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(54) Zapojeni dobshoméru pro méfeni doby dobshu strojd

ReZeni gse tyka zapojeni dob3homdru _4 . 2
pro méXeni doby dobshu pracovaich néstro-

Ji, nap¥iklad tvérecich s velkym rozsa-

bem rychlosti pohybu a sloZitou trajekto-

rii pracovniho nastroje.

VyuZiva Dopplerova posuvu kmitodty a ob-

sahuje zdroj akustického signadlu umists-

ny napfiklad na pohybové 3ésti méFeného

stroje, a snimad akustického signélu a
umistény na pohyblivé. asti méreného gtro- N
Je, pFicdemi tyto pPrvky jsou napojeny na
vyhodnocovaci elektronicky obvod, tvoie-

ny zejména Sasovou zakladnou komparato-

rem minindlni rychlosti, ovlddacim obvodem

startu a Zasomérnym vstrojim.
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Vyndlez se tykd zapojen{ dob&homéru pro méren’ doby dobdhu strojl, zejména
pro méireni doby dob&hu stroji s posuvnym pohybem nistroje.

Doba dobdhu stroje Je nejdileZitéjsim parametrem pro hodnoceni bezpednosti
obsluhy, Definuje se jako doba od okamiiku uvedeni brzdy v &innost ac okamZfiku
zastaveni{ pohyblivé pracovni Sdsti stroje. ProtoZe se okamiik dplného zastaveni
ndstroje u takovych stroji, jako jsou nap¥, lisy, buchary, nl%ky na plech, obtiZ=
nd zjistuje, povafuje se za zastaveni dosa¥eni urdité minimilni rychlogti pohybe
1ivé &dsti stroje. ' ‘ ‘

Doposud pouiivané dobshomdry obsahuj{ tachogenerdtor, upevn3ny na pevné
E4sti méFendho stroje. Tachogenerditor je prostiednictvim pFevodového dstroji
zahrnujici nap¥, ozubeny hieben nebo soustavu §ék, spiaZen s pohyblivou &dsti
stroje. Rychlost pohybu pohyblivé &dsti stroje se tim pFevede na vystupni napdti
tachogenerdtoru, Béhem méFené doby dobdhu stroje se v patiiiném Gseku Sinnosti
stroje uvede v &innost soudasné brzda i m&Feni doby dobdhu nédstroje. % vystupnfho
napéti tachogenerdtoru se pak urd{, zda pohyblivé &dst stroje ji%? dosdhla poia=-
dované minimdln{ rychlosti a zastavi se pak mdFeni Sasu, Doba dobdhu je pFitom
znézornéna budto na displeji pFistroje nebo na obrazovce pamstového osciloskopue

Nevyhody tohoto zapojeni dobdhom¥ru spodivaji ve velmi ndro¥né instalaci
tachogenerdtoru na miifeném stroji, aby nedoslo k jeho > p¥idenf a v nutnosti
pouziti sloZit&js{ch mechanickych pievodd, ktqré vyluduji pouZit{ tohoto dob¥ho-
mdru pro mé¥eni stroji se sloZit3jil trajektorif pohybu pohyblivé ¥isti stroje.
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Krom$ toho neddvé toto zapojeni pFesné a reprodu!évatélné hodnoty doby dobdhu
zejména p¥i nizkych otdlkédch tachogcneré.toru a jeo konstruk¥nd slofité a vyrobnd
nékladné o ' ' ‘

C{ilem vyndlezu je odstranit tyto nevyhody.

Okolem vyndlezu je vytvoiit takové zapojeni dobZhoméru, které by bylo Jedno=
duché, spolehlivé, dostatednd pFesné v celém m5¥icim rozsahu, nevyfadovalo sloZi-
tjch mechanickjch pFevodd a bylo pouZitelné 1 pro slofit¥jsi dréhy pracovnich
néstroji strojes '

fikol je vyFeken zapojenim dobhoméru pro mé¥en{ doby dobdhm strojd, jehod
podstata pedls=vyuiiezu spodivé v tom, ¥e ovlddaci obvod gtartu mifeni 36 spojen
s prvaim vstupem Zasové zékladny, jejif prvni vystup Je spojen s Sasomdrnym
detrojim a jeji% druh¥ vystup Je spojen s vykonovym zesilovadem, ktery je p¥ipoe
jen ke zdroji akustického signdlu umistdnym na jedné 3dsti m3Feného siroje
a jejiZ druh¥ vstup Je spojen s kompardtorem minimdln{ rychloati, pi":l.pojenj'n
K selektivnimh zesilova®i, na jehod vetup Je papojen snfma¥ akustického signélu,
amfstény na druhé fdsti md¥eného strojee
’ Vihodou zapojeni je to, fe pouZitim zdroje a snimade akustického signdlu
ge podstatné zvys{ pFfesnost méFen{ doby dobdhu, zejména pii ni%sich rychlostech
pohybu stroje. Krom$ toho zapojeni umo¥huje mS¥it dobu dobdhu strojd nejenom
s primoderym pohybem pracovaiho néstroje a zjednodusuje instalaci na méYeny stroje

Dal3{ vfhody a vyznaky p¥{kladného provedeni pFedmitu vyndlezu vyplyvejdi
z popisu a vikresu, na n¥mi je -znédzorndno blokové schema zapojeni dob&homdrue

DobShom¥r obsahuje ovlddaci obvod 1 startu méfeni, ktery je upevnén stavitel~
n% na pevné tésti mé¥eného stroje a je ‘Bpojen a"prvn:(m vestupem fasové zédkladny Qe
Na prvni vjséup této Tasové zdkladny 3 Je nmapojeno Zasomérné ustroji 2, tvofend
napi. stopkami opat¥enymi displejem. Druh§ vistup Sasové zékladny 3 Je spojen
vedenim s vykonovym zesilovalex 4, kter§y je p¥ipojen ke zdroji 3 akustického
signélu. Tento zdroj 5 akustického signélu je upevndn nap¥e na pohyblivé 3dsti
m¥reného stroje a jeho vyzafovaci charakteristika svim maximem smdFuje ve sméru
pohybu pohyblivé Eésti mEFeného sirojes ¥ oblasti mexima vyzaFfovaci cherakteristi=
ky zdroje § akustického signélu je na pevné déstl miFeného stroje upevnén snimad
8 akustického gigndlu, kter§ je spojen se vstupem gelektivntho zesilovale Je.

Jeho vystup je pek spojen se vstupem kompardtoru § miniméln{ rychlosti, JjehoZ
vystup je spojen s druhfm vstupem Easové zékladny 3. |

V daném piifads je s vihodou ovlddaci obvod ] startu m3feni tvo¥en optickow
zévorou 8 tvarovecim obvodem, Stopky opatiené displejem jsou zhotoveny z integro=
vanych E{tald. fasovd zdkladna 3 obsahuje ¥{dici krystal a 381132 frekvence, tvom
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fené Fadou integrovanjch obvodl, Zdroj 5 akustického signélu obsahuje vysokotonoe
¥v¥ reproduktor, Komparitor § minimdin{ rychlosti je tvofen &{talem zhotovenim
opét z integrovanych obvodd, Selektivni zesllovaé J je tvoren aktiva{ pésmovou
propust{ s operadnim zesllovadem a jako snimad 8 akustického signdlu je pouZit
dynamicky¥ mikrofon s kardioidn{ smérovou charakteristikom. ‘

Zapojeni dobshomdru pracuje nésledovné: Zdroj 5 akustického signdlu je buzen
konstantiim lomitoStem prostiednictvim vikonového zeeilovale 4. B&hem pracovniho
pohybu méFeného stroje vzniké mezl zdrojem 5 akustického signdlu a animadem §
akustického signdlu relativni pohyb, tak¥e snimad 8 akustického signdlu snimd
konstantn{ budic{ kmitodet zvitieny respe, zmenden§ o hodnotu Dopplerove posuvu,
kterd je imdrnd rychlosti tohoto relativnfho pohybu. Selektivai zesilovad I
0afiltrovivd velkeré neiddoucy hluky vzniklé praci stroje a v okolf, které zachye
t1 snimad 8 akustického signélu. Qvlédaci obvod ] startu mdFeni spust{ v urleném
okamZiku pracovanfho pohybu m&¥eného stroje brzdu stroje a odeS{tdn{ Zasu na
Sagomérném Ustrojf 2 s displejem. Kompardtor § minimédlni rychlosti hlids, zda
rychlost pracovniho pohybu stroje a tim i Doppleriv posuv kmitoZtu neklesl pod
mezn{ rychlost. Klesne-1i iychlost pod danou mezni rychlost, povaZuje se miFeny
- 8troj za zastaveny a kompardtor § ninimélﬁi rychlosti zastav{ oded{tdni Zasu
8 na displeji Sasomdrného tstrojfl 2 se objev{i nam&¥end doba dobéhu s pPesnost{
 na milisekundy,

Zapojen{ dob¥homdru podle vyndlezu je vhodné zejména pro mS¥eni doby dobdhu
tvéfecich strojld, niifek, Fezalld materdlu a JinFech strojﬁ‘s poesuvnym pohybem
piacovnich Edsti stroje a to jak pwo kontrolu sprévného se¥{zen{ p¥{mo u v¥froboe
tak i pro pravidelnou kontrolu u ufivatele,

Predmét vyndlezu

Zapojeni{ dob&homéru pro m3Fent doby dobdhu stroaﬁ, zZejména pro mdreni
doby dobéhu strojd s posuvngm pohybem ndstroje, vyznalujfei se tim, Ze ovlida=
ci obved (1) startu mdFeni Je spojen 8 prvnim vetupem Sasové zdkladny (3), jeji% .
prvai vyistup je spojen s SasomSrnym dstrojim (2) a Jeji% druny vistup je spojen
8 vykonovym zesilovalem (4), ktery Je p¥ipojen ke zdroji (5) akustického signé-
lu umisténym na jedné &4sti méFeného stroje a jeJ{% druhy¥ vstup je spojen 8 kome
pardtorem (6) minimiln{ rychlosti, pFipojenym k selektivnimu zesilovaZi (7,
na jehoZ vstup je napojen snfmal (8) akustického signdlu, umfst3nf na druhé Sdeti
méFeného stroje,

1 vykres
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