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Inkrementdlni onimaciy za¥izeni pro velky rozsah rychlost{

(54)

(57) Reseni se tjkd inkrement&lniho
snimaciho zarizeni pro velky rozsah
rychlosti. Zatrizeni obsahuje dva kotou-
Cové inkrementdlni snimade vzdjemnd
spiaZend pievodovym mechanismem, Prvni
kotoudovy inkrementdlni snimaé je pevné
spojen s méfenym objektem, Ddle zarize-
ni obsahuje indike&ni éidlo pro indikaci
prekrodeni predem zvolenéd hodnoty rych-
losti otdaceni méYeného objektu. Snimaci
elementy obou kotoulovych inkrementdl-

nich snimaél a indikaéni ¢idlo jsou pii- -

pojeny k Fidicimu obvodu.

[

11




Vyndlez se tykd inkrementilniho snimaciho zaY¥izeni pro velky
rozseh rychlosti. ‘

Je znémo pouzZiti inkrementdlniho snimade, zejména kotoudového
typy, pro mé¥eni rychlosti a polohy p¥edm&tu, jehoZ pohyb je bud
rotadni, nebo je na rotaci otoéné &dsti kotoudového inkrementflniho
snimade pF¥eveden. V obvyklych aplikacich, nap¥, v robotice &i u 3is-
licové Fizenych strojﬁ'poskytuji inkrementdlni snimade vysoky po-
det impulsl, coZ je nutné pro presné méreni, aviak soulasné musi
byt ¥idici automat pro tuto situaci p¥imo piizplsoben.

V jinych aplikeacich nap¥iklad u transportnich zarizeni jako
jsou skladové mechanismy, vznikaji problémy, nebot tato za¥izeni
jeou ¥izena béZnymi programovatelnymi automaty, w nichZ p¥i vyso-
kém poltu vstupnich impulsl, zejména p¥i rychloposuvech, dochdzi
k chybdm vlivem zpoZdéni vstupnich obvodd automatu a vlivem doby
trvéni programové smycky.

Tento problém odstranuje FeSeni inkrementdlniho snimacibo ze-
Yizeni pro vysoké otaéky, jehoZ podstata spolivd v tom, Ze sestdvd
ze dvou kotoulovych inkrementdlnich snimadl, jejichZ otodné &dsti
jsou vzdjeuné spraZeny prevodovym mechanismem a z indikadniho &id-
la, pr¥icemZ prvni z obou inkrementdlnich snimaél je pevné spojen
s méfenym objektem e snimaci elementy obou kotoudovych inkrementdl-
nich snimadl jsou zapojeny k vyhodnocovacimu obvodu, k némuZ je
pripojeno i indikadni é&idlo. ’

Vyhodou tohoto Yeseni je, ée.umoéﬁuje pouZivat presného inkre-
mentdlniho méYeni i u stroji, které jsou Fizeny béZnymi programova-
telnymi automaty.

P¥iklad provedeni vyndlezu je schematicky zndzornén na p¥ipo-

jeném vykresu.
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Inkrementdlni snimaci za¥izeni obsahuje dva kotoulové inkre-
mentédlni snimade 2, 3, jejichZ otolné Cdsti jsou vzdjemné spraZe-
ny prevodovym mechanismem 4. Prvni kotoudovy inkrementdlni snimed
2 Je svou otofnou &dsti pevné p¥ipojen k m&fenému objektu 1, na-
p¥iklad k h¥ideli v pohonu pojezdu skladového mechanismu., Druhy
kotoudovy inkrementdlni snimaé 3 je svou otodnou &dsti p¥ipojen
k pomalubéZnému vystupu p¥evodového mechanismu 4. Snimeci elemen-
ty obou kotoulovych inkrementdlnich snimaéh 2, 3 jsou zepojeny
keZdy k jednomu vstupu Fidiciho obvodu 6. K Fidicimu obvodu 6 je
ddle pripojeno indikadni éidlo 5 pro indikaci piedem zvolené hod-
noty rychlosti otdlek méYeného objektu 1.

P¥i &innosti inkrementdlniho snimaciho ze¥izeni rotuji otod-
né &dsti obou kotoudovych inkrementdlnich snimadéd 2, 3 rozdilnymi
otddkami podle prevodového poméru prevodového mechanismu 4. P¥i
niZ8i rychlosti otddeni mé¥eného objektu 1 se v ¥idicim obvodu 6
uZivd impulsniho signdlu z prvniho kotoudového inkrementdlnihe sni-
made 2. Pokud otdcky méFeného objektu 1 vzrostou na uréitou pie-
dem zvolenou hodnotu,indikuje se tento stav pomooci indikadniho &id-
le 5, na jehoZ signdl se v ¥idicim obvodu 6 poéne uZivat impulsni

gsigndl 2z druhého kotouCového inkrementdlniho snimale 3. P¥i
sniZeni ot48ek méFeného objektu 1 pod zvolenou hodnotu, nap¥iklad
pFed dosafenim cilové polohy, se v ¥idicim obvodu 6 pFejde opét
na uZivdni impulsniho signdlu z prvaniho kotouldového inkrementdlni-
ho snimade 2. Pro presné méFeni je f¥elné nastavit oba kotoulgvé
inkrementdlni snimade 2, 3 navzdjem {ak, eby jejich impulsni sig-
nély byly vzdjemné fizové posunuté, &ili aby jejich zména &tavu ne-
nastdvala soudasné, &imZ se vylouéi vliv mvivého chodu v p¥evodo-
vém mechanismu 4. S timto fdzovym posuvem se mus{ poditat pri vy-
hodnocovéni polohy. Rovné%Z je udelné, aby mrtvy chod v pievodovém
mechamismu 4 byl menSi ne? je presnost prvniho kotoudového inkre-
mentdlniho snimacde 2. .
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Inkrementdlni snimaci za¥izeni pro velky rozssh rychlosti, vyzna-
dujici se tim, Ze sestévd ze dvou kotoudovych inkrementdlnich sni-
macd (2, 3), jejichZ otodné &dsti jesou vzdjemn& sp¥afeny pievodovym
mechani smem (4% a z indikedniho didla (5), pridemZ prvni z obou in-
krementdlnich snimadh (2) je pevnd spojen s mé¥enym objektem (1)

a snimaci elementy obou kotoudovych inkrementgleich snimadd (2, 3)
Jeou zapojeny k vyhodnocovacimu obveodu (6), k nému¥ je p¥ipojeno i
indikedni &idlo (5).

1 vykres
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