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(54) Cislicow’é-analogovv pfevodnik, zejména pro automatizaci velkych
provoznich soubora Fizenych objektti pomoci jednoduchych systému
¢islicového fizeni

ffslicové analogovy prevodnik, zejména
pro autometizaci velkych provoznich soubord
F{zenych objektd pomoci Jednoduchych systé-
md $fslicového Fizeni Fe3{ problém vytvéreni
nebo volby elektrickych obvodd elementérnich
analogovych funkci schopnych zajistit elemen--12
t4rn{ pracovni cykly k sestaveni technolo-
gického PFet&zce odpovidajfciho poZadavkim
daného technologického procesu. Podstata
vynédlezu spo¥ivé v tom, %e Jeho Fedeni se-
stdvd z nejmén& jednoho elektromotoru uspo-
Pédaného na vystupu systému &islicového 9 .
#{zeni, pFifemZ na prodloufené &dsti h¥ide- N
le elektromotoru je uspoPdddno ovlddaci )
¥strojf, v jehoZ dosshu je dotekové pole
se startovecimi doteky elektrickych spi-
nacich obvodd, jejichZ vystupy Jsou pripo-
jeny ke vstupdm provoznfho souboru Fizenych
objektl. Ke v3em elektrickym spinacim obvo-
dam je p¥ipojen spoledny spinad blokovaci-
ho spfnaciho prvku pro ovlddéni napédjeciho
nap&t{ elektrickych spfnacf{ch obvodd, ktery
je pPipojen svym vyvodem pies rozpinac{
dotek nulovaciho spinacfho prvku a druhym
svym vyvodem piimo k systému ¥islicového
#{zeni. Redeni podle vyndlezu je moZno s
v¥hodou pouZit i jeko &fslicov& P{zeného
krokového volife ve sd&lovaci a spojovaci
technice, ddle k &fslicovému ¥fzen{ ndv&s-
t{, nep¥ikad v dopravé&, i v Jjinych oblastech
ndrodniho hospoddfstvi. Celkové usporddéni
vynédlezu je patrno z obr. 4.
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Vynélez se tyké &{slicové-analogového pPevodniku zejména pro automatizaci velkych
provoznich soubord ¥fzenych objektd pomoci jednoduchych systémd Efslicového ¥fzeni.

Dosud zndmé jednoduché systémy &fslicového PFfzenf, zejména systémy bez zpd&iné vazby,
mejl své vystupy pPizplsobeny predevdim k ovldddn{ pracovnich strojd. C{slicové informe-
ce, snimané z d¥rné pésky, po zpracovéni a zesileni ve form& F{dicfch impulsl rizné délky
e rizné Zasové prodlevy ovlédej{ pFevé¥nd ¥fslicovd Fizené motory, pomoci jejichi rotujfct,
popfipad¥ linesrn& se pohybujici ¥dsti se pfimo ovlddaji mechanismy pracovnich strojd.

Krom& #1{slicové PFfzenfch motord slou?f k ovldddni funkci pracovnich stroji Jesté&
dels! vystupy systému &fslicového Pfzeni, kiteré jsou souborng oznaleny jako tak zvené
funkce pomocnd vnit¥ni a vndjsi. VndJ3{ pomocné funkce jsou fyzicky vytvé¥feny spinali,
rozpihaéi &1 prepinadi bud ve form$ dotekd elektromechenickych relé, nebo ve form$ polo-
vodi¥ovych jedno- ¥i vicecestnfch ventild, které jsou viazeny do obvodld elektrického zafize-
ni pracovniho stroje. Tyto pomocné funkce lze zrusit pomoc{ tak zvanych funkci nulovacich,
jejich% vnajsi ¥ést je fyzicky vytvélend spinali, rozpina&i ¥i prepinali bud ve formé mecha-
nické, to je tle¥itky, meznimi dotykovymi &i bezdotykovymi spinai, &i elektronické, to je
polovodiové ventily, které p¥i dosafeni ur#itého po¥edoveného provozniho stavu pracovniho
stroje sepnou, rozepnou &i p¥epnou, a tim di{ve vytvofenou pomocnou funkeli vynuluji. BEhem
vybavovéni pomocné funkce nejsou snimény %4dné deld{ informace. Teprve po vynulovéni pomoc-
né funkce pbkraéuje vyhodnocovéni daldich informaci z d&rné pdsky ¥i jiného nosife vloZené
informace.

Popsané jednoduché systémy pro Efslicové ¥izeni pracovnich strojt nelze p¥imo pouZit
k ovl4dén? velkych provoznich soubord, nebol tomu brénf jednak nizky po¥et pFipojitelnych
gfslicovd ¥fzenych motord, zpravidla jeden a% t¥i, Jednek nizky podet vn¥jdich pomocnych
funkci, zpravidla jedna a% t¥i, coZ je Jen maly polet vystupl proti nutnému podtu desitek
a¥ stovek vystupl, jich% je k ¥izeni velkych provoznich soubord zapotebi.

P¥itom je znémo, Ze technologické procesy vibec a zejména rozsdéhlé technologické
procesy realizované pomoci velkych provoznich soubord se sklddaji z d{léich, elementérnich
pracovnich cykld, jejichZ d&elnym ¥azenim za sebou, vedle sebe,pop¥ipadd za sebou i vedle
sebe vznikd technologicky fet&zec odpovidajic{ technologickym poZadavkim, U&elnou kombinaci
t&chto elementdrnich pracovnich cykld lze vytvdéPet rizné technologické procesy podle po-
¥Zadavkd technologi.

Vy8e uvedené nedostatky odstranuje Eislicové—analogOQy pPfevodnik zejména pro automati-
zaci velkych provoznich souborld Ffzenych objektd pomoci Jednoduchych systémi &islicového
¥*{zeni. Podstata vynélezu spodf{vd v iom, %e sestédvéd z nejmén& Jedncho elektromotoru uspoié-
daného na vystupu systému &fslicového P{zeni, pPilem# na prodlouZené &4sti h¥idele elektro-
motoru Je uspoPdddéno ovlddaci dstrojf, v JjenoZ dosshu je dotekové pole se startovacimi do-
teky elektrickych spinacich obvodd, kdy vy¥stupy elekirickych spinacich obvodd Jsou piipo~
Jeny ke vstupiim provoznfho souboru Ffzenfch objektl, pPilemZ ke venm elektrickyﬁ spinacim
obvodim je pFipojen spoledny spina& blokovaciho spinaciho prvku pro ov1dddni napéjeciho na~
pét{ elektrickych spinacifch obvodl, ktery je pPipojen prvnim svym vyvodem p¥es rozpinaci
dotek nulovaciho spinacfho prvku, a druhy svym vyvodem pFfimo k systému Eislicového #izeni.

Ovlddaci dstroj{ je pomoci ramene pevnd spojeno s prodlouZenou &¢dsti h¥{dele elekiro-
motoru, p¥ilem# dotekovd pole se startovacimi doteky jsou uspofddéna na soustavé rovin kol-
mych k prodlou%end $4sti hifdele elektromotoru, nebo ne vhitini si¥n& vdlcové plochy, jejiZ
osa Je totoZnd s prodlouZenou &dsti hiidele elektromotoru,

Ovlddaci Ustroj{ sestdvd z oviddaci c¢bjfmky, na ni% Je uspolddén permanentni magnet,
pPridemZ vnit¥ni &dst ovlddaci objimky md maticl, kterd Je navielens na prodlouZené ddsti
uspo¥ddané ve tvaru Sroubu, kdy ovlddaci objimka se opiré ¢ voditko.
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Pod pojmem provozni soubor Fizenych objektd lze chdpat vSechna takovéd uspoPdddni,
kterd slouZi k zejidfovdni technologickych, dispedinkovych a podobnfch sutomatickych
zetfzeni, jimi%¥ je eliminovdna lidskd obsluha s cilem dosafen{ presn& reprodukovatel-
nych postupd a vysledkd p¥i opakoveném pouZiti v provozu.

Vyhoda &Lslicové-asnalogového prevodniku podle vyndlezu spodivd v tom, Ze jeho vyuZitim
se ndkolikendsobn® zv&t3{ podet vystupld zejména Jednoduchych systémd E{slicového ¥Fizeni v
tek, jak to vyZaduje automatické ovldddni hlavnd velkych provoznich soubord #izenych
objektd eniZ by byl nutny zdseh do systému &1{slicového ¥{zeni.

81slicov&.analogovy pPevodnik podle vyndlezu tak umoZnuje vytvéret nebo volit Ji%
vytvorené, popiipadd vytvé¥et a volit nebo pouze volit elektrické obvedy elementérnich
analogovych funkef, schopnych zajistit elementérni pracovni cykly k sestaveni technolo-
gického Fetdzce, odpovidajfciho po%adavkim technologického procesu.

Gislicové~analogovy prevodnik podle vyndlezu bude nésledovn¥ bli%e popsén v pFikledo-
vém proveden{ s pomoc{ p¥ipojenych vyobrazeni, kde

obr. 1 zndzornuje uspofdddni stertovacich dotekd v dotekovém poli,

obr. 2 znézornuje dotekové pole usporddené na jedné vélcové plode,

obr. 3 zndzorhuje dotekové pole vytvotenéd soustavou rovin uspo¥ddengch podél pohybo-

vého 3roubu, )

’ obr. 4 zndzornuje konkrétn{ schéme zepojeni gislicovd anslogového prevodniku podle
vyndlezu. )

Podle obr. 1 jsou startovaci doteky 6 situovdny nejmén¥ v jedné rovin& kolmé k ose
ovlddaciho dstrojf 4, které md nejmén¥ jedno ovlédaci rameno ovlddané ¥fslicovd ¥{zenym
elektromotorem } pPes spojku 28 a prodlouZenou &dst hfidele elektromotoru 1, p¥ilemi star-
tovaci doteky 6 usporddené v dotekovém poli 5 Jjsou v dosahu tohoto ovlddacfho dstrodf 4
a jsou jim ovldddny.

Podle obr. 2 je dotekové pole 5 uspordddno na nejménd jedné védlcové plode, Jeji¥ osa
Jje rovnob&¥nd s osou ovlddaciho ustrojfl, které mé nejménd jedno ovlddaci remeno, p¥ilemi
startovacf doteky 6 uspofddené v dotekovém poli 5 jsou v dosahu tohoto. ovlddactho dstroji
4 a jsou Jim ovlddény. ' )

Podle obr. 3 je dotekové pole vytvoFeno soustavou rovin uspo¥ddangch poddl pohybového
Sroubu 11, pripadng kolmych k prodlou¥ené &4sti hiidele elektromotoru 1, p¥i&emZ startove-
ci doteky 6 umist¥né v jednotlivych rovindch le%{ v dosahu ovlddaciho dstroji 4 a Jjsou
jim ovldddny, pPifem? se pohybové ustrojl 4 pohybuje od dolnf dvrati k dvrati horn{ e naopsk.

Podle obr. 4 sestédvéd &islicovi-analogovy pFevodnik z ¥ifslicov& F{zeného elektromotoru
a dotekového pole 5, uspofddaného podle obr. 3 do soustavy rovin. H¥fdel 3 elektromotoru
1 je pres spojku 28 spojen s pohybovym Sroubem 11 ot4divym pohybem kolem osy l4..

Na pohybovém sroubu 11 je uspoldddnu matice 10 pevnd spojend s ovlddac{ objfmkou 9,
kterd mé nejmén¥ jeden permsnentni megnet 26 s nim¥ vytvar{ ovlddac{ dstrojf 4.

Ovigdact objimka 9 se opird o voditko 12, které p¥i oté¥eni pohybového Zroubu 11
umo¥nuje pohyb ovlddactho ustroj{ 4 pouze ve sméru osy 14 pohybového ¥roubu 11, nikoliv
v8ak kolem ni.

Ovlddact Gstrojf 4 v rozp&ti svého pohybu zasshuje do dotekového pole 32,a to bud do-
tykové, nebo bezdotykové, popiipedd dotykové i bezdotykové, V dotekovém poli 3 jsou uspofé-
dény stertovaci doteky 6 v .provedeni jako Jjazjdkové.
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KeZdy jezjdkovy startovaci dotek § Je mechenicky uspofdddn v patrech 15 na roving
16, pri%emf kafdd rovine md nejménd jeden startovaci dotek &, jen% spind vlivem magne-
tického pole permanentniho megnetu 2] ovlddaciha dstroji 4.

Ke%dy startovaci dotek § je vkazen do napdjeci sekce elektrického spinacfho obvodu 1
clementdrni snslogové funkce, jenZ mé nejmén& Jjeden vystup 8 pripojeny k nejmén& jednomu
vstupu 18 provoznfho souboru 13 ¥{zenych objektd.

K zamezeni ne%ddouciho sepnut{, rozepnuti ¥i p¥epnuti nepoZadovaného startovacfho do-
teku 6 p¥i pohybu ovliddacfho dstrojf 4 podél dotekového pole 5, je &innost elektrickych
spinacich obvodd 7 blokovéna spole¥nym spinatem 20 blokovaciho spinacfho prvku 21 pro
ovlédén{ napdjeciho napsti, viazeného do napdjeci sekce ka¥dého elekirického spinaciho
obvodu 7.

Spole¥ny spina¥ 20 Je tvoken spinacim dotekem blokovaciho spinactho prvku 21, ktery
je p¥ipojen prvnim svym vyvodem ples rozpinaci dotek 22 nulovaciho spinaciho prvku 23,
g druhym svym v¥vodem p¥fmo k systému 2 &Islicového fizeni.

Blokovaci spineci prvek 2! pro ovldddn{ napdjeciho nap&ti elektrickych spinacich
obvodd 7 je ovlddén systémem 2 &Lslicového ¥izenf a to tak, %e bshem pohybu elektromotoru
1 (a tim i bZhem pohybu ovlddactho Ustrojfi 4 podél dotekového pole 5) Jje spole&ny spinad
20 blokovaciho spinaciho prvku 21 rozepnut.

Zarizeni podle vyndlezu je doplndno meznimi spina¥i 26, které krdtice sepnou, roze-
pnou &i plepnou, jekmile skon¥i p¥isludnd elementérni enalogové funkce. Sepnutim mezniho
spinade 26 se uzavie napdjeci obvod, Vv n¥m¥ je viezen nulovaci spinaci prvek 23. Funkel
tohoto spinacfho prvku rozpind rozpinaci dotek 22 a soudasnd spind startovaci spinad

24 ¥te&ky 25.

Funkce &f{slicovd snalogového pfevodniku podle vyndlezu je ndsledujlecf: Gislicos! ¥i-
zeny elektromotor 1 je Fizen systémem 2 &fslicového ${zen{ a podle po&tu p¥ijatych impuisid
ot4&1 svym rotorem @ tim i h¥idelem 3 elektromotoru } v kladném &i zdporném smyslu.

Rota¥ni pohyb h¥idele 3 elektromotoru 1 se pFes spojku 28 p¥end3{ na pohybovy 3roub
11, Jen% ve smdru své osy 14 uvddi do pohybu ovlddaci dstroji 4, které sestdvd z pohybo-
vé matice 10 a ovlddaci objimky 2, p¥i¥em% ovlddact dstroji 4 se opird o vodftko 12.

Podle smyslu otdZeni rotoru &fslicovd ¥izeného motoru 1 a tim i pohybového Sroubu
11, se ovlddaci Ustrojf 4 bud od ¥fslicovd #{zeného elekiromotoru 1 vzdaluje nebo naopak
k n&mu p¥iblifuje, &IimZ ‘obsdhne celé dotekové pole 3, v n&m¥ je uspoPfdddne soustava rovin
16. V ka¥dé roving je umistdn nejmén¥ jeden startovaci dotek §, jen¥ je vyhodnd vytvolen
nejménd jednim jazy¥kovym dotekem ovlddanym bezdotykovd nejménd jednim permenentnim magne-
tem 27, jeho’ magnetické pole sepne, rozepne &i prepne JazyEkovy dotek ve funkci startove-
cfho doteku 6. )

V souledu s informac{ zisksnou z d8rné pdésky pomoc{ &tefky 23 systému 2 &f{slicovéhe
$1zen{ se rotor &islicovd PFfzeného elektromotoru | uspo¥ddeného v &lslicovd analogovém pfe-
vodnfku podle vyndlezu nato¥f tak, Ze se nejménd jeden permanentni magnet 2] nastavi proti
nejménd jednomu stertovacimu doteku 6. Tim startovaci dotek 6 sepne, rozepne &i piepne a
p¥ipravi k funkei elektricky spinaci obvod ] elementdrni analogové funkce, kterd je schop-
na vytvorit elementdrni pracovni cyklus.

P¥ipraveny elektricky spinaci obvod ] je3t& neni schopen funkce. Je to z toho ddvodu,
aby bshem vyhleddvéni, kdy se ovlddaci dstroji 4 pohybuje v dosshu jinych ne¥ poiadovanjéh
. startovacich dotekd § nedoSlo k vytvoreni neZddouct elementdrni anslogové funkce. Za tim
Gelem je po dobu vyhleddvéni od v3ech elektrickych obvedd ] odpojeno napéjeni tim, Ze
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spoledny spinaed 20 blokovaciho spfnaciho prvku 21 je rozpojen. Teprve po vyhleddni poZado-
vaného elektrického spinactho obvodu J, jeho¥ startovact dotek € zlstdvd po zasteven! ovld-
daciho dstrojf 4 sepnut, sepne spoledny spina& 20 blokoveciho spinaciho prvku 21, &im%
dojde k vytvo¥eni poZadovaného elementdrniho pracovniho cyklu. UkonZeni tohoto cyklu je
cherskterizovédno sepnutim, rozepnutim &i pfepnutim mezniho spinale 26, Jen? miZe byt
dotykovy nebo bezdotykovy.

Ke¥dy elekiricky spfnaci obvod 7 elementdrng analogové funkce vytvdrejici elementdérni
pracovii{ cyklus, pokud je ovlddacim dstrojim 4 vyhleddn a pokud sepne spoleény spinad
20 biokovactho spinactho prvku 21, &fm¥ Jje p¥ipoJeno nepdject nap&ti, zpdsobl, %e na nejmén¥
Jednom v¥stupu 8 elektrického spinacfho obvodu 1 se objev{ anelogové informace, kterd se
soutasné objevi na p¥isludném vstupu 18 provozntho souboru 19 ¥fzenych objektd.

Poet startovacich obvodd § v dotekovém poli 5 odpovidd nejménd podtu elektrickych
spinacfch obvody 7.

Meznf spina¥ 26 je uspordddn v slektrickém obvodi .ulovecfho spinacfho prvku 23 a
miZe byt pro n¥které elementérnf pracovai cykly bud pouze Jeden, nebo naopak mi%e Jeden
sepnuty, rozepnuty ¥i p¥epnuty mezni spinad 26 charakterizovat ukon¥eni ndkolike elementér-
nich pracovnich cykd, nebo miZe ndkolik sepnutych, rozepnutych, pop¥ipad& prepnutych meznich
spinall 26 charekterizovat ukon¥ent jednoho jediného element&rnfho pracovniho cyklu,

Sepnutim, pfepnutim &i rozepnutim nejmén¥ jednoho mezntho spinae 26 se uzavie elek-
tricky obvod nulovactho spinaciho prvku 23, ¥Im%¥ se rozepne rozpinact dotek 22 blokovaciho
spinmaciho prvku 21 pro ovldddni napdjectho nap8ti elektrickych spfnacfch obvodd 1, %im%Z se
teké rozepne spole¥ny spina¥ 20 blokovacfho spinacfho prvku 21 a napdjeci nepit{ se odpo-
Ji. Sou¥asn& se uzav¥e startovaci spina¥ 24 ¥telky 23 systému 2 ¥Islicového Pizenf, jen?
nastartuje &tedku-25. : '

Ctedka 25 prelte z d¥rné pdsky daldf blok informact, systém 2 &f{slicového Pfzeni pak
informace upravi a ve form$ impulsd pFedd nejméné jednomu EIslicové Fizendmu elektromotoru
1. Cely pochod vyhleddvéni elementérnich analogovich funké{, popFipadd jejich vytvé¥eni podle
informac{ vloZenfch do d¥rné pdsky, se opakuje tak dlouho, a% #etidzec postupnd volenych
&1 vytvédPenfch, a za sebou, vedle sebe %i za sebou i vedle sebe Fazenych elementdrnich
analogovych funkci vytvo¥! cely poZedovany technologicky cyklus velkého provozniho soubo=-
-;uaié gizenychrobjektﬂ.

f1slicovs analogového pfevodniku podle vyndlezu lze s vyhodou pouZiti i jako &{slico-
v& Flzeného krokového volife ve sd¥lovaci a spojovaci technice, k ¥islicovému $izeni
név¥sti nap¥f{klad v dopravé, ale té%¥ v Jinych oblastech ndrodniho hospodd¥stvi,

PREDMET VYNALEZU

1. Cislicovi-enalogovy prevodnik zejména pro eutomatizaci velkych provoznich soubord
#1zenfch objektd pomoc{ jednoduchych systémd #1slicového ¥izeni, vyznaleny tim, Ze sestdvd
% nejmén¥d Jednohe - .ektromotoru (1) uspe¥ddeného na vystupu systému (2) &fslicového ¥Fizeni,
»FidemZ na prodlouiené ¥dsti (29) hi*idgle (3) efektromotoru (1) Je usporédéno ovlddaci
Satrodd (4),'v JehoZ dosahu je dotekové pole (5) se startovaecimi doteky (6) elektrickych
urich obvodd (7), kdy vystupy (8) elektrickych spinacfch obvodd (7) Jsou pPipojeny
vibupdm (18) provozniho souboru (19) Fizenych objektld, piifemZ ke v3em elektrickym
=cim obvoddm (7} je p¥ipojen spoledny spina& (20) blokovactho spinactho prvku (21),
arg Je pFipojen prvnim svym vyvodem pies rozpinaci dotek (22) nulovaciho spfnaciho
prvin (23), a drubym svym vyvodem p¥imo k systému (2) &fslicového ¥{zent.
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2. t{slicové.analogovy plevodnik podle bodu 1, vyznaSeny tim, Ze ovlddaci dstrojl
(4) je pomoef ramene (13) pevn& spojeno s prodloufenou ¥4stf (29) hifdele (3) elskiromotoru
(1), pFiZem? dotekové pole (5) se startovacimi doteky (6) Jjsou usporddéne na soustavé
rovin (16) kolmfch k prodlousené ¥dsti (29) hfidele (3) elektromotoru (1), nebo na vnit¥ni
st&ng& vélcové plochy {17), Jjeji% osa Je totoind s prodloufenou &4atf (29) hitdele (3)

elektromotoru (1).

3. Gf{slicov&-analogovy prevodnik podle bodu 1, vyznafeny tim, Ze ovlédac{ udstroji
(4) sestévéd z ovlddaci objimky (9), ne niZ Jje uspordddn permenentnf megnet (27), prifem
ynit¥n{ 84st ovlddaci objimky (9) md matici (10), kterd Je navleZena na prodloufené ¥dsti
(29) uspo¥ddend ve tvaru Sroubu (14), kdy oviddaci objimke (9) se opird o voditko (12).

. 4 listy vykresh

Severografia. n. p.. zdvod 7, Most
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