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(54) Zapojeni pro sniméni pohybu rotoru

» Vyndlez se t¥ké zapojeni pro sniméndi
pohybu rotoru zejména napdjeciho erpadla
a ¥e¥{ sniménf axidlniho posunuti, podtu
ots%ek a smyslu otsleni rotoru opat¥eného
mérnfm kotoulem pomoci jediného snimade,

v ném% je uloZena budici civka, kolem niZ
jsou symetricky uspotddény ve dvou na sebe
kolmjch osdch dvé dvojice snimacich civek.
Podstatou vynslezu je takové zapojeni, se-
stévajici z budiei civky, zdroje budiofho
signélu, snimacich civek, usmériiovall, di-
ferenciélnich zesilovadh, nap&¥ového indi-
kétoru, impulsniho indikétoru, droviiového
prevodniku, .klopného obvodu, diferenciél-
niho integrétoru a polaritniho indikstoru,
které umoZfuje m&reni pohybu rotoru.
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Vynglez se tjké zapojeni pro sniménf pohybu rotoru, zejména napéjeoiho éerpa@la.

Napéjeof Zerpadlo je velmi dile(itym Slénkem za¥{zen{ kotle, kde porucha ngpéjeci-
ho Serpadla mi¥e zapr{&init havérii. Je tedy dlleZité sledovat za provozu chovéni na-
psjeciho Serpadla, aby mohlo byt vias odstaveho a opraveno. Tak se zji%¥uje opot¥ebendi
axiélniho loZiska napsjecfho Jerpadla z axidlniho posunuti rotoru Serpadla, déle ko-
1{séni otélek a pPipadnd sprévny smysl otd¥eni rotoru.

Tyto parametry se dosﬁd mé¥{ odd&lend. Je napPiklad znémo zapojeni pro sledovéni
posuvu rotoru, vyuZivajfof zévislosti zm&ny indukinosti na posuvu rotoru, kde jsou
v méficiﬁ mGstku zapojeny jedna nebo dv& civky, které jsou zéroved jak budioimi tak
i snimaofmi ocfvkami. Nevfhodou tohoto zapojeni je, %e m¥¥{ pouze posunuti rotoru.
Vyhodnoceni po¥tu ots¥ek a smyslu otéfeni se provédi nap¥iklad zapojenim, kde je ro-
tor opat¥en m&rnfm kotoulem s vy¥ezy. Ot#8ky jJsou snimény dvEma fotoelektrickymi sni-
madi, pomoci kterfch vznikajf dva impulsni signély navzéjem posunuté o Stvrt periody,
poptipadé o polovinu impulsu a tyto impulsy se déle elektronicky zpracovévaji, Nevy-
hodou tohoto zapojeni je, Ze m&¥i pousge otéﬁeni rotoru.

V§%e uvedené nevyhody odstrafiuje zapojeni pro sniméni pohybu rotoru, ze jména na-—
péjeciho Serpadla podle vynélezu, jeho¥ rotor je opat¥en mérnym kotoudem s vyfezy,
sestévajfof z budic{ ofvky, zdroje budiciho signélu, snimacich civek, usmérfovali,
diferencidlnfch zesilovadl, nap¥¥ového indikstoru, impulsniho indikétoru, droviiového
prevodniku, klopného obvodu, diferencisdlniho integrétoru a polaritniho indikétoru,

a jeho podstata spolivd v tom, Ze budiocf cfvka je spojena s napéjecim vedenim se zdro-
jem budicfho signdlu a #Ze ' snimaof civky jsou spojeny s usmériiovali tak, Ze prvnl sni-
maci civka je napojena na vstup druhého usm¥riovade, t¥eti snimaci oivka je napojena'
na vstup t¥et{ho usmérfovade a Stvrts snimac{ civka je napojena na vstup &tvrtého
usmdrdovale, kde souhlasné poly prvniho a druhého usmériiovade jsou spojeny prvnim
propojovacim vodi¥em, souhlasné poly t¥etfho a &tvrtého usmer¥ovale jsou spojeny dru-
hym propojovacim vodidem a opalné poly usm¥rfiovalfl jsou spojeny spojovacimi vodidi a
diferencidlnimi zesilova¥i tak, %e s prvnim diferenciflnim zesilovadem je spojen prvni
usmdrfova¥ prvnim spojovacim vodi¥em a druhy usmériiovad druhym spojovacim vodifem,
zatimeo s druhfm diferencidlnim zesilovalem je spojen tretd usm¥rnovad t¥etim spojo-
vacim vodilem a Stvrtf usmérfoval ¥tvrtym spojovacim vodidem, kde diferencidlni zesi-
lovade jsou opat¥eny vistupnimi vedenimi tak, Ze pvni v§stupni vedeni spojuje prvni
diferencidlnf zesilova® s napé¥ovyim indikétorem, zatimeo druhé vystupni vedeni spojuje
druhy diferencidlni zesilovad s impulsnim indikétorem, kde druhy difeéenciélni zesi~
lovad je ddle spojen pfipojovacim vedenim s droviovyim pfevodnigem, spojenym dvoukandw -
lovym vedenim s diferenciélnim integrétorem tak, %e mezi droviiovym pYevodnikem & di-
ferencidlnim integrétorem je v dvoukanslovém vedeni zapojen klopny obved, prifemZ di-
ferenoiglni integrétor je spojen vyhodnocovacim vedenim s polaritnim indikétorem.

Vy%%{ @¥inek vyndlezu se projevuJe zjednoduSenim zapojeni, kde jedinym snimadem

lze sledovat jak axidlni posuv, tak i po¥et otd¥ek a smysl otéd¥eni rotoru Serpadla.
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P¥iklad konkrétniho provedeni zapojeni podle vyndlezu je znézorn&n na p¥ipojeném
vikrese, kde obr. 1 pYedstavuje blokové schéma zapojeni s vysznadenim polohy méiného
kotoude vzhledem k snimacim civkdém a na obr. 2 jJe éeini pohled na aktivni stranu sni-
made s vyznadenim uspdfédéni budicich a snimac{ch civek. k

4Podle vynélezu je rotor neznézorn¥ného Serpadla opat¥en mirnym kotoulem 1, na je=-
ho¥% obvodd jsou usporsddny vy¥ezy 2. K obvodu mErného kotoule 1 je privrécena aktivni

4 spojensd napéjecim

strana snimale 3, v jJeho¥ podélné ose je umist&na budici oivka
vedenim se zdrojem 6 budicfho signélu. Kolem budici oivky 4 jsou ve snimadi 3 uspoY¥d-

g, 9, 10 spojené se ¥ty¥mi usmérfovali 11, 12,

dény symetricky Sty¥i snimaci civky Z,
13, 14. Prvni snimac{ civka 7 napojené na vstup prvniho usmérfiovade 1l spolu s druhou
snimaci oivkou 8 napojenou na vstup druhého usmérdovale ig jsou uloZeny v roviné& pro-
chéze jiol osou rotace m&rného gotouée 1, zatimco t¥eti snimac{ civka 3, napojena na
vstup t¥etiho usm&rBovade L3 spolu se Stvrtou snimaci civkouilg napojenou na vstup
gtvrtého usmirfovate 14 jsou ulo¥eny v roving kolmé na osu rotace mérného kotoule 1.
Souhlasné, kup¥fkladu zéporné poly vystuph usmérﬁovaéh 11, 12, 13, 14 jsou propojeny
dv¥ma propojovacimi vodidi 13, 16 tak, %e zdépornf pol prvniho usmdriiovade 1l je spojen
prvnim propojovacim vodifem 15 se zépornym poélem druhého usmérfiovade 12, zatimco zépor-—
nj pol t¥etihc usmériiovade 13 je spojen druhym propojovacim vodilem 16 se zgpornjm
polem ¥tvrtého usmériovade 14. Opadné, to Je kladné poly ?jstup& usmérfiovadl 11, 12,
13, 14 jsou spojeny Styimi spojovacimi vodi¥i 17, 18, 13, 20 se dvéma diferencidlnimi
zesilovadi 21, 22 tak, Ze s prvnim diferencidlnim zesilovalem 21 je spojen kladny pél
prvniho usmérovade 11 prvnim spojovacim vodidem 17 a kladny pol druhého usmirdovale
12 druhfm spojovacim vodi¥em 18, zatimco s druhym diferencidlnim zesilovadem 22 je spo-
jen kladny pdl t¥etfho usmdr¥ovale 13 t¥etim spojovacim vodifem 19 a kladny pol dtvrté-
ho usmériovade 14 &tvrtym spojovacim vodifem 20.

Vjétupy diferenciginich zesilovadl 21, 22 jsou opat¥eny dvéma vystupnimi vedenimi
23, 24, z nich# prvni vystupni vedeni 23 syojuje vystup prvniho diferencidlniho zesi-
lovade 21 8 napdfovym indikétorem 23, zatimco druhé vystupni vedeni 2& spojuje vystup
druhého diferencidlnfho zesilova¥e 22 s impulsnim indikétorem 26. Déle je vystup dru-
hého diferencidlniho zesilovade 22 spojen p¥ipojovacim vedenim 27 s droviiovym prevod-
nikem 28, Jeho%Z vfstup je spojen dvoukandlovym vedenim 29 s diferenciélnim integréto-
rem 30, pridem? mezi troviovym prevodnikem 28 a diferenciélnim integrsétorem 3Q je v
dvoukanglovém vedeni 29 zapojen klopny obvod 31. Vystup diferencidlniho integrétoru
30 je spojen vyhodnooovaoim vedenim 32 s polaritnim indikétorem 33.

Budicf a snimaci{ ofvky spolu s usmériiovadi a diferencislnimi zesilovadi lze umistit
p¥imo ve snimadi 3, ostatni obvody a p¥istroje mohou b¥t uspofédény mimo snimad 3.
Mérny kotoud 1 je zhotoven z feromagnetického materislu.

Ve vfchozfm stavu se nachéz{ mdrnj kotoud 1 nap¥fklad pYesn& uprost¥ed mezi prvai
a druhou snimac{ ofvkou J, 8. Za p¥edpokladu, Z%e budicf civka 4 je napéjena pnapéjecim
vedenim 5 ze zdroje § budiciho signélu, Jsou indukovand napéti v t&chto prvnich dvou
snimaofch ofvkdoh 7, 8 shodné, na vfstupu prvniho diferencidlniho zesilovalde 21 Je
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ﬁulové napst{ a napéfovy 1ndikétor 25, tvoYenf nap¥iklad stejnosméranym voltmetrem s
nulou uprost¥ed, indikuje nulovou vfohylku. Vyohflenim m&rného kotouSe 1 na jednu
stranu, které je gpﬁsobeno nap¥{klad opot¥ebenim nezndzorné&ného axiélniho loZiska,
dojde ke zmén¥ vzdjemné vazdby mezi budiof ofvkou 4 a prvnimi dvéma snimaocfmi ofvkami
7y B a tim i ke zm¥n¥ indukovanfoh nap¥t{, kterd jsou usm¥rnéna prvnimi dvéma usmérfio-
vadi 11, 12. Rozd;l t&chto usm&rnénfch napéti, ﬁmérnjlposunuti Je déle zesilen pomool
prvniho diferenciélniho zesilovafe 21 a zpracovén nap&tovim indikétorem 23, ktery indi-
kuje velikost posunuti nqpfiklad na stupnici, nebo digitéln&, p¥ipadné provédf Sasovy
zéznam, nebo ovlédd neznézorn&né zabezpefovaci za¥fzeni, Vyohflenim m¥rného kotouég

1 na opalnou stranu mé rozdil usmérnénfoh napdt{ opafnou polaritu a nap¥fovy indikétor
23 indikuje opadng smysl posunutf nap¥iklad oﬁéénou v¥chylkou. ’

Ot48{~11i se m¥rny kotou¥ 1, dojde p¥i prichodu vf¥ezu 2 oblasti nap¥iklad mezi t¥etd
snimaci oivkou 9 a budiof oivkou 4 k poklesu vzéjemné vazby a tim ke snif¥eni indukované-
ho napétf{ v t¥et{ snimaci ofvce 9. Tomu odpovidg na v¥stupu t¥etf{ho usmériiovale 13 sni-
%eni napsti a na vystupu druhého diferenociélniho zesilovafe 22 napdfovy impuls zéporné
polarity. Obdobn& pii prﬁqhodu vi¥ezu 2 oblastf mezi tvrtou snimaci civkou 10 & budiof .
ofivkou 4 dojde ke sniZeni indukovaného napst{ ve Stvrté snimaci civce 10, demui odpovidé
na vystupu &tvrténo usm¥riovale 14 sniZeni nap¥t{ a na vystupu druhého diferenciglniho
zesilovafe 22 nap&fovf impuls kladné polarity. Uetnost impulsh je uUm¥rné podtu otélek
a je méY¥ena impulsnim indikétorem 26, ktery pfi volbd p¥isludné Sasové a pfevodpi kon-
stanty indikuje p¥imo polet oté¥ek na zvoleﬁou dasovou jednotku, p¥ipadn¥ ovlédé ne-
znézornéné zabezpedovaci za¥fzeni, ‘

Informace o smyslu otsdSenf je d#na vzéjemnou polohou impulst kladné a zsporné po-
larity za predpokladu, ¥e Zi¥ka vffezl 2 je zna¥n& odli3né od ¥{¥ky vfstupkd 34 mérné-
ho kotou¥e 1 a Ze kolem snimade 3 prochdzi soﬁéasné vidy pouze jeden vyfez 2. Groviovy
prevodnik 28 prevédf impulsy jednak do oboru jedné polarity, jednak na droveﬁ_vhodnou
k dal¥imu zprgoovéni a dfle rozd¥luje impulsy do dvoukandlového vedeni 29 kangld 22,

36 tak, %e v prvnim kandle 35 jsou napfikla& plivodn{ kaldné impulsy a v druhém kandle
36 jsou kladné impulsy Zasové odpovidajiofl pivodnim zépornfm impulsim na vstupu drov-
fdového prevodniku 28, Impuls v prvnim kanéle 35 zpisobi, Ze za klopnym obvodem 31 )
veznikne nap¥iklad v prvnim kandle 35 stav logioké jedni¥ky a soulasn¥ v druhém kanédle
36 stav logické nuly, zatimoo impuls v druhém kandle 36 p¥eklopf klopnf obvod 3] tak,
%e za klopnfm obvodem 31 venikne v prvnim kandle 33 stav logiocké nuly a soufasné v dru-
‘hém kandle 36 stav_logioké jednidky.. Diferencidlni integrétor 30 odedf{td nap¥iklad od
stavu v prvnim kanéle 33 stav . v druhém kandle 36 a ziskanf rozdil integruje. Po inte-
graci je tento rozdil kladnf nebo zépornf v zévislostl na smyslu oté¥eni m3rného kotoule
le Na v¥stupu diferencislniho integrétoru 30 tim veznikné nerovnom&rné ste jJnosmérné na-
péti o p¥islu¥né polaritd odpovidajfci smyslu otdSeni rotoru., Polarita tohot6 napétd

Je indikovéna polaritnim indikdtorem 33, ktery indikuje smysl otédend nap¥{iklad svi-
telnfmi nebo zvukovfmi signély, p¥ipadn& ovlédé neznézorndné gabegpedovaci za¥izeni.
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PREDMET VYALEZU
1. Zapojeni pro sniménf pohybu motoru, zejména napdjeciho ferpadla, jehoZ rotor je

opat¥en mérnfm kotoudem s vf¥ezy, sestévajicf z budiof civky, zdroje budmoiho signélu,
snimaofoh ofvek, usm¥riovadi, diferenciélnich zesilovall, nap&¥ového indikétoru,
impulsniho indikétoru, droviového pr¥evodniku, klopného obvodu, diferencislniho
1ntégrétoru a polaritniho indikétoru, vysznafujici se tim, %e budiof civka (4) jJe

. spojena napsjecim vedenim se zdrojem (6) budiciho signélu a Ze snimaci civky (7, 8,
9, 10) jsou spojeny s usmériiovadi (11, 12, 13, 14) tak, ¥%e prvn{ snimaoi civka ¢D)
je napojena na vstup prvniho usm&rfovale (11), druhs snimacf civka (8) je napojena
na vstup drubhého usmiriovale (12}, t¥etf snimacf cfivka (9) je napojena na vstup
t¥etiho usmérXovade (13) a ¥tvrts snimaof civka (10) je napojena na vstup Stvrtého
usm¥r¥ovade (14), kde' souhlasné péiy prvafho a druhého usmériovade (11, 12) jsou
spojeny prvnim proﬁojovaoim vodidem (15), souhlasné poly t¥etiho é gtvrtého usmér-
Xovate (13, 14) jsou spojeny druhfm propojovacim vodi¥em (16) a opa¥né pdly usmr-
Jovast (11, 12, 13, 14) jsou spojeny spojovacimi vodi¥i (17, 18, 19, 20) s diferen-
cidlntmi zesilovadi (21, 22) tak, Ze s prvanim diferencislnim zesilovadlem (21) je
spojen prvni usmér¥oval (11) prvnim spojovacim vodi¥em (17) a drubj usmérifovad (12)
druhym spojovaocim vodidem (18), zatimco s druhym diferencidlnim zesilovalem (22)
je spojen t¥et{ usmdriiovat (13) t¥etim spojovacim vodilem (19) a &tvrtf usm¥riiovad
(14) ¥tvrtym spojovacim vodidem (20), kde diferencidlni zesilovale §21, 22) jsow

| opat¥eny vystupnimi vedenimi (23, 24) tak, Ze prvnf{ vystupni vedeni (23) spojuje
prvni diferenciélni zesiloval (le s pap¥fovym indikdtorem (25), zatimco druhé vystup-
ni vedeni (24) spojuje druhf diferencisln{ zesilovad (22) s impulsnim indikétorem
(26), kde druhy diferencislni zesilova® (22) je déle spojen pfipojovacim vedenim
(27) s droviiovim prevodnikem (28), spojenym dvoukanflovym vedenim (29) s diferen-
ciélnim integrétorem (30) tak, ¥e mezi droviovim pFevodnikem (28) a diferencidlnim
integrétorem (30) je v dvoukanélovém veden{ (29) zapojen klopn§ obvod (31), priem¥
diferenciélni integrétor (30) je spojen vyhodnocovacim vedenfim (32) s polaritnim .
indikétorem (33). '

1 vykres



217 369

+
2
.26
24
27
)
2 28
2 - 29
36_4 — 35
36 35
- +
K7
3
. 33
. . Obr. 1
8 :
'



	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

