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U%elom vyndlezu je automatické testo-
venie pritla&nej sily na merany objekt pri B !

zmene jeho stavu s univerzdlnym pouZitim
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v ru¥nej, poloautomatickej a automatic-
kej prevAdzke.
Uvedeného ugelu sa dosiahne zariadenim
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podla vynélezu, ktorého podstatou je, %e < ?————-—3
senzor pritlaZnej sily s mechanizmom na

vyvodzovanie pritla&nej sily je pripojeny
cez mersny objekt na vyhodnocovacf obvod
gmeny stavu meraného objektu a na zosil-
novaé&, ktorého vystup je paralelne pripo-
Jjeny na vstupy komperdtorov. V¥stupy kom-
pardtorov si pripojené na prioritny &len
s pamgfou, ktoréhoévjstup jejparalelne

pripojeny na indikétor a na Jjeden vstup

riadiacej jednotky. Vystup vyhodnocovacieho - L___i——_J
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obvodu zmeny stavu meraného objektu je pa-
ralelne pripojeny na prioritny &len s pa-
matou & na druhy vstup riadiacej jednotky,
z ktorej dvoch vystupov jeden je pripojeny

na mechanizmus na vyvodzovanie pritlalne}j @ | -
sily a druhy na vystup informdcie o auto- 1 > o
matickom zatriedeni.
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Vyndlez sa tjka zariadenia na automatické testovanie pritladnej sily na merany objekt
prl gmene jeho stavu.

V mnohfeh technologickych procesoch je potrebné merat prftla&ni silu na merany objekt,
) priéon dochddze k gmene stavu meraného objektu a potom na zdklade tejto zmeranej pritlad&ne]
8lly dochddza k gatriedeniu meraného objektu.

Doterez gnéme zariadenia na meranie pritlaedne} silyvna merany objekt pri zmene jeho
stavu hemadﬂ univerzdlne poufitie tak v ruinej ako i polosutomatickej a automaticke]j pre-~
védzke. V sﬁéaanej dobe sa vyu¥f{vaji zerisdenia na meranie a testovanie na béze ruZného
vyvodzovania pritlaénej 8ily s vizudlnym od¥itanim nameranej hodnoty a mechenickym zatrie-
denim, Su tie% znéme polosutomatické testovacie zariadenia s mechanickym zatriedovenim,
ktoré viak nie si vhodné pre automaticky prevéddzku a velkosériovi vyrobu.

VyB&le uvedené nevyhody odstranuje a technicky problém rie¥i zariadenie na sutomatické
testovanie pritlaZnej sily na merany objekt pri zmene jeho stavu podla tohto vyndlezu,
ktorého podstatou je, Ze senzor pritlaZnej 8ily s mechanizmom na vyvodzovanie pritladnej
sily je pripojeny cez meran} objekt na vyhodnocovac{ obvod zmeny stavu meraného objektu a
na gosilnovad, ktorého vystup Je paralelne pripojeny na vstupy !+n kompardtorov,

V§stupy 1+n kompaerétorov si pripojené na prioritny ¥len s pamatou, ktorého vystup Je
paralelne pripojeny na indikdétor @ na jeden vstup riadiacej jednotky. Vgstup vyhodno-
covacieho gbvodu zmeny stavu meraného objektu je paralelne pripojeny ne prioritny &len
s pematou a na druhy vatup riadiacej jednotky, z ktorej dvoch vystupov jeden je pripojeny
ne mechanizmus na vyvodzovenie pritla¥nej sily a druhy na vistup informécie o automatickom
zatriedent.

Zariadenfm na automatické testovanie pritléénej sily ne mereny objekt pri zmene jeho
stavu sa dosiahne jednoduché skuXenie a zatriedenie meraného objektu.

Na pripojenom v¥krese je nakreslend blokové schéma zeriadenia na automatické testo-
venie pritladnej sily na merany objekt pri zmene Jjeho stavu.

Zariedenie na automatické testovanie pritlenej sily ne merany objekt pri zmene jeho
stavu pozostédva 20 senzora | pritlaénej sily s mechanizmom 3 na vyvodzovanie pritla&nej
sily, ktory je pripojeny cez merany objekt 2 na vyhodnocovaci obvod 8 zmeny stavu merandho
objektu 2 & na zosilnova¥ 4. Vyatup Zosilnovade 4 Je paralelne pripojeny na vstupy kom-
‘penzdtorov 33, 5D...3n, ktoryech vystupy st pripojené na prioritny &len s pamatou §.

V¥stup prioritného ¥lena s pamatou § je paralelne pripojeny na indikétor 7 a na jeden
vstup riadiacej jednotky 9. Vy¥stup vyhodnocovacieho obvodu 8 zmeny stavu meraného objektu
£ Je peralelne pripojeny ne prioritny &len s pamdtou 6 a na druhy vstup riadiacej jednot-
ky 2, z ktorej dvoch vystupov jeden je pripojeny na mechenizmus 3 na vyvodzovanie pri-
tla¥nej sily a druhy na vystup 1Q informdcie o automatickom zatriedeni.

' Na merany objekt 2 pSsobf mechsnizmus 3, ktory vyvodzuje potrebni pritlaini silu na
merany objekt 2. Sengor 4§ pritla¥nej sily transformuje velkost pritlaénej sily na analo—
govy signél ktory sa zosilnuje zosilnovaZom 4. Po zosilnent sa signdl privddza na koni-
paralné pole tvorené kompardtormi Sg, 5b...5n. Komparainé pole sa nastav{ podla volby
merania a zatriedenia fyzikdlnej veli¥iny. Vystupy kompenzainého pola si pripojené na
prioritny ¥len s pamétou §, ktory kompenguje Zasovi konStentu zmeny stavu meraného objek-
tu 2 a na jeho vystupe sa po zmene stavu meraného objektu ziska informdcia, ktord che-
rekterizuje merany objekt 2. Tdto informdcia sa prendsa na indikdtor 1 pri ruZnom alebo
poloautomatickom testovanf a do riadiacej Jednotky 9. Do riadiacej Jednotky 9 sa prendia
tiel zmena stavu meraného objektu 2 cez vyhodnocoveci obvod 8 zmeny stavu meraného obgektu
ry Riadiaca Jednotka 9 riadi pri automatickom a poloautomatickom testovan{ mechenizmus 3
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na vyvodzovanie prftla¥nej sily a sidasne doddva informéeiu na v¥stup 10 informéecie
o sutomatickom zatriedeni.

PREDMET VYNALEZU

Zariadenie na automatické testovenie pritiaénej sily na merany objekt prl zmene Jjeho
stavu pozostdvajice zo senzora pritleZnej sily, mechanizmu na vyvodzovanie pritla&ne]
sily, zosilnovala, kompardtorového pola, prioritného ¥lena s pamétou , indikdtora,
vyhodnocovacieho obvodu zmeny stavu mereného objektu a riadiace] Jednotky, vyznadujice
sa tym, Z%e senzor (1) pritlednej sily s mechanizmom (3) na Jjej vyvodzovanie je pripojeny
cez merany objekt (2) na vyhodnocovaci obvod (8) zmeny stavu meraného objektu (2) a na
zosilhovad (4), ktorého vystup je paralelne pripojeny na vstupy kompardtorov (5a, 5b...5n),"
pri¥om vystupy kompardtorov (5a, 5b...5n) sd pripojené na prioritny &len s pematou (6),
ktorého vystup Je paralelne pripojeny na indikdtor 7) a na Jeden vstup riadiace] jed-
notky (9), vfstup vyhodnocovacieho obvodu (8) zmeny stavu mersného objektu.(2) Jje para-
lelne pripojeny na prioritny &len s pamétou (6) a na druhf vstup riadismcej jednotky (9),
2 ktorej dvoch vystupov jeden je pripojenfy na mechanizmus (3) na vyvodzovenie pritlaZne}
sily ne mereny objekt (2) a druhy na vystup (10) informdcie o automatickom zatriedent.
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