st IPOPIS VYNALEZU)| 2041583

(19)

(11) (B1)

K AUTORSKEMU OSVEDCENIU

(51} Int. CL4
. ’ € 05 F 5/00

(22} Prihlasené 07 05 84

(21} (PV 3327-84)

(40} Zverejnené 22 08 85

GRAD PRO VYNALEZY

‘A OBJEVY (45) Vydané 15 09 87

(75} ‘ i N
Autor vynéalezu MAREK STEPAN ing., KVETNA

(54) Zapojenie kompenzaéného, transfarmatného tlena pre'~viacprvkovy"
senzoravy systém

1 , 2

RieSenie sa tyka zapojenia kompenza&né-
ho transformatného €lena pre viacprvkovy
senzorovy systém. Zapojenie je tvorené tak,
¥e triediaci, defininy sumétor, ma Kktorého
vstupy s pripojené anatégové vystupy viac-
- prvkového senzorového systému je svojim
v§stupom pripojeny na vstup kompenzatné-
ho transformatného sumétora. Kompenzad-
ny transforma¢ny sumétor je pripojeny jed-
nak na prevodnik A/D a jednak na vstup
senzorového systému.

Prevodnik A/D je obojsmerne pripojeny
na radi¢ spojeny cez prevodnik D/A a spina-
cie prvky s kompenzatnym transformatnym
sumatorom. Dalsi vystup radia je spojeny

prostrednictvom zbernice s- riadiacim sy- -
stémom. .
Riadiaci systém je s radifom spojeny = ! )

s riadiacou automatickou vetvou a na radil i :E
je pripojend aj riadiaca rutna vetva. &
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¥ynélez sa tyka zapojenia ‘kompéenza¥né-

ho,” transformatného &lena pre viacprvkovy

senzorovy systém. ; )
V mnohych automat‘ickyeh‘a-robotnick?ch
systémoch si pouZivané viacprvkové senzo-

ry, ktoré davaji analogovy vystup dmerny -

meranej. veli€ine. Typickym prikladom mé-
Ze byt snimad. sil a momentov v trojrozme-
rovom priestore, ktory je tvoreny Siestimi
senzorovymi prvkami, tvoriacimi senzorovy
systém. . :

U doteraz zndmych senzorickych systémov
sa prejavuji nedostatky, ktoré vyplyvaiji z
konstruk&ného rieenia a podmienok zmien
velitin charakterizujicich okolie, Kons$trukg-
nym rieSenim nie je moZné realizovat pod-
mienku idedlneho modelu, ktord zabezpe-
tuje idedlnu &innost senzorického systému.
K tomuto negativnemu vplyvu sa elte pri-
ddva negativne pésobenie zmeny vonkaj-
$ich-podmienok. :

VonkajSie pésobenie, napriklad zmena
teploty, gravitdcie, zmena akénych vlastnos-
ti v Zase. Uvedené nedostatky mé tie mo-
mento — silovy senzoricky systém, u ktoré-
ho nie je mo#né kon3truk&nym n&vrhom
zaistit nehmotnost nosného telesa. TaktieZ
i tento senzorovy systém je vystaveny zme-
nam w zdvislosti od teploty a vplyvu &aso-
vych zmien ak&nych kongtant.

Vy3Sie uvedené nedostatky zmieriiuje a
technicky problém riesi zapojenie kompen-
zatného, transformadného &lena pre viac-
Prvkovy senzorovy systém podla vynalezu,
ktorého podstatou je, Ze triediaci definiény
sumétor, ma ktorého vstup st pripojené a-
nalégové vystupy viacprvkového Senzorové-
ho systému, je svojim wystupom pripojeny
na vstup kompenza&ného transformaéného
sumaéatora.

Kompenzaény transformacény suméator ‘je
pripojeny na prevodnik A/D obojsmerne pri-
pojeny ma radi€. Vystup kompenza&ného
transforma&ného suméatora je pripojeny aj
ha vstup senzorového systému. Radic je spo-
jeny cez prevodnik D/A a spinacie prvky s
kompenzaénym; transformaénym suméto-
rom.

Dalsi vystup radia je spojeny prostred-
nictvom datovej zbernice a adresovej zber-
nice s riadiacim systémom. Riadiaci systém
je s raditom spojeny riadiacou wetvou pr
-automaticky reZim. Na radidi je pripoje.ng
aj riadiaca vetva pre rudny reim.

Zapojenim kompenza&ného, transformag-
ného &lena pre viacprvkovy senzorovy sy-
_ Stém sa docieli sledovany kontrolovany tech-
nologicky proces, ktory umoZiiuje transfor-

méciu analégovych signélov viacprvkového

senzorického systému v jednom alebo via-
cerych senzoroch do nulového stavu, nu-
lovej ststavy. Z tohoto nulového stavu, kto-
rému zodpovedaijti nulové analogové vystup-

-4

'né si_gn'&ly,‘ potom odpovedd sprivna a Z

hladiska spracovania riadenia najoptimél-.
nej¥ia poZadovan4 innost. _

Na pripojenom vykrese je nakreslen4 hlo-
kovd schéma zapojenia ~kompenzaéného,
transforma¢ného &lena . aplikovaného pre
momentovo-silovy  Sestprvkovy _senzorovy
systém. . _

Zapojenie kompenza&ného, transformad-
ného &lena pre momentovo-silovy Sestprv-
kovy senzorovy systém pozostdva z triedia-
ceho defini€ného sumétora 1, 11...111,
ktorého vstupy sa pripojené na analégové
vystupy Ui, Uz...Us Sestprvkového senzo-
rového systému. Vystup triediaceho, defi-
ni¢ného sumétora 1, 11...111 je pripojeny
na vstup kompenzatného, transforma&ného
sumatora 2, 22...222, ktory je pripojeny na
prevodnik A/D 3, 33...333.

Vystup kompenza&ného transformagného
sumatora 2, 22...222 je pripojeny na vstup -
U,, Uy... Uy, senzorového systému. -Prevod-
nik A/D 3, 33...333 je obojsmerne pripoje-
ny na radi¢ 6. Radit 6 je jednym vystupom
spojeny cez prevodntk D/A 4, 44...444 a
spinacie prvky 5, 55...555 s kompenzad-

. hym, transformadnym sumétorom 2, 22..,.

222,

Dald¥im vystupom je radié 6 spojeny pro-
strednictvom datovej.zbernice 8 a .adreso-
vej zbernice 9 s riadiacim systémom 7. Ria-
diaci systém 7 je s radifom 6 spojeny ria-
diacou vetvou 10 pre automaticky reZim.
Na radi€ 6 je pripojend aj riadiaca vetva
11 pre ruény reZim.

Funkcia zapojenia kompenzagného, trans-
forma&ného &lena pre momentovo-silovy
Sestprvkovy senzorovy systém je nasledov-
na: _

Senzorovy systém snima veliiny techno-
logického procesu, ma ktorého vystupoch
Ui, Uz...Us dostdvame analégové napétie.
Takto ziskané anal6gové nap#tia st na z4-
klade triediaceho, definitného algoritmu
spracované v triediacich definidnych sumé-
toroch 1, 11...111. :

Napdtie je dalej privedené na kompenzat-
né transformatné sumdtory .2, 22...222.
Spinacie prvky 5, 55 ...555 st v rozopnutom
stave. Napétie z v§stupov kompenza&nych,
transforma¢nych sumédtorov 2, 22...222 je 4
vedené na prevodniky A/D 3, 33...333.

Ziskané informéacie st privedené na radié
6 a pri ruénom reZime je ovlddany signdlom
privedenym riadiacou vetvou 11, ktory u-
moZiiuje v lubovolnom okam#ku vykonat

~ transforméciu daného senzorového systému

do nulového stavu cez prevodniky D/A 4,
44...444 a zopnuté spinacie prvky 5, 55...
555. Pri automatickom a poloautomatickom
reZime sa transformécia a kompenzécia
Sestprvkového senzorového systému vyko-
nava riadiacim systémom 7.
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PREDMET VYNALEZU

Zapojenie kompenzatného, transformac-
ného &lena pre viacprvkov§ senzorovy Sy-
stém pozostdvajice Zzo sumétorov, prevod-
nikov, spinacich prvkov, radita a riadiace-
ho systému vyznadujice sa tym, Ze triediaci
definiény sumétor (1, 11...111), na ktoré-
ho vstupy su pripojené analégové wystupy
viacprvkového senzoroveého systému je svo-
jim wystupom pripojeny na vstup kompen-
zatného transformadného sumétora (2, 22
...222), ktory je pripojeny jednak na pre-
vodnik A/D (3, 33...333) a jednak na vstup
(U, Ug...Uun) senzorového systému, pri-

gom prevodnik A/D je obojsmerne pripoje-
ny na radi¢ (6) spojeny cez prevodnik D/A

(4, 44...444) a spinacie prvky (5, 55...

555) s kompenzatnym transformafmym su-
matorom (2, 22...222), zatial €o dalsi vy-
stup radita (6) je spojeny prostrednictvom
datovej zbernice (8) a adresovej zhernice
(9) s riadiacim systémom {7), pri¢om ria-

diaci systém (7) je s radiCom (6) spojeny
riadiacou vetvou (10) pre automaticky re-

7im, kym na radit (6) je pripojend.aj ria-
diaca vetva (11) pre rudny rezim.
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