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(54) Zal¥izeni pro prishyb véict vilcovact stolice

Ofelem za¥fzeni je co nejjednodussim —

zplsobem zajistit ru&nd nebo automaticky
nastaven{ viech mechanismd pro prihyb v4l- ®»

cd do takové polohy,

mu tvaruy a strmosti prihybové k¥ivky vAlcd
vélcovaci stolice. Uvedeného dGZelu se do-~
séhne vzéjemnym zapojenim nastavovaciho
bloku, t¥{ vyhodnocovacfch blokd, &asova-
cfho bloku, pfepfnacfho bloku, zaddvaciho .
bloku a nejmén® jednoho ¥fdicfho bloku, ®
spinactho bloku, ovlddacfho bloku, paméfo-
vého bloku, szobrazovacfho bloku a rozdflo- 3

vého bloku.
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Vyndlez se tykd za¥izeni pro prihyb vélcd vélcovaci stolice, zejména vicevélcové, ur&ené
pro vélcovén{ pésld za studena. )

V soulasné dob& se pro F{zeni rovinnosti pésu, vilcovaného za studena, pouZfivé rada
stejnych mechanismi, zajiZfujfcich pridhyb opérné osy tak, aby umofiiovaly ovliviovéni para-
metru rovinnosti v pEfsluinfch mfstech vdlcovaného pésu. V¢slednd rovinnost.vélcovaného pésu,
cof je jeden ze zékladnfch kvalitativnich parametrd, je potom zd&vislé na d{l&f{ch rovinnostech
v jednotlivych mistech pdsu. Prihyb v&led vélcovaci stolice v jejich jednotlivfch mistech
se pak realizuje naté¥enim excentrd, zabudovangch mezi jednotlivimi loZisky opérné osy,
pomoci ozubené ty&e, pohéndné pfes pfevodovku bud elektrickgm, nebo hydraulickym rota&nim
motorem. Existuje té% FeZenf, kdy misto pFevodovky a elektrického, p¥{padné hydraulického
rota&nfho motoru, se nat&enf excentrd provédf pistnici ptimodarého hydraulického motoru.
ff{zen{ rovinnosti pésu pak prov4d{ obsluha vAlcovaci trat® ru&nd tak, Ze postupn¥ prostfed-
nictvim ovl&dacich prvkid pfestavuje polohu jednotlivgch mechanismi stavéni prihybu vélcl
tak dlouho, a% se doséhne potfebnd prihybové kiivka vélcd, kterd odpovidd vyhovujfc{ rovin-
nosti pasu. Je zndmo té% ¥eSenf, kde ¥izeni préhybu vélcld vdlcovaci stolice probfhd automatic-
ky na zékladd m&Fen{ rovinnosti pésu pomoci specidlnich méFi&d. Tyto tzv. mdfife rovinnosti
pésu m&¥{ rozlo¥en{ tahd po Bf{fce pésu a potom podle p¥isludného algoritmu se nastavuji jednot-
1ivé mechanismy pro prihyb op&rngch os tak, aby bylo dosaZeno tahového profilu v pésu, pfi
 kterém je jeho rovinnost nejlepif.

Nevghodou ru¥niho ¥izeni je znadnd Sasovd ndro¥nost, vyfadujfci na dlouhou dobu pozornost
obsluhy vélcovaci tratd, a to v nejméné vhodngch okamficich, tj. pfi zahé&jen{ vélcovéni, kdy
obsluha mus{ provést zdkladn{ nastaveni mechanismi pro prihyb a p¥{padné upravovat a doladovat
i ndkteré dals{ parametry vdlcovaciho procesu. Navic &&st pAsu, které byla vélcovéna do doby,
nef bylo provedeno nastaveni viech mechanismd pro Ffzeni jeho rovinnosti, je ve vétiing pripadd
z hlediska kvality nevyhovujfci a jde do odpadu, Nevfhodou stévajiciho automatického ¥izeni
je skute&nost, fe realizace takového systému pfedpoklédd instalaci viech drahfch m&fiZd rovin-
nosti pésu a pom¥rn& mohutng vypodetni prostfedek pro realizaci sloZitého algoritmu regulace.
Vzhledem k finan&ni n&rofnosti téchto systémd i neprikaznosti dosahovangch vysledkd, zejména
pEi vdlcovéni ocelovych pésd ur&itého sortimentu, ukazuje se toto Fedeni v Fadé piipadld jako
neefektivni. ‘

Uvedené nevghody odstrafiuje zaffzen{ pro prihyb vélcd vélcovaci stolice podle vynélezu,
které sestévd z nastavovacfho bloku, t¥{ vyhodnocovacich blokd, Zasovacfho bloku, pfepinaciho
bloku, zadévaciho bloku a nejménd jednoho #fdicfho bloku, spinaciho bloku, ovlédacfho bloku,
pam&tového bloku, zobrazovaciho bloku a rozdflového bloku. ‘

Podstatou za¥{zen{ podle vynilezu je to, Ze vfstup sasovacfho bloku je spojen s pétym
ovlddacim vstupem pfepfnaciho bloku, k jeho? prvnim dvéma ovlédacim vstupim jsou piipojeny
pfisluiné ovlddaci vgstupy nastavovacfho bloku. Ridici v¢stup nastavovaciho bloku je pak para-
leln& zapojen na nulovac{i vstupy pam&Eového bloku, tfetiho vyhodnocovaci{ho bloku a rozd{ilové-
ho bloku a na Sest§ ovlddac{ vstup pFepinaciho bloku, ovlddaci vstup prvniho vyhodnocovaciho
bloku a na ovlédac{ vstup druhého vyhodnocovaciho bloku, jeho¥ ¥idic{ vystup je spojen se
Etvrtym ovlddacim vstupem pfepfnaciho bloku. Informadnf stiupy druhého vyhodnocovacfho bloku
jsou spojeny & korespondujicimi korek&nimi vstupy zad&vacfho bloku, k jehoZ Efdicimu vistupu
je p¥ipojen polohovy vstup rozdflového bloku, jehoi prvni vyhodnocovac{ vfstup je zapojen
na prvni odchylkovy vstup a druhy vyhodnocovaci vystup na druhy odchylkovy vstup p¥epinaciho
bloku, s jeho? blokovacim vstupem je spojen hradlovaci v§stup pam&Eového bloku. K informatnimu
v¢stupu pam&tového bloku je pripojen jednak ¥fslicovy vstup rozdilového bloku a jednak &islico-
v§ vatup ti¥etfho vyhodnocovacfho bloku, na jeho% vystup je zapojen informa&n{ vstup zobrazova-
cfho bloku. V¢stup prvniho vyhodnocovacfho bloku je spojen s tfetim ovladacim vastupem ptepi-
nacfho bloku, k jeho prvnfmu ¥idicfmu vfstupu jsou paralelnd p¥ipojeny prvni impulsni vstupy
a k druhému Ffdicfmu v¢stupu druhé impulsni vstupy #{diciho a pamsfového bloku. V§stup £1dji-
cfho bloku je pak pfes spinac{ blok a ovlddaci blok zapojen na zpdtnovazebn{ vstup nastavova-
cf{ho bloku.
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P¥{nosem za¥fzen{ podle vynélezu je, %e umoZfiuje obsluze, aby stisknutim p#fslu¥ného
tla&itka pro typ a strmost prihybové kfi&ky vdled realizovala automatické nastavent v8ech
mechanismd pro prihyb vdlct do takové polohy, kterd odpovidd Z4danému tvaru a strmosti prihy-
bové kiivky vdled vélcovact stolice. Za¥fzenf podle vyndlezu umo¥huje té% ru&nf ¥fzeni jednot-
liv§ch mechanismd pre prihyb vélcd. Obsluha md tak moZnost daleko vice se vénovat fizenf a

kontrole ostatnich parametrd vdlcovactho procesu, co¥ zvy$uje bezpenost celého provozu traté
a zéroveh se i zlepfujf pracovn{ podminky pro obsluhujfc{ persondl. DalZfm p¥inosem je pod-
statné zmen¥en{ mno%stvi pisu, které se vyFazuje do odpadu z dfivodu jeho nevyhovujfct kvality
z hlediska rovinnosti pésu.

Za¥{zen{ pro pridhyb védlct vélcovacf stolice podle vyndlezu je p¥ikladné schematicky zné&-
zorn&no blokovym schématem na pEipojeném vykresu.

Zaffzeni podle vynélezu sestdvé z nastavovaciho bloku 1, tvofeného logickymi soudinovymi
a pamétovymi obvody, t¥{ vyhodnocovacfch blokd 2, 3, 11, z nichi prvé dva jsou realizovény
vstupnimi filtra®nimi &leny a logickymi multiplexory a nejmén& jeden t¥et{ vyhodnocovactf blok
11 je vlastné dekoddr logického signédlu, &asovaciho bloku 4, sestaveného z generétoru impulsd
a d&lide kmito&tu a p¥epinactho bloku 5, cof je v daném p¥ipads programovatelny gener&tor
logick¢ch funkc{. Ddle za¥fzent podle vyndlezu sestdvd ze zaddvacfho bloku 6, tvo¥eného progra-
movatelnym obvodem pro zaddvanf konstant tvaru profilu. Nedflnou soudédstf za¥fzeni podle vyn4-~
lezu je té% nejmén& jeden ¥fdici blok 7, co% je v daném p¥{padd vicestavovy obousmérnyg kruhovy
&{ta&, nejmén& jeden spinac{ blok 8, realizovany vgkonovymi spfnacimi tranzistory, nejménd
jeden ovlddaci blok 8, coZ je napi. elektrohydraulicky linedrn{ servosystém, nejnéné jeden
pam&tovy blok 10, tvoeny obousm&rnym posuvnym registrem, nejméné jeden zobrazovaci blok 12,
co¥ je v daném p¥ipadd sloupcovy indikdtor a nejméns jeden rozdflov¢ blok 13, sestaveny z lo-
gického komparétoru a vyhodnocovacfch obvodl. Jednotlivé bloky 1 a%Z 13 jsou pak zapojeny né-
sledovn&. V¢stup Sasovaciho bloku 4 je spojen s pitym ovlidacim vystupem 5.10 p¥epfnacfho
bloku 5, k jeho% prvnf{m dvéma ovl&dacim vstupim 5.1, 5.2 jsou p¥ipojeny pEfsludné ovlddact
vystupy 1.2, 1.3 nastavovacfho bloku 1, jeho% zad4vacf vstup 1.5 je spojen s ovlada&em v ne~
zakresleném ovlddacim pultu. Rfdict v¢stup 1.4 nastavovacfho bloku 1 je paraleln& zapojen
na nulovaci vstupy 10.4, 11.2, 13.5 pam&tového bloku 10, t¥etfho vyhodnocovacfho bloku 11
a rozdflového bloku 13, na nulovacf vstupy n-tgch nezakreslenych pam&fovych blokd, t¥etich
vyhodnocovacich blokd a rozd{lovych blokd a na Besty ovlddaci vstup 5.11 p¥epfnaciho bloku
5, ovlddac{ vstup 2.1 prvnfho vyhodnocovactho bloku 2 a na ovl4dac{ vstup 3.3 druhého vyhodno~
covactho bloku 3, jeho% zad4vaci vstupy 3.4 aZ 3.10 jsou spojeny s pEisludngmi ovladadi v ne~-
zakresleném ovlddacim pultu. Rfdici vgstup 3.1 druhého vyhodnocovacfho bloku 3 je spojen se
&tvrtym ovlddacim vstupem 5.4 pfepinacfho bloku 5 a informa&nf vystupy 3.2 a% 3.2n s korespon-
dujfcimi korek&nimi vstupy 6.1 a¥ 6.1n zaddvaciho bloku 5, k: jeho¥ ¥fdicfmu vy¢stupu 6.2 je
pi‘ipojen polohovy vstup 13.3 rozdflového bloku 13, jehoZ prvni vyhodnocovaci vystpp:13.1 je
zapojen na prvni odchylkovy .vstup 5.8 a druhy vyhodnocovact v¥stup 13.2 na druhy odchylkovy
vstup 5.9 p¥epinacfho bloku 5. S blokovacim vstupem 5.7 p¥epfnacfho bloku 5 je spojen hradlo-
vaci vystup 10.5 pam&Eového bloku 10, k jeho¥ informa&nimu vystupu 10.3 je p¥ipojen jednak
&islicovy vstup 13.4 rozd{lového bloku 13 a jednak &{slicovy vstup 11.1 t¥etfho vyhodnocovaciho
bloku 11, na jeho% vystup je zapojen informadnf vstup 12.1 zobrazovactho bloku 12. K vystuplnm
nezakresleného ovlddacfho pultu jsou pfipojeny kladné informa&nf vstupy 2.2 aZ 2.2n a zdpor-

né informa&ni vstupy 2.3 a% 2.3n prvnftho vyhodnocovaciho bloku 2, jeho% vystup je spojen

s t¥etim 6vl&dacim vstupem 5,3 p¥epinactho bloku 5+ k jeho% prvnimu ¥fdicfmu v¢stupu 5.5 jsou
paralelnd pfipojeny prvnf impulsnt vstupy 7.1, 10.1 a k druhému #fdicimu vystupu 5.6 druhé
impulsni vstupy 7.2, 10.2 ¥fdicfho a pam&tového bloku 7, 10. V¢stup ¥fdicfho bloku 7 je pak
spojen s ovlédacim vstupem 8.1 spinacfho bloku 8, jeho% vystup je p¥ipojen k ovl&dacimu vstupu
9.1 ovlddactfho bloku 9, jeho# vystup je zapojen na zp&tnovazebni vstup 1.1 nastavovaciho bloku
1, jeho¥ n-t¢ zp&tnovazebni vstup 1.1n je spojen s v¥stupem n-tého nezakresleného ovlidacfho
bloku. N-té prvni a druhé ¥idic{ vystupy 5.5n, 5-6n p¥epinacfho bloku 5 jsou paraleln& spojeny
8 odpovidajfcimi prvnfmi a druhgmi impulsnimi vstupy n-tého nezakreslendho ¥{dictho a pamé&tové-
ho bloku a n~-ty blokovac{ vstup 5.7n s hradlovacim vystupem n-tého nezakresleného pam&fového
bloku. N~té prvn{ a druhé odchylkové vstupy 5.8n, 5.9n jsou pak: zapojeny na prvn{ a druhé
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vyhodnocovact v§stupy N-tého nezakresleného rozdflového bloku, na jeho¥ polohovy vstup je
ptipojen n-t¢ ¥f{dic{ v¢stup 6.2n ptepinaciho bloku 5.

Funkce zaffzeni podle vynélezu je n&sledujfci. PEivedenim signélu, odvozeného napf. od
povelu k zapnuti zat{zen{, na zadévac{ vstup 1.5 nastavovacfho bloku 1 se jeho vgstupnim
signdlem z prvniho ovlddacfho vy¥stupu 1.2, pfivedenim na prvni ovlédaci vstup 5.1 prepinaciho
bloku 5, pfepne za!‘_Izeni -do funkce nulovéni. Impulsy, ptivédéngmi z vystupu Gasovacfho bloku
4 a pteddvanymi druhym ¥i{dicim vystupem 5.6 prfepinaciho bloku 5 ptes f#{dic{ blok 71 a spinaci
blok 8 na ovlddaci vstup 3.1 ovlddaciho bloku 9, je ¥izen krokov§ motor, ktery Je vstupnim
%lenem tohoto ovlddaciho bloku 9. Uvedené iﬁpulsy jsou pak v #{dic{m bloku 7 p¥fsludnd upra-
veny a ve spinacim bloku 8 vfkonovd zesfleny. Jakmile je servopohon ovlédacfho bloku 9 nasta-
ven ve v§chozi poloze, objevi se na vystupu tohoto ovlidacfho bloku hradlovaci{ signél, nasta-
vovaciho bloku 1 na prvni ovlidac{ vystup 5.1 ptepinaciho bloku 3, ktery v tomto p¥ipadé pfejde
na fi{zen{ druhého servopohonu a celf cyklus se shodnjm zplisobem opakuje. Nastaveni posledniho
n-tého servopohonu do v§choz{ polohy Je nastavovacim blokem 1 vyhodnoceno jako ukon&ené nulo-
vén{ a v§stupem n-tého nezakresleného ovlidactho bloku je do systému vyslén signél, ktexrym
se nastavi prepinaci blok 5 do provozni funkce a ptipravi se k &innosti prvni a druhy vyhodno-
covaci blok-2, 3. Déle se v§stupnim signélem 2z f{diciho vystupu 1.4 nastavovaciho bloku 1
vynuluje pamgtovy blok 10, ttet{ vyhodnocovaci blok 11 a rozd{lovy blok ;2. vstupnimi infor-
madnimi signély, ptivéadénymi z nezakresleného ovlddaciho pultu na kladné a zéporné informaZni
vstupy 2.2 a¥ 2.2n a 2.3 a¥ 2.3n prvniho vyhodnocovaciho bloku 2 se volf pohyb odpovidajiciho
servopohonu Vv pozadovaném sméru. Tyto vstupni signdly vyhodnot{ prvni vyhodnocovac{ blok 2
jako povel pro ruén{ ¥{zen{ servopohond, ptivedeny z jeho vgstupu na- t¥etf ovlddaci vstup
5.3 ptepinacfho bloku 5, kxtery se timto povelem nastavi do funkce runiho ¥fzenf a pfipoil -
odpovidajict prvni #{dici vystup 5.5 aZ 5.5n nebo druhy ¥fdici v¢stup 5.6 a% 5.6n k vgstupu
%asovacfho bloku 4. Ridici signél z &asovaciho bloku 4 se pak postupné dostévé ptes ¥idict
blok 7 a spinaci biok 8 a% k ovlédac{mu bloku 9, jeho# v¢stupni hiidel se pohybuie v poZadovaném
smyslu. SouSasné se tento signdl, resp. signély, ptivédi do pam&tového bloku 10, z jeho¥ infor-
ma&niho vystupu 10.3 Jje informace o okamfité poloze ptisluiného servohpohonu ptivédéna do
t¥etfho vyhodnocovaciho bloku 11, odkud se po dekédovéni a prisludiné Gpravé privédi do zobrazo-
vactho bloku 12, kde je jndikovéna skuteZné poloha v§stupnich n¥idelt jednotliv§ch gervopoho-
nd. Rychlost pohybu v¢stupnich hffdeld servopohond je pfimo mérné nastavitelné frekvenci
taktovacfho signélu 2z vystupu Zasovaciho bloku 4. Kombinaci vidy jednoho ze vstupnich informa&~
nfch signdld pfedvolby tvaru profilu na prvnim a¥ &tvrtém zadévacim vstupu 3.4 aZ 3.7 druhého
vyhodnocovaciho bloku 3 a jednoho ze vstupnich informa&nich signéld pfedvolby stupn& profilu
na p&tém a% sedmém zadévac{m vstupu 3.8 aZ 3.10 druhého vyhodnocovaciho bloku 3 je zaddvén’
po¥adovany typ korekce pﬂéxiého profilu vAlcovaného pésu. zZvoleny tvar a stupei korekce je
vyhodnocen Vv tomto druhém vyhodnocovaclm bloku 3 a tato informace je predéna do zadévacfiho
bloku 6, kde je uloZena jeii programovatelnd hodnota, které je pak ptivédéna do rozd{lového
bloku 13, resp. do n-tého nezakresleného rozdilového bloku. V rozd{lovém bloku 13 je porovné-
véna skute¥nd poloha v§stupnfho hifdele pt{sludného servopohonu, privéadné z informa&niho
vystupu 10.3 pam&tového bloku 10 na polohovy vstup 13.4 rozdflového bloku 13, s hodnotou pofa-
dovanou a visledek, prestévajicl odchylku v kladném nebo zéporném smyslu, se pak projevi jako
vgstupn{ signél na vyhodnocovacich v{stupech 13.1, 13.2 tohoto rozdflového bloku 13. 8ignélem
2z Efdiciho vystupu 3.1 druhého vyhodnocovaciho bloku 3, ktery je generovén pii pfe&volb&- které-
hokoliv typu korekce profilu, Je prepinac{ blok 5 nastaven do funkce p¥edvolby profilu. 2a
tohoto stavu je signélem, pEivédéngm na odchylkové vstupy ‘5.8 aZ 5.8n nebo 5.9 af 5.9n ptepi-
nacfho bloku 5, ¥izen krokov§ motor pEisludného servopohonu tak, aby se odchylka na t&chto
odchylkovich vstupech 5.8 a% 5.8n nebo 5.9 a% 5.9n zmeniila na nulovou hodnotu. Vyrovnénim
odchylek viech servopohoni je nastaven poiadovany typ korek&ni k¥ivky p¥edvolby p¥{&ného pro-
filu vélcovaného pésu. v¢stupni signél na {nformadnim v§stupu 10.3 pamétového bloku 10, signa-
1izuje dosaZeni koncového bodu pracovniho rozsahu pohybu servopohoni, pFidem? vistupni signél
na hradlovaci{m v§stupu 10.5 déva povel k zastaven! pohybu servopohonu V probthajfcim smyslu.
Sign&l z druhého ovlddactho v¥stupu 1.3 nastavovacfho bloku 1, ktery je ve funkci provozni
odezvou na vystupni signél ovlédaciho bloku 9, je pak vyufivén k diagnostickim dZelim a ke

xontrole celkové funkce zaffzenf. Timto signélem, piivédéngm na druhy ovlédaci vstup 5.2 prepi-
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nacfho bloku 5 je tento piepinaci blok § aktivovén tak, Ze zablokuje pohyb vBech servopohoni
& indikuje informaci, umo#iiujfc! rozlifit, ve kterém ze sexvopohond se vyskytuje p¥fpadné
porucha.

PREDMET VYNALEZU

Za¥{zen{ pro prdhyb vAlcld vAlcovac{ stolice, sestdvajf{c{i z nastavovactho bloku, t#f vyhod-
nocovacich blokdl, &asovacfho bloku, pfepfnacfho bloku, zadévactfho bloku a nejménd jednoho
¥fdiciho bloku, spfnactho bloku, ovlddacfho bloku, pamétového bloku, zobrazovaciho bloku a
rozdflového bloku, vyznalujfcf se tim, ¥e vystup Easovacfho bloku (4) Jje spojen s patym ovis-
dac{m vstupem (5.10) ptepfnacfho bloku (5), k jehoZ prvnim dvéma ovladacim vstupim (5.1, 5.2)
jsou p¥ipojeny p#{isluné ovisddact v¥stupy (1.2, 1.3) nastavovacfho bloku (1), jeho% ¥fdict
vetup (1.4) je paralelnd zapojen na nulovac{ vstupy (10.4, 11.2, 13.5) pamdfového bloku (10),
t¥etiho vyhodnocovacfho bloku (11) a rozdflového bloku (13) a na Zesty ovlddac{ vstup (5.11)
pepinacfho bloku (5), ovlddact vstup (2.1) prvatho vyhodnocovactho bloku (2) a na ovladact
vetup (3.3) druhého vyhodnocovactho bloku (3), jehoX ¥fdaic{ v¢stup (3.1) Je spojen se Etvrtgm
ovlddacim vetupem (5.4) pFepfnacfho bloku (5) a informa&ni v¢stupy (3.2 a%¥ 3.2n) s korespondu-
jfcimi korekdnimi vstupy (6.1 a3 6.1n) zad4vaciho bloku (6), k jeho¥ #fdicfmu vy¥stupu (6.2)
je p¥ipojen polohovy vetup (13.3) rozd{lového bloku (13), jehoZ prvnf vyhodnocovact vystup
(13.1) je zapojen na prvnt odchylkovy vstup (5.8) a druhy vyhodnocovaci v¢stup (13.2) na dru-
ny odchylkovy vstup (5.9) pfepinactho bloku (5), s jehoZ blokovacim vstupem (5.7) je spojen
hradlovac{ v¢stup (10.5) pam&fového bloku (10), k jeho¥ informa&nfmu vgstupu (10.3) je p¥ipo~
jen jednak &fslicovy vi¥stup (13.4) rozdflového bloku (13) a jednak &fslicovy vstup (11.1)
tfetfho vyhodnocovactho bloku (11), na jeho% vistup je zapojen informa¥nf vstup (12.1) zobra-
zovactho bloku (12), pfidem? v¥stup prvnfho vyhodnocovactho bloku (2) je spojen s tfetfm ovl4~
dacim vstupem (5.3) pFepfnactho bloku (5), k jeho¥ prvanfmu ¥fdicimu vy¥stupu (5.5) jsou paralel-
né p¥ipojeny prvn{ impulsnf vstupy (7.1, 10.2) #fdicfho a pam&tového bloku (7.10) a vystup
¥{aiciho bloku (7) je pak pfes spinacf blok (8) a ovlidaci blok (9) zapojen na zp&tnovazebnf
vstup (1.1) nastavovactho bloku (1).

1 vykres
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