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Vyndlez se tyka zapojeni obvodit zpoma-
" leného rozjezdu a dojezdu pohond, pouZiva-
nych predeviim v fidicich systémech &islico-
vé Fizenych stroji, zejména obrabécich.

Servomechanismy, zejména servomecha-
nismy pracujici s vét$imi momenty setrvad-
nosti, vyzaduji, aby zména zaddvané velit¢iny
nebyla skokovai, nybrZ s omezenou derivaci.
Je tedy nutno pfi zachovani poétu impulsti
potladit skokovou zménu kmitoétu povelo-
vych impulsli. VyfeSeni tohoto problému by-
Io doposud obtizné nebo soudastkové nérocé-
né a predpokladalo spolupraci s ridicim sys-
témem. :

Mnohé z téchto nevyhod odstrafiuje zapo-
jeni podle vynélezu, jehoZ podstata spoéiva
v tom, Ze vystup Fidiciho systému je spojen
s prvnim vstupem vratného ¢itade, jehoZ
vystup je propojen informaénim kandalem
s prvnim vstupem paméti, druhy vstup pa-
méti je spojen s prvnim vystupem é&islicové
nésobicky kmito¢tu, vystup paméti je pfipo-
jen informacénim kandlem na prvni vstup &is-
licové nésobitky kmitoétu, jejiz druhy vystup
je pfipojen na vstup de&li¢e kmitodtu, vy-
stup deélide kmito¢tu je p¥ipojen jednak na
druhy vstup vratného Citade, a zaroven na
vstup servomechanismu. Vystup fidictho sys-
tému je zaroven spojen s druhym vstupem
¢islicové nasobicky kmitoctu.

201203

Hlavni vyhoda zapojeni podle vynalezu
spoCivd v tom, Ze je soucastkové nenaroéné
a pracuje zcela autonomné, tj. nepotiebuje
ke své funkci informaci o celkovém poétu
pulst.

Priklad provedeni zapojeni podle vynéle-
zu je znadzornén na vykrese, ktery predsta-
vuje blokové schéma zapojeni.

Vystup fidiciho systému 1 je spojen s prv-
nim vstupermn vratného éitace 2, jehoZ vystup
je propojen informacnim kandlem s prvnim
vstupem paméti 3, druhy vstup paméti 3 je
spojen s prvnim vystupem ¢&islicové nasobic-
ky 4 kmitoctu. Vystup paméti 3 je pripojen
informaénim kandlem na prvni vstup &fsli-
cové nésobi¢ky 4 kmitoc¢tu, jejiz druhy vy-
stup je pripojen na vstup délide 5 kmitoétu.
Vystup déli¢e 5 kmitoétu je pfipojen jednak
na druhy vstup vratného ¢itade, a ziroveti
na vstup servomechanismu 6. Vystup #idici-
ho systému 1 je zdroveil spojen s druhym
vstupem &islicové nésobicky 4 kmitodtu.

Ridicf systém 1 generuje povelové impulsy,
jejichZz pocet je Uumérny poXadované zméné
polohy, a jejichZ opakovaci kmitodet se mize
skokové ménit. Tyto povelové impulsy se
plivadeji do vratného Citade 2, jehoZ stav je
umérny rozdilu mezi impulsy pfijatymi z -
dicfho systému 1 a impulsy vyslanymi do ser-
vomechanismu 6, a. jednak ' tvoi{ zdkladni



frekvenci pro nasobitku kmitodtu 4. Tento
rozdil je uchovian v paméti 3. Okamzik zapi-
su do paméti 3 je urbovan d&islicovou néso-

bickou 4 kmitoétu, kterd zaroven generuje -

kmitodet Umérny stavu paméti 3, a tedy
i stavu vratného. éitade 2 v okamziku vzorko-
vani, Vystupni signal z &islicové nésobicky 4
kmitoétu se déli délicem 5 kmitoétu, dale se

zavadi zpét na vstup vratného citade 2. Za-
fazeni délice 5 kmitoétu do zpétné vazby ma
za; nasledek vytvoreni ¢asové konstanty ode-
zvy zapojeni, a tedy i zpomaleni rozjezdu
a dojezdu. Vystupni pulsy z déli¢e 5 kmi-
todtu jsou privedeny na vstup servomecha-
nismu 6. :

PREDMET VYNALEZU .

1. Zapojeni obvodd zpomaleného rozjezdu
a dojezdu pohont, ¢islicové rizenych strojd,
vyznadené tim, Ze vystup fidictho systému
(1) je spojen s prvnim vstupem vratného ¢&i-
tade (2), jehoz vystup je propojen informaéd-
nim kandlem s prvnim vstupem paméti (3),
druhy vstup paméti (3) je spojen s prvnim
vystupem ¢islicové nasobicky (4) kmitoctu,
vystup paméti (3) je pripojen informacnim
kanédlem na prvni vstup &islicové nasobicky

(4) kmitoétu, jejiZz druhy vystup je pripojen
na vstup délie (5) kmitoétu, vystup délice
(5) kmitoétu je pripojen jednak na druhy
vstup vratného éitaée (2), a zaroven na vstup
servomechanismu (6).

2. Zapojeni podle bodu 1, vyznacené tim,
ze vystup fidictho systému (1) je zaroven
spojen s druhym vstupem ¢islicové nasobié-
ky (4) kmitoctu.
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