Ze rozvetve-
ny impulzny vystup rychlostného regulaéné-
ho systému s pruZnou vézbou je cez logicky
stftovy obvod pripojeny dvoma vystupmi na
diferentny ¢len polohy, ktorého rozvetveny
vystup je pripojeny na rozvetveny vstup ob-
vodu indikécie nuly a stfasne na rozvetveny
vstup kompardtora diferenénej odchylky,
ktorého vystup je pripojeny na jeden vstup
prvého logického ohvoiu, na ktorého druhy
vstup je pripojeny generator urychlovacich
impulzov. Jeden vystup prvéhe logického
obvodu je pripojeny na jeden vstup druhého
logického obvedu a druhy jeho vystup je pri-
pojeny na vstup riadiacehs systému.

Dva vystupy diferen¢nébo ¢iena polohy st
pripojené na dva vstupy klopného obvodu,
ktorého jeden vystup e pripojeny na jeden
vstup tretieho logického ohvodu a siasne
na jeden vstup prvého Iogického obvodu a
druhy vystup je pripojeny na druhy vstup
tretieho logického obvodu a stfasne na dru-
hy vstup prvého logického obvodu. Na treti
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vstup klopného obhvodu je pripojeny obvod
indikdcie nuly. Vstup generdtora impulzov
mikrodobehu je pripojeny na druhy vstup
druhého logického obvodu a jeho vystup je
pripojeny na treti vstup tretieho logického
obvodu, ktorého dva vystupy st pripojené
na dva vstupy rychlostného regulatného
systému s pruZnou védzbou. Jeden vystup
riadiaceho systému je pripojeny na diferené-
ny &len a stitasne na rychlostny regulaény
systém s pruZnou vdzbou a jeho druhy vy-
stup je pripojeny na druhy logicky obvod.

Do podstaty tohoto vynédlezu patri tieZ to,
Ze prvy vstup pre impulzy polohy a prvy
vstup pre riadiace impulzy s pripojené na
prvy logicky suétovy ¢len logického suéto-
vého obvodu, druhy vstup pre impulzy polo-
hy a druhy vstup pre riadiace impulzy su
pripojené na druhy logicky sactovy ¢len
logického suétového obvodu. Vystup prvého
logického sii¢tového ¢lena je pripojeny na
vstup vratného d&itata diferentného d&lena
polohy a vystup druhého logického stiétové-
ho ¢lena je pripojeny na vstup vpred vrat-
ného &itada diferentného ¢lena polohy, kto-
rého rozvetveny vystup je pripojeny na roz-
vetveny vstup kompardtora nuly a sudasne
na rozvetveny vstup komparétora diferenc-
nej odchylky.

Vystup kompardtora nuly je pripojeny cez
hradlo obvodu indikdcie nuly na hodinovy
vstup klopného obvodu a na vstup synchro-
nizaénych impulzov. Prenosovy vystup vrat-
ného d&itada diferentného &lena polohy je
pripojeny na nastavovaci vstup klopného
obvodu a prenosovy vystup vratného &itada
diferendného ¢lena polohy je pripojeny na
mazaci vstup Kklopného obvodu, ktorého
priamy vystup je pripojeny na jeden vstup
prvého hradla tretieho logického obvodu a
stfasne na jeden vstup prvého hradla prvé-
ho logického obvodu a jeho negovany vystup
je pripojeny na druhy vstup druhého hrad-
la tretieho logického obvodu a stiéasne na
druhy vstup druhého hradla prvého logic-
kého obvodu.

Vystupy prvého a druhé&ho hradla tretie-
ho logického obvodu sd pripojené na dva
vystupy pre impulzy ovlddania rozbehu a
brzdenia. Vystup kompardtora diferenénej
odchylky je paralelne pripojeny na druhé
vstupy prvého a druhého hradla prvého lo-
gického ohvodu. Vystup prvého hradla pr-
vého logického obvodu je pripojeny na vy-
stup pre signél blokovania vysielania ria-
diacich impulzov a vystup druhého hradla
prvého logického obvodu je pripojeny cez
tretie hradlo prvého logického obvodu a cez
prvé hradlo druhého logického obvodu na
druhé vstupy prvého a druhého hradla tre-
tieho logického obvodu. Vystup obvodu ge-
neratora impulzov mikrodobehu je pripojeny
cez synchronizaény obvod generdtora impul-
zov mikrodobehu na vstup synchronizaénych
impulzov a na jeden vstup druhého hradla
druhého logického obvodu, ktorého druhy
vstup je pripojeny na vstup pre signdl Startu
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vysielania riadiacich impulzov a jeho vystup
je pripojeny na jeden vstup prvého hradla
druhého logického obvodu. Vystup obvodu
generdtora urychlovacich impulzov je pri-
pojeny cez synchronizatny obvod generato-
ra urychlovacich impulzov na vstup syn-
chronizacnych impulzov a na jeden vstup
tretieho hradla prvého logického obvodu.
Jeden vystup riadiaceho systému je pripo-
jeny na vstup pre nulovaci signél diferent-
ného ¢lena polohy.

Vyhoda zapojenia polohového €lena €isli-
cového servosystému s krokovym motorom
8 pruZnou spétnou vdzbou spodiva v zabezpe-
Ceni jednoduchého rieSenia kvalitného polo-
hového servosystému realizujiceho posuv
bez straty kroku.

Zapojenie polohového ¢&lena &islicového
servosystému s krokovym motorem s pruz-
nou spétnou védzbou je prikladne zndzornené
na pripojenych vykresoch, kde na obr. 1
je zapojenie obvodu v blokovej schéme a na
obr. 2 je konkrétne prevedenie zapojenia
polohového €lena dislicového servosystému
5 Kkrokovym motorom s pruZnou spédtnou
vlizbou.

Zapojenie polohového ¢&lena &islicového
servosystému s krokovym motorom s pruz-
nou spétnou védzbou podla blokovej schémy
je prevedené nasledovne.

Rozvetveny impulzny vystup rychlostného
regulatného systému 2 s pruZnou vézbou je
cez logicky suétovy obvod 4 pripojeny dvo-
ma vystupmi na difeern&ny &len 5 polohy,
ktorého rozvetveny vystup je pripojeny na
rozvetveny vstup obvodu 11 indikdcie nuly
a sufasne na rozvetveny vstup komparatora
13 diferentnej odchylky, ktorého vystup je
pripojeny na jeden vstup prvého logického
obvodu 10, na ktorého druhy vstup je pri-
pojeny generdtor 12 urychlovacich impul-
zov. Jeden vystup prvého logického obvodu
10 je pripojeny na jeden vstup druhého lo-
gického obvodu 9 a druhy jeho vystup je
pripojeny na vstup riadiaceho systému 1.
Dva vystupy diferentného &lena 5 polohy si
pripojené na dva vstupy klopného obvodu 8,
ktorého jeden vystup je pripojeny na jeden
vstup tretieho logického obvodu 7 a siifas-
ne na jeden vstup prvého logického obvodu
19 a druhy vystup je pripojeny na druhy
vstup tretieho logického obvodu 7 a sudasne
na druhy vstup prvého logického obvodu 10.
Na treti vstup klopného obvodu 6 je pripoje-
ny obvod indikédcie nuly 11. Vstup generito-
ra 8 impulzov mikrodobehu je pripojeny na
druhy vstup druhého logického obvodu 9 a
jeho vystup je pripojeny na treti vstup tre-
tieho logického obvodu 7, ktorého dva vy-
stupy st pripojené na dva vstupy rychlost-
ného regulagného systému 2 s pruZnou védz-
bou. Jeden vystup riadiaceho systému 1 je
pripojeny na diferenény flen 3 polohy a je-
ho druhy vystup je pripojeny na druhy lo-
gicky obvod 9.

V konkrétnom prevedeni si prvy vstup
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2a pre impulzy polohy a prvy vstup 2b pre
riadiace impulzy pripojené na prvy logicky
stftovy Clen 41, druhy vstup 2e pre impul-
zy polohy a druhy vstup 2d pre riadiace im-
pulzy st pripojené na druby logicky sadto-
vy len 42. Vystup prvého logického stcto-
vého &lena 41 je pripojeny na vstup vzad
V7 vratného d&itata diferentného &lena 5
polohy a vystup druhého logického stctové-
ho &lena 42 je pripojeny na vstup vpred VP
vratného &itada diferen¢ného €lena 5 poio-
hy, ktoréhn rozvetveny vystup je pripojeny
na rozvetveny vstup kompardtora nuly 11l
a sticasne na rozvetveny vstup komparédtora
13 diferentnej odchylky. Vystup komparéa-
tora nuly 111 je pripojeny cez hradlo NAND
112 obvodn 31 indikdcie nuly na hodinovy
ystup T klopného obvodu B% a na vstup I3
synchrounizagnych impulzov. Prenosovy vy-
stup CA vratného ¢itata diferentného ¢lena
5 pelchy je pripojeny na nastavovaci vstup
M klopného obvodu D8 a prenosovy vysiup
R vratngého &itaca diferentného ¢lena 3 po-
lohy je pripojeny na mazaci vstup M klop-
ného obvedu DB, kterého priamy visiuD
Q je pripojeny na jeden vstup prvého hradla
NAND 71 tretieho logického obvodu 7 a st-
gasne na jeden vstup prvého hradla EXCLU-
SIVE-OR 1081 prvého logického obvodu 18
a jeho negovany vystup Q je pripojeny na
druhy vstup druhého hradla NAND 72 tre-
tieho logického obvodu 7 a siGasne na dru-
h¢ vstup druhého hradia EXCLUSIVE-OR
102 prvého logického obvodu 10. Vystupy
prvého a druhého hradla NAND 71, 72 tre-
tieho logického obvodu 7 si pripojené na
dva vystupy 2e, 2% pre impulzy ovlddania
rozhehu a brzdenia. Vystup kompardtora i3
diferentnej odchylky je paralelne pripoje-
ny na druné vstupy prvého a druného hrad-
la EXCT,USIVE-OR 101, 102 prvého logického
obvodu 18. Vystup prvého hradla EXCLUSI-
VE-OR 1821 prvého logického obvodu 18 je
pripojeny na vystup 1b pre signal blokova-
nia vysielania riadiacicich impulzov. Vystup
druhého hradla EXLUSIVE-OR 1#12 prvého
lngického obvodu 18 je pripojeny cez tretie
hradlo NAND 103 prvého logiclého obvodu
i® a cez prvé hradlo NAND 91 druhého lo-
gického obvodu % na druhé vstupy prvého
a druhého hradla NAND 71, 72 tretieho lo-
gického obvodu 7. Vystup obvodu 81 genera-
tora 8 impulzov mikrodobehu je pripojeny
cez synchronizadny obvod 82 generatora 8
impulzov mikrodobehu na vstup H3 syn-
chronizadnych impulzov a na jeden vstup
druhého hradla NAND 92 druhého logické-
ho obvodu 9, ktorého druhy vstup je pri-
pojeny na vstup 1a pre signdl Startu vysie-
lania riadiacich impulzov a jeho vystup je
pripojeny na jeden vstup prvého hradla
NAND 91 druhého logického obvodu 9. Vy-
stup obvodu 121 generdtora 12 urychlova-
cich impulzov je pripojeny cez synchroni-
za&ny obvod 122 generdtora 12 urychlova-
cich impulzov na vstup H3 synchronizaé-
nych impulzov a na jeden vsup tretieho
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hradla NAMD 183 prvého logického obvodu
18. Jeden vystup riadiaceho systému 1 je
pripojeny na vstup 1e pre nulovaci signal
diferencéného ¢lena 5 polohy.

Polchovy ¢len Gislicového servosysiému s
krokovym motorom s pruZnou spédtnou véz-
bou je tvoreny diferentnym ¢lenom polohy,
ktory vyhodnocuje v kaZdom okamiZiku roz-
diel medzi poftom priradenych vstupnych
riadiacich impuizov X*, X~ =z riadiaceho
systému 1 a poftom impulzov S*, S~ prive-
denych z inkrementdlneho snimafa polohy
23 na vstup krokového motora obvodom stra-
Yenia synchronizmu rychlostného rezulac-
nigho systému 2. Tento vytisieny rozdiel sa
vyhodnotl v kompardtore 1% diferenénej od-
chylky a v obvede 11 indikécie nuly a po-
dia zvolenej dovolenej cdchylky v dynamic-
kom reZime sa uskuto€ni rozbeh a urychlo-
vanie s obmedzenim veikosti odchylky ale-
bo dobeh a dopolohovanie s vyprdzdnenim
iferentiného ¢lena % polohy zo zastavenim

/4ho motora bez preregulovania a stra-

Riadizce ifmpuizy X+, X~ z riadisceho sys-
tému 1 a impulzy S*, S- z inkrementalneho
snimata polohy %3 sa privddzaja podia po-
larity smeru cez logicky stftovy obvod 4 na
vstup vpred VP a vsiup vzad ¥Z vratného
% polohy. Tento
cim signdlom

savé vist
¢lena % poiohy si pripojené na nasta-
vovaci vstup N a mazaci vstup M
kiopného obvodu §. Ma hodinovy wvstup T
klopného cbvedu 6 je privedeny impulz pri
komparécii nuly pri prechode vratného ¢i-
ta¢a nulou. Tento je sychronizovany sychro-
niza¢nymi impulzami #3. Samotnd kompara-
ciu nuly vskuiocni komparéator nuly 111 pri-
pojeny na vystupné bity vratného ¢itaca di-
ferentného &lena % polohy.

7Zvolenim prisluiného vystupu vratného
gitaca diferentného ¢lena E polohty na pre-
pojovacom poli je realizovany komparator 13
diferentnej odchylky. Toto prepojenie je
potom vyvedené na vstupy prvého o druhé-
ho hradla 181, 182 prvého logického obvodu
10, Hradlami 1831, 182 prvého logického ob-
vodu 18 je realizovand funkcia EXCLUSIVE-
-OR. V prvom logickom obvode 18 podla
stavu klopného obvodu & dochéddza k zablo-
kovaniu riadiacich impulzov cez vystup 1b
pre signdl blokovania vysielania riadiacich
impulzov alebo k dosiahnutiu log 1 na vy-
stupe druhého bradla 182 prvého logického
obvodu, &im sa uvolni prechod urychlova-
cich impulzov Fi z generdtora 12 cez tretie
hradlo 1983 prvého logického obvodu 18 a
prvé hradlo 93 cruhého logického obvodu
9, Podla realizdcie chodu vpred alebo vzad

vystup @ a negovany vystup Q klopného ob-
vodu 6 a prvé a druhé hradlo 71, 72 tretieho
logického obvodu 7 prechod cez jeden alebo
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druhy vystup 2e, 2f pre impulzy ovladania
rozbehu a brzdenia. Tym dochéddza k urych-
leniu rozbehu s obmedzenim velkosti obsa-
hu diferenéného ¢lena zvoleného komparéa-
torom 13 diferencnej odchylky, alebo k brz-
deniu a dopolohovaniu pridavnymi impulza-
mi Fp*, Fp~ cez obvod stradZenia synchro-
nizmu rotora krokového motora rychlostné-
ho regulaéného systému 2.

Uvedena d¢innost sa uskutoliiuje v dase
Jtartu riadiacich impulzov a po ukonéeni
vysielania riadiacich impulzov. To znamena,
Ze signdl log 0 zo vstupu la pre signdl $tar-
tu vysielania riadiacich impulzov cez druhé
hradlo 92 druhého logického obvodu 9 za-
bezpetuje na vstupe prvého hradla 91 dru-
hého logického obvodu 9 priepustnost uve-
denych urychlovacich impulzov. Signal zo
vstupu ja po Starte je na urovni log 1,
urychiovacie impuzy z generdtora 12 frek-
vencie F1 st blokované prvym a druhym
hradiom 10%, 102 prvého logického obvodu
18 a tak sa otvori prechod priepustnosti im-
pulzov brzdenia a mikrodobehu z generéto-
ra 1% frekvencie Fa cez prvé a druhé hradlo
891, 92 druhého logického obvodu 9 a treti
logicky obvod 7. Samotné generatory 8, 12
tvoria astabilné multivibrdtory 81, 121 o na-
stavenej urychlovacej frekvencii F1 a frek-
vencii mikrodobehu Fa.

V ustdlenom stave pracuje €islicovy servo-
systém ako otvoreny s priamou riaditelnos-
tou rychlosti podla frekvencie vstupnych
riadiacich impulzov. Zaradenim polohového
Clena v polohovej siu¢ke sa vyhodnoti vo
vratnom c¢itadi diferentného d&lena polohy
v kaZdom okamZiku rozdiel medzi poétom
priradenych vstupnych riadiacich impulzov
a poftom impulzov privedenych zo snimada
polohy do rychlostného servosystému 2 cez
obvod strdZenia synchronizmu. Toto &islo sa
porovnd v komparéatore na zvolena dovolent
cdchylku v dynamickom reZime. Této
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sa stanovi z dynamickych pomerov pri
brzdeni, pre ktoré je potrebné spravne urgit
bod, v ktorom sa mé zafat s brzdenim kro-
kového motora, aby bolo moZné na zvy$nom
Gseku drahy krokovy motor zastavit bez pre-
regulovania, bez prekmitu. Ak je rozdiel
vacsi, alebo rovnaky, za&ne sa uskutotiiovat
urychlovanie riadiacimi impulzami z pomoc-
ného geenrédtora cez obvody pruZnej vidzby
rychlostného servosystému 2, ¢o ma za né-
sledok pokles diferenénej odchylky na zvo-
lent velkost. Vstupné riadiace impulzy sa
pritom zablokuja na ¢as poklesnutia obsahu
diferentného &lena polohy na zvolenu vel-
kost. Tym dochédza pofas rozbehu k postup-
nému prepinaniu blokovacich a urychlova-
cich impulzov.

V ustdlenom stave zostane obsah diferené-
ného €lena polohy na zvolenej velkosti. Pre
dany krokovy motor a zotrvacni zifaZ sa
d4d vZdy néjst obsah diferentného ¢&lena
optimélny. Z hladiska kvality polohovania
sa voli obsah diferentného ¢lena polohy po-
dla zétaZe a maximélnej poZadovanej rych-
losti tak, aby sa pri ukon&eni posuvu odblo-
kovanim pomocného geenrdtora s frekven-
ciou impulzov dopolohovania realizoval mi-
krodebeh do Zelanej polohy. To znamena, Ze
ukon&enim vysielania riadiacich impulzov je
krokovy motor brzdeny impulzami zo snima-
¢a polohy. Na vstup krokového motora pri-
chiédizajl zdroveill impulzy z pomocného ge-
nerédtora frekvencie impulzov dopolohovania.
V pripade, Ze nastane preregulovanie, do-
chddza k dopolohovaniu v opacnom smere.
Teda sprévnym zvolenim velkosti odbotky
vo vratnom c¢ita¢i diferené¢ného ¢lena polohy
sa Coslahne optimélny priebeh rozbehovej a
dobehovej €asti krivky riadiacej frekvencie
s bodom zlomu, kedy je potrebné zadat z
brzdenim krokového motora, aby bolo moZné
na zvySnom useku drdhy krokovy motor za-
stavit bez preregulovania.

PREDMET VYNALEZU

1. Zapojenie polohového ¢lena &islicového
servosystému s krokovym motorom s pruz-
nou spétnou vidzbou pozostdvajiceho z ria-
diaceho systému, logického sti¢tového obvo-
du, diferenc¢ného ¢lena polohy, klopného ob-
vodu, logickych obvodov, impulznych gene-
ratorov, obvodu indikacie nuly a rychlostné-
ho regulaéného systému s pruZnou vidzbou
pripojeného na inkrementalny snima€ polo-
hy rotora krokového motora a cez elektro-
nicky ovlada¢ na krokovy motor, vyznadu-
jice sa tym, Ze rozvetveny impulzny vystup
rychlostného regula¢ného systému (2) s
pruzZnou védzbou je cez logicky stftovy ov-
vod (4) pripojeny dvoma vystupmi na dife-
rentny €len (5) polohy, ktorého rozvetveny
vystup je pripojeny na rozvetveny vstup ob-
vodu (11) indikacie nuly a sdfasne na roz-
vetveny vstup komparatora (13) diferenénej

odchylky, ktorého vystup je pripojeny na
jeden vystup prvého logického obvodu (10)
na ktorého druhy vstup je pripojeny gene-
rator (12) urychlovacich impulzov, priom
jeden vystup prvého logického obvodu (10}
je pripojeny na jeden vstup druhého logic-
kého obvodu (9) a druhy jeho vystup je pri-
pojeny na vstup riadiaceho systému (1), dva
vystupy diferentného ¢lena (5) polohy st
pripojené na dva vstupy klopného obvodu
(6], ktorého jeden vystup je pripojeny na
jeden vstup tretieho logického obvodu (7)
a sucasne na jeden vstup prvého logického
obvodu (10) a druhy vystup klopného ob-
vodu (8) je pripojeny na druhy vstup tre-
tieho logického obvodu (7) a sufasne na
druhy vstup prvého logického obvodu (10),
pri¢om na treti vstup klopného obvodu (6)
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je pripojeny obvod (11) indikacie nuly, kde
vstup generédtora (8) impulzov mikrodobehu
je pripojeny na druhy vstup druhého logic-
kého obvodu (9) a jeho vystup je pripojeny
na tretl vstup tretieho logického obvodu (7],
ktorého dva vystupy st pripojené na dva
vstupy rychlostného regulaéného systému
(2} s pruZnou vézbou, jeden vystup riadia-
ceho systému (1) je pripojeny na diferend-
ny Clen (5) polohy a sufasne na rychlostny
regulatny systém (2} s pruZnou védzbou a
jeho druhy vystup je pripojeny na druhy lo-
gicky obvod (9].

2. Zapojenie obvodu podla bodu 1, vyzna-
¢ujuace sa tym, Ze prvy vstup (2a) pre impulz
polohy a prvy vstup {2b] pre riadiace impul-
zy su pripojené na prvy logicky sictovy &len
(41) logického st&tového obvodu (4), druhy
vstup (2c) pre impulzy polohy a druhy vstup
(24} pre riadiace impulzy si pripojené na
druhy logicky studtovy &len (42) logického
stiftového obvodu (4), pritom vystup prvého
logického stctového Clena (41) je pripojeny
na vstup vzad (VZ) vratného ¢itada dife-
rentného &lena (5) polohy a vystup druhého
logického suctového ¢lena (42} je pripoje-
ny na vstup vpred (VP) vratného citaca di-
ferentného c¢lena (5) polohy, ktorého roz-
vetveny vystup je pripojeny na roz-
vetveny vstup komparéatora nuly (111) a sa-
¢asne na rozvetveny vstup komparéatora {13}
diferentnej odchylky, vystup komparatora
nuly (111) je pripojeny cez hradio (112}
obvodu indikdcie nuly (11) na hodinovy
vstup (T) klopného obvodu (6) a na vstup
(H3} synchronizaénych impulzov, prenoso-
vy vystup (CA) vratného ¢itaca diferen¢ného
¢lena (5) polohy je pripojeny na nastavovaci
vstup (N) klopného ocbvodu (6) a prenosovy
vystup (BO]) vratného c¢itada diferenéného
¢lena (5) polohy je pripojeny na mazaci
vstup (M) Kklopného obvodu (6}, ktorého
priamy vystup (Q) je pripojeny na jeden
vstup prvého hradla (71) tretieho logického

10

obvodu (7) a stifasne na jeden vstup prvého
hradia (101) prvého logického obvodu (10)
a jeho negovany vystup (Q] je pripojeny na
druhy vstup druhého hradla (72) tretieho
logického obvodu (7) a stfasne na druhy
vstup druhého hradla (102) prvého logické-
ho obvodu (10) pri€om wvystupy prvého a
druhého hradla (71, 72} tretieho logického
obvedu (7) st pripojené na dva vystupy (Z2e,
2T} pre impulzy ovladania rozbehu a brzde-
nia, vystup kompardatora (13) diferencnej
odchylky je paralelene pripojeny na druhé
vstupy prvého a druhého hradla (101, 102}
prvého logického obvodu (10), zatial o vy-
stup prvého hradla (101} prvého logického
obvodu (10) je pripojeny na vystup (1b} pre
signal blokovanla vysieiania riadiacich im-
pulzov a vystup druhého hradla (102) prvé-
ho logického obvodu (10] je pripojeny cez
tretie hradlo (103) prvého logického obvo-
¢u (10) a cez prvé hradlo (91) druhého lo-
gického obvodu (9] na druhé vstupy prvého
a druhého hradla (71, 72) tretieho logického
obvodu (7], vystup obvodu (81) generdtora
(8) impulzov mikrodchehu je pripojeny cez
synchronizatny obvod (82) generdtora (8)
impulzov mikrodobehu na vstup (H3) syn-
chronizatnych impulzov a na jeden vstup
druhého hradla (92) druhého logického ob-
vodu (9), ktorého druhy vstup je pripojeny
na vstup (la) pre signal Startu vysielania
riadiacich impulzov a jeho vystup je pripo-
jeny na jeden vstup prvého hradla (91) dru-
hého logického obvodu ({9), vystup obvodu
(121) generdtora (12} uryclovacich impul-
zZ0ov je pripojeny cez synchronizatny obved
(122) generdtora (12) urychlovacich impul-
zov na vstup {H3) synchronizaénych impul-
Zov a na jeden vstup tretieho hradla (103)
prvého l'ogického obvodu (10) a jeden vy-
stup riadiaceho systému (1) je pripojeny na
vstup {1c) pre nulovaci signdl diferenéného
¢lena (5) polohy.

2 listy vykresov
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