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Vynalez ce tykd programevaciho adaptéru kontinudlnich a
regulaénich ddvkovall S'p{vcﬂ hiot 1 kapslin. Je uriero vre
centralni fizeni e proaorCLOualrlm nastavovanim vyxonu, kon-
trolou a optimazlizaci kontinudlnich technologickych procecsua.
Nedostatkxem zndnfern zabfizeni pro centralni #izeni s pro-
porciondlnim nastavenim vykonu @ optimalnick provoznich podmi- .
nek je jejich znadnid niroénost nz pofizovaci ndkladv, obslu-
hu, udribu, prostor a prostipedi. Poufiti poditad pro tyto
tecrnolozické procesy Jje elonomické jen rro sloZilé a rozsdih-
1é technologzické provozy. VyuZit{ mikroprocesord tuzemské vyi-
roby pro tento déel neni za)isténo.
7avizenin podile vyndlezuw se zdokonaluje ceniralni rizeni
¢ proporciondlniin nastavovanim, xontrolou a ogtializaci io
tinudlnich technnolozickych procest s kontinuilninmi reszuladni-
©

0

wi ddviovadi a podavadéi sypkjch nmot s kapslin, ofidem? joh
podetata spodivd v tow, £¢ ns Pidici obvod kaZlého regulato
je pripojen pPevodnik s potenciometiem, kde prevodnik je pii-
pojzn pies piapojoval jedaak ne zdroj s centrilnim ovladuleun
& Jednalr na optimalizsdni zdroj, pricemz pégvo nikx ;e Jecazk
spojen se sekci prvaiko #adide jezdcem upevnéném nz ose fadiédl,

Jjndéner ptes prepinsd zapojen k centrdlnimu.xontrolnimu pdistro-

akeil

[0)]

Ji vykxonu sctroje, d3le je tachodynamno zapojeno jzdnak ¥

crunélio o titetiho Pacile » Jednak ezdcem, upevinéndn na spO=
1eéné ose *adide je pres prepina? zspojeno % centrdlnimu kon=-

<

r

Ctrolnimu pristroji.

Vyhodon vyndleru Je to, %e ne fidici obvody jecnotlivych
reguldtord kontinudlnich davkovadd a pocavadld sypkych hmot =&
kapalin jsou piivadeéna Pidici napéti z pfevodniVu Které jsou
proporciondlné nastavovdny a centrdlué PFidiciz obvodem rulné
X1 autometicky 2z optimalizaéniho’zdroje Ppizeny. Daldi vihoda
za¥izeni podle vyndlezu spolivd v tom, Ze rozsahy Jedaotli-
vyceh viaicich napéti jsou dmérny vyikonlm kontinusdlnick ddvko-
vadd a podavacl a pbestavovéni vzéjeunyeh pomérd vgkond se
uskutednuje na jednotlivych pPevodnicich pro kaZdy raguldto
podie poZadované receptury, pridem¥ je moZno po pPepnuti pfe-

22

pinnde kontrolovat na stupnici centrélniho’kontrolniho pri-

s

stroje nastaveni vykonu jednotlivych utrom vez narudeni tech-
nolom‘cheno srocasu i celkového vykonu technoJo*lc <8 linky.
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Konkretni zapojeni podls vyndlezu je schematicky znd-
zorn&no ne pripojeném vykrese.

‘Programovaci adaptér kontinudlnich 2z reguladnich ddvko-
vadl s P{dicimi obvody resguldtord 1 pohonnych jednotek 17
a & tachodynauy 2 strojl 18 zapojenych tak, Ze na $idici
obvod kaZdého reguldtoru 1 Jje pripojen pfevodnik 3 s poten=
ciomatrem 4, kie pievodnik 3 je pPipojen p¥es piepojovad 16
Jednak na zdroj 3 s centralnim ovlada&em 13 a jednak ne opti-
nalizadni zdroj 13, phidem? prevocaik 3 Jje: jednak spojen se
sekcl prvaiho Fadie 8 jezdeem 1l upevnéném na os2 12 fadida
jednak pfes prepinad 6 zapojen k centridlnimu koatrolnimu
ptistroji 7 vykonu strojz 13, dale je tachodynamo 2 zapojeno
j‘dnak ¥k sekci druhého a tretlhf facdide 9, 10 a jednak Jjezd-
cem 11, upevnéném na snoleéné o?% Eadiﬁe Je pies plepinad 35
zapognno -k centrdlnizu kentrolnimu pefstroji 7. Fodet poloh
na jednotilivych sekcich #adile g, vy, 10 odpovidd podtu pitipe-

jenych elektrorozvadédd 19 1 strojd 18 &« kontrolni polora O
uno#nuje kontrolu celkového vykonu tecknologické 11nf“

Popssné zadizeni pracuje nasledovné :

W PLdict 6bvody regulAtord L Jje pfiveden Pidici sigrAl
ﬁmérnj Zddanym vykondm jedaotlivyeh strojd 18 z prevodniku 3
napojenych na spoleldny zdroj 5 »idiciho gsigndlu nactavitelund-
ho centralnim ovladadem 13 rudné nebo servopohonem 14 pii pre-
pojeném porepojevadi 1lb dc polohy I, nedo napdjeného ze zdroje
optimalizaéniho 15 & phepojovadenm 16 prapojeném do polohy TI.
Bazeni . jednotlivych poloh sekce ¥adide ¢ Jezdcem 1l nz ose
12 Padide ¢ nastavenim odpovidejicicl: potenciometrd 4 pievacd-
nixa 3 se seiidi vykony Jednotlivych strojd lgd, prifemi se
nastaveni velikosti vykond etrojd 18 kontroluje na ukazateli
‘stupniae kentrolniho pfistroje 7 p#i pifepnutém piepinsdi §
do polohy I. Nastavenim jezdce 1l Cdo polohy C sekce Padile £

se 1nd1ku3e na Qtupn:c:L kontrolniho pPlSth 7 celkovy vylon

<
<<-\

Lechnolonlcke linky. ’ v
2 s V‘1 . ’ ’
zatizeni podle vyndlezu lze pouZit kontinudlnich teclino-
logickych linkdch v3ech odvétvi primyslu, stavebnictvi a ze-

nédélstvi, viude tam, kde se kontinualné davkuji sypké hmoty
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a2 kapaliny, piidemZ Jje pofet pPidojenych rFizenych ¥ontiauidl-
nich, podavacich a daviovazcich strojld libovelny.
] - L,V > 2 2 2, ) s -
Zarizeni podle vyndlazu umoinugJe vyhodné zarzzeni <o tly=

v v

s 2 . EADRR ] v 2 ) ) . . ) . 3
pové Pady stavebnicovyeh skiZnovyeh rozvadéll novych kentinudl-

1,

nich vahovych davkovald pro sypké hmoty.

Plrfredm?édt vynalezu

Programovaci adaptér kentinudlnich a reguladnich ddvkova-

3G s ridiecimi obvedy reguldtord pohond a s tachodynamy vvzra-
tim, 2e na #{dic{ obvod kaZdého regulatoru (1) Jje pri-
pojen p¥zvodnik {(2) s potenciometrem {4), kds prevodnik (3) e
pripojen pies oiepojovaé (16) Jjednak na zdroi (3) s centralnim
ovladacem (13) a Jjednak na optimslizadni zdroj (15) prié:m%
prevodnix (3) Jje Jjednak spojen se cekci prvaino Fadi¥e (8)
jezdcem{1l) upevnén#m>na ose (12) Padidyq, jednak pies plepinad
(6) zepojen k centrélnimu xontrolnimu pfistroji (7) vykonu
stroje (18), ddie Jje tachodynamo (2) zapojeno jednagbéekci
druhého a tfetihe fadide (9,10) & jecdnak jezdcem {11), upevné-
ném nz spoledné ose {12) ®adife je p¥es pirepinaé (&) zapojeno
st |

’ -

&
¥ centrdlainu kontrolnimu pristroji (7).

1 vykres
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