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(54) Zapojeni pro korekci trensladnich tepelnych deformact

Vyndlez se tyk4 zapojenf pro korekci trensle&nich tepelnyeh deformaci obrébdcfch

‘stro,jﬁ.

Teplem vyvijenym pi préci obrdbdctho stroje 1 sdflenim z okolf se stroj deformuje
a obrébdné soutdsti ztrédce)i presnost. Dosud se nesdouct tepelné deformace sni%ovaly zmen-
Sovénim vyvinu tepla ve stroji, odvéd¥nim tepla ze stroje pomoci chladicf kapaliny e
vzduchového, vodntho nebo kompresorovénho chladfetho ze¥{zen{ nebo zvl&stnimi konstruk-
nimi opat¥enimi jako nep¥. symetrizsci stroje, pouZitim materifld s rdznou tepelnou
roztafnost{, Dosud uffvené zplsoby meji Fadu nevghod: jejich G¥innost Je omezend, chla-
zeni zvy3uje cenu stroje, provozni néklady a spotiebu energie., Symetrickd konstrukce

stroje mi¥e byt U¥innd jen v urditém smdru.

Mnohé z t&chto nedostatkid odstraﬁuje zapojeni podle vynélezu, vyuZivajict zpﬁéob

korekce trensla&nich tepelnych deformac{ dle vynélezu &. A. 214 526, Podstata zpldsobu

- korekce dle vynélezu &, A 214 526 spo¥ivé v tom, %e translaéni'tepelné deformace jsou
korigovény opalnym pohybem posurnych'éésti stro je.

- Podstata zapojenf podle vyndlezu spbéivé v tom, %e F{idfc{ systém je propojen s po~
velovym vstupem polohového regqlétoru. ertup polohbvého reguldtoru Je propecjen s #fdfcim
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vastupem rychlostntho regulétoru, jehol vystup Je propojen s motorem. Motor je mechanicky
spojen a.e snimalem rychlosti, Jehoi vystup Je ‘propoJjen se spitnovasebnim vstupem rych-
Jostnfho regulétoru. Snimed rychlosti Je mechenicky propojen se snimedenm polohy, Jehok
vystup Je propojen se zpétnovazebnim vstupem polohového regulétoru. Vgstup bloku pro
ms¥eni e vyhodnocovéni teploty deformujicich se Eé;ti stroje Je propojen s korekénim
vetupem rychlostniho regulétoru. Mezi vystup bloku pro. mé¥eni o vyhodnocovéni teploty
deformujicich se &dstl stroje & korek&ni vstup rychlostntho regulétoru mife byt zapojen
obvod pro zpracovéni informece o teplotd. V¢hodou popseného sepojeni je, Xe umoZbu je
provéddt korekcl tranele¥nich tepelngfeh deformeci bes séashd 8 prav na Ffdfcim systému,
pohonech a mechanice stroje. Realizace gapojeni podle vyndlesu jeo jednoduchd, zariseni
mé nepatrnou spotiebu energie a dosshule se $4dového enienf velikosti tranela&nich
tepelnfch deformeci, Korek&ni gapizeni 1ze pMpojit ke kefddému stroji, ktery Jjo vybeven
polohovym Fizenim posuvnych pohybl. .

Na prilofenych obréscich jsou snégornény dva pﬂkledv sapojeni pro korekci trane-
leénich tepelnych deformeci podle vynélezu. Ne obr. 1 Je snésorndno blokové scheme zé-
kladnfho zspojeni pro korekci transladnich tepelngch deformect, ne obr. 2 je blokové

schema zapojeni s obvodem pro zprecovéni informace o teploté.

fifdfct systém 3 je propojen 8 povelovym vstupem polohového reguldtoru 4. Polohovy¥
regulétor 4 je na pfiklad obvod, kterj porovnévd ddaj o ié4dené polose na povelovém
vatupu s ddajem o skutené poloze na zp&tnovasetmim vetupu a Jeho vystup je \mirny roz-
aflu %Zédené a skute¥né polohy. V¥stwp polohového regulétoru 4 Je propojen s #{dfcim '
vstupem rychlostnfho reguldtoru 5. Rychlostnf regulétor 3 mife byt ne prikled tyristoro-
vy ménid s regulétorem. V¢stup rychlostntho reguldtoru 5 je propojen s motoren §, ktéry
je mechanicky spojen se snimadem rychlosti J. Vystup snimede rychlosti ] Je propojen e
zp&tnovezebnim vetupem rychlostnfho regulétoru 5. Snima& rychlosti 1 Je mechanicky
propoJjen ee;',":s'_nimaéem polohy 8, Jjeho% vystup Je propojen se zpétnovesebnim vetupem polo=-
,;K‘f“hového reguiétoru 4. l{a obr. 1 je v§stup bloku ) pro méi‘eni a vyhodnocovéni teploty
deformujicich 8se Géetg' ‘stroje 'propojen s korekinfm vstupem rychlostniho reguldtoru 3.
Signél privedeny na korekéni vetup reguldtoru 3 gplisobl rozvéienikpolohového regﬂ.étoru
4 a tim se docild pohyb posuvnych Edsts stroje kompenzujfc{ tepelnou deformeci. Blok )
pro méfeni a vyhodnocovéni teploty deformujfcich se &dsti stroje miZe byt tvoten nepii-
Kled dvéma %1dly teploty a Wheatstonovym mnistkem se zesilovadem pro vyhodnocen{ signélu
&idel teploty. "

Ne obr. 2 Jje mezi vjstup 'bloku 1 pro mS¥eni a vyhodnocovéni teploty deformujicich
- se désti stroje a korek¥ni vstup rychlostniho rogulét‘oru 5 zapojen obvod 2 pro zpraco-
vén{ ‘informace o teplotd. Obvod 2 pro zpracovédni informace o teplloté mi¥e byt na pifklad
pi‘evodhik respektujici nelinedrni z‘évisllost. mezi teplotou deformujicich se Z4sti strole

a transla&n{ tepelnou deformaci.
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PREDMET VYINALEZU

1. Zapo,jieni pro korekei translainich tepelnych deformacf, ve kterém je *fdfcf systém

2.

probojen s povelovym vstupem polohového regulétoru, vystup polohového regulétoru Je
propojen 8 #{dfcfm vstupem rychlostnfho reguldtoru, jehoZ vystup je propojen s moto-
rem, ktery je mechanicky spojen se animaéén rychlosti, jehoZ vystup je propojen se
zpé&tnovazebnim fgtupem rychlostniho regulétoru, snime¥ rychlosti je mechanicky propo-
Jen se snimadem polohy, kjéhoi vystup je propojen se zpétnovezebnim vstupem poloho-
hového regulédtoru, vysnafujfcf se tim, %e vfstup bloku (1) pro mdFenf a vyhodnocové-
ni teploty deformujicich se ¥ésti stroje je propojen & korekinim vstupem rychlostnf-
ho regulédtoru (5).

Zapojeni podle bodu 1, vyznalujici se tim, %e mezi vyétup bloku (1) pro mé¥eni a
vyhodnocovdni teploty deformajicich se &ést{ stroje a korek&ni vstup rychlostnfho
regulétoru (5) je zepojen obvod (2) pro zpracovéni informace o teplot&.

1 vykres
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Obr. 1.

Obr. 2.

e ———————————

v Vytiskly Moravské tiskaiské zdvody, ' Cena: 240 Kts

provoz 12, Leninova 21, Olomouc



	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

