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(54) m]onl pro nastaveni polohy pohybového mechanismu pracovniho
H .

(%elem zapojeni je umoZnit rychlé a
pfesné nastaveni Z4dané polohy pohybového -
mechanismu pracovniho stroje, napi¥. 5tédrbiny »
bubnu navijedla, s poufitim pouze jediného
¢idla polohy. Uvedeného Gfelu se dosdhne
zapojenim, které sestdvd -z ovlédaciho
bloku, povelového bloku, pam&tového bloku,
hradla, souftového bloku, Easového bloku,
¥1dicftho bloku, vykonového bloku, indika&- g
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niho bloku, &idla polohy a &idla rychlosti =
pohybového mechanismu pracovniho stroje. i
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vyndlez se tykd zapojeni pro nastaveni polohy pohybového mechanismu pracovniho stroje,
nap¥. bubnu navijedla, klikového mechanismu hutnickg§ch nifek, apod.

A% dosud se nastaven{ polohy pohybového mechanismu pracovniho stroje, nap¥. bubnu
navijedla ¥e¥ilo napf. zjisEovénim délky dob&hu bubnu. Takovéto za¥izeni bylo realizovéno
pomoci inkrementélniho nebo absolutniho &idla, umist&ného na mechanice bubnu navijedla,
vratného &itade, pohonu navijedla s pfisluinym regulétorem a méniem. Déle za¥izen{ obsahovalo
logiku, pot¥ebnou pro vytvdfeni sign&ld pro nulovdn{ a ur¥enf smdru &itédni vratného Eitale
apod., ovlddaci prvky, napf. pfepinale a tla®ftka pro vyddni povelu k zapnuti polohovéni
a navolen{ potfebnfch technologickych veli&in pro regulétor pohonu. Cinnost za¥{zeni spo¥fvala
v tom, %e po zahdjeni polohovédni se vydal k ot4deni navijedla doji¥ddcf rychlost{ a p¥i
vyslan{ prvniho nulového pulsu 2z inkrement&lnfho &idla v okam¥fiku, kdy se &t&rbina bubnu
nachézela v ¥4dané poloze, byl vydadn povel k reverzaci pohonu. Cita® se vynuloval a za&al
se napliiovat impulsy, &im¥ se zjistila délkxa dobdhu bubnu. Po reverzaci se &{ta& zadal
vyprazdiiovat a jakmile pohon dosdhl ur&enou vzdélenost p¥ed nulovou polohou, byl vydén
povel pro zastaveni polohovdni a pfi nulovém stavu &ftade se buben zastavil v poZfadovaném
misté.

Nevfhodou tohoto fedeni je zejména to, Ze jej nelze poufit tam, kde neni z konstruknich
advodd mo¥no na mechanice bubnu navijedla umistit vysila® impulsd a p¥{padné umisténi vysilale
na pohonu navijedla vede k nepfesnosti vlivem vl v pfevodovce a celém pohédnécim mechanismu.

Uvedené nevghody odstrafuje zapojenf pro nastaven{ polohy pohybového mechanismu pracovni-
ho stroje podle vyndlezu, které sestdvd z ovlddaciho bloku, povelového bloku, pamé&tového
bloku, hradla, soudtového bloku &asového bloku, #{dictho bloku, vykonového bloku, indikadni-
ho bloku, &idla polohy a &idla rychlosti.

Podstaton zapojeni podle vynélezu je to, Ze vystup ¥idla polohy pohybového mechanismu
pracovniho stroje je spojen s informa&nim vstupem hradla, na jehof blokovac{ vstup je zapojen
v¢stup Zasového bloku a na v§stup prvni vypinac{ vstup sou&tového bloku, jehoZ druhy vypinaci
vstup je p¥ipojen k mazacimu vystupu povelového bloku. S prvnim logickym vstupem povelového
bloku je paralelnd spojen prvni logicky vstup #{dictho bloku, na jehoZ druh§ logicky vstup
je zapojen jednak druhy logicky vstup povelového bloku a jednak prvni logicky vystup vgkonové-
ho bloku, k jeho% druhému logickému vystupu je p¥ipojen vypinac{ vstup indika®niho bloku,
jeho# zapinaci vstup je paralelnd spojen Be zéznamovym vstupem pamstového bloku a spinacim
vystupem povelového bloku. Ovlédaci vstupy povelového bloku jsou zapojeny na odpovidajici
povelové vystupy ovlédaciho bloku, pti%em# k v¢stupu soudtového bloku je p¥ipojen mazaci
vstup paméEového bloku, jehoZ vystup je spojen paralelnd se spoultécim vstupem gasového
bloku a s ovladacim vstupem ¥idiciho bloku. Na prvni povelovy vystup ¥idicfho bloku je
zapojen startovacf vstup, na druhy povelovy vystup zaddvaci{ vstup, a na t¥et!l povelovy
vystup informa&ni vstup vfkonového bloku, jeho¥ zp&tnovazebni vstup je pfipojen k v§stupu
&idla rychlosti pohén&cich motorid pohybového mechanismu pracovniho stroje.

v{hodou zapojeni podle vynilezu je to, Ze umo¥fiuje p¥esné nastaven{ ¥t&rbiny s pouZitim
pouze jediného induk¥niho snimade jako &idla polohy. Ti{m vychAzi celé za¥{zeni levn&js{,
jednodu¥3{ a klade i men#f ndroky na obsluhu a servis. Vghodou je i to, fe zapojen{ podle
vyndlezu lze pouZit ve viech p¥fpadech, tedy i tam, kde by monté% inkrementdlnfho nebo
absolutnfho &idla na bubnu byla problematické, pfipadn® i nemoZné. palsf vfhodou je i zkréce-
ni %asu p¥i zav4dsn{ pésu, jeliko? polohovéni je provddéno p¥i stejném sm&ru tolenf, jako
navijeni a odpadne tedy &as pot¥ebny na reverzacl pohonu.

Zapojen{ pro nastaveni polohy pohybového mechanismu pracovnfho stroje podle vynédlezu
je p¥ikladnd schematicky zndzorné&no blokovym schématem na p¥ipojeném vykresu.

zapojeni podle vyndlezu sestdvéd z ovladaciho bloku 1, tvofeného nap¥. piepinali, tladitky,
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kontaktnimi ovlada¥i apod., povelového bloku 2 a ¥fdicfho bloku 7, které jsou realizovény
pomoc{ kontaktnich nebo bezkontaktnich logickfch obvodd, ptipadné pomoci programovatelného
logického automatu, pomoci ndho# miZe byt feSena i v&tZina ostatnich logickych, pamsfovych
a éaébvych obvodd, pam&tového bloku 3, cof je nap¥. kontaktnf{ nebo bezkontaktnf obvod pam&ti
8 dominantnim mazénim, hradla 4, realizovaného obvodem logického soudinu, soudtového bloku
5, tvoreného kontaktnim nebo bezkontaktnim obvodem logického sou&tu a Zasového bloku 6,

coZ je napf. bezkontaktni ¥asovy &len se zpo%d¥nim néb&%né hrany vstupnfho signédlu,. Dile

pak zapojenf podle vyndlezu sestdvd z vgkonového bloku 8, realizovaného technologickgm
requldtorem a tyristorovym mEniem, indika¥nfho bloku 9, tvofeného pomocf kontaktniho nebo
bezkontaktniho pam8fového obvodu, spinale a signdlnfho svétla, p¥ipadn& svi&telného transparent-
niho svitidla, ¥idla 10 polohy pohybového mechanismu 13 pracovnfho stroje, co% je v daném
p¥ipadd indukni bezkontaktni spina® a ¥idla 11 rychlosti, realizovaného tachogeneré&torem
pro indikaci skute&né rychlosti pohénécich motord 12 pohybového mechanismu 13 pracovniho
stroje.

Jednotlivé bloky 1 a% 11 jsou pak zapojeny nésledovnd. V¥stup &idla 10 polohy pohybové-
ho mechanismu 13 pracovniho stroje je spojen s informadnfm vstupem f hradla 4, na jehoi
blokovac{ vstup e je zapojen vystup Zasového bloku 6, jehoi zadévact vstup h je p¥ipojen
k vystupu nezakresleného ovladale rozvdd&le a na vystup prvnf vypfnac{ vstup gl soudtového
bloku 5, jehof druhy vypinaci vstup g2 je p¥ipojen k mazacimu v¢stupu t povelového bloku
2. 8 prvnim logickfm vstupem bl povelového bloku 2 jsou paralelnd spojeny v§stupy nezakresle-
ngch ovlada&d a snimadd a prvni logicky vstup kl #fdicfho bloku 7, na jeho% druhy logicky
vstup k2 je zapojen jednak druh§ logick§ vstup b2 povelového bloku 2 a jednak prvni logicky
v¢stup vl vgkonového bloku 8, k jeho druhému logickému vystupu v2 je pEipojen vypfnaci
vetup p indika&niho bloku 9, jeho¥ zapinac{ vstup g je paraleln¥ spojen se z&znamovym vstupem
4 pam&tového bloku 3 a spinacim vystupem s povelového bloku 2. Ovlddac{ vstupy al, a2 povelové-
ho bloku 2 jsou zapojeny na odpovidajici povelové vystupy rl, r2 ovlddactho bloku 1, ptidemZ
k vfstupu soultového bloku 5 je ptipojen mazac{ vstup ¢ pam&fového bloku 3, jehoZ vystup
je spojen paraleln& se spoudt&cim vstupem i &asového bloku 6 a s ovladdacim vstupem j ¥fdictfho
bloku 7. Na prvni povelovy vgstup ul ¥ifdicfho bloku 7 je zapojen startovaci vstup o, na
druhy povelovy vystup u2 zaddvaci vstup n a na t¥etf povelovy vgstup u3 informa&nf{ vstup
m vfkonového bloku 8, jeho¥ zp&tnovazebnf vstup 1 je pfipojen k vgstupu &idla 11 rychlosti
pohén&cich motord 12 pohybového mechanismu 13 pracovniho stroje, které jsou zapojeny na
silovy vy¥stup w tohoto vykonového bloku 8.

Funkce zapojen{ podle vynélezu zabezpefuje polohovani pohybového mechanismu 13 pracovniho
stroje, nap¥. bubnu tahového navi{jedla tak, aby po zastaveni navijedla byla Zt&rbina bubnu
vidy ve stejné, poZadované poloze a bylo tak umoZndno zavedeni zafdtku pdsu 14 do Zt&rbiny.
Polohovén{ je zah&jeno impulsem z prvého povelového v§stupu rl ovlddaciho bloku 1, ktery
je vyslén na prvni ovlédaci vstup al povelového bloku 2. V p¥{pad¥, Ze jsou na logickgch
vstupech bl, b2 povelového bloku 2 potfebné signédly, tj., Ze jsou splnény podminky pro
zapnut{ polohovAni, p¥ifemZ? na prvn{ logicky vstup bl jsou p¥ivdd&ny logické signdly
z technologického procesu, informujfci o tom, %e vSechny pot¥ebné mechanismy jsou ve vychozi
poloze a %e pfepina¥e pro volbu manipuladnf rychlosti jsou v nulové poloze a na druhém.
logickém vstupu b2 jsou z prvniho logického vystupu vl v¢konového bloku 8 signély, informujfci
o tom, %e neni polohovéni{ blokov&ho, neni zvolen tahovy reZim apod., je ze spinaciho v¢stupu
8 povelového bloku 2 vydén povel pro zapnuti polchovdni na zdznamov§ vstup g pam&fového
bloku 3. Signdlem pro zapnuti manipulaZni{ rychlosti z v¢stupu pam&fového bloku 3 je aktivovén
ovlddaci vstup j ¥f{diciho bloku 7, ze kterého jsou op&t po splnéni vy¥Se uvedenych blokovacich
podminek, na logickych vstupech k1, k2 vydény signdly z povelovgch vystupd ul, u2, u3, a
to signdl pro start m&nile na vstup startovacf vstup o, signil pro smér tofeni na zaddvaci
vstup n a sighél pro rychlostn{ reZim na informa¥n{ vstup m vfkonového bloku 8, z jeho%
silového v¥stupu w jsou napdjeny stejnosm&rné pohénéci motory 12 pracovniho stroje-navijedla,
ptifem# informace o skute&né rychlosti poh&n&cich motord 12 je z &idla 11 rychlosti p¥iv4déna
na zpétnovazebni vstup 1 vfkonového bloku 8. Tim je zahdjeno polohovadni a pohon pracovniho
stroje-tahové navijelky se za¥ne rozbfhat. Soudasn& je z v§stupu pam&fového bloku 3 aktivovén
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spoustécl vstup i Sasového bloku 6, na jehoZ zadévacim vstupu h je navolen &asovy interval,
ktery je potfebny, aby p¥i daném zrychleni dosé&hla manipula&ni{ rychlost ustilené hodnoty.

% v¢stupu Zasového bloku § je blokovén vistup &idla 10 polohy tak, %e po dobu rozb&hu je

z v§stupu &asového bloku 6 vyd4vén signél na blokovac{ vstup e hradla 4, na jeho? informa&ni
vstup £ je pfipojen vystup ¢idla 10 polohy. Po natoteni pohybového mechanismu 13 bubnu
tahového navijedla do ureného mista, je z vystupu &idla 10 polohy vyslén signdl, ktery

se v ptipad&, %fe uplynul Zas, poiadovany na rozbih a blokovani na blokovacim vstupu e hradla
4 pominulo, dostane 2 vystupu hradla 4 na prvni vypinaci vstup gl soudtového bloku 5 a

z jeho vystupu na mazac{ vstup ¢ pam&fového bloku g{ Z jeho vystupu je vyddn povel pro
vypnut{ manipulagni rychlosti pohonu. Proto¥e je tak zajiténo, Ze signdl od &idla 10 polohy
pfijde v kaZfdém pfi{padé stejné rychlosti a ve stejné poloze, je i doba dobéhu a tim i dréha,
kterou pohybovy mechanismus 13 buben vykon&, vidy stejnd. T{m je zaji¥t¥na pf¥esnd poloha
$t&rbiny, takfe po zastaveni pohybového mechanismu 13 bubnu navijedla v pofadované poloze,

je umoZnéno zavedeni za&4tku pasu 14 do Etéfbiny. pfesny dojezd se nastavi &idlem 10 polohy.
v ptipadé, Ze je nutno zastavit pohon pracovniho stroje b&hem polohovénf, vypne se manipula&-
ni{ rychlost signdlem 2z druhého povelového vgstupu r2 ovlédacfho bloku 1, &imZ je aktivovéan
druhy ovlidaci vstup a2 povelového bloku 2, z jeho# mazaciho v§stupu t je vydén signdl

na druhy vypinac{ vstup g2 soudtového bloku 5, z jeho% v¥stupu je o%iven mazaci vstup c pam&fo-
vého bloku 3. Z vystupu pam&Eového bloku 3 je pak vydén signél pro vypnuti manipulaéni
rychlosti na ovlédaci vstup j tidiciho bloku 1{ zah4djeni polohovéni je signalizovéno v induk&-
nim bloku 9 aktivaci jeho zapfnaciho vstupu g vydanim povelu pro zapnut{ polohovéni ze
spinacfho v¢stupu g povelového bloku 2. signalizace je zrudena aktivact vypinaciho vstupu

p indika&niho bloku 9, vyslénim signdlu o klidovém stavu pohonu z druhého logického v¥stupu
v2 vykonového bloku 8.

PREDMET VYNALEZU

zapojeni pro nastaveni polohy pohybového mechanismu pracovniho stroje, sestavajici
2 ovladacfho bloku, povelového bloku, pamdtového bloku, hradla, sou&tového bloku, Gasového
bloku, Fidiciho bloku, v¢konového bloku, indika&nfho bloku, &idla polohy a ¢idla rychlosti,
vyznadujfci se tim, Ze vystup &idla (10) polohy pohybového mechanismu (13) pracovniho stroje
je spojen s indika&nim vstupem (f) hradla (4), ra jeho? blokovaci vstup (e) je zapojen
v§stup Sasového bloku (6) a na v¢stup prvni vypinac{ vstup (1g) sou&tového bloku (5), jeho%
druhy vypinaci{ vstup (g2} je p¥ipojen k mazacimu v§¥stupu (t) povelového bloku (2), s jehoZ
prvnim vstupem (bl) je paralelnd spojen prvni logicky vstup (k1) ¥ifdiciho bloku (7), na
jeho¥ druhy logicky vstup (x2) je zapojen jednak druh¢ logicky vstup (b2} povelového bloku
(2) jendak prvni logick§ vgatup (v1) vgkonového bloku (8), k jeho¥ druhému logickému vystupu
(v2) je pEipojen vypinaci vstup (p) indika&nfho bloku (9), jehoZ zapinaci vstup (q) Jje
paraleln& spojen se zéznamovym vstupem (d) pam&fového bloku (3) a spinacim v¢stupem (s)
povelového bloku (2), jeho%Z ovladaci vstupy(al, a2) jsou zapojeny na odpovidajici povelové
vystupy (rl, r2) ovléidacfiho bloku (1), pri%em? k vystupu souttového bloku (5) je pfipojen
mazaci vstup (c) pamé&fového bloku (3), jehoZ vystup je spojen paraleln& se gpoustdcim vstupem
{i) Zasového bloku (6) a s ovlddacim vstupem (j) Fidicfho bloku (7), na jeho# prvni povelovy
vystup (ul) je zapojen startovac{ vstup (o), na druhy povelovy vgstup (u2), zaddvaci vstup
(n) a na t¥et{ povelovy vgstup (u3) informadn{ vstup (m) v¢konového bloku (8), jeho% zp&tno-
vazebni vstup (1) je p¥ipojen k v¢stupu &idla- (11) rychlosti pohdn&cich motord (12) pohybové-
ho mechanismu (13) pracovniho stroje. )

1 vykres
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