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- (54) , Zait{zendi ﬁro *1zeni vyroby optickych
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(57) Jednd ee o plnou automatizaci vyro-
by optickych kifemennych preforem zpravid-
la pro PCS vlékna. Podstata za*izeni spo-
&ivéd v tom, Ze » hnaci hi*idell motoru me-
chaniemu pro taZeni preformy je kinematic-
ky spojen fotoelektricky impulsni snima

a tachodynamo, jehoZ vystup je przgoion
k invertovanému vetupu proporciondlnd in-
tegra&niho reguldtoru, vystup mdrile pro-
mdru preformy je spojen se vstupem Fidi-
ciho potitade, jehoZ prvni #idici vystup
Jo pfigojon p*oo diferenini &len, &islico-
v$ analogovy gfovodnik proporciondlnd in-
tegraini reguldtor a méni& k motoru mechs-
nismu pro teaZeni preformy, druhy idiocd
vystup je gfipojen ke vstupu motoru podéd-
vaciho mechanismu vychoziho materiélu, a
vystup technologickych parametrd je p%i-
pojen ke vstupu technologickych paramet-
rd informatniho potitale, jehoZ vystup je
pi*ipojen k bloku vystupu informaci, pii-
demZ vystup fotoelektrického impuleniho
snimade je p*ipojen k invertovanému vetu-
pu difereniniho &lenu.
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Vyndles se tfkd zaF{zeni pro F{zen{ viroby optické ki‘emenné preformy pro PCS v1dk-

na.

Dosud znémé zaf{zen{ jeou zaloiena na principu analogové regulace s otevienou re-
guladnf smy&kou, Tato zaff{zen{ udriuj{ obsluhou nastavené paremeiry ne konstantn{ hod-
not$ beg ohledu na skutedné potiedy technologického procesu., Regulaci s uzav¥enou gpit~
novesebn{ smy3kou je moXno zavést pouze prostiedniotvim lidského &initele,

Nevjhodou dosavadnich Fsden{ je pFedevdim nutnost p¥{tomnosti 1fdského Iinitele,
kterf§ bshem procesu tafen{ provddi korekce parameird tak, aby parametry optické prefor-
ny odpovidaly poZadovenfm hodnotdm, Nejsou jJimi dostatednd rychle potla¥eny rychlé zmé-
ny parametrd proocesu, jakei i jejich fluktuace dlouhodobého charakterm, které maji pif~
rf vstah ke kvalitd preformy, Nedostatkem dosavadnich Fedeni je mald stabilita ¥{zeni
procesu, systémovd nejednotnost ovlddéni F{dlofho systému a omezend moinost zobrazovéni
parametrd procesu.

V§#e uvedené nedostatky odstratuje za¥fzeni pro F{zen{ vyroby optickych k¥emenngoh
preforem podle vyndlesu, JehoX podstata spo¥ivd v tom, Ze s hnac{ h¥{dell motoru mecha~
nismu pro taien{ preformy je kinematicky spojen fotoelektricky impulsn{ snima¥ a tacho=-
dynamo, jeho¥ vystup je pFipojen k invertovanédmu vsiupu proporciondlnd integradnfho re-
guldtorm, vfstup m&Fie primir preformy je spojen se vstupem F{dicfho poditale, jechoX
prvni ¥{dlof vystup Je pFipojen pFes difereninf Zlen, 3islicovd analogovy pFevodnik, pro-
porcionilnd integradnf reguldtor a mdnid k motorm mechaniemm pro ta%en{ preformy, druhf
#{ddof v¥stup je pF#ipojen ke vstupu motoru podévaciho mechanism vychoz{ho materiflu,
vistup technologiockfoh parvametrd je pF¥ipojen ke vetupn technologickych parametrd infor-
ma&ntho poditade, jehoX vystup je pFipojen k bdloku vist‘upu infarmact, piilems vystup fo-
toelektrickéhe impulsniho snimade je pFipojen k invertovanémm vstupu diferendniho $lemu.

Vihoda zaFizen{ podle vyndlezu spodiv4d v moZnosti plné automatizovaného ¥{zeni pro-
cesu tafenf pFi zachovédn{ moinosti manudinfho zpisotm Figenf, V automatickém re¥im pro-
v4af mikropoSita¥ov§ F¥{dic{ systém sém korekce parametri procesu tak, aby parametry op=
tické preformy odpovidaly pofadovanim hodnotém, s tim sou¥asnd také u¥innd potladuje viiv
fluktuact krdtkodobého 1 dlouhodobého charakteru na parametry taiené preformy, {{slicovy
apised F{zen{ otdSek tainé Xladky pouiity v tomto zaff{zenfi zaruiuje vysokoun stabilitu
rychlosti ta¥en{ preformy i pFi nizkfoh otdSkdch ta%né kladky. V¥hodou zaifzenf je i vy=
sokd stabilita vZech jeho parametrd a jejich pFesnd reprodukovatelnost, Daldimi vyhodami
tohoto za¥{men{ je 1 jeho vysokd jednotnost v systém ovlddénf, rozsfhlé moinosti v zob~-
ragsovénd parametrd procesu, V neposledni #add je to vfhoda spojend se snifenfm pracnosti
p#1 zm¥ndoh a upravdoh v systéma, obvykle stad{i uskutednit zminy pouse v programu a niko~
1iv v zapojen{, a snifenfm ndkladd na opravy vzhledem k vdt3{ spolehlivoati za¥{zen{,

P¥{klad proveden{ za¥{zeni{ podle vyndlezu je zndzorndn na vykresu predstavujicim
schematicky mechanioké ¥4sti za¥{zen{ a blokové schéma reguladniho zapojeni.

Vichog{ materidl ) prochdz{ poddvacim mechanismem 3 do zah¥fvacl jednotky 4 a od-
tud pies miF4d 5 priméru do mechanism § pro taZenf preformy 23, S hnacf h¥idelf 22 mo-
torn 7 mechanism § pro tafen{ preformy 23 Je kinematicky spojen fotoelektricky impulsni
snimad @ a tachodynsmo 8, Prvnf ¥{diof vystup F{dicfho poSitale 14 Je pFipojen pies di-
ferendni Zlen 13, ¥{olicové analogovy pFevodnik 12, proporoiondlnd integraini regulitor
10 & mdni¥ 11 k motoru 7 mechanismu § pro taZenf preformy 23, Vistup fotoelektrického
impulsnfho snimale § je p¥ipojen k invertoveanému vstupu diferen¥nfho Elem: 13 a vystup
tachodynama 3 je pFipojen k invertovanému vstupu proporciondInd integrainfho reguldtoru
10, Druhf ¥{aiof vystup F{dictho podfta¥e )4 je pFipojen ke vstupu pohomu motorn 2 podé-
vac{ho mechanismu 3 vychoziho materidlu ) a vystup technologickfoh parametrd ¥idiciho po=~
S{ta%e )4 jJe pFipojen ke vestupu technologickfch parametrd informednfho poditule 15, pFi~
Sem vatup #{dicfho podftale 14 jJe spojen s vystupem mdFide 5 primdéru preformy 23.

Rfdtof po3ftad 14 na zdkladd laserového md¥i¥e 5 prim¥ru prefory 23 vypoSte pofado-
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vanou hodnotu rychlost{ tafeni a j{ odpovidajfoi otd3ky motoru T. Otd¥ky motoru 7 jasou
udr¥ovdny na po¥adované hodnotd prostFedniotvim rychlostni zp&tné vazby, kterd se uza-
vird pies tachodynemo 9, proporciondlnd integradni{ reguldtor 10, mZni¥ 11 a motor 7 a
polohové zp&tné vazby realizované fotoelektriclkym impulsnim snimafem 8, diferendnim
Slenem 13, 8islicevd analogovim pievodnikem 12, proporciondlnd integradnim reguldto~
rem 10, ménilem 11 a motorem T, Rfdiof podita¥ 14 ddle ¥{df motor 2 podévaciho mecha-
niems 3 vyohoziho materidlu ] a pFedévé idaje o paremetrech procesu do informa¥niho po=-
Sitale 15, ktery zprostFedkuje jejioh v¥stup v blokm 16 vystupu informaci,

pREDMET vYyNfLEZU

Zat{zen{ pro Fizen{ vfrodby optickfoh kiFemennyoh preforem, obsahujfol za sebou ulo~
%eny poddvao{ mechanismus vychozfho materidlu, oh¥ivacf jednotim, m3#iS primiru prefor-
my a mechanismus pro tafen{ preformy, vyznadujiof se tim, %e s hnacf h¥{del{ /22/ motoru
/7/ mechaniemu /6/ pro tafenf preformy /23/ je kinematicky spojen fotoelektrickf impule-
sni snfmad /8/ a tachodynamo /9/, jeho¥ vistup je pFipejen k invertovanémm vstupu propor-
ciondlné integrainfho reguldtorn /10/, vistup mé¥ile /5/ priméru preformy /23/ je spojen
se vstupem ¥{dictho podfitade /14/, JehoX prvaf ¥idiec{ vystup je pFipojen pFes diferenini
&len /13/, 8islicovd analogovy pFevodnik /12/, proporcionélnd integradn{ reguldtor /10/
a m3ni¥ /11/ k motoxu /7/ mechanismm /6/ pro taZeni preformy /23/, druh$ ¥#{dic{ vystup
Je piipojen ke vstupu motoma /2/ podévaciho mechanismm /3/ vychosfho materidlu /1/,
a v§stup technologioikfch paremetrd je p¥ipojen ke vstupu technologickfch parametrd ine
forma¥nfho poSitae /15/, jeho¥ ‘'vistup je pFipojen k blokm /16/ vistupu informac{, pii=
Semi vystup fotoelektrického impuleniho snimale /8/ je pFipojen k invertovanému vstupn
diferendntho Slemm /13/,

1 vikres
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