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Vynédlez se tykd pakovych servomotort
a Pedi zalizeni pro zménu pracovniho dhlu
péaky servomotoru.

‘Na vystupnim hfideli je upevn&n kotoud
a v nosniku je vetknut pevny &ep, na kterém
je prevodové kolo. Pievod mezi kotoutem a
pfevodovym kolem zajiftuje spojovaci pés.
V prevodovém kole je vytvoiena drdZka a
v té je suvn& uloZen kolik pevn# spojeny
s pakou spojenou pres tfeci spojku s h¥ide-
lem vysilate polohy. Vysila& polohy je pfe-
stavitelnfy v podélnjch otvorech nosniku.
Prestavenim vysilafe polohy se mdni excen-
fricita mezi padkou a drdZkou a tim se pri-
zplisobuje pracovni rozsah.

Vyndlezu se vyuZije u servomotord s ky-
vavym pohybem v{stupniho orgdnu. Podstatu
nejlépe vystihuje prvni bod definice.
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Vynélez se tyké zafizeni pro zmé&énu uhlu
pédky servomotoru ve stanoveném rozmezl
prostfednictvim plynule stavitelného pie-
vodu. v

Pracovni rozsahy pdkovych servomotorii
jsou dény pevnym prevodem mezi vystupnim
h¥idelem s pdkou a osou vysilate polohy.
ZaFizeni ovlddané pdkovym servomotorem
viak v mnoha pfipadech vyZaduje jiny pra-
covni Ghel natoeni, ne¥ je jmenovity dhel
natofeni péky servomotoru. Prizplisobeni
pracovniho thlu pédkového servomotoru a
jim ovlddaného zaFizeni se potom zajiStuje
upravou délky ramen péky servomotoru a
klapky a tupravou délky tdhla mezi pakou
servomotoru a ramenem klapky nebo jinym
orgdnem. Tato Uprava se provadi presouvé-
nim {&epu tdhla v otvoru péaky. Tyto otvory
jsou posunuty o ur¢itou rozteé, a proto zmé-
na neni spojita.

- Za¥izeni pro zménu pracovniho tihlu pédky
servomotoru podle wvyndlezu FeSi snadné
pfrizplsobeni pracovniho whlu péky servo-
motoru pracovnimu rozsahu jim ovlddaného
zafizeni. : - C

Jeho podstata spofivd v tom, Ze na vy- -

stupnim hiideli ototné& uloZeném v nosniku
je upevnén kotou¢ spojeny tfecim prevodem
prostfednictvim pdsu s pfevodovym kolem.
V pfevodovém kole je vytvofena dré¥ka, ve
které je suvn& uloZen kolik pevn& spojeny
s pdkou. Pédka je spojena pfes tfeci spojky
hiidelem wvysilade. Kollk miiZe byt také pev-
né spojen s pfevodovym kolem a suvn& ulo-
Zen v dréZce paky.

Vyhodou uspordddni podle vyndlezu je,
Ze umoZiiuje m#&nit pracovni Ghel péky
servomotoru, a to zm&nou vzdjemného po-
méru pevného a promé&nného ramene. Pfe-
vod obou ramen je sice nelinedrni, ale ne-
linearitu je moZno jednoduchou konstrukéni
upravou pfesunout do oblastl, kterd se od
linearniho prib&hu li8{ jen maélo, takZe spl-
iluje poZadavky na toleranci pdkovych servo-
motord.

Priklad uspofddani podle vyndlezu je
znfzornén na pFipojenych vykresech, kde
na obr. 1 je zafizeni v narysném fezu, na
obr. 2 je kinematické schéma pfevodu a na
obr. 3 je prostorové rozmist&n{ zafizeni.

V nosniku 4 je otofn& uloZen vystupni
hifidel 13. Na jednom konci vystupnihohfi-

dele 13 je upevn&n kotoud 7. Na druhém -

konci vystupniho hiidele 13 je ovlddaci pé-
ka, kterd neni na vykrese znédzornéna.
V nosniku 4 je vetknut pevny &ep 11, na
kterém je uloZeno prevodové kolo 10, Pie-
vod mezi kotoufem 7 a prevodovym kolem
_ 10 zajisfuje tenky spojovaci ocelovy pas 12.
Na Celni stran& prevodového kola 10, kterd
je odvrdcena od nosniku 4, je vytvofena ra-
didlni drdZzka 2, kterd méd funkci promén-
ného ramene. V drdZce 2 je suvnd uloZen
kolik 8. Vzdédlenost mezi osou pievodového
kola 10 a osou kolfku 8§ tvo¥i proménné ra-
meno, pokud je v pFevodovém kole 10 vy-
tvorena drédZka 2,
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Kolik 8 je pevné& spojen s pékou 1. Pdka
1 je spojena tfeci spojkou 6 s h¥idelem 5
vysilage 14 polohy. Vysflat 14 polohy je
opatfen patkou 9, ve které je otvor pro u-
peviiovaci Sroub 3. Upeviiovaci Sroub 3 pro-
chdzi podélnym otvorem 15 vytvoFenym v
nosniku 4, V podélném otvoru 13 je vysilag
polohy prestavitelny, takZe je moZno v urgi-
tych mezich m#&nit excentricitu e, to je vzdé-
lenost mezi osou hiidele 5 vysilate 14 polohy
a mezi osou peviiého Cepu 11. ZaFizeni je
mo¥no provést také kinematickym pfFevré-
cenim tak, Ze kolik 8 je pevn& spojen s
pfevodovym kolem 10 a drdZka je vytvolena
v péce 1.

Analytické znédzorndni zdvihové zavislosti
mezi Ghlem natofeni pdky 1 a dhlem nato-
¢enf drdZky 2 vychdzi z nésledujicich pfed-
pokladd. Pro vypolet je tfeba vysvéilit,, Ze
P, je vychozi bod pred zafdtkem natéceni,
ve kterém je thel natofeni pdky 1, kterd
tvoFi pevné rameno, i Gdhel natofeni drdaZky
2, kterd tvofi promé&nné rameno, nulovy, Ze
P1 je obecny bod natofeni p¥i vz4djemné ex-
centricité e, kdy se pdka 1 pootoli o Ghel ¥
a dréZka 2 se pooto€i o tGhel p, Ze R je po-
lomé&r otadeni péky 1, r je polomér otddeni
drazky 2, 01 je stfed otdCeni pédky 1, 0z je
stied otdfeni drdZky 2, e je excentricita,
to je vzdélenost mezi ob&ma stfedy 01 a 0z, ¢’
je thel pootodeni drdZky 2, ¥ je thel po-
otoeni pdky 1 v obecné poloze Pi.

Pokud by byla excentricita e rovnd nule,
potom by osa hiidele 5 vysilae 14 a osa
pevného &epu 11 leZela v jedné pFimce.
Uhel natodeni drd?ky 2 by se vidy rovnal
Gihiu natofeni pédky 1, protoZe osa otéten{
by byla spole¢nd. Pfi excentricit® e pro kaz-
dou libovolnou polohu plati vztah R.sin
¥ = r.sin ¢, z trojihelnika 0o, 01, P1 je
moZno sinovou veétou odvodit vztah r ;: e =
= sin ¢ : sin (p — ¥). Zéavislost meZi excen-
tricitou e a polom&rem otddeni R bhude

sin (p—¥) e
sin ¢ - R

Uvedend zdavislost plati pro pohyb z vy-
choziho bodu Po na ob8& strany. Sefizeni lze
pfitom wprovést tak, Ze se vyuZivd bud, po-
hybu na jednu stranu, nebo na obé& strany.

ZaFizeni pracuje takto, V piipadg, Ze je
pracovni thel natofeni péky servomotoru
jmenovity, potom se plného rozsahu natoéeni
vysilate 14 dosdhne pdsovym pievodem me-
zi kotou¢em 7 a prevodovym kolem 18 pfi
nulové excentricité e. V pripadé&, Ze se pra-
covni uhel natodeni pdky servomotoru odli-
Suje od jmenovitého, potom pfi nulové ex-
centricité e by vysilaé 14 polohy vykonal
mens{ nebo v&ts{ Ghel natofeni, neZ &ini je-
ho plny rozsah.

ProtoZe se poZaduje vZdy maximélni hod-
nota signélu, odpovidajici plnému rozsahu
natofeni vysilate 14, je tfeba prizplisobit
excentricitu e tak, aby tato podmika byla
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spln&na. JestliZe je tfeba Ghel nato€eni vy-
sflate 14 polohy zmenSit, potom se uvolni
Sroub 3 a vysila¢ 14 polohy se posune tak,
Ze se kolik 8 na péce 1 pfisune bliZe k ose
gepu 11, ¢imZ se excentricita e zméni. Jestli-
7Ze je tfeba thel vysilafe zv&tSit, potom se
po uvoln&ni Sroubu 3 oddéali kolik 8 v draz-
ce 2 od osy pevného éepu 11

Toto se provede také prestavenim vysila-
ge. Ka¥dy vysilaé md v krajnich polohdch
dorazy, které nejsou na vykresech zndazor-
nény a které ohranituji plny rozsah natole-
ni vysilate. Pokud by thel natoeni péky 1

byl vEtsi neZ plny rozsah natoleni vysilae
14 polohy, potom by p¥i pevném spojeni pi-
ky 1 s hiidelem 5 vysilade doSlo k destrukci
vysilate. Tomuto poSkozeni zabrafiuje tfeci
spojka 8, kterd pfi prekrodeni plného roz-
sahu natofeni vysilate 14 polohy proklouzne,
Tento prokluz se uplatiiuje jen pfi nastavo-
vani zarizeni. PFi provozu je neZadouci, pro-
toZe by signdl vysilafe 14 polohy neodpovi-
dal dhlu natoeni vystupniho hridele pfi-
jimade.

Vynélezu se vyuZije u servomotordl s ky-
vavym pohybem vystupniho orgdnu.

PREDMET VYNALEZU

1. Zalizeni pro zmé&nu pracovniho udhlu
pdky servomotoru, vyznacujici se tim, Ze na
vystupnim hiideli (13) otofen& uloZeném
v nosniku (4) je upevnén kotou€ (7) spoje-
ny tecim pFevodem prostfednictvim pésu
(12) s pPevodovym kolem (10}, v kterém

je upravena drdzka (2), ve které je suvné

uloZen kolik (8) pevné spojeny s pakou (1),
kterd je pfes tfeci spojku {6) spojena s hfi-
delem (5) vysilate (14) polohy. _

2. Zafizeni podle bodu 1, vyznadujici se
tim, Ze kolik (8) je pevné spojen s pievo-
dovym kolem (10} a je suvné uloZen v
dréZce (2) ramene (1}.

3 listy viykresil
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