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(54} Zatizenl pro Fizeni pohybu, zejména tvérecich stroja

za¥fzen{ pro fizeni pohybu je ur&eno
pro tvateci stroje, u nichZ je t¥eba
zastavovat pohyblivou &4st stroje v poZado-
vané poloze. Za¥izeni je utvofeno tak, Ze
vystup odmdfovaciho za¥izeni je spojen
jednak pres obvod vyhodnoceni polohy
s prvnim vstupem porovnavaciho obvodu, }

jeho? v¢stup je spojen s vystupnim obvodem
a jednak pres obvod vyhodnoceni rychlosti PR
a prevodnik s druhym vstupem porovndvaciho
obvodu.
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Vyndlez se tyka zatizeni{ pro ¥izeni pohybu, zejména tvéfecich stroji.

V soudasné dob& se u tvafecich stroji, jako jsou lisy, nid¥ky, buchary, tva¥eci postupové
a vysekdvaci automaty a jiné, provddi zastavovdni v pot¥ebné poloze tak, %e se snim4 pomoci
va&ek s koncovymi snimali u rota&nich pohybd nebo s koncovymi spina¥i u linedrnich pohybl
poloha, a od spina&l je odvozen brzdic{ moment. Brzdici moment je vyvoldn s ur&itym pfedstihem
s ohledem na brzdnou drdhu. Nastaveni valek a koncovfch spfnadld je pouze pro urditou rychlost,
pfi které se pohyblivd &&st dostane do pofadované polohy. Proto se pro rdzné rychlosti
pouZivd vice vafek a koncovych spinalli. Pf¥esnost najffdénf do poZfadované polohy je zavislé
na rozdilu skute&né rychlosti a rychlosti pfedpoklddané. Nepfesnost zastaveni{ roste s rostouci
rychlosti pohybu stroje. Rychlost pohybu je ovliviovdna ¥adou faktorl. Je to pfedeviim
reZim stroje, nap¥iklad u list velikost odebrané tvé¥ecf energie a podobn&. Nevyhodou
je nepfesnost najet{ do pofadované polohy a podobn&. U rychlob&%fnych automatd nebo jingch
stroji se b&hem jednoho zdvihu nerozbZhne klikov4 h¥idel na plnou rychlost setrva&niku
vlivem omezeného momentu pfenosu spojky a tim se m&ni znadn& dob&hov4 drdha, co% se projevi
v nemoZnosti zastaveni ve vychoz{ poloze. To vede ke znadnym &asovym ztr&td&m nap¥ikald
pti sefizovéni a podobné&.

V¢Se uvedené nevghody soulasného stavu techniky do zna¥né miry odstrafuje zat¥fzeni
pro fizeni pohybu, zejména tvdfecich stroji podle vyndlezu, jeho% podstata spodivd v tom,
fe vystup odm&fovaciho zaff{zeni je spojen jednak pfes obvod vyhodnocen{ polohy s prvnim
vstupem porovndvaciho obvodu, jeho% v¢stup je spojen s vystupnim obvodem a jednak pFes
obvod vyhodnoceni{ rychlosti a p¥evodnik s druhym vstupem porovndvac{ho obvodu.

V¢hodou zafizeni podle vyndlezu je podstatné zv¢Zeni pfesnosti zastavenf pohyblivé
&4sti v poZadované poloze. ZvySi se p¥esnost tvd¥eci energie nap¥fklad u buchartl, zvgii
se pfesnost vychoz{ polohy u automatd a lisd, coZ se projevi zvl4%t& u strojd s nastavitelnou
rychlost{ a rychlob&inych strojl. Didle se zvyS{ spolehlivost za¥f{zeni, zlep3{ se také
kontrola dob&hu stroji s brzdou a tim se zlep3{ kontrola vlastni funkce brzdy a tim se
-.zv§yS{ bezpefnost nap¥fklad 1lisd a podobné&.

Vyndlez bl{%fe objasni p¥iloZeny vykres, kde je zndzornéno blokové& za¥fzeni pro ¥fzeni
pohybu.

Vystup odm&fovaciho zaffzeni 1 je spojen se vstupem obvodu 2 vyhodnoceni polohy,
jehoZ vystup je propojen s prvnim vstupem porovndvaciho obvodu 3. V¥stup porovnévaciho
obvodu 3 je pfipojen k vystupnimu obvodu 4. Vy¥stup odm&fovaciho za¥izeni 1 je soudasnd
spojen se vstupem obvodu 5 vyhodnoceni rychlosti, jehoZ v¢stup je p¥ipojen p¥es prevodnik
6 ke druhému vstupu porovnavaciho obvodu 3,.

P¥i pohybu ¥ifzené &&sti strojniho za¥izeni se odm&¥uje jeho poloha a rychlost pomoci
odm&fovaciho za¥izeni 1, jehoZ signdl se zpracovdv4d v obvodu 2 vyhodnoceni polohy a v obvodu
5 vyhodnoceni rychlosti. Na vystupu obvodu 2 vyhodnoceni polohy je signdl odpovidajfci
okamZité poloze pohyblivé &4sti stroje. Na v§stupu obvodu 5 vyhodnoceni rychlosti je signil
odpovidajici okam#ité rychlosti, ktery je pfeveden pomoc{ pfevodniku 6 na polohovy signdl ‘
odpovidajfc{ brzdné drdze pohyblivé &dsti za¥fzeni{. Na v§stupu pFfevodniku 6 je tedy trvale
polohovy signdl uréujici polohu, p#i niZ je nutno vyvolat impulz pro zastaven{ pohyblivé
t4sti, nap¥fklad signdl pro sepnutf{ brzdy. V¢stupn{ signdl pfevodniku & se m&ni trvale
podle zmén signdlu obvodu 5 vyhodnoceni rychlosti. Signdly obvodu 2 vyhodnoceni polohy
a pfevodniku 6 se vyhodnocuji pomoci poroVnévaciho obvodu 3. Jsou-li oba signdly v poZadova-
ném vzdjemném vztahu, nap¥fklad jsou-li ekvivalentnif, objevi se na v§stupu porovndvaciho
obvodu 3 signédl, ktery je ddle zpracovén vystupnim obvodem 4. Vystupni obvod 4 miZfe ovladat
spojku-brzdu strojniho za¥fzenf pro ovlddéni pohybu pohyblivé &4sti stroje a byvad tvofen
napffklad vykonovym spinalem, ¥idicim systémem stroje apod.

Za¥izen{ pro ¥izeni pohybu podle vyndlezu lze poufft u vSech strojd, u kterych je
nutno zastavovat v poZadované poloze, zejména u tvid¥ecich stroji.
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Zaif{zen{ pro ¥izeni pohybu, zejména tva¥ecich strojll, vyznadujici se tim, Ze vystup
odméfovaciho zaffzen{ (1) je spojen jednak p¥es obvod (2) vyhodnoceni polohy s prvanim
vstupem porovndvacfho obvodu (3), jehoZ vystup je spojen s vystupnim obvodem (4) a jednak
pfes obvod (5) vyhodnoceni rychlosti a pfevodnik (6) s druhym vstupem porovnavaciho obvodu (3).
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