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__'(’34) ¥slicovy mechanicky snfma¥ polohy

(57) RieZenie umoZsiuje prevod anfmene ]
Dolohy alebo uhla pootofenia pohyblivych:
Zast{ mechanického systému na &islicovf
signdl. Polet sn{manych polch je dany ne
-tou mocninon dvoch, kdé n je pofet prevo-
dovych dvojkolies s clonemi. Podstata rie-
Senia spoliyd v tom, %e na nehybne upevne-
nfeh hriadeloch s striedavo a otoine ulo-
Zené prevodové dvojkolesd s clonami, pri-
fomt valsie koleso prevodového dvojkolesa
tvor{ s menZim kolesom ndsledujiceho pre-
vodového dvojkolesa prevod jedna ku dvon.
Cleny jednotlivyeh pravodovich dvojkolies
avplyvnujd atav senzorov a tym aj vystupny
¥{slicovy signdl anfma¥a. Pohyd zo snima-
ného mechanického systému sa prevéddra na
niektoréd z prevodovych dvojkolies,
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Vynélez sa tyka &{slicového mechanického snfmala polohy a riesi problém sbsolutného
anfmania polohy, alebo uhle pootofenia pohyblivych East{ mechanického systému a ich pre-
vod ne. ¥{slicovy signdl.

Pre asafmanie polohy pohyblivych ¥ast{ mechanickfch systémov sa doposiul pouZfvajd
analdgové snfmaZe poiohy, kde zvlé&¥tnu skupinu tvoria programové spfnafe. S &fslicovych
snfnafov s to inkrementdlne snimafe a kdédové kotd¥e. Presnost analogovych snfma¥ow polo-
hy je podstatne menZia ako Zislicovych snfmafov polohy a pri pouZit{ v Xfslicovej technike
je potrebny snalégovo &fslicovy prevodnfk, Polet snimanych poldh progrsmového spfnada jé
dany nastsvenym prograox s potom vadiek. Tento progrem nemdZzs menit po¥as prevédsky
systému. Pri potrebe informécis o momentdlnej polohe pohyblivich Zast{ mechanického systé-
ou sa prograxovy spinal kombinuje s inym druhom analégového anf{mala polohy. Pri niektorfch
zxendch v mechanickom systéme je potrebné vykonat rektifikdciu snfmenia polohy. Inkremen-
tdlne snfmafe vyhodnocujd len zmenu polohy, Pritom nepresnosti pri snfmanf a spracovanf
prirastkov poldh sa hromadis. Vypnutim napdjsnis inkrementélneho snimafa sa informdcis
0 polohe mechanického systému stratf{, prifom po opatovnom zapnuti napdjania musf byt cely
pechanicky systém uvedeny do vjchodzej, refereninej polohy. Rozmery kdodového kotdla s zé-
vislé na rozliSovacej schopnosti senzorov a pote poldh kddového kotiSa. Vsetky tieto snf-
mafe safmajd polohy budto prismo, alebo nepriamo pomocou prevodu. Pri nepriemom snfmen{
polohy zmienenymi anfmeXemi je presnost anfmanie z4visléd na vlastnostisch mechenickych
¢lenov prevodu.

Vyisie uvedené nedostatky odstrabuje Ifslicovf§ mechanicky anfmad polohy tvoreny bi-
narnjmi sninalmi s otolnymi clonami. Jeho podstata spodivd v tom, Ze na nehybne upevnenych
kriadeloch s& otoZne x striedavo uloZené prevodové dvojkolesé s clonami, prifom vaiiie kole-
80 prevodového dvojkolesa tvor{ s menifm kolesom ndsledujiceho prevodového dvojkolesa pre-
vod Jedna ku dvom. Clony jednotlivych prevodovfch dvojkolies ovplyvaujd stav senzorov anf-
mada. Pohyb zo snimaného mechanického systému sa prevéddza na hiektoré z prevodovych dvojko-
lies.

Vfhody ¥fslicovéhe mechanického anfma¥a polohy spo¥ivajd v tom, Ze presnost snfmenia
poldh je dané n-tou mocninou dvoch, kde n je pofet prevodovych dvojkolies. Na realizéciu
snfmata md¥me pouXit rdzne senzory. Tym, %e sa pohyb zo znfmaného mechanického systému pre-
vddza na piektoré z prevodovych dvojkolies, nie je potredbny svld¥tny prevod, sko pri dote-
raz pouZivanom neprisrom snfmenf polohy. ZataZovac{ moment sn{maZa na snfmany mechanicky
systém Je najmen¥{ pri pripojeni na prevodové dvojkoleso s najniX3{m platnym bitom LSB
a pripdjanin na prevodové dvojkolesd smerom k dvojkolesu s najplatnejs{m bitom MSB zafafo-
vaci moment rastie. Z toho plynie, Ze ¥fslicovy mechanicky snf{ma¥ polohy je vhodny najma
pre mechanické asystémy, kde sa doposial pouXfva neprisme snfmanie poldh. Pri vypaut{ napé-
Jania &lslicového mechanického snfma¥a polohy ostéva informécis o polohe mechanického sys-
tému zachovand. Vyhodnocovenie uddajov snfmaZa, rektifikéciu, pripadne prevod ¥fslicového
signdlu na signdl analdgovy prevédzame prostriedksmi Z{slicovej techniky.

Priklady ¥islicovych mechanickfch snimaov polohy sd znézornené na pripojenfch vikre-
soch obr. 1, abr. 2.
Na obr. 1 je v néryse a v pddoryse znézornené usporiadanie hlavnych fastf &fslicového me-
shanického enf{mala polohy. Prevodové dvojkoleso 2 najplatnejfieho bitu MSB je znézornené
v raze, kvbli lepZiemu zvyrazneniu celku prevodového dvojkolesa 2 s clonou 3+ Obr. 2 zné-
zoriuje Y{slicovy mechanicky snfma® polohy a zapojenie jeho senzorov 4 v bindrnom kéde 8 &{-
tanim v tvers V. Prevodové dvojkolesd 2 s clonemi 3 a senzormi 4 patriace jednotlivym bitom,
gko aj nehybné hriadele 1 s kvdli prehladnosti zobrazené oddelene. Momentdlna vzdjomnéd
poloha clon 3 a senzorov 4 je sndzornend na diagrame spinania obr, 3. Zobrazenie je v medzi-
polohe, medzi polohami 111111 a 000000.

Gislicovy mechanicky snfma¥ polohy mé prevodové dvojkolesd 2 8 clonami 3 striedavo
a oto¥ne uloZend na nehybnfeh hriadeloch 1+ Senzory 4 s umiestnené po obvode prevodovych
dvojkolies 2 v rozsahu vplyvu clon 3.
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{{slicovy mechanicky snfmad polohy uvedieme do chodu prevodom pohybu zo snfmaného
mechenického systému na niektoré z prevodovych dvojkolies 2. Pri pohybe mechanického sys-
tému sa sd¥asne roztofia vietky prevodové dvojkolead 2.

Ich otdéliy budd v pomere

0
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kd& n js polet prevodovfch dvojkolies 2 s clonami 3. Najvy3iie otd¥ky dosiahne prevodovd
dvojkolesc 2 s najniZ%fm platnym bitom LSB. Clony 3 ovplyvaujd stav senzorov 4 = tym aj
v¥stupny signél ¥{siicového mechsnického snima¥a polohy.

Sislicovy mechanicky snfmed polohy mo%me pouif vSade tam, kde je potrebnd previest
animems pelohu alebo uhol pootoZenia pohyblivyeh fast{ mechanického syatému na ¥fslicovy
signdl. S pouZitfim I{slicovyich komparditorov ho moime pouZif v automatizalinej technike na-
wiesto programového spinafa, prifox ziskesme vadsiu presnost snfmania poldh, 8{slicovy me-
chanicky snfma& polohy méZme pouZit napriklad pre snfmenie poldh servomotorov. Spojenim
prevodového dvojkolesa najplatnejZieho bitu MSB s ovlddacou pékou z{skame ¥{slicovy mecha-
nicky ovldda&, ktory mb6Zme doplnif aretednym mechanizmom alebo vratnym pohonon.

PREDMET VYNALEZU

Z1slicovy mechanicky snfma¥ polohy tvoreny binarnymi snfmalmi otod¥nfch clon, vyznafue
$ici sa tym, Ze na nehybne upevnengch riandeloch (1) s§ striedavo a otoZne ulofend prevodo-
vé dvojkolesd (2) s cloneni (3), pri¥om vasZie koleso prevodového dvojkolesa (2) tvor{

s meniin kolesom nésledujiceho prevodového dvojkolesa (2) prevod jedna ku dvom a senzory
(4) st rozmiestnené po obvode prevodovych dvojkolies (2) v dosahu vplyvu clen (3).

2 vykresy
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