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(54) Zapojenie na skokovi reguldciu otéddok pohonu navijacieho zariadenia

f%elom vyndlezu je zabezpelenie kon-
stantného fahu pri navijeni kéblov pri vy- 2

tvdrani vrstiev névinu kéblov na cievke. v 8
Podsteta riedenia spodivé v tom, Ze
vetup S{tada impulzov 1 Je zapojeny na Q'i
zdroj jednosmerného napédjenla JZ cez pa=-
ralelnd kombindciu koncovych KS1 a KS2,
ktorfch prepinanim pomocou mechanického - =)
pelca vidlicového rozvodu T kébla na ciev- : L
ke 8 vznikajd elektrické impulzy ohranidu-
jice zadlatok a koniec navinutia JedneJ

vretvy kébla na cievke 8. Tekto ziskané N
elektrické impulzy sd potom spracované s Elna b
v sériovom refazei reguladnych obvodov po- oo

zostévajdoom z 3f{tada impulrov 1, diglico-
vo-analogového. prevodnika 2, korekdného zo-
gilfiovada 3, reguldtora 4 pohonu 5 navi- ‘
jacieho zariadenia 6. Schéma zapojenis

podla vyndlezu je na obr. 1. '
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Vyndlez sa tyka zapojenia na skokovi reguldciu otdSok pohonu navijacieho zariadenia

v kébeldrskom priemysle pri skokovom néraste névinu kébla na cievku navijaka s vyuZitim
prvkov &islicovej techniky.

Doterazsa reguldcia otédok skokom pri nawijen{ bud neuskutednovela a kondtatny teh
pri navijani sa'zabezpeéoval pouzitim mechanickych alebo indukénich spojok alebo nastave=-
nim pracovného refimu S trvalym sklzom u motorov pre pohon navijacieho zariadenia. Nanov-
Sie rieSenia problému skokove] reguldcie otd&ok naviacfh zariadeni v kdbelérskom priemysle
predstavuje kompinacia motora pracujiceho v refime s trvalym sklzom a skokovej regulédcie
pridu indukinej spojky zapojenim s klasickymi prvkami regulécie ako relé a krokové volile.
Tieto reléové spinade zaraduji resp. vyradujd odpory v obvode tnduknej spojky, &im doch4d-
za k reguldeif oté¥ok skokom pri navijani kébla,

Takéto zapojenia pre reguldciu skokom maji cely rad nevyhod, z ktorjch hlawvné spodi-
vaji v tom, %e motor, ktory pracuje s trvalym sklzom musi byf zna¥ne vykonovo predimenzo-
vany, pouZivané mechanocké spojky sa nedaji v procese vyroby regulova{ a pri zahriati sa
zna¥ne menia ich vlastnosti. IndukZné spojky, ktoré sui vhodné pre skokovi reguléciu, pri
zapojeni s klasickymi spinacimi prvkemi v reguladnich obvodoch /stykale, relé alebo kroko-
vé volide ) majd nizku spolahlivosf v prevédzke. _

Uvedené nedostatky odstranuje zapojenie na skokovi reguldciu oté¥ok pohonu navijacie-
ho zariadenia podla vyndlezu. Jeho podstata spodivd v tom, Ze na vstup &ftafa impulzov je
cez &1slicovo-analogovy prevodnik a korekény zosilova¥ zapojeny reguldtor pohonu navija-
cieho zariadenis. Pritom vetup &{tada impulzov je pripojeny na’zdroj Jednosmerného napédja-
nia cez paralelnd kombindciu koncovych spina¥ov. Zapojenie na regulééiu Je zloZené z prv-
kov &1{alicovej techniky, &im Je zabezpeBend vysokéd spolahlivost reguldcie a Zivotnost. Vy-
hodou zapojenia podia vyndlezu je tie% to, %e umo¥nuje vypustif spojku medzi motorom 2 na-
vijacim zariadenfm. NastaviteInosf velkosti skokovej regulavenej veli¥iny i zmeny priebe-
hu regulovanej velidiny Jje moZné v 8irokom rozsahu, &o je vyhodné najmd z hiadiska pouZi-
tia zapojenia pre navijanie raznych priemerov kéblov pri nastavitelnom naméhenf na feh
(tuhosti ndvinu). Préve takétq reguldcia je nutnd najmé pri vyrobe koaxidlnych vedenf s ba-
1énikovou izolé&ciou. Zapojenie podla vynélezu umo¥nuje pritom aj synchronizéciu medzi otéd-
kami‘pohonu'navtaacieho zariadénia a pohybom vidlicového rozvodu.

Na pripojenom obr. 1l je celkovd blokovd schéma zapojenia podla vyndlezu a na obr. 2 je
Zasovy priebeh elektrickych signdlov reguldcie na jednotlivych blokoch zapojenia.

Na kladny p61 jednosmerného zdroja napdjenia JZ Jje cez paralelnd kombindeciu koncovych
spinadov KSla KS2 zapojeny vstup bloku &itaa impulzov 1, ma ktorého vystupe je cez ¥isli-
covo-analégovy prevodnik 2 a korekinyf zosilnovad 3 zapojeny vstup reguldétora 4 pohonu 5
navijacieho zafiadeniawg. '

Nagtavenie zariadenia do vyjchodzej polohy sa uskutodni stladenim pomocného tlaitka
T1, ktorym sa vynuluje &{tad impulzov 1 a zéroven naétavi vidlicovy rozvod i do vychodzej,
krajnej poldhy. Na vidlicovbm rozvode ] je umiesteny mechanicky palec, ktory v krajnfch
polohdch vidlicového rozvodu 7 prepina koncové spinafe KSla KS2a tym vznikejd elektrické
iypuizy na vstupe &itala impulzovv;. Na za&iatku previjania pru¥ného predlZeného profilu
napriklad kébla ne cievku 8, ktoréd je umiestens na hnanom hriadeli navijacieho zeriadenia
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6_, vidlicovy prepinud v prvej krajnej polohe prepoji kontakt koncového spinata KS1 -z klu-

dovej polohy, kedy Je xTudovy kontakt spojeny s nulovy, potencidlom do zapinacej polohy,
kedy je zapinact kontakt spojeny & kladnym pdlom jednosmerného zdroja naphjenia JZ a tym

aj na vetup dftada impulzov 1. Pri navijani sa kébel uklddd pomocou vidlicového rozvodu

7, ktorého pohon je odvedleny cez prevodovy mechanizmus z pohonu 3 navijacieho zariadenia

6 tak, Ze na cievke 8 vznikd suvisly ndvin. Tym dojde po ase k prerudeniu dotyku mechanic;
kého paleca vidLicového rozvodu 7 s prepinacim kontaktom koncového spinala KS1 a tym k odpo-
jeniu vstupu &itada impulzov 1 od jednosmerného napajacieho zdroja JZr ukonSeniu prvého
impulzu. Po navinut{ prvej vrstvy kébla na cievku 8, nachédza sa vidlicovy rozved 7 v dru-
hej krajnej poloﬁe a svojim mechanickym palcom prepne koncovy spinal KS2 z kTudovej polohy
do zapinacej, &im zéroven pripoji vetup &{tada impulzov 1 na kladny pdl jednosmermého zdro-
ja nepdjenia JZ2. Tym sa vytvédra druhy impulz na vstupe &itala impulzov 1. Popisanym spsso-
bom sa ndsledne ziskavaju daliie impulzy, ktord vznikajy prepinanim koncovych spinadov KS1
a K32 mechanickym palcom vidlicového rozvodu 7 v krajnych polohdch. Elektrické impulzy
ziskané prepnutim koncového spinada KS1 a KS2 z kiudovej do zapinacej polohy a spat zéro-
ven dasove ohranifuji dobu névinu jedneJ vrstvy kébla na cievke 8. Po zaznameneni tjchto
impulzov v &{ta¥i )l sa transformuje impulzovy signdl na spojity elektrickxy signdl v 8islico-~
vo=-gnalogovom prevodniku 2, na vystupe ktorého ziskame skokovd funkeiu, ktore] amplitdda Je
priamoﬁmerné zodpovedajicemu podtu navinutych vrstiev kébla na cievku 8. Toto vystupné na-
pitie sa Jalej spracuje v korekinom zosilfove¥i 3, kde je moZné nastavif potrebni droven
popripade aj korigovat priebeh vystupného napdtia do tvaru vhodného pre napédjenie vstupﬁ
reguldtora 4 napr. fézového reguldtora, ktory zabezpefuje svojim vystupnym signélon regu-
léciu pohonu 5 navijacieho zariadenia 6 skokom. Velkost skokovej zmeny oté&ok pohonu 5 je
mo?né nastavit s onladom na po¥adovani tuhost névinu kébla na cievke 8 a podla priemeru

naﬁijaného kébla (emplityda skokové zmeny - O U).

PREDMET VYNLLEZU

Zapojenie na skokovi reguléciu otédok pohonu navijacieho zaroadenia v y zn a &e -
‘né t3§m, %e na vistup &itada impulzov (1) je cez &lslicovo-analogovy prevodnik (2)
a koreksny zosilfovaZ (3) zapojeny regulétor (4) pohonu (5) navijacieho zariadenie (6),
zatial %o vstup &ftada impulzov (1) je prippjeny na jednosmerny zdroJ (JZ) napéjania cez
paralelmi kombindeiu koncovych spinafov (KS1 a KS2).

2 vykresy
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