CS 264434 B1.

CESKOSLOVENSKA

SOCIALISTICKA

REPUBLIKA
(19)

FEDERALNI
URAD PRO VYNALEZY

POPIS VYNALEZU
K AUTORSKEMU OSVEDGENI

(22) p#ihl4%eno 16 06 87
(21) pv 4422-87.D

(40) zvefejn&no 17 10 88

(45) vydéno 15 11 89

264434

Q1) (B1)

(13}
(51) Ine. C1L*
B 23 D 15/06

(75)
Autor vynélezu

HERCIK PETR ing. CSc., VETROVEC JINDRICH, LEHECKA VACLAV ing.,

SCHLEGEL MILO¥ ing. CSc., PLZEN

(57)

zapojenim,

covacich blokd, ak&niho bloku,
vacich blokd, dvou v§konovych blokd, dvou
nastavovacich blokd, dvou Ffdicich bloki,
ovlddacfho bloku, p&ti &idel polohy, dvou
&idel rychlosti a vysilaZe impulsi.

Gtelem zapojeni je umoZnit snadnou
zménu délky st¥ihaného formétu pfi zvyde-
ni p¥esnosti st¥{hén{ a vy3i{ prichodno-
sti trati. Uvedeného d&elu se dosédhne
které sestévA ze dvou vyhodno-

{54) Zapojenf pro plynulé déleni materidlu
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Vynélez se fyké zapojen{ pro plynulé délenf materi&lu, zejména kovovych pdsl, papiru,
um&lych hmot, apod., na voliteln§ formit p¥esngch rozméri. '

A% dosud se pfesnost formidtu docilovala pfedeviim u tuhych a pevangch materidlh, nap¥.
kovovych pésl, pomoci pfesn& nastavitelnych mechanickfych zaré¥ek. Automatizace spo&ivala
v programovém rozb&hu a brzdénf materidlu na zard¥ku od okam¥ité polohy po¥dtku formétu
a st¥ihové polohy nifek. zZaFfzeni bylo tvofeno kombinaci jednoduchého polohové pr¥estavitelné-
ho 8idla, nap¥. optického, poddtk. materidln, &idla, nap¥. elektromagnetického, polohy
niZek a relativnd jednoduché ¥{dici logiky. Existuje té% za¥izeni, pracujici v refimu
start ~ stop poddvacfho pohonu. Zaffzeni je tvofeno vykonovym blokem, zahrnujfcim tyristorovy
m&ni& a reguldtor rychlosti pohonu, ¥fdicim blokem, ktery generuje ¥idic{ signidly start -
- stop na z4klads pofadované polohy, je¥ je zaddvana obsluhou prost¥fednictvim zadévaciho
bloku a na zéklad® uddaje ¢idla polohy. Za¥fizeni ddle sestdvd z ovlddaciho bloku, zahrnujici-
ho spinafe a p¥epinade pro volbu reZimu st¥fhani a mofnosti vyddn{ povelu pro zahdjeni
d&leni, pohonu ndZek a ¥idiciho bloku, ze kterdho je vyddvdn povel pro st¥ih nd¥ek na
zdklad® logickych sign&ll o p#{tomnosti materidlu, ukon&en{ polohovdnf a nutngch blokovacich
podminek. Za¥fzenf pak umofiuje posunovdni materiilu zvolenou konstantni rychlosti v &asovém
intervalu, vymezeném signdly start - stop pohonu.

Nevfhodou za¥izeni s nastavitelnymi mechanickymi zardZkami je &asov& ndrodné prestavo-
véni t&chto zard¥fek. V dlsledku toho je relativnd nlzkd d¥lfc{ rychlost celého useku nidiek,
co¥ se hegativné projevije zejména tam, kde dochdzi v prib&hu st¥ihini ke zméndm st¥fhanfch
délek materiglu. Nevfhodou za¥fzeni, pracujfcfho v refimu start - stop poddvaciho pohonu,
je skutednost, Ze neumofiiuje fasov® optimdlni poddvdni watevidlu, jeliko% p¥i vy38{ 2volené
rychlosti dochézi k prokluzovén{ poddvacic.: vdletkd a v disiedku toho k ni%3f pfesnosti
polohovdni. Je-li naopak zvolena niZ3f{ poddvac{ rychlost tak, aby byly spln&ny pofadavky
na pfesnost polohovdni{, sniZfuje s: vyraznd prichodnost celéhe dseku ntZek.

Uvedené nevyhody odstrahuje zapojeni pro piynulé déleni materidlu podle vyndlezu,
sestdvajlci ze dvou vyhodnocovacich blckd, ak&niho bloku, dvou zaddvacich blokid, dvou
vykonovgch blokd, dvou Ffdicich blokd, oviidaciho bloku, péti &idel pclohy, dvou didel
rychlosti a vysilade impulsd.

Podstatou zapojeni podle vyndlezu je to, Ze prvn{ zaddvaci vystup prvniho zadivaciho
bloku ie pasalelnd spojen se sadmym informadnim vatupem prvniho vyhodnocovacihn bloku
a prvnim ovlddacim vstupem druhého vyhodnocovaciho bloku a druhy zaddvaci vystup s druhym
ovlddarim vstupem druhého vyhodnocovacfiho bloku. Ne prvnf infcrma®ni vstup druhého vy-
hodnocovaciho bloku je zapojen vystup vysilade impulsd a na druhy informadni vstup vystup
pétého &idla polohy a k prvinimu informadnimu vysgtupu je pripojen zaddvaci vstup prvnfho
nastavovaciho bloku. Zpdtnovazebtni vstup prvaniho nastavovaciho bloku je paralelnd spojen
se zpdtnovazebnim vstupem druhého nastavovaciho bloku a druhym informadnim v¢stupem druhého
vyhodnocovacfho bloku, jehoZ blokovaci vvatup ﬁe zapojen na &tvrty informadni vstup prvni-
ho vyhodnocovaciho bloku, k jeho% drubému informa&nimu vetupu je piFipojen vfstur prvniho
didla poléhy, k t¥etimu informadnimu vstupu vystup t¥etfho &idla polohy, k pdtému informad&-
nimu vstupu vystup &tvrtého &idla polohy a k Sestému informadnimu vstupu paralelnd v¥stup
drulhého $¢idla polohy a druh§y podminkovy vstup ovlddaciho bloku. Prvni startovaci vstup
ovlddaciiiv bloku je spojen s druhym povelovym vfistupem druhého nastavovaciho bloku, jeho#
prvni povelovy vgstup je zapojen na prvni zapinaci vstup druhého vgkonového bloku, zaddvaci
vstup na v¢stup druhého zadaQéciho bloku a spoudtdcf vstup na v¥stup druhého zaddvaciho
bloku a spoustéci vstup na prval povelovy v¢stup prvaftho vyhodnocovaciho bloku. Prvnf
inform&&ni vstup prvniho vyhodnecovaciho bloku je p¥ipojen jednak k stavovému v¢stupu
druhého vfkonového bloku a jednak » prvnimu podminkovému vstupn ovladdacfho bloku, jeho#
povelové v§stupy jsou spojeny s odpovidajfcimi spfnacimi vstupy druhiho ¥fd{eiho bloku,
v¢stup ¥idiciho bloku je zapojen na zapinact vstup akiniho bloku niZek, p¥ifem¥ na zp&tnova-
zebni vstup prvniho vykonového bloku je p¥ipojen v¢stup prvnfho &idla rychlosti a na zadavacy
vstup jednak vystup druhého &idla rychlosti a jednak zp&tnovazebni vstup druhéhc vykonové-
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ho bloku, jehof druh¢ zapinac{ vstup je spojen s prvnim logickjm vystupem a zaddvaci vstup
s analogovym v§stupem prvnfho ¥fdfcfho bloku, jeho druhy logicky v¢stup je zapojen na
prvni zapinaci vstup prvniho v§konového bloku,jeho? druhy zapinac{ vstup je p¥ipojen k od-
bavovacimu v§stupu ovlidaciho bloku, jeho% druhy startovaci Vstup je spojen s povelovym
v§stupem prvnihc nastavovaciho bloku. Informa&ni vystup prvniho nastavovacfho bloku je
zapojen na zaddvacf vstup prvnfho ¥ifdicfho bloku a spoust&ci{ vstup na druh§y povelov§ vystup
prvniho vyhodnocovaciho bloku, k jehoZ informa&nimu v¢stupu je pfipojen blokovaci vstup
prvniho ¥idfciho bloku.

Pi{nosem zapojeni podle vynélezu je pfesné, Sasov# optimdlni d8leni materidlu na
volitelny formét. Dal3i vfhodou je, #e zapojeni podle vyndlezu klade minim&lni néroky
na obsluhu, jelikoZ zabezpe&uje vSechny signaliza®ni a kontroln{ funkce. To v¥e mi pochopitel-
né& kladng vliv na prichodnost celé trati.

Zapojeni pro plynulé d€leni materidlu podle vyndlezu je p¥ikladn& schematicky znézorn&no
blokovym schématem na p¥ilo¥feném vfkresu.

zapojen{ podle vyndlezu sestdvéd z prvého vyhodnocovaciho blou 1, tvo¥eného napk.
obvody logického soufinu na vyhodnocovdni podminek pro st¥ih formdtu nebo konce materidlu,
druhého vyhodnocovaciho bloku 4, sestdvajiciho nap¥. z ¥{ta&l, kompardtord, pam&t{ a kombina&-
nich logickgch obvodd, jimi% je realizovédno m&feni délky materiilu, dvou v¢konov§ch blokd
5 a 12, coZ jsou v daném p¥ipad® tyristorové m&nide s regulétorem rychlosti a proudu kotvy
a ovlddaci logické obvody, prvého nastavovaciho bloku 6, coZ je v podstatd stavovy regulétor
drdhy, obsahujici nap¥. programétor optimdlni trajektorie a zp&tnovazebni regulétor dréhy,
druhého nastavovaciho bloku 9, realizovaného pomoci reguldtoru dréhy typu start - stop
a prvého ¥idiciho blcku 7, sestdvajiciho nap¥. z analogovgch a logickfch chvodd, obvodd galvanické-
ho oddé€leni a dpravy drovn& signdld. D&le pak zapojenf podle vyndlezu sestdvd z ovlddaci~-
ho bloku 10, vytvo¥eného z kombina&nich logickych obvodl, druhého ¥id{ciho bloku 11, sesté~
vajfciho z kombina¥nich logickych obvodld a vykonového zesilovafe, ak&niho bloku 2, co¥
je v podstaté rozvadé& s elektrohydraulickymi prvky pro ovldddn{ hydraulického pohonu
ntfek, dvou zaddvacich blokd 3 a 8, sestdvajicich z p¥islu¥ngch oviddacfch a zad4vacich
§rvkﬁ a kodovych pfepinadl, pé&ti &idel polohy 13, 14, 15, 16, 18, z nichZ prvni &ty¥i
jsou realizovdny napf. pomoci kontaktnich nebo bezkontaktnich koncovych spina&d a pité
&idlo polohy 18 je realizovédno pomoci fotoelektrického &idla polohy. Nedilnou souddsti
zapojeni podle vyndlezu jsou jesté dva pohédnéci motory 19, 21 realizované pomoc{ stejnosmér-
nych motord, z nich%# prvni slou%i pro pohon dopravniku 24 za niZkami 27 a druhy pro pohon
podédvacich vdleh 17 a dopravniku 26 p¥ed nidfkami 27, dv& &idla 20, 22 rychlosti, cof
jsou nap¥. tachogenerdtory a vys{lafe 23 impulsi, realizovaného pomocf inkrement&lniho
¢idla. Jednotlivé bloky 1 a%¥ 16, 18 a% 23 jsou pak zapojeny ndsledovn&. Prvni zaddvaci
vystup ¥1 prvniho zaddvaciho bloku 3 je paraleln& spojen se sedmym informadnim vstupem
a7 prvniho vyhodnocovaciho blcku 1 a prvinim ovlddacim vstupem cl druhého vyhodnocovacfho
‘bloku 4 a druh§ zaddvac{ vystup %2 s druhym ovlddacim vstupem c¢2 druhého vyhodnocovaciho
bloku 4. Na prvn{ informa&ni vstup dl druvhého vyhodnocovacfho bloku 4 je zapojen v¢stup
vysilage 23 impulsd a na druhy informa¥nf vstup d2 v¥stup pdtého &idla 18 polohy a k prvnimu
informa&nimu vystupu £1 je p¥ipojen zaddvaci vstup j prvniho nastavovacfiho bloku 6. Zp&tno-
vazebni vstup 5'prvn£ho nastavovaciho bloku 6 je paraleln& spojen se zpétnovazebnim vstupem
p druhého nastavovacfiho bloku 9 a druhym informadnim v§stupem £2 druhého vyhodnocovaciho -
bloku 4, jehoZ blokovaci vystup g je zapojen na &tvrty informa®n{ vstup a4 prvniho vyhodnoco-
vaciho bloku 1, -k jehoZ druhému informa&nimu vstupu a2 je p¥ipobjen vystup prvniho &idla
13 polohy, k t¥etimu informa&nimu vstupu a3 vystup t¥etfho &idla 15 polohy, k patému informad-
nimu vstupu a5 vy¢stup &tvrtého &idla 16 polohy a k Sestému informadnimu vstupu aé paralelné
vystup druhého &idla 14 polohy a druhy podminkovy vstup r2 ovlddacfho bloku 10. Prvni
startovacy vstup s1 je spojen s druhym povelovim vgstupem 72 druhého nastavovactho bloku 9, jehoZ prvn{ povelovf
vystup 71 je zapojen na prvni zapfnaci vstup ul druhého vykonového bloku 12, zadévaci vstup n na vystup druhého
zadvaciho bloku 8 a spoustécy vstup o na prvn{ povelovy v¥stup al prvnftho vyhodnocovactho bloku 1. Prvn{
informa&nf{ vstup al prvnfho vyhodnocovaciho bloku 1 je p¥ipojen jednak k stavovému vystupu
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v druhého vgkonového bloku 12 a jednak k prvnimu podminkovému vstupu rl ovlidaciho bloku
10, jeho% povelové vgstupy gl, o2 jsou spojeny s odpovidajfcimi spinacimi vstupy tl,

£2 druhého ¥fdf{cfho bloku 1ll. v¢stup ¥f{diciho bloku 11 je zapojen na zapinacf vstup b
ak&éniho bloku 2 niZek 27, p¥item% na zpétnovazebni vstup g prvniho v§konového bloku 5

je p¥ipojen v¢stup prvniho &idla 20 rychlosti a na zaddvaci vstup h jednak vystup druhého
¢idla 22 rychlosti a jednak zp&tnovazebni vstup y druhého vgkonového bloku 12, k jeho%
silovému vystupu z je pfipojen druhy poh&né&ci motor 21 podévacich vdlclh 17 a dopravniku

26 pted nifkami 27 a jehoZ druhy zapinaci vstup u2 je spojen s prvaim logickym vy¥stupem

Al a zaddvacl vstup x s analogovym vystupem w prvaiho ¥fd{cfiho bloku 7, jeho# druhy logicky
lv?stup A2 je zapojen na prvni zapinaci vstup el prvniho vykonového bloku 5, k jeho# vy-
stupu je p¥ipojen prvﬂi pohénéc{ motor 19 dopravniku 24 za ni%kami 27 a jehoZ druhy zapinaci
vstup e2 je p¥ipojen k odbavovacimu vystupu £ ovlddaciho bloku 10, jehoZ druhy startovaci
vstup 82 je spojen s povelovym v¢stupem %4 prvniho nastavovaciho bloku 6. Informadni vystup
2 prvnfho nastavovaciho bloku 6 je zapojen na zadédvaci vstup 1 prvnfho ¥fdiciho bloku

1, a spoulitéc{ vstup i na druhy povelovy v¢stup o£2 prvniho vyhodnocovaciho bloku 1, k jehoZ
informa&nimu sttupu/ﬂ je p¥ipojen blokovaci vstup m prvnfho ¥i{diciho bloku 7.

zapojeni podle vyndlezu md nédsledujic{ funkce: polohovédni kraje materidlu 25, poloho-
védn{ formdtu, st¥ih kraje a st¥ih formétu. Polohovéni{ kraje je posuv materidlu 25 manipulad&-
n{ rychlosti po dopravniku 26 pfed ntfkami 27 p¥i zvednutém dopravniku 24 za nifkami 27
o pevné zadany tsek drdhy. Polohovdni formdtu je posuv materidlu 25 pfZi sklopeném doprav-
niku 24 po dopravnicich 24, 26 o obsluhou zadanf uisek drdhy. P¥i polohovdni formitu jsou
kladeny vysoké ndroky na kone&nou presnost posuvu; rychlost pohybu v prib&hu polohovéni
formdtu musi{ sledovat optimdlni programovou k¥ivku. St¥ih kraje je odst¥ifen{ materidlu
25 niZkami 27, pfifem? odst¥ifeny materidl 25 spadne do nezakreslené sbérné nddoby. St¥ih
formdtu je odst¥iZen{ materidlu 25 za ndZkami 27 a odbaveni odstfifeného materiélu 25
manipula&ni rychlosti po dopravniku 24 za nlZkami 27. Posuv materidlu 25, p¥ipadné odbave-
n{ materidlu 25 je realizovéno ¥izenim dopravnikil 24, 26 pomoci pohdndcich motord 19,
21, které jsou ¥izeny vykonovymi blcky 5, 12. Zpétnd vazba je realizovédna pomoci &idel
20, 22 rychlosti, které ddvajf prost¥ednictvim zpétnovazebnich signdld ddaje o ockamZfitgch
hodnotéch rychlosti pohond do vfkonovych blokd 5§ a 12. PoZadovand hodnoty rychlosti pohoni
mohou byt rovny manipula&nim rychlostem, jejichZ hodnoty jsou zaddvdny uvnit¥ vykonovych
blokd 5, 12. Tento refim lze zvolit aktivac{ druhého zapinaciho vstupu e2 prvniho vykonového
bloku 5 a prvniho zapinacfho vstupu ul druhého vykonového bloku 12. Alternativnd mohou
byt po¥adované hodnoty rychlosti zaddvény do vgkonovych blokd 5, 12 pomoci jejich zadévacich
vstupd h, X. Tento reZim lze zvolit aktivaci prvéhe zapinaciho vstupu el prvniho vykonového
bloku 5 a druhého zapinaciho vstupu u2 druhého vykonového bloku 12. Pomocnym signédlem
vykonovych blokd 5, 12 je signdl na stavovém vystupu v druhého vgkonového bloku 12, ktery
signalizuje klidovy stav pohonu. Prvnf pohdn&ci motor 19 je ¥izen budto manipuladni rychlo-
sti nebo vledn& v zdvislosti na druhém pohdn&cim motoru 21. Proto je v¥stup druhého &idla
22 rychlosti veden soudasnd na zaddvaci vstup h prvého vykonového bloku 5. St¥ih je reali~
zovédn nd¥kami 27, které jsou ovlddény akénim blokem 2. Signdl na zapinacim vstupu b ak&niho
bloku 2 je veden z vystupu druhého ¥idicfho bloku ll. PoZadavky na &¢innost zapojeni jsou,
zaddvany prost¥ednictvim zaddvacich blokl 3, 8. Pofédovand délka kraje, tj. poZadovany
drdhov¢ posuv materidlu 25 éro polohovéni kraje, je pevn& zaddna v druhém zaddvacim bloku
8. V prvém zalgvacim bloku 3 obsluha zaddvéd ve formé signdlu na prvnim zaddvacim v¢stupu
_1 p#lizaw pro polohovdni a st¥ih kraje, resp. p¥ikaz pro polohovdni a st¥ih formétu. Pomoct
signdlu na druhém zaddvacim v¢stupu./ 2 obsluha zaddvd v BCD kédu po%adovanou délku formitu,
t.j. poZadovany drdhovy posuv‘materiélu 25 pro polohovéni formétu. V druhém vyhodnocovacim
bloku 4 je tento signdl trnsformovédn do bindrnfho kédu a vyveden na prvnim informanim
vfstupu €1. Druhy vyhodnocovaci blok 4 na¥ftdv4 ddle impulsy z prvnfho informadniho vstupu
dl, vedené od vysflafe 23 impulsd. V okamZiku zaddni p¥fkazu pro polohovdni a st¥ih konce,
resp. p¥fkazu pro polohovéni a stfih formdtu, se nalteny ddaj vynuluje. Protofe délka
posuvu odpovid4d podtu impulsd, je timto zpUsobem prib&#n& vyhodnocovén na druhém informad-
nim vystupu €2 ddaj okamZité délky posuvu materidlu 25. V okamZfiku odclon&ni pdtého &idla
18 polohy na dopravnfku 26 pfed ntfkami 27 p¥esn& definovdna délka zbyvajiciho materidlu 25..
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0d tohoto okamfiku druh§y vyhodnocovaci blok 4 za¥ne souasnd od této hodnoty od&ftévat
délku odpovidajici déle p¥ichdzejfcim impulsim na prvém informa¥nim vstupu dl a vyhodnocovat
tim okamfitou délku zbytku materidlu 25. Pokud poZadovand délka formétu presdhne okam¥itou
délku zbytku materidlu 25, je aktivovdn blokovacf v¢stup g druhého vyhodnocovaciho bloku
4 a tim je pro tento p¥ipad umoZnéno blokovdni &innosti polohovéni formitu. Aby mohla
byt zahdjena &innost polohovéni kraje, resp. polohovdni formitu, mus{ byt splndny p¥fslu¥né
logické podminky, které vyhodnocuje prvni vyhodnocovaci blok 1. Pro polohovéni kraje je
to soulasné spln&ni nédsledujicich podminek:klidov§ stav pohén&cfch motorid 19, 21 - signél
na prvnim ihforﬁaénim vstupu al, dopravnik 24 za niZkami 27 zvednut - signdl na t¥etfm
informa&nim vstupu ég, podévac{ vdlce 17 sevieny - sign&l na pitém informa&nim vstupu
a5, nd¥ky 27 v horni poloze signél na Zestém informa&nim vstupu a6 a povel obsluhy - polo-
hovéni a st¥ih konce - signdl na sedmém informa¥nim vstupu a7. Jsou-li tyto podminky splnény,
je aktivovan prvy povelovy vystup X1 prvniho vyhodnocovactho bloku 1. Polohovdni formitu
je podmin&no soulasnym splndnim nésledujicfch podminek v prvnim vyhodnocovacim bloku 1:
klidovy stav pohdn&cich motord 19, 21 - signdl na prvnim informa&nim vstupu al, absence
materidlu 25 na dopravniku 24 za nifkami 27 - signdl na druhém informa&nim vstupu a2,
dopravnik 24 za niZkami 27 sklopen - signdl na t¥etfim infbrmaénim vstupu a3, dostate&nd
délka zbytku materidlu 25 - signdl na ¥tvrtém informadnim vstupu a4, podévaci vélce 17
~sevieny - signdl na pAtém informaénim vstupu a5, niZky 27 v horni poloze - signil na Sestém
informa&nim vstupu a6 a povel obsluhy - polohovéni a st¥ih formitu -_signdl na sedmém
informaénim vstupu a7. Jsou~li tyto podminky spln&ny, je aktivovdn druh¢ povelovy v§stup
&2 prvnfho vyhodnocovacfho bloku 1. Signdly na povelovych vystupech «1, x2 uvdddji do
Cinnosti nastavovaci bloky 6, 9. Je~1li provddé€na &innost polohovdni formdtd, prvni vyhodno~
covac{ blok 1 navic prib&#n¥ kontroluje podminku pro sou¥asny pohyb obou dopravnikid 24,
26. Jednd se o soudasné spln&ni ndsledujicich podminek: dostate®nd délka zbytku materidlu
"gg - signél na &tvrtém informa&nfm vstupu a4, poddvaci vdlce 17 sevieny - signdl na pétém
informa&nim vstupu a5 a niZky 27 v horn{ poloze -~ signdl na ¥estém informa&nim vstupu
a6. Neni-li splndna nékteré z uvedenych podminek, je aktivovédn informadni vystup/g prvniho
vyhodnocovacfho bloku 1 a tento signédl je p¥iveden na blokovaci vstup m prvniho #1afciho
bloku 7. Prvni nastavovaci blok 6, ktery ¥idf polohovdni formitu, po své aktivaci signdlenm
na spousté&cim vstupu 1 zadne na z4klad® signdlu na zaddvacim vstupu j prib&in& generovat
pribéh optimdlni stavové trajéktorie pohybu, t.j. prib&h dréhy, rychlosti a zrychleni.
Soudasné realizuje zp&tnovazebni reguldtor dopln&ny dop¥ednou vazbou. Po¥adovand hodnota
drdhy je ddna generovanym optimdinim prib&hem dréhy, vgstupni hodnota drdhy je rovna okamZité
délce posuvu materidlu 25 na zpétnovazebnim vstupu k prvniho nastavovaciho bloku 6. Dopfednd
vazba je dédna generovanym optimdlnim prib&hem rychlosti. V¢stupem je signdl, odpovidajfci
pofadované hodnot& rychlosti na informadnim vystupu X prvniho nastavovacfiho bloku 6. Po
ukon&en{ polohovédni formétu je aktivovén povelovy vystup %, kter¢ spoudt{ ovlddacf blok
10. Signdl z informadnfho vystupu 7¢ prvniho nastavovacino bloku 6 je veden zaddvac{ vstup
1 prvniho ¥fdfciho bloku 7, kde je po signdlové Gprav& vyveden jako analogovy vystup W,
ktery je zaveden na zaddvaci vstup x druhého vykonového bloku 12. Prvn{ ¥{dici blok 7
ddle aktivuje logické vystupy 11, A2 v p¥ipad¥®, Z%e neni aktivni blokovaci vstup m, tj.
v p¥ipadé, fe jsou splnény podminky pro sou¥asny pohyb obou dopravnfkd 24, 26. Tim je zajist¥-
no optimdln{ programové ¥izeni druhého pohénécfho motoru 21 a vle&né ¥izeni prvnfho pohdn&-
ciho motoru 19. Druhy nastavovaci blok 9, ktery #{di polohovéni kraje, po své aktivaci
signdlem na spoudtdcim vstupu o aktivuje prvy povelovy v¢stup %1, ktery zapfnd manipula&n{
pohyb druhého. pohdn&ciho motoru 21 a ddle pribéZn& srovndvd hodnotu zaddvaciho vstupu
n, tj. pofadovanou délku posuvu materidlu 25 s hodnotou zpé&tnovazebniho vstupu p, tj.
okamZitou déikou posuvu materidlu 25. V ckamZfiku, kdy hodnota zp&tnovazebniho vstupu p
druhého nastavovaciho bloku 9 je rovna nebo vétZLl neZ hodnota zaddvacfho vstupu n, je
deaktivovdn prvni povelovy v¢stup T1l. Soudasné je po urdité &asové prodlevé aktivovén
druhy povelovy vystup N2, kterym je spoustén ovlidaci blok 10. Signil z povelového v§stupu
4 prvého nastavovaciho bloku 6 je veden na druhy startovaci vstup - s2 ovlddacfho bloku
10. Po aktivaci tohoto signdlu je provedena kontrola podminek pro st¥ih a odbaveni formdtu
pomoci signdld podminkov?ch vstupld rl, r2 tohoto ovlddaciho bloku 10, tj. klidovy stav
pohédnécich motord 19, 21, niiZky 27 v horni poloze. P¥i gpln&ni téchto podminek je aktivovéan
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dguhy povelovy vystup g2 ovlddaciho bloku 10, ktery prostfednictvim druhého #fdiciho bloku
11 aktivuje zapinacf vstup b ak&niho bloku 2 niZek 27. P¥i prvém prichodu noZd niZek 27
st¥edn{ polohou je ddle aktivovan cdbavovaci vystup f ovlidacfho bloku 10, ktery zapind
manipuladni{ rychlost prvniho pohdnéciho motoru 19. Po ndvratu noZd ndZek 27 do vychozi
polohy je aktivovédn druhy povelovy vystup g2 a odbavovaci vystup f ovlddaciho bloku 10.
Signdl z druhého povelového v¢stupu 72 druhého nastavovaciho bloku 9 je veden na prvni
startovaci vstup sl ovlddaciho bloku 10. Po aktivaci tohoto signdlu je provedena kontrola
podminek pro st¥ih konce materidlu 25 pomoci signdld na podminkovfch vstupech rl, r2 tohoto
ovlddaciho bloku 10, tj. klidov§y stav pohdnécich motord 19, 21, nliZky 27 v horni poloze.
PFi spln&ni té&chto podminek je aktivovdn prvni povelovy vystup gl ovlidaciho bloku 10,
ktery prostfednictvim druhého ¥fd{cfho bloku 11 aktivuje zapfnacf vstup b ak&niho bloku

2 nifek 27. Po ndvratu no#id do vychozf polohy je op&t deaktivovan prvni povelovy vgstup
ol ovlédaciho bloku 10 a tim i zapinac{ vstup b ak&nfho bloku 2.

PREDMET VYNALEZU

Zapojeni pro plynulé d&len{ materiilu, sestdvajici ze dvou vyhodnocovacich bloki,
ak&nfho bloku, dvou zaddvacich blokl, dvou vykonovych blokd, dvou nastavovacich bloki,
avou ¥idfcich blekd, ovlidaciho bloku, péti &idel polohy, dvou &idel rychlosti a vysilade
impulsl, vyznadujici se tim, %e prvni zaddvaci vystup (1) prvniho zaddvaciho bloku (3)
je paraleln& spojen se sedmym informa&nim vstupem (a7) prvniho vyhodnocovaciho bloku
(1) a prvnim ovlddacim vstupem (cl) druhého vyhodhocovaciho bloku (4) a druhy zaddvaci
v§stup (*2) s druhym ovlddacim vstupem (c2) druhého vyhodnocovaciho bloku (4), na jeho#
prvnf informadni vstup (dl) je zapojen vystup vysilale (23) impulsd a na druhy informadni
vstup (d2) vystup pdtého &idla (18) polohy a k prvnimu informaénimu vystupu (1) je p¥ipojen
zadadvaci vstup {j) prvniho nastavovaciho bloku (6), jeho% zp&tnovazebni vstup (k) je paralel-
né spojen se zpd&tnovazebni vstup (k) je paraleln& spojen se zp&tnovazebnim vstupem (p)
druhého nastavovaciho bloku (9) a druhym informa&nim v¢stupem (F2) druhého vyhodnocovactiho
bloku (4), jeho? blokovacf v¢stup (g) je zapojen na &tvrty informa¥ni vstup (a4) prvaniho
vyhodnocovacfho bloku (1}, k jehoZ druhému informaénimu vstupu (a2) je p¥ipojen v¢stup
prvniho &idla (13) polohy, k t¥fetimu informaZnimu vstupu (a3) vystup t¥etfho éidia (15)
polohy, k padtému informa&nimu vstupu (a5) vystup &tvrtého &idla (16) polohy a k Zestému
informa&nimu vstupu {a6) paraleln vystup druhého &idla (14) polohy a druhy podminkovy
vstup (r2) ovlddacfho bloku (10), jehoZ prvni startovaci vstup (sl) je spojen s druhym
povelovym vystupem (72) druhého nastavovaciho bloku (9), jeho% prvni povelovy vystup ("1)
je zapojen na prvni{ zapinaci vstup (ul) druhého vykonového bloku (12), zaddvaci vstup
(n) na vystup druhého zaddvaciho bloku (8) a spou¥t&cf{ vstup (o) na prvni povelovy v§stup
(Y1) prvnfho vyhodnocovaciho bloku (1), jeho? prvni informalni vstup (al) je pF¥ipojen
jednak k stavovému v§stupu {v) druhého vykonového bloku (12) a jednak k prvnimu podminkové-
mu vstupu (rl) ovl&daciho bloku (10), jeho% povelové v§stupy (ol, 62) jsou spojeny s odpovi-
dajfcimi spfnacimi vstupy (tl, t2) druhého ¥idicfho bloku (11), jeho% vystup je zapojen
na zapinaci vstup (b) ak&énfho bloku (2) ntZek (27), p¥ifemZ na zp&tnovazebni vstup (g)
prvniho vykonového bloku (5) je p¥ipojen v¢stup prvnfho &idla (20) rychlosti a na zadévaci
vstup (h) jednak v¢stup druhého &idla (22) rychlosti a jednak zp&tnovazebnf vstup (y)
druhého vykonového bloku (12), jeho% druhy zapinacf{ vstup (u2) je spojen s prvni logickym
vystupem (11) a zaddvaci vstup (x) s analogovym vystupem (w) prvnfho ¥fd{cfho bloku (7),
jeho¥ druhy logicky v¢stup (i2) je zapojen na prvnl zapinaci vstup (el) prvniho vykonového
bloku (5), jeho¥ druhy zapinac{ vstup (e2) je p¥ipojen k odbavovacimu vystupu (f) ovlddaci-
ho bloku (10), jehoZ druhy startovaci vstup (s2) je spojen s povelovym vystupem (%) prvniho
nastavovaciho bloku (6), jehoZ informa&ni vstup (X) je zapojen na zaddvaci vstup (1) prvni-
ho #fdicfho bloku (7) a spoustdc{ vstup (i) na druhy povelovy vystup (~2) prvniho vyhodnocova-
cfho bloku (1), k jehof informa¥nimu v¢stupu (4) je p¥ipojen blokovaci vstup (m) prvniho
#fdfctho bloku (7).

1 vykres
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