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Utelom zariadenia je zabezpefenie syn-
chrénneho pohybu aspoi jednej separdtnej
dvojice vysielad — prijimaé& Zlarenia, po obi-
dvoch strandch dopravnika kmetiov, pri sle-
dovani povrchu kmeita infra, resp. svetelnym
liéom pri merani priemerov, resp. krivosti
kmeila. Uvedeného udelu sa dosiahne tym,
Ze na voziky, resp. unasade s vysielatmi a
prijimaémi Ziarenia, ktoré sa posuvne ulo-
Zené vo vedeni vhodne usporiadanom vodi
dopravniku st upevnené lankd, ktoré si cez
vodiace kladky vedené k navijaciemu bubnu,
na obvode ktorého st uchytené opa&né kon-
ce laniek. Lank4 z jednej a druhej strany
vozikov st vedené k naprotivnym povrikdm
navijacieho bubna. Navijaci bubon je spoje-
ny's pohonnou jednotkou — krokovym mo-
torom, ktorej.pohyb je riadeny aspoii jed-
nym prijimatom Ziarenia na jednom z vozi-
kov, resp. koncovymi spinadmi v koncovych
polohéch vedenia vozikov.
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Vynalez sa tyka servopohonu snimada prie-
merov kmeitov. s bezdotykovym sledovanim
povrchu kmeila pouZivaného na thanipulad-
nych linkach skladov dreva.

Doposial zndme snimade priemerov. kme-
fiov s bezdotykovym sledovanim povrchu
kmetia k pohonu vysielaca infra, resp. sve-
telného lica a jeho prijimata pouZivaji ser-
vopohon s ozubenym kolesom a hrebetiom,
resp. so skrutkou a maticou. Obidva typy
servopohonov. s vyrobne a kon3trukéne né-
ro&né. Pohybujice sa rotatné a posuvné
hmoty servopohonov st velké, ¢im pri vrat-
nom pohybe tychto, ktory je spojeny so sle-
dovanim povrchu kmeiia infra, resp. svetel-
nym lagom, vznikaju znatné zotrva&né sily.
V désledku zotrvaénych sil pdsobiacich na
mechanizmus servopohonu je aj rychlost,
resp. frekvencia sledovania povrchu kmeila
a presnost merania mala.

Podstata lanového servopohonu snimaca
priemerov kmemov: s bezkontaktnym sledova-
nim povrchu kmeiia spotiva v tom, Ze na vo-
zikoch, resp. unad$atoch s vysielatmi a pri-
jimatmi Ziarenia, ktoré st posuvne uloZené
vo vedeni vhodne usporiadanom vo¢i mera-
nému predmetu, sd upevnené lankd, ktoré st
cez vodiace kladky vedené K navijaciemu
bubnu, na ktorom si uchytené opatné kon-
ce laniek. Lankd sii vo¢i navijaciemu bubnu
usporiadané tek, Ze lankd z jednej strany
obidvoch vozikov, resp. uné$atov, napr. hor-
nej alebo dolnej st vedené k protilahlym po-
yr&kam navijacieho bubna. Navijact bubon
je spojeny s vhodnou pohonnou jednotkou,
napr. krokovym motorom, ktorej pohyb je
ovladany aspoii jednym prijimatom Ziarenia
uloZenym na niektorom z vozikov, resp. und-
gatov.

Hlavné vyhody lanového servopohonu sni-
mata priemerov kmeiiov s bezkontaktnym
sledovanim povrchu kmeifia podla tohto vy-
ndlezu spodivaji v jeho konstrukénej a vy-
robnej jednoduchosti a v tom, ¥e pohyblivé
hmoty servopohonu majl mald hmotnost,
¢im pri vhodne zvolenej pohonnej jednotke,
napr. krokovy motor, je moZné dosiahnit
vysokd rychlost sledovania povrchu kmeita
a tym aj vy3siu presnost merania.

Na vykrese je na obr. 1 v néryse schema-
ticky znédzorneny priklad prevedenia lano-
vého servopohonu jednej dvojice, vysielal -—
prijimag Ziarenia podla tohto vynalezu, na
obr. 2 je v prieénom reze znédzorneny pohlad
zhora na spodné vodiace kladky a navijaci
bubon servopohonu s pohonnou jednotkou
a na obr. 3 provedeni so dvomi vysiladmi a
prijima&mi.

Servopohon snimafa priemerov s bezkon-
taktnym sledovanim povrchu kmenia podla
obr. 1 a 2 pozostéva z vedenia 1, 2, ktoré je
ulo¥ené vedla dopravnika kmeiiov 11. Vio
vedeni 1 je posuvne uloZeny vozik, resp. u-
nasaé 3 s prijimacom Ziarenia 4 a vo vedeni
2 je posuvne uleZeny vozik, resp. unéasac 5
s vysielatom Ziarenia 6. Na obidvoch stra-
néach vozikov, resp. unésatov 3, 5 v smere
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ich pohybu vo vedeniach 1, 2 sti uchytené
lana 7, ktoré si cez vodiace kladky 8 vede-
né k navijaciemu bubnu 8. Navijaci bubon
je spojeny s pchonnou jednotkou 10.
Prijima& Ziarenia 4 cez vhiodné elektrické
obvody ovldda zmysel ota€ania pohonnej jed-
notky — krokového motora 10. Ked je pri-
jimad Ziarenia 4 oZiareny vysieladom Ziare-
nia 6, krokovy motor 18 sa otdta jednym
smerom, lanka 7 uchytené na spodnej Casti
vozikov 3, 5 sa navijaji na navijaci bubon
9 a lanka uchytené na hornej Casti vozikov
3, 5 sa z navijacieho bubna 8 odvijajd, vo-
ziky 3, 5 sa pohybujd smerom dole. Ked je

oviizok ladov Fiarenia z vysielata Ziarenia 8

preru$eny povrchom kmefa 12 prijimac Zia-
renia 4 sa zatemni a krokovy motor 10 zme-
ni zmysel otdok — hnacie impulzy si pri-
vedené na reverzny vstup krokového moto-
ra, a dvojica vozikov 3, 5 sa pohybuje opat-
nym smerom, hore. Takto voziky 3, 3 kmita-
v§m pohybom sleduji povrch kmeia 12. Ako
vidie! na obr. 2, vodiace kladky 8 pri navi-
jacom bubne B st usporiadané tak, aby sa
lanko 7 na tento navijalo, resp. odvijalo vo
vhodnych miestach a v jednej vrstve.

Pre ziskanie tdaja o priemere kmeia @s-
poit v jednom priemete, je potrebnéd este jed-
na dvojica vysielal — prijima& Ziarenia so

‘samostatnym servopohonom na néprotivne]

strane kmeiia 12, v uvedenom priklade na
spodnej tasti kmeiia 12. Od vzajomnej vzdia-
lenosti dvoch néprotivnych dvojic vysielag
7iarenia 6, prijima¢ Ziarenia 4 moZno vyhod-
notit hrdabku kmeiia 12 v prisluSnom prieme-
te, v naSom pripade v zvislom. Od pohybu
ktorejkolvel z dvojic yysielal — prijimac
¥iarenia pohédnanej jednym krokovym moto-
rom:. moZne vyhodnocovat, resp. zazname-
névaf krivost kmefta, resp. prisludnej po-
yriky po jeho dizke.

Dalsi priklad prevedenia lanového servo-
pohonu snimala priemerov s bezkontaktnym
sledovanim povrchu kmeiia je na obr. 3, v
detailnom prevedeni v. naryse a od preve-
denia v predodlom priklade sa 1i8i tym, Ze
na jednom voziku, resp. unéasadi 3 st upev-
nené dva prijimade Ziarenia 4, 4a a na vozi-
ku, resp. unasafi 5 na naprotivnej strane
dopravnika kmetiov 11 je upevneny jeden,
resp. dva vysielale Ziarenia 8, Ga.

Ovladanie pchonnej jednotky — krokové-
ho motora 10 — obr. 2 dvomi prijima&mi Zia-
renia 4, 4a je prevedené trojstavovymi logic-
kymi obvodmi. Lanovy servomechanizmus
podia tohto vynélezu riadeny trojstavovymi
logickymi obvodmi pracuje tak, ¥e ked st
osvetlené obidva prijimafe Ziarenia 4, 4a,
voziky, resp. unésace 3, 5 sa pohybujti sme-
rom ku kmeiiu 12. Ked je prijimal Ziarenia
4a, ktory je blizSie ku kmefiu 12 zatieneny
a druhy prijima& Ziarenia 4 osvetleny, po-
honnéd jednotka 10 sa zastavi a zastavi sa
aj posuvny pohyb dvojice vozikov, resp. u-
nasatov 3, 5. Tento stav trva dovtedy, po-
kial sa prijimad Ziarenia 4a neosvetli, resp.




268763

5

prijimal Ziarenia 4 nezatemni. Ked sd obi-
dva prijimate Ziarenia 4, 4a osvetlené, po-
hybuja sa smerom ku kmeiiu 12 a ked si
obidva prijimade Ziarenia 4, 4a zatemneneé,
pohybuji sa smerom od kmefia 12 k svojej
krajnej polohe. ,

Servopohon snimaga priemerov s bezkon-
taktnym sledovanim povrchu kmetia podla
tohto vynalezu umoZni presné sledovanie
povrchu kmefla a tym aj presné meranie
priemeru, resp. krivosti kmetia pri podstat-
nom zniZeni vyrobnych nékladov.

PREDMET VYNALEZU

Servopohon snimada priemeru kmeiiov
s bezdoiykovym sledovanim povrchu kmeria,
kde voziky, resp. unaSade s vysieladmi Zia-

renia a prijimaémi Ziarenia st posuvne ulo-

Zené wvo vedeni vhodne usporiadanom vodi
meranému predmetu, vyznateny tym, ¥e na
voziky, resp. unédSafe (3, 5] st upevnené

lankd (7), ktoré sd cez vodiace kladky (8)
vedené k navijaciemu bubnu {9), na ktorom
st uchytené opa¢né kence laniek, pridom
lanka (7) z jednej strany vozikov, resp. u-
nasacov (3, 5) vzhladom k smeru ich pohy-
bu ve vedeni (1, 2] st vedené k néprotiv-
nym povrS$kdm navijacieho bubna (9).
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