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(54) Zapojeni koncoveho &lenu pro ovladani elektrickych servopohonu s brzdou

Vynalez se tyka regulace pramyslovych
procest a reSi zapojeni koncového &lenu pro
ovladani elektrickych servopohonii s brzdou.
Servopohon miuZe byt ovladan ru&né nebo au-
tomaticky a signaly 2z nadfizeneho automatu.
Obsahuje dva analogové vstupy, kterymi pfi-
chazeji signaly pro automatické Fizeni. Ke
kaZdému analogovému signalu prislusi dva
dvouhodnotoyé uvolnovaci signély. Vybrany
analogovy vstupni signal nebo signdl o kon-
cové poloze servopohonu prichizi na analogo-
vy vystup koncového &lenu a ovlada pPfes ovla-
da& polohu servopohcnu. Klesne - 1i vystupni
signél na nulovou hodnotu, servomotor se za-
stavi. Toho se vyuziva pro ruini ovléadani
systému "vice", ''ménd" bez &asového driftu.
Signdly uréujici koncové polohy servomotoru
se generﬁji koncovym &lenem.

Vynalez se vyuZije pro ovléadéani ak&nich
&leni regulaénich obvodu. Vynédlez je defi-
nyvén v jedném bodé. Popis je doplnén jed-

nim obrazkem.
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Vynélez se tykd zapojeni koncového &lenu pro ovladani elektriékych servopohonlit s brzdou,
kdy je servosmyZka uzaviena pfes oddé@leny ovlada&. Ovlada& obsahuje obvod, ktery hlida jistou

minimalni drovern signdlu z koncového &lenu. Je - 1i signal pod touto Grovni, motor se zabrzdi.

Znémé zapojeni koncovych &lenl pouzivaji dvou koncepei. Prvni z nich je ta, pifi niZ je
v koncovém &lenu pouZit pamé&tovy obvod, ktery dodédva na vystup spojity signal. Polohova smy&-
ka neni uzaviena pies koncovy &len, takigwpplbha servopohonu je Gmérnd velikosti vystupniho
signalu koncového &lenu. Koncovy &len tohét%‘uspofédéni mé pomérné vysoky drift a malou &aso-
vou stédlost. Pfi vypadku napédjeciho napé&ti v Ustiedni &asti reguldtoru se nastavi servopohon
do chybné polohy. Druhé znémé.uspoﬁédéni pouziva polohovou zp&tnou vazbu, uzavienou piHes kon-
covy &len. Signal z koncového &lenu do ovladaée servomotoru md charakter regulaé&ni odchylky.
Krom& ného je z koncového &lenu veden jsété signél,‘ovlédajici brzdu servopohonu. Tak roste

!
polet vodi&l potFebnych k propojeni koncového &lenu'a ovladade servopohonu.

Tyto nedostatky odstranuje zapojeni koncového &lenu podle vynadlezu. Jeho podstata spo-
¢iva v tom,; Ze prvni analogovy vstup koncového &lenu je spojen se vstupem prvﬁiho zesilovade,
jehoZz vystup je spojen's analogovym vstupem prvniho spinade. Vystup tohoto spinaZe je spojen
s prvnim vstupem s&itaciho zesilovage, jehoZ vystup je spojen se‘vstupem pfevodniku. Vystup
pPevodniku je vyveden na an;logovy vystup zapojeni. Druhy analogovy vstup zapojeni je spojen
se vstupem druhého zesilovade, jehoZ vystup je spojen s analogovym vstupem druhého spinade,

jehoZ vystup je propojen se druhym vstupem s&itaciho éesilovaée. Treti vstup séitaciho zesi-
lovae je spojen s vystupem &tvrtého spinade, jehoZz analogovy vstup je spojen s vystupem dru-
hého zdroje napé&ti. Vystup prvniho zdroje nap&ti jevspojen s analogovym vstupem tPetiho spi-

nafe, jehoZ vystup je spojen se dtvrtym vstupem s&itaciho zesilovade.

Vynélez sludéuje vyhody oboucgosud pouzZivanych uspofaddni. UmoZnuje pouZit maly poéet
vodigl k propojeni koncového &lenu a ovladale servopohonu a souasné zajistuje Easové neome-
zenou stédlost polohy pohonu. Jednoduchost propojéni koncového &lenu se servopohonem a sam

princip ovladani zajistuje zv&éenou spolehlivost ve funkci, zvléété pfi vypadku napé&ti v
centrdlni &&4sti reguldtoru. ProtoZe pésmo proporcionality samotného servopohonu jé Gzké, po-

hybuje se servopohon p#i ruénim ovlddani vidy tém&f plnou rychlosti.
Ppiklad uspofadéni koncového &lenu podle vynidlezu je znadzorné&n na phipojeném vykrese.

Jednotlivé bloky lze charakterizovat takto:
Prvni zesilovaé 9 a druhy zesilovag 12 jsou stejne a sklédaji se z opera&éniho zesilovade,
odporl a filtra&niho kondenzatoru. SlouZi k pfevodu vstupniho napéti, k potladeni jeho soud-

tové slozky a filtraci. Jsou zapojeny jako stupné se symetrickym vstupem.a zesilenim 1.

Prvni spina& 15 je tranzistorovy spina&, ktery se skladad z tranzistoru, odpord a diod.
SlouZi k piieruSovéni priichodu signdlu z prvniho zesilovafe 9 na vstup 24 s&itaciho zesilova-
e 23. Druhy spina& 19 je proveden stejné& jako prvni spina& 15. PferuSuje prichod signilu

z druhého zesilovade 12 na vstup 25 s&itaciho zesilovace 23.

B
s¢itaci zesilovaé 23 se sklddd z operaéniho zesilovale a odpori. Slouzi ke s&itéani sig-
nédla, pfichézejicich od prvniho spinaZe 15, druhého spinaéexig,'tfetiho spinade 36 a &tvrté-.

ho spinage 40. M& zesileni 1.
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Pfevodnik 29 se skladd z operadniho zesilovade, tranzistoru a odpord. Slouzi k pfevodu
napétového signdlu ze s&itaciho zesilovace 23 na proudovy signél pro buzeni ovladade servopo-

honu.

Oba zdroje napéti 32 a 34 se skladaji z odporii. Jsou to odporové d&lice, které z napdje-

ciho napéti vytvarteji napéti o vhodné velikosti.

Treti spinad éﬁ a &tvrty spinal 40 jsou tranzistorové spinade a sklédaji se z tranzi-
storli a odporit a jejich zapojeni je shodné. Slouzi k pferufovani signdlu od obou zdrojui né-
péti 32 a 34 na tpeti vstup 26 a &tvrty vstup 27 séitaciho zesilova&e 23. Logicky blok 44 je
kombina&éni automat a sklada se z logickych integrovanych obvodd, tranzistorii, odporii a diod.
Blok zpracovava logické signédly ze vSech svych vstupl 45, 46, 47 a 43 a svymi ob&ma vysﬁupy

49 a 50 ovlada spolupraci koncového élenu s po&itatem a rozhoduje o tom, ktery ze spinaéi 15,

19, 36 nebo 40 bude sepnut.

Prvni analogovy vstup 1 zapojeni je spojen se vstupem 10 prvniho zesilovacCe g, jehoz
vystup 11 je spojen s analogovym vstupem 16 prvniho spinae 15. Vystup 18 prvaiho spinace 15
je spojen s prvnim vstupem 24 séitaciho zesilovade 23. Vystup 28 s€itaciho zesilovae 23 je
spojen se vstupém'gg ptevodniku 29, jehoZ vystup 31 je propojen s analogovym vystupem 8 zapo-
jéni. pPrvni dvouhodnotovy vstup 3 zapojeni je gpojen s prepinacim vstupem 45 logzického bloku
44, jehoz ovladaci vstup 46 je propojen s druhym dvouhodnotovym vstupem 4 zapojeni. Treti
dvouhodnotovy vstup 5 zapojeni je spojen se skupinovym uvolnovacim vstupem 47 logického bloku
44, jehoZ skupinovy hlidaci vstup 48 jé spojen se &tvrtym dvouhodnotovym vstupem 6 zapojeni.
pvouhodnotovy vystup 7 zapojeni je spojen se signaliza&nim vystupem 49 logického bloku 44,
jeho# skupinevy ovlédaci vystup 50 je spojen s dvouhodnotovym vstupem 17 prvniho spinage 195,
diale s dvouhodnotovym vstupem 21 druhého spinace 19, s dvouhodnotovym vstupem 38 tfetiho spina-

& 36 a kone&nd s dvouhodnotovym vstupem 42 gtvrtého spinade 40. Analogovy vstup 41 &tvrteho

e

spinage 40 je spojen s vystupem 55 druhého zdroje 34 napéti. Vystup 43 &tvrtého spinace 40

je spojen se tfetim vstupem 26 s&itaciho zesilovade 23, jehoZz &tvrty vstup 27 je spojeﬁ s
vystupem 39 tifetiho spina&e 36. Analogovy vstup 37 tietiho spinate 36 je spojen s vystupem
33 prvniho zdroje nap&ti 32. Druhy analogovy vstup 2 zapojeni je spojen se vstupem 13 druhého

zesildvaée 12, jehoZ vystup 14 je spojen s analogovym vstupem 20 druhého spinace 19. vystup

22 druhého spinage 192 je spojen s druhym vstupem 25 s&itaciho zesilovale 23.

Zapojeni pracuje takto. Signalem, privedenym na prvni dvouhodnotovy vstup 3 zapojeni
rozhodne obsluha, zda se servomptor bude ovladat ruéné nebo poéitacem. PPRi ruénim provozu
jsou oba spinage 15 a 19 rozepnuty. Signdly ''vice" a "ménd', pifichézejici od ovladacich tla-
gitek se pPivadéji na druhy dvouhodnotovy vstup 4 zapojeni. ppivedenim signalu "vice' se sep-
ne tdeti spinat 36 a na analogovém vystupu 8 zapojeni se objevi signal, zﬁaéici stoprocentni

polohu servopohonu. Privedenim signalu "ménad" se sepne &tvrty spinal 40 a na analogovem vystu-

pu 8 zapojeni se objevi signal, odpovidajici nulové poloze servopohonu. Neni - 1i stisknuto
54dné z tladitek "vice", "mén&", jsou viechny spinafe 15, 18, 36 a 40 rozepnuty a na analogo-

vém vystupu 8 zapojeni je nulovy signdl. Ten se vyhodnocuje v ovladaci servopohonu a servomo-
tor se zabrzdi. JestliZe se na prvni dvouhodnotovy vstup 3 zapojeni privede povel pro auto-

matické ovladéni servopohonu, objevi se na dvouhodnotovém vystupu 7 zapojeni signal, ktery
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informuje oba poditate, Ze maji pfevzit regulaci. Ten poditad, ktery pﬁeveime regulaci, vyégle
na tieti dvouhodnotovy vstup 5 zapojeni signdl. Tento signil se zpracuje spolu se signilem

na prvnimldvouhodnotovém vstupu 3 v logickém bloku 44 a vysledkem je sepnuti bud prvniho spi-
nage 15, nebo druhého spinage 19. Tak se analogovy signdl z pifisluZného poditade dostane z .
prvniho analogového vstupu 1 zapojeni, nebo ze druhého analogového vstupu 2 zgpojeni na s&i-
taci zesilova¢ 23 a odtud na analogovy vystup 8 zapojeni. PPi vypadku regulujiciho poé&itacde
se ztrati uvolnovaci signal, prichizejici na treti dvouhodnotovy vstup 5 zapojeni a prvni
spinag 15 nebo druhy spinaég 19 se rozepne, coZ zplisobi zastaveni servopohonu v posledni polo-
ze. Na skupinovy hlidaci vstup 48 logického bloku 44 se pirivadi informace o tom, zda vsechna
napdjeci napé&ti koncového &lenu jsou spravna. Ppi vypadku nékterého z nich se rozepnou vSech-
ny spinade 15, 19, 36 a 40 a motor se opét zastavi. Dale se na &tvrty dvouhodnotovy vstup 6
zapojeni pﬁivédé signédl od ochran, Ten mé& prioritu pfed viemi ostatnimi ;ignély, kromé sig-
ndlu o vypadku napéjeéiho napé&ti. Na ZAdost nadfizeﬁého automatu se rozepne jak prvni spinad
15, tak i druhy spinag 19 a sepne se bud tPeti spinag 36, nebo &tvrty spina& 40. Tim se servo-

pohon nastavi do maximalni nebo minimadlni polohy.

Vyndlezu se vyuZije pro ovladani akénich organa regulacnich obvodil ve vSech oborech

pramyslu.

VYNALEZU

fesd
=

PREDM

Zapojeni koncového &lenu pro ovladani elektrickych reguiaénich servopohoni s brzdou
vyznadujici se tim, Ze prvni analogovy vstup (1) zapojeni je spojen se vstupem (10) prvniho
zesilovale (9), jehoé vystup (11) je spojen s analogovym vstupem (16) prvniho spinage (15),
jehoZ vystup t18) Jje spojen s prvnim vétupem (24) séitaciho zesilova&e (23), jehoZ vystup (28)
je spojen se vstupem (30) prevodniku (29), jehoZz vystup (31) je propojen s analogovym vystq—
pem (8) zapojeni, jehbz prvni dvouhodnotovy vstup (3) Jje spojen s prepinacim vstupem (45)
logického bloku (44), jehoZ leédaci vstup (46) je propojen s druhym dvouhodnotovym vstupem
(4) zapojeni, jehoZ treti dvouhodnotovy vstup (5) je spojen se skupinovym uvolfiovacim vstupem
(47) logického bloku (44), jehoz skupinovy hlidaci vstup (48) je spojen se &tvrtym dvouhodno-
tovym vstupem (6) zapojeni, jehoZ dvouhodnotovy v&stup ET) Je spojen se signaliza&nim vystupem
(49) logického bloku (44), jehoZ skupinovy ovladaci vystup (50) je spojen jednak s dvouhodno-
tovym vstupem (17) prvniho spina&e (15), jednak s dvouhﬁdnotovym vstupem (21) druhého spinade
(19), jednak s dvouhodnotovym vstﬁpem (38) trPetiho spinage (36) a jednak s dvouhodnotovym
vstupem (42) étVftého spinace (40), jehoZ analogovy vstup (41) je spojen s vystupem (35)

druhého zdroje (34) nap&ti, pifidemz vystup (43) &tvrtého spinaie (40) je spojen se tietim
vstupem (26) séitaciho zesilovade (23), JjehoZz &tvrty vstup (27) je spojen s vystupem (39)
tfetiho spinaée (36), jehoZ analogovy vstup (37) je spgjen s vystupem (33) prvniho zdroje na-
pé&ti (32), zatimco druhy analogovy vstup (2) zapojéni Jje spojen'se vstupem (13) druhého zesi-
lovace (12), jehoZ vystup (141 je spojen s analogovym vgtupem (20) druhého spinade (19),

jehoz vystup (22) je spojen s druhym vstupem (25) s&itaciho zesilovade (23).

1 vykres
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