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(54 zapojeni pro programové ¥izeni pohybu manipuldtort a robotd

Zapojeni pro programové Fizeni
pohybu manipuldtord a robotld, zejména
pro narézkové Fizeni, Inkrementdlni
$4dlo polohy je mechanicky spojené s
elektromagnetickou brzdou pohonného mo-
toru s prevodovkou, kterd je opatiena
narézkou spinade. Spinad Je zapojen na
3{tad s piredvolbou, na néji je zapojeno
inkrementdlni didlo polohy a obvod piedvol~
by. Vystup $itade s predvolbou je zapojen p¥es len
logického #izeni na akdni &len, ktery je
zapojen jednak na pohonny motor a jednak
na elektromagnetickou brzdu.
Zapojeni je vyhodné pouiit p¥i Fizeni
robotld a manipuldtord prvni generace,
které jsou ¥izeny sekvendnimi automaty.
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Predmdtem vyndlezu je zapojeni pro programové ¥izeni pohybu menipuldtord a
robotit, zejména pro nardfkové ¥izeni, sestdvajici z pohonného motoru s elektro=
magnetickou brzdow a p¥evodovkou s nardZkou, &idla polohy, logického ¥{zeni, &itade
s predvolbou a spinace.

NardZkové rizeni je nejjednoduéél zpisob ¥izeni robotid a manipulétorﬁo Vyuzivé
principu zpomalovacich bodli, kdy p¥i doeaZeni ur&ité polohy na jednotllvych stupnich
volnosti je pomoci nardfek sepnut spinad, kiery skokem zméni rychlost pohonného
motoru. U znémych systémi nardikového Fizeni je pro kaZdy zpomalovacl bod nutné
unistén{ naréiky, resp. spinale, ne mechanismu robota. To klade zvysené ndroky na
konstrukéni zpracovéni mechanické ddsti robota, zejména pokud se tyde umisténd
nard¥ek a déle zpisobu programovédni pohybd, kdy pro kaZdou odlisnou polohu je nutné
u¥ft dalsi podet nardZek podle podtu zpomalovacich bodd, Dal3i nevyhodou je to, Ze
poloha h¥idele pohonného motoru neni definovdna a miZe se mdnit i p¥i opakovaném
bohybu vlivem vn¥jsich poruchovych velilin, '

Uvedené nevfhody v podataté odstraﬁuje vyndlez, ktery spodivd v tom, Ze
inkrementdlni 8idlo polohy je mechanicky spojené s elektrqmagnetickou brzdou pohon=-
ného motoru s prevodovkou, kterd je opat¥ena nardZkou spinade, Spinaé je zapojen
na 3itad s pPedvolbou, na néji je zapojeho inkrementdlni &idlo polohy a pPedvolba.
V§stup Sitade s pFedvolbou je zapojen pies ¥len logického Fizeni na akéni 8len,
Akdni 3len je zapojen jednak na pohonny motor a jednek na elektromagnetickou brzdu.

Podstatnou vfhodou predlofeného vyndlezu je to, Ze pouZivéd pouze jedinou naréZ-
ku, ktéerd funguje jako nulovy bod a programové nastaveni vdech zpomalovacich bodl
je zabezpeleno predvolbou &itade. '

Na p¥ipojeném vykresu je uvedeno blokové schema zapojeni podle vyndlezu.

Na spoledné h¥ideli pohonného motoru 1 je umisténa z jedné strany elektromagnetickéd
brzda 3 a inkrementdlni &idlo polohy § a z druhé strany pFevodovka 2, na které

‘je nard¥ka 4, kterd ovlddd spinal 3. Spinad 5 je zapojen na &itad s p¥edvolbou 9.

Na 8ita& s piedvolbou 9 jsou zapojeny ddle inkrementdlni 8idlo polohy 6 a obvod
piedvolby 10, V¥stup itade s piedvolbou 9 je zapojen na &len logického ¥izeni 8

a ten na akdni Slen 7, AkSni &len T Je zapojen na pohonny motor 1 a elektiromagnetic-
kou brzdu 3.

Jako pohonny motor 1 1ze s vfhodou poufit asynchronni motor s prepindnim
podtu poli.

Bidici systém pracuje tak, Ze informace o poloze je sniména inkrementdlnim
gidlem polohy 6 a ukléddéna do &itae s pFedvolbou 3. V &itadi & pFedvolbou 9
jsou prost¥ednictvim obvodu piedvolby 10 nasbaveny obsahy, které odpovidaj§ poﬁg-
dovanym zpomalovacim bodim, Sepne-li nardZka 4 spinad 5, je uveden &itad s pred-
volbou 9 do chodu, P#L dosafeni obsshu nastaveného obvodem pFedvolby 10 vyjde
z &{tale s predvolbou 9 signdl, je u¥ zpracovén v glenu logického Fizeni 8 a
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zaveden do ak¥ntho &lenu 7. Jim je bud piFepnut pohonny motor 4 na niiyd rwéhloat.
popfipad¥ odpojen od sité, pFilemi k bradént Je vyuiivéno elektromagnetické brazdy
29 uvédddné do chodu rovn$# akinim Slenem 7,

Program 3itede s predvolbou J je ovlddén obvodem piedvolby 10, Zapojeni dle
vynélezu je velmi vyhodné pouiit p#i Fizeni robotd a manipulétord prvni'ganoraco.
Je¥ jsou ¥{zeny sekveninimi automaty, -

PRNEDMET vYNALEZU

Zapojeni pro programové Fizen{ pohybu manipuldtord a robotd, zejména pro
naré¥kové ¥izeni, sestdvajfocl z pohonného motoru s elektromagnetickou brzdou
a pPevodovkou s nard¥kou, $idla polohy, Slenu logického #izenf, ¥{tale s pied~
volbou a spinale, vyznadené tim, Ze inkremehtdlni ¥idlo polohy (6) je mechanicky
. spojené s elektromagnetickou brzdou (3) pohonného motoru (1) s pfevodovkou (2),
kterd je opatiena nardikou (4) spinade (5), spinad (5) je zapojen na ¥{tad '
s piedvolbou (9), na n¥j% je zapojeno inkrementdlni 3idlo polohy (6) a obvod
pFedvolby (10), vystup Sitale s pFedvolbou (9) je zapojen pFes Slen logického
$izeni (8) na akdn{ 3len (7), p¥idem# akdn{ Slen (7) Je zapojen Jednak na
pohonny motor (1) a Jednak'na elektromagnetickou brzdu (3).

1 vikres
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