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Ramenovy ram véhy je opatien $roubo-
vym hiidelem, na jehoZ zdvitu je nasazena
matice se zdvaZim. Otdfenim Sroubového
hiidele elektromotorem na jednu nebo dru-
hou stranu je docileno prestavovéni polohy
zévaZi, potet otd€ek a tim registrace polo-
hy z4vaZi je snimédna snimafem fotoimpul-
st mérného kotoude, spojenym s dalSimi
elektrickymi zaf{zenimi.

RovnovdZnd poloha ramene védhy je sni-
ména pomoci impulsd svételné energie, kte-
ré dopadaji otvory na clon&, spojené s ra-
menem, na fotodiody a jsou déale registro-
vany. Od polohy ramene a snimani fotoim-
pulsil je pak odvozeno bud potfebné auto-
matické piestavovdni zdvaZi, anebo zapnu-
ti nebo zastaveni piisunu vdZeného mate-
ridlu.
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- Vynédlez se tykd zafizeni k ddlkovému o-
vladéni automatické ramenové vdhy a k re-
gistraci hodnot navdZenych hmotnosti.

Jsou zn&dmy rizné typy ddlkovd ovlada-
nych vah s moZnosti registrace navdZenych
hodnot, zaloZené na principu torzni neho
jiné zat&Zované pruZiny, anebo na zdklad3
tenzometricky méfeného zatiZeni mérného
¢lenu véhy, a to jak u stacionirnich vah,
tak u vah pésovych. Podstatnou nevyhodou
v3ech t&chto typh vah, zaloZenych na pruz-
né deformaci mérného &lenu, je uréitd ne-
pfesnost, vyplyvajici jednak ze samotného
pouZitého principu, jednak se zvé&tSujici pii
ristu zatiZeni. Zv143t& pak pii vy3Sich va-
Zenych hmotnostech je v nékterych piipa-
dech, kdy zéleZi na pfesnosti, tento princip
prakticky nepouZitelny. Je-li pak nutno jes-
t8 Fedit ddlkové nastaviovdni vaZenych hod-
not v souvislosti s ddlkovym ovlddanim a
pfenosem dat, je nutno pouZivat takovych
elekirickfch prvk a zafizeni, které jsou
vdzény nikoliv pfimo na hodnotu zméie-
nou, ale aZ na hodnotu n&jakym zphisobem
registrovanou. PriotoZe vSak v tomto pfipa-
dé& je moZnost dvoji, vzdjemn& se ovliviiu-
jici chyby jednak ve védZeni samotném, jed-
nak v méfeni a registraci hodnoty zjisto-
vané nebo pledem urdované hmotnosti,
vzrlistd chyba nad pFipustnou mez. Pfitom
jsou takovédto zafizeni pomérnd sloZitd, né&-
ro€né na presnou funkci vSech jednotlivych
prvkl a v diisledku toho i velmi drahd, Je-
jich sloZitost a cena roste Gmérnd s vyZa-
dovanou vys8i pfesnosti. Provozni spolehli-
vost téchto zafizeni vSak na druhé strance
nebyvéd vysokd, zejména v piipadech nasa-
zen{ ve tvrdSich podminkédch, napt. v ze-
médélském provozu. Z téchto dfivodd a dé-
le pak i z dlviodu obtiZné, vysoce odborné
GdrZby nejsou v podminkdch zem#d&lského
provozu pouZivédna takovd zalizeni na véa-
Zen! hmotnosti, kterd by umoZiiovala auto-
maticky priovddénou zm&nu vaZenych hod-
not s délkovym ovlddanim, pienosem t&ch-
to dat a s pfipadnym soufasnym napojenim
na ovlgdéani dalSich pracovnich strojii nebo
zatizeni. RGzné pouZivané principy a typy
automatickych vah jsou schopny plnit na-
nejvy$ jen &ast zmindnych wkold, nikoliv
v3ak jejich komplex a nevyhovuji také viem
Fedenym podminkam.

Tyto nevyhody odstraiiuje zafizeni k dal-
kiovému ovlddani automatické ramenové vé-
hy a k registraci hodnot podle vynilezu,
jehoZ podstata spofivd v tom, e na ramen-
ném rédmu, spojeném s vykyvnym ramenem
véhy, je uloZen otofny Sroubovy hiidel, kte-
ry je napojen na elektromotor a nese na
sob& matici se zdvaZim, p¥itemZ ke Sroubo-
vému hfideli je upevndn mérny kotoud, o-
patfeny znatkami, proti ndmu¥ je uspoia-
dén elektricky snima¢ znadek.

Zatizeni k dilkovému ovlad4ni automa-
tické ramenové vdhy a k registraci hodnot
podle vynédlezu spliiuje v3echny uvéddsné
po¥adavky na poZadovanou miru pFesnosti,
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mozZnost dalkového nastavovdni a pienosu
hodnot a rovndZ po nédkladové a provozni
strédnce vykazuje velmi pfiznivé parameftry.
Pokud se tykd pouZitého ramenového prin-
cipu, je tento sdm o sob& jiZ postaditelnd
pfesny a neni ovliviiovdn dobou nebo dél-
kou proviozu co do zmény mé&fenych hod-
not. Pohyblivé rameno pak dévd piesnou,
jednoznaénou moZniost automatického od-
¢itdni navaZené hmotnosti v nulové poloze
ramene, pfifemZ princip odeditdni hodncty
i s nastavovanim z4vaZi je velmi jednodu-
chy, levny a spolehlivy. Celé uspofddéni
véhy je pak natolik jednoduché a robust-
ni, Ze vyhovuje i v obtiZnych provioznich
podminkéach, jak je tomu napf. v zemé&dél-
stvi, kde v Zivofidné vyrobé se fasto vysky-
tuji problémy, spojené s vdhovym davkova-
nim krmnych hodnot.

Na vykresech je schematicky zndzornsn
priklad priovedeni zafizenf k dalkovému o-
vlddéni automatické ramenové vahy a k re-
gistraci hodnot, pt¥iemZ obr. 1 je ndrys
uspoiddani ramenové vahy, obr. 2 je celko-
vym pohledem na ramenovy rdm, obr. 3 zné-
zorfluje detail sniméni rovnovdZné nebo ne-
rovnovaZné polohy ramene a obr. 4 pied-
stavuje detail snimdni pohybu zdvaZi pfi
nastavovdni na predvolenou miru viZené
hmeotnosti. )

Na ramenovém rdmu 1 je v nosnych lo-
Ziskdch 2 (obr. 1} uloZen otodny Sroubovy
hiidel -3. Tento otofn& uloZeny Sroubovy
hridel 3 m4 na svém zdvitu nasazenou nos-
nou matici 4, opatfenou zdvaZim 5, popf. je
matice 4 nekruhového prifezu anebo opa-
tfend wvodicim vystupkem a je vedena ve
vedeni, :zabrafiujicim jejimu. otd€eni ' [ne-

-zndzornéno). Ke 3Sroubovému hiideli 3 je

upevnén mérny kiotoué 6 pottu otddek Erou-
bového hridele 3, 'opatfeny znatkami 7
(obr. 4), nap¥. otvory anebo i jinymi znad-
kami, napf¥. kontrastnimi (neznézorn&no).
Proti snimacim znaCkdm 7 je uspoiddén e-
lektricky snima¢ 8 znadek 7, napojeny vo-
di¢i 15 na registraéni vyvod 16 signélu.-Sni-
maéd 8 znadek 7 je tedy soucasn& snimadem
8 poctu otdtek Sroubového hiidele 3 a tedy
i polohy zévaZi 4, resp. nastavené hodnoty
vaZené hmotnosti. V piipadsd, Ze je pouZit
meérny kotou€ 6 opatfeny znackami 7 v po-
dobé otvorft 7° (obr. 4), je s vfhodou z dru-
hé strany mé&rného kotoude 6 proti snimaéi
8 uspofddédna Zdrovka 9 a snimac 8 je pak
opatFen napf, fotodiodou 25. Sroubovy hii-
del 3 je pies sppjku 10 spojen se skiini po-
honu 11, na nfZ je napojen elekiromotor 12
s elektromagnetickou brzdou rotoru, napo-
jeny kabelem 13 na ovlddaci piivod 14 elek-
trického proudu. Ramenovy rdm 1 je spo-
jen s vykyvnym ramenem 17 (obr. 2), po-
depfenym tchytem 17 a opatifenym b&Znym
mechanickym pievodovym tdhlem 19 od
nezndzorn&né véZni plosiny. Vykyvné rame-
no 17 je opatFeno pohyblivym nulovacim
jazgtkem 20, prioti n¥muZ je na pevném r4-
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mu 21 uloZen pevny protijazycek 22. Vy-
kyvné rameno 17 je dédle opatfenou clonou
23 (obr. 3), v niZ jsou priovedeny vyvaZovaci
otvory 24, nejlépe dva. Z jedné strany clo-
ny 23 jsou proti vyvaZovacim otvoriim 24
upraveny Zarovky 9 a z druhé strany pak
fotodiody 25, opatiené vyviody 26, které jsou
napojeny na nezndzorn&ny snima polohv
vykyvného ramene 17.

Zatizeni k délkovému ovlddéani automa-
tické ramenové vdhy a k registraci hodnot
podle vynédlezu pracuje takto: Nastaveni po-
téiebné hodnoty zdvaZi 3 na odvaZeni urtené
hmotnosti se provede dédlkové ovlddanym
posuvem zdvazi 5 pomoci matice 4 a Srou-
bového hiidele 3. Zapnutim nezndzornéneé-

ho spinade proudového okruhu elektromo-.

toru 12 se vede tento do otd€eni na jednu
nebo na druhou stranu podle toho, zda je
t¥eba nastavenou hodnotu zvy3it nebo sni-
7it., Pres skFiii pohonu 11 a spojku 10 se u-
vede do otddeni na jednu nebo druhou stra-
nu Sroubovy hiidel 3, na jehoZ zdvitu se
tak posouva doleva nebo doprava matice 4,
kterou zdvaZi 5 anebo neznazornéné vedeni
udrZuje tak, aby byla tFenim o zdvit Srou-
bového htidele 3 unéasena, tedy aby se ne-
otadela. Tak dochdzi k jejimu posuvu do-
leva nebo doprava, pfi¢emZ mira tohoto po-
suvu a tim i mira nastaveni zavaZi 5 na
potiebnou hodnotu je sniména snimacem 8
celkového podtu znafek 7 na mérném Kko-
toudi 6, nap¥. snimdnim poétu svételnych
impuls®, pro$lych otvory 7 v mérném Kko-
toudi 6 a jejich zaznamendnim neznédzorng-
nym ¢itatem. P¥i dosaZeni potfebného po-
suvu zdvaZi 5, to je pii patfiéném poctu
tplnych anebo i ¢asteénych otdcek Sroubo-
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vého hiidele 3, jimiZ je poloha zdvaZi 5 a
tim i hodnota nastavené véZené hmotnosti
jednozna¢né déna, se pak vypnutim prou-
dového okruhu elektriomotoru 12 s jehol sou-
tasnym m#ikovym zbrzdénim dals$i otafeni
$roubového hiidele 3 zastavl.

Vyvazovani vykyvného ramene 17 do nu-
lové polohy se provédi tak, Ze fotodiodami
25 je snimédn dopad svételné energie Zaro-
vek 9 vyvaZovacimi otvory 24 clony 23. Rov-
novdZnd poloha vykyvného ramene 17 je
signalizovdna dopadem své&telné energie na
ob8 fotodiody 25 soudasn&. Kladny & z4por-
ny smysl nerovnovéZné polohy vykyvnéhio
ramene 17 lze jasn& uréit tim, Ze svételna
energie dopadd pouze na jednu nebp dru-
hou fotodiodu 25. Od tohoto 1ze pak odvo-
dit bud nutnost pohybu zdvaZi 5 pomoci o-
tadeni S$roubového h¥idele 3 elektromoto-
rem 12 aZ do dosaZeni rovnovdZné polohy,
signalizované opét dopadem svétla na nbé
fotodiody 25 soucas$nd, ¢imZ se dalsi &in-
nost elektromotoru 12 automaticky vypne.
To se d&je pii va¥eni daného pfedmétu. Lze
té67 i odvodit nutnost potfebného automatic-
kého pfisunu vaZeného materidlu na vaZni
ploSinu, napf. do piistaveného, zvdZeného
dopravniho prost¥edku, a to pii nastaveni
polohy zéavaZ{ 5 pFedem na danou miru a
automatické vypnuti dalSiho pifsunu ma-
teridlu vypnutim pohonu jeho dopravnich
mechanismd. K tomu dojde p¥i docileni rov-
novdzné polohy vykyvného ramene 17 do-
saZenim potiebné vaZené hmotnosti na vaz-
ni plogind. Signédl k zastaveni dalSiho pfi-
sunu materidlu se odvadi op&t od soucas-
ného 'osvdtleni obou fotodiod 25.

PREDMET VYNALEZU

1. Zafizeni k d&alkovému ovladani auto-
matické ramenové vahy a k registraci hod-
not, vyznacené tim, e na ramenovém ra-
mu (1), spojeném s vykyvnym ramenem
(17) véhy, je uloZen oto&ny Sroubovy hii-
del (3), ktery je napojen na elektromotor
(12) a nese na sob® matici (4) se zavaZim
(5), pricemZ ke 3roubovému hiideli (3} je
upevnén m&rny kotou¢ (6), opatfeny znac-
kami (7]}, proti n¥muZ je uspofddan elek-
tricky snima¢ (8) znacek (7).

2. Zatizeni podle bodu 1 vyznalené tim,
¥e m&rny kotou& (6) je opatien otvory (7°)
a z jedné strany mé&rného kotouce (6) je
proti otvorém (7‘) uspofddand Z4rovka (9)

a z druhé pak fotodioda (25) elektrického
snimate (8).

3. Zalizeni podle bodu 1 vyznaCené tim,
Ze otofny Sroubovy hfidel (3) je na rame-
novém rdmu (1) uloZen prostfednictvim
niosnych loZisek (2) a pPes spojku (10) spo-
jen se sk¥ini pohonu (11}, na niZ je napo-
jen elektromotor (12). ’

4. Zafizeni podle bodu 1 vyznadené tim,
Ze s vykyvnym ramenem (17) je spojena
clona (23), opatfend dvéma vyvaZovacimi
otvory (24), pfifemZ z jedné strany clony
{23) jsou upraveny Zarovky (9) a z druhé
fotodiody (25) snimédni polohy vykyvného
ramene (17).
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