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zabizeni pro Sasové vyhodné pFesné
zastavovdni mechanismi & otddkové regulo- . )
vanymi pohony Fedi zastavovdni s poZadova-
nou presnosti v urdité pologe. Na volil
rychlosti Je pfipo;ena‘pamé s Fizenym ég~
gsovym &lenem, ktery je ddle sgojen pfes
blok ¥{zeni s polohovym spinadem pro brs=-
d8ni a se zdrojem signdlu Zddand rychlos-
+1 mechanismu. Pro brzddni mechanismu je
urdujfof zpo#ddni signdlu z polohového -
spinade pro brzddni v Fizeném dasovém Sle~
nu, & to o hodnotu odvozenou od konkrétni
rychlosti, nastavenéd na volidi rychlosti
a uloZené v paméti,,

5 l 3
[} 9
7 °

261929




) , 261 929
Vynilez se tykd za¥izeni pro Sasov® vyhodné zastavovini

mechanismi s otédkové regulovanymi pohony, které nmaji zasta-
vovat s poZadovanou presnosti v urdité poloze.

Jsou zndme zaiizeni, u nich? se zastavovdni %{d{ nadfa-
zenou polohovou smydkou. Tato za¥izeni musi byt vyhavena sni-
magem polohy mechanismu, nap¥. selsynem nebo inkrementdlnim
Cidlem. Dile jsou u nich kladeny zvyZené ndroky na provedeni
mechanické &&sti pohonu, jako je pouZiti prevodovek s mini-
mdlnimi vilemi atp. Maji také sloZit&j8i reguldtor.

Dal¥i zndmd za¥izeni maji pohon s otddkovou reguladni
smy&kou, ktery je v urdité vzddlenosti p¥ed koncovou polohou
pFepnut na malou, t.zv. dob&hovou rychlost. P¥i zastaveni z
této dou&hové rychlosti se dosahuje dostatednych presnosti
konedné polohy. Tato zaPfizeni jsou celkovd jednodudsi ne¥
predchozi, p¥i prom&nné zdkladni rychlosti v3ak dochdzi ke
zbyte&nym Zasovym ztritdm, protoZe okamZik k prepnuti na do-
bdhovou rychlost je urden sepnutim spinale, umisté&ného pred
koncovou polohou ve vzddlenosti odpovidajici brzd¥ni z nej-
vy38i rychlosti. PPi zastavoviani mechanismu b&Ziciho rychlosti
ni%${ ne¥ maximdlni, se prodlouZi drdha, kterou musi mechanis-
mus urazit dobshovou rychlosti,a tim se prodlouZi Cas celého
procesu zastavovani.

' Vyse uvedené nedostatky odstranuje za¥izent pro Zasové
vyhodné zastavovdni mechanismﬁ pohdnénych stejnosmérnym mo-
':tcrem, ktery Je napdjen z ménide s otdlkovym reguldtorem,
podle vyndlezu, jehoZ podstata spofivéa v tom, Ze na volid
rychlosti zastavovaného mechanismu je piipojena pamét s rize~
nym Sasovym &lenem a signdl z polohového spina¥e pro brzdéni
“je v tomto Pizeném Sasovém Zlenu zpoZdén o hodnotu odvozenou
od konkrétni rychiosti nastavené na voli¥i rychlosti. Tyto
hodnoty zpoZdé&ni Jjsou pro vEechny stupné rychlosti uloZeny
v paméti,. . o v o

Na obr. 1 Je schematicky zndzorndno za¥izeni pro dasové

vyhodné presné zastavovdni mechanismu podle vyndlezu.
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Stejnosmérny motor 2 pohdn&ného mechanismu 1l Jje napdjen z mé&-

nice s otilkovym regulitorem 2y ktery je p¥ipojen na zdroj sig=-
nilu Zddané rychlosti 10. Ten Jje spojen s voliZem rychlosti 7.
Na voli& rychlosti 7 je ddle p¥ipojena pams¥ 8 s Pizenym aso-
vym Elenem 9, spojenym také s blokem rizeni 6, kam Je p¥ipojen
i polohovy spinad pro brzdéni 4 a polohovy splnac pro zastave-
ni 5.

Rameno pohdané&ného mechanismu 1 se otafi z polohy A do po~-
lohy B rychlosti nastavenou na voli¢i rychlosti 7,a to na zdkla=
d& signdlu predavaneho ze zdroje signdlu #4dané rychlosti 10 do
mé&nide s otilkovym reguldtorem 3. Dosdhne-li rameno polohy B,
sepne polohovy spinad pro brzdéni 4 a blok Fizeni 6 uvolni a~
sovani Fizeného Zasového &lenu 9. Jakmile odm&Fovany Sas doséh-
ne hodnoty uloZené v paméti 8 pro nastavenou rychlost pohybu,
zpusobi vystupni signdl z rizeného Sasového &lenu 9, predany
blokem ¥Yizeni 6 do zdroje signdlu %4dané rychlosti 10, sniZové-
ni rychlosti na dob&hovou hodnotu. ZpoZd&ni je takové, Ze ramenc
pohdné&ného mechanismu 1 dosédhne blizkosti polohy C, takZe dréha,
po niZ se rameno pohybuje dob&hovou rychlosti je velmi krdtkd a
Casové ztrdty jsou minimdlni. V poloze C dojde k vypnuti pohonu
mechanismu 1 a to plisobenim polohového spinade pro zastaveni 5
a mechanismus se zastavi.

Zai*{zeni podle vyndlezu miZe byt pouZito nap¥. u manipula=-
toru, slouficiho k odebirdini tabuli plechu a jejich presnému
ukldddni v urienych polohdch. Manipulitor je pohdnsn stejnosmér-
nym elektromotorem, napijenym z tyristorového ménife. Regulace je
ozddkovd s tachometrickou zpdtnou vazbou, Zaddvani rycnlosti vo-
lidem rychlosti 7 mGZe byt providdéno v bindrnim kodu a pamdt 8
miZe byt realisovdna integrovanym obvodem typu 74 188. Rizeny

Zasovy dlen 9 miZe byt sestaven z &ita¥l typu 74193 a z pomocného
generdtoru impulst s obvodem typu 74123, Blok Pizeni obsahuje
logické integrované obvody a jako polohové spinafe jsou pouZity
bezkontaktni indukdni spinale. ZdroJj signdlu Zidané rychlosti 10
je obvyklého provedeni pro otadkové rizené pohony.
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ZaFizeni pro ¥asov& vyhodné presné zastavovéni

mechanismd pohdnénych stejnosm&rnym motorem, ktery je
napdjen z ménile s otdckovym reguldtorem, vyznadujici
sé tim, Ze na voli¥ rychlosti (7) je p¥ipojena pams¥ (8)
s Fi{zenym ¥asovim &lenem (9), ktery je dédle spojen pres
blok ¥{zen{ (6) s polohovym spinaem pro brzd&ni (4) a
se zdrojem signdlu ¥4dané rychlosti (10) mechanismu (1).

1 vykres
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