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(54) Zpasob automatizovaného rozb&hu, kupfikladu regulaéniho axialniho

Vyndlez se tykd oboru terpadel a Pesl
zpisob automatizovaného rozb&hu regulad-’
nich Serpedel s velkjym pritokem. Podstatou
vgnélezu je, %e impuls k rozbshu Je neg—
drive preddn servomotoru pro natdédeni lo-
patek ob&%ného kola Zerpadla, ktery prove-
de prestaveni lopatek d
pak se pfedd tento impuls na rozbshovy
spina¥ pohonného agregétu a teprve po do-
sa¥en{ jmenovitych otd¥ek je vyddn povel
servomotoru k pPestaveni lopatek do pie-
dem nastavené oteviené polohy. Zapojeni
k provédéni tohoto zplsobu se vyznaluje
tim, %e koncovy spinad zavitené polohy lo-
patek obdZného kola Jjednak vypind servo-
motor a jednak zdroven zepiné spoustiel
spinad pohonného agregdtu, prilemZ odstie~
divy spina¥ po ukon¥eni rozbdhu pohonného
agregétu zapind opedny smysl otd&en{ ser-
vomotoru, ¥im%¥ dojde k
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nebo diagonéainiho &erpadla a zapojeni k provadéni tohoto zplsobu

o zaviené polohy,

otevien{ lopatek.
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Vyndlez se tykd automatizoveného rozbdhu, kupPikladu reguladniho axidlniho, pfipadns
diesgondlniho Zerpedla s velkym pritokem, pohén¥ného asynchronnim nebo synchronnim elektro-
motorem & esynchronnim rozbdhem, a zapojeni k jeho provédséni.

Rozbéh regulanich axidlnich nebo diagondlnich &erpadel musi probihat obvykle tak, Ze
uzévéry instalovené na vytla¥nych Padech jsou zcela oteviené. Cerpadlo p¥i svém rozbshu
zadind soudasné plnit i vytledny Pad pfi minimdlni m&rné energii pritokem vy33im ne% je
Jmenovity pritok. Proto je tfeba, aby Jjednotlivé &dsti Zerpadla byly dimenzovény tek, aby
teto vysoké nemghéni nejen vydr¥ela, sle aby byla rovndi zachovéne pofadovand zivotnost
e spolehlivy provoz celého Zerpadla. PFitom je hydraulickd ¥dst ddle namdhéna kavitacl se
v8emi dlsledky z ni plynouci.

Pri svém rozbshu mus{ pohonny motor piekondvat moment odporu rotoru ¥erpadla jehoZ ve-
likost je ddna thlem nastaveni lopatek ob&Zného kola, tj. pifi nastaven{ lopatek ob&Zného
kola na vy%3{i pritok roste i moment odporu rotoru &erpadla. Lopatky ob&fného kola mohou
byt nestaveny i na tekovy pritok, kdy napfiklad synchrouni elektiromotor pii asynchronnim
rozb&hu nedosashuje takovych otd¥ek, p¥i kterych by v disledku melého p¥ebytku krouticiho
momentu mohlo dojit k synchronizaci. V takovém p¥iped$ by musil byt pohonny elektromotor
zbyte¥nd predimenzovén a to na takovy vykon, jeky nelze dosdhnout ani ze normdlniho provo-
zu, tj. kdy zéb&rové proudy dosahuji hodnot které jsou Zestl aZ sedmindsobkem hodnot jme-
novitych.

Uvedené nevyhody a nedostatky odstrenuje v podstatd vyndlez, kterym j: zplsob sutomati-
zoveného rizbdhu, kupfikladu regulaénihc axidlniho, p¥ipadng diegondlniho ¥erpadla s velkym
pritokem a jeho podstata spo¥ivd v tom, Ze impuls k rozbdhu je nejdfive p¥edén servomotoru
pro natéd¥eni lopatek ob&Zného kola regulaéniho gerpadla, ktery provede prestaveni lopatek
ob&%ného kola do zaviené, pifipadn& nulové poiohy, pak se predd tento impuls na rozbghovy
spinad pohonného agregdtu, a teprve po dosafen{ Jmenovitych otd¥ek je vyddn povel servomo-
toru k prestaveni lopatek ob&Zného kola do pfedem nastavené oteviené polohy.

Daldi podstatou vyndlezu je, %¥e mezi uzavirac{ spinal servomotoru a rozb&hovy spinal
pohonného agregétu je zapojen koncovy spinad zaviené polohy lopatek ob&Zného kola tak, Ze
s uzaviracim spinadem je spojen vypinacim vedenim a s rozbdhovym spina¥em je spojen spoudtd-
cim vedenim, pridem¥ odsti¥edivy spina® je spojen propojovacim vedenim s oteviracim spinalem
servomotoru. .

Vy38{ G¥inek vyndlezu se projevuje jednoduchosti zapojeni, které umoZnuje sutomaticky
rozbdh Serpadls s uzavienymi lopatkami ob&#ného kola, tedy pii nejmen¥im pritoku, ktery se
postupnd zvySuje pii automatickém prestaveni lopatek na deny vykon. Toto mé za ndsledek
mo¥nost optimdlniho dimenzovén{ pohonného sgregétu coZ se p¥iznivé projevi ve vyrobnich nd-
kladech celého soustrojf, v dUspoie materidlu i energie. Vyndlez ddle zajiéiuje dostatedny
p¥ebytek krouticfho momentu nezbytného pro synchronizaci e umofnuje snadné dosaZeni jmeno-
vitych otd&ek rotoru Zerpeadla.

Prikled konkrétniho provedeni vyndélezu je zndzorn¥n na piipojeném vykresu piedstavuji-
cim blokové schéma zepojen{ podle vyndlezu.

Podle vyndlezu je regula¥ni Zerpadlo | opatfeno jednsk pohonnym agregétem 2 s odstife~
divym spina&em 3 na spoledné hifdeli 4, a jednak servomotorem 3 pro natdé¥eni{ lopatek neznd-
zorn&ného ob&%ného kola regulaéniho Zerpadle ], napédjenymi prostiednicvim silového rozvodu
6 z nezndzorndného zdroje. Pohonny agregdt 2 je pro pripojeni k silovému rozvodu § opat¥en
rozb&hovym spine&em ] statorového vinuti 8 a pripojovacim spinalem Q rotorového vinuti j0.

Za stejnym ulelem je servomotor 5 opatfen uzaviracim spinadem 1} pro uzavirdni lopatek
ob&%ného kola a oteviracim spinadem 12 pro jejich otevirdni. Rozb&hovy, pFipojovaci, uzavi-
raci e oteviracf spinad 7, 9, 11, 12 jsou zapojeny na silovy rozvod § vedle sebe. Uzaviraci
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spinad 1] servomotoru 5 je zdroven spojen vstupnim vedenim 13 s nezndzorndnym ovlada¥em.

Servomotor 2 je ddle opatien koncovym spinafem 14 uzaviené polohy lopatek ob&%ného ko-
la a koncovym vypinelem 15 oteviené polohy lopatek. Koncovy spina¥ 14 servomotoru 3 je spo-
Jen jednek vypinacim vedenim 16 s uzaviracim spinadem 1] servomotoru 5 a jednek spoudtdcim
vedenim 17 s rozbshovym spinafem 7 pohonného agregétu 2, zétimco koncovy vypina¥ 15 servo-
motoru 2 Je spojen zp¥tnym vedenim 18 s oteviracim spina¥em ]2 servomotoru 5.

Odstredivy spina¥ 3 je spojen jednak spojovacim vedenim 12 s pfipojovacim spinalem 9
pohonného agregdtu 2 a jednak propojovacim vedenim 20 s oteviracim spina¥em 12 servomotoru

5.

Pripojeni servomotoru 5 do silového rozvodu § se provede na impuls k rozbshu, ktery
Je veden vstupnim vedenim 13 do neznézorn¥ného ovlada¥e k uzaviracimu spinadi )| servomoto-
ru 3. Rozb&hem servomotoru 5 se ze¥nou uzavirat lopatky neznézorndného ob&%ného kola regu-
lagniho ¥erpedle 1. Jekmile dosdhnou lopatky uzavPené nebo nulové polohy dojde k vypnutl
uzaviractho spinafe 1] na impuls koncového spinafe 14 prostfednictvim vypinaciho vedeni
16, coZ mé za nédsledek odpojeni servomotoru 3 do silového rozvodu § a tim jeho zastaveni.

Impuls koncového spinade 14 zejisti zéroven phes spousdtdc{ vedent 17 sepnuti rozbho-
vého spinafe I pohonného agregétu 2 a tim napojeni statorového vinuti 8 pohonného agregitu
2 na silovy rozvod §. Dojde k rozbshu pohonného agregdtu 2, ktery pracuje jako asynchronni
motor. Sou#asn& s pohonnym egregdtem 2 se rozbshnou regula¥ni Zerpadlo | e odstiedivy spi-
nat 3. Po ukondeni asynchronnfho rozbshu pohonného egregétu 2, impuls odstiedivého spinade
3 prost¥ednictvim spojovaciho vedeni ]9 sepne pripojovaect! spina¥ @ pohonného agregdtu 2,
coZ mé za ndsledek pripojen{i rotorového vinuti ]Q pohonného agregdtu 2 na silovy rozvod &
a néb&h pohonného egregdtu 2 do synchronnich otd¥ek.

Soulasnd na impuls odstiedivého spina¥e 3 p¥es propojovaci vedeni 20 sepne otevirac{
spinad 12 servomotoru 5 a tim p¥ipojf servomotor 5 na silovy rozvod 6. Servomotor 3 se roz-
b&hne opa¥nym smyslem, tak¥e zplsobf otevirdni lopatek ob3d%ného kola regula¥niho %erpadla
1, co? mé 2a ndsledek zvyovédn{ dopravoveného mno¥stvi. Jekmile dosghnou lopatky ob&Zného
kola regulaéniho &erpadla ] pFedem nastavené otevi‘ené polohy, vydd koncovy vypinad 15 impuls
pfes zpétné vedeni 18 k vypnuti oteviracfho spinale 12 servomotoru 5, odpoji jej od silo-
vého rozvodu § a servomotor 5 se zastavi. Tim je cely proces rozbdhu ukon¥en a regula¥ni
Zerpadlo | doddvé4 poZadované dopravované mnoZstvi.

Vyhodou tohoto zapojeni je, %e se rozb&h soustroji provddi p¥i zaviené nebo nulové polo-
ze lopatek ob&%ného kolae regula¥niho ¥erpadla, co% zaji¥tuje dostate¥ny prebytek krouticiho
momentu nezbytného pro synchronizaci a umo¥nuje tek snadné dosaieni Jjmenovitych otédek ob¥i-
ného kola ¥erpadla.

PREDMET VYNKLEZU

1. Zpisob automatizovaného rozb¥hu, kupfikledu regula&niho, exidlnfho, nebo disgondlni-
ho ferpadla s velkym pritokem, vyznadujici{ se tim, Ze impuls k rozb%hu je nejd¥ive pieddn
servomotoru pro natdé¥eni lopatek ob&%ného kola reguladniho Zerpadla, ktery provede pfesta-
veni lopatek ob&Zného kola do zaviené, p¥ipadnd nulové polohy, pek se predd tento impuls
na rozb&hovy spina¥ pohonného agregdtu, a teprve po dosaZeni jmenovitych otd¥ek Je vydén
povel servomotoru k pPestaveni lopatek ob&Zného kola do p¥edem nastavené oteviené polohy.

2, Zapojeni k provdddni zplsobu podle bodu 1, sestdvajici ze silového rozvodu, na kte-
ry je zapojen vedle sebe jednak rozbshovy spina¥ pohonného agregétu a jednask uzeviraci spi-
nad servomotoru, opat¥eny vstupnim vedenim a otevirsci spina¥ servomotoru pro naté¥eni lo-
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patek ob&%ného kola regulednfho ¥erpadlas, z koncového vypinale oteviené polohy lopatek ob&%-
ného kola spojeného zp&tnym vedenim s oteviracim spinadem servomotoru a z odst¥edivého spi-
nade uloZeného na spole¥né h¥ideli s pohonnym egregdtem, vyznadujici{ se tim, Ze mezi uza-
viraci spina¥ (11) servomotoru (5) a rozbdhovy spina¥ (7) pohonného agregdtu (2) je zapo-
jen koncovy spina® (14) zav¥ené polohy lopatek obd%ného kols taek, Ze s uzaviracim spina¥em
(11) je spojen vypinacim vedenim (16) a s rozbshovym spinafem (7) je spojen spoudtécim ve-
denim (17), pridem? odstiedivy spina¥ (3) je spojen propojovacim vedenim (20) s otevira-

cim spinadem (12) servomotoru (5).
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