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ReSeni se tykd zapojeni ovladaciho
zarizeni pohybového mechanismu, zejména
Uchopové hlavice prumyslovych .robott, po-
hénéného elektromotorem, sestévajiciho
z bloku ovladéani, napojeného jednak na

napdjeci zdroj, jednak pies blok snimade ¢

proudu na elektromotor, jednak na*vystup o e —m e — = — 1
nadfazeného Pidiciho systému a jednak na 2 P ! 172 I
blok vyhodnocovaciho obvodu, napojeného 2 ” !
na jemu piisludny vstup nadXazeného Hidi- #" | 2 sl 2
ciho systému. Ulelem YeSeni je zajistdni S ' m L.
zvySeni provozni bezpednosti technologic— 3 ‘ |
kého cellku, jeho’ je pohybovy mechanismus N w2 |er |
souddsti. Uvedeného udelu se dosdhne tim, K] £ 19 w3l
Ze blok vyhodnocovaciho obvodu rozliZuje > 51 a
P4dné dojeti pohybového mechanismu na pev- ! 2

ny mechanicky doraz od poruchového zablo- R 197 !
kovani pohybového mechanismu, nap¥iklad | il I
vlivem mechanické zavady, p¥idemz rozli- AR |

o

seni se provadi porovnavanim proudu ele-
ktromotoru s predpokladdanymi hodnotami

pPi Jeho rédném provozu pomoci komparatoru
proudu s hysterezi a zpozdovacich obvodd,
které eliminuji pPechodové d&je p¥i zapi-
ndni, rozbshu a zastaveni elektromotoru.
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Vyndlez se tykd zapojeni ovlddaciho zaPizeni pohybovéhe
mechanismu, zejméne Uchopové hlavice prumyslovych robotl, po-
héndného elektromotorem, sestdvajiciho z bloku ovldddni, kte-
Ty je opat¥en jednak napdjeeim vstupem, pFripojenym na napdjeci
zdroj, jednak prvnim logickym vstupem pro p¥ipojeni ne vystup
nadfazeného ¥idiciho systému, jednaek druhym logickym vstupem, .
p¥ipojeného na vystup pro signdl ukondeni pohybu pohybového
mechenismu bloku vyhodnocoveciho obvodu, ktery je piripojitelny
na jemu p¥isludny vstup nad¥azeného ¥idiciho systému, a jednsak
vystupem, pripojenym ne vstup bloku snimade broudu, jednak
pripojeného vystupem na svorky elektromotoru & jednak p¥ipo-
jeného signdlovym vystupem ne vstup bloku vyhodnocovaciho
obvodu,

Pro vypindni pohdndciho elektromotoru pohybovych mecha=
nismi po dojeti na pevny mechanicky doraz se uZivéd vyhodnoco=
vani proudu elektromotoru, ktery po zastaveni pohybového me-
e¢henismu vzristd na hodnotu proudu nakrdtko. U stdvaejicich
ovlddacich zafizeni se v3ak dosud neodlisuje piipad, pii kte=
rém nedojde po zapnuti elektromotoru k jeho rozb&hu, nap¥iklad
vlivem zablokovéni pohybového mechanismu, coZ mi¥ mit velmi
nepriznivy dosah ne provozni stav, zejména pracovni takt, piie
sludného technologického celku, jehoZ je pohybovy mechanismus
jednou z neoddélitelnych souddsti,

Vyse uvedené nedostatky jsou odstrandny u zapojeni ovlde
daciho zafizeni_pohybového mechanismu, zejména tchopové hlavice
primyslovych robotl, pohdnéného elektromotorem, podle vyndlezu,
jehoZ podstate spodivd v tom, Ze blok vyhodnocovaciho obvodu
je opat¥en jednsk pomocnym vstupem, kiery je pPipojen na po=-
mocny vystup bloku ovldddni, a jednak vystupem pro signdl odezvy,
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ktery je pFipojen na jemu p¥islusny vstup nadPazeného Fidiciho
systému,

Regenim ovlddaciho zafizeni pohybového mechanismu, zej=
méne dchopové hlavice primyslovych robotd, pohdnéného elektro-
motorem, v zapojeni podle vyndlezu, se dosdhne rozliSeni stavu,
pri kterém dojde'k rozb&hu pohybového mechanismu a k jeho do-
jeti na pevny mechanicky doraz, od stavu, p¥i kterém dojde bud
k zablokovdni pohybového mechanismu vlivem mechanické zdvedy,
nebo k povelu k rozbdhu pohénéciho elektromotoru nesprdvaym
smdrem, To umoZnuje vyhodnotit poruchovy stav pohybového me=
chanismu & pferudit pracovni cyklus celého technologického
celku, v ndmZ je pohybovy mechanismug vélenén, a zabrianit tak
jeho neZddouci chybné funkci.

Na pripojeném vykrese je zndzornén priklad provedeni za=
pojeni ovliddaciho za¥izeni pohybového mechanismu podle vynde
lezu, pricemZ obr. 1 ukazuje jeho blokové schema zapojeni
a na obr. 2 jsou zndzornény dasové pribéhy napdti a proudu
v dileZityeh uzlovych bodech zapojenie

Ovlddaci za¥izeni pohybovéhd mechanismu, zejména tichopové
hlavice primyslovych robotl, pohdnéného elektromotorem 4, v za-
pojeni podle vyndlezu, sestdvd z bloku 2 ovldddni, ktery je
svym nepdjecim vstupem: 21 pripojen na st¥idavy napdjeci zdroj 5.
Blok 2 ovlddédni je svym prvnim logickym vstupem 22 pFipojen
na vystup nadrazendho ¥idiciho systému daného technologického
celku a svym druhym logickym vstupem 23 je pripojen na vystup 12
pro signdl ukondeni pohybu pohybového mechanismu bloku 1 vy=
hodnocovaciho obvodu, ktery je soudasnd napojen na obr., 1 ne-
vyznaleny jemu pPisludny vstup nad¥azeného ¥idiciho systému,
Blok 2 ovldddni je pak svym vystupem 24 pFfipojen na vstup 31
bloku 3 snimade proudu, ktery je svym vystupem 32 pFipojen
ne svorky 41 elektromotoru 4 a svym signdlovym vystupem 33
na vstup 10 bloku ] vyhodnocovaciho obvodu. U zapojeni ovlde
daciho za¥izeni pohybového mechanismu podle vynélezu je blok 1
vyhodnocovaciho obvodu ddle opatfen pomocnym vstupem 11, ktery
Je pfipojen na pomocny vystup 25 bloku 2 ovldddni, a roVINY je
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opat¥en vystupem 13 pro signdl odezvy, ktery je napojen na jemu
prisludny vstup nad¥azeného ¥Fidiciho systému technologického
celku, Vlestni blok 1 vyhodnocovaciho obvodu je u zapojeni po=-
dle vyndlezu tvoren kompardtorem 14 proudu s hysterezi h, ktery
Je svym vystupem 142 piipojen jednak na vstup 151 prvniho zpo¥-
doveciho obvodu 15 a jednek na vstup 161 druhého zpoZdovaciho
obvodu 16. Druhy  zpoZdoveci obvod 16 je svym vystupem 162 pFipo--
jen na prvni vstup 191 druhého logického soudinového obvodu 19,
ktery je svym druhym vstupem 192 p¥ipojen ne vystup 172 t¥etiho
zpozdovaciho obvodu 17 a soucasné na druhy vstup 182 prvniho
logického soudinového obvodu 18. Prvni logicky soudinovy obvod 18
Je pak svym prvnim vstupem 181 p¥ipojen na v¥stup 152 prvniho
zpoidovaciho obvodu 15. U tohoto zapojeni bloku 1 vyhodnocovae
ciho-obvodu je potom vystup 183 prvniho logického soudinového
obvodu 18 jako jeho vystup 12 pro signdl ukondeni pohybu pohyw
bového mechanismu, vystup 193 druhého logického soudinového
obvodu 19 jeko jeho vystup 13 pro signdl odezvy, vstup 171 the-
tiho zpoZdovaciho obvodu 17 jako jeho pomocny vstup 11 a nakonee
vstup 141 kompardtoru 14 proudu s hysterezi h jako jeho vstup 10

Princip €innosti ovlddaciho zaefizeni pohybového mechenismu
v zapojeni podle vyndlezu je ndsledujicis

Po vyddni povelu od nadfazeného ¥idiciho systému ne prvni
logicky vstup 22 bloku 2 ovldddni se elektromotor 4 pPipoji
svymi svorkemi 41 k napdjecimu zdroji 5. Po dosaZeni Zddouci
konfigurace v bloku 2 ovlddédni je jeho pomocnym vyistupem 25
odblokovén blok 1 vyhodnocovacihq obvodu a po uplynuti doby 4;t17
zpozddni tietiho zpoZdovaciho obvodu 17 jsou uvolndny prvni —
logicky soucinovy obved 18 a druhy logicky soudinovy obvod 19.
Doba aty, zpo%d&ni tFetiho zpoZdovaciho obvodu 17 eliminuje
pYechodné d&je p#i zapnuti a rozbéhu elektromotoru 4. Kompam
rétor.li‘proudu s hysterezi h produkuje logicky signdl podle
Urovwn& proudu elektromotoru 4., PF¥i poklesu signdlu promdu
na signdlovém vystupu 33 bloku 3 snimade proudu po rozbshu
elektromotoru 4 pod dolni troveh hystereze h komperdtoru 14
proudu s hysterezi h je po dobé Aat16 zpozdéni druhého zpoZ-
dovaciho obvodu 16 vyddn na vystupu 13 pro signdl odezvy bloku 1
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*

vyhodnocovaciho obvodu signdl pro ned¥azeny ¥idici systém

o uskute&niném rozbdhu elektromotoru 4. P¥i pfekroleni ldrovnd
signdlu proudu i,, protékajiciho blokem 3 snimade proudu,

ne signdlovém vystupu 33 bloku 3 snimade proudu p¥es hornd
Groven hystereze h kompardtoru 14 proudu s hysterezi h, je

po dobd & t,¢ zpo#ddni prvniho zpo¥dovaciho obvodu 15 vyddn

na vystupu 12 pro signdl ukondeni pohybu pohybového mechanismu
bloku 1 vyhodnocovaciho obvodu signdl o dojeti pohybového mecha-
nismu ne pevny mechanicky doraz. Doba 4 %, zpoZdéni prvniho
zpo¥dovaciho obvodu 15 je doba pot¥ebnd pro identifikaci zasta-
veni -elektromotoru 4. Signdl na vystupu 12 pro signdl ukonéeni
pohybu pohybového mechanismu bloku 1 vyhodnocovaciho obvodu
slou?i jednak pro hlédSeni nad¥azenému ¥idicimu systému a jednak
pro vypnuti bloku 2 ovldddni & odpojeni svorek 41 elektromo- ‘
toru 4 od napdjeciho zdroje 3. V pPipedé, %e nedojde k Pddnému
rozbdhu elektromotoru 4, neni vyddn ne vystupu 13 pro signdl
odezvy bloku 1 vyhodnocovaciho obvodu signdl odezvy & nadPazeny
¥idicd systém vyhodnoti zastaveni elektromotoru 4 jako poruchové
a vytadi cely technoiogickj celek z cinnostie
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Zapojeni ovlddaciho zeiizeni pohybového mechanismu, zejména
Gchopové hlevice pramyslovych robotd, pohdnéného elektro=-
motorem, sestévajicihd z. bloku ovldddni, ktery Je opatfen
jednak napdjecim vstupem, p¥ipojenym na napdjeci zdroj,
jednak prvnim logickym vstupem pro pFipojeni na vystup
nadfgzeného ¥{diciho systému, jednak drubym logickym vstu=’
pem, p¥ipojeného na vystup pro signdl ukondeni pohybu pohy-
bového mechanismu bloku vyhodnocovaciho obvodu, ktery je
pFipojitelny ne jemu prisludny vstup nadiazeného ?idiciho
systému, a jednak vystupem, pFipojenym na vstup bloku snie
made proudu, jednak p¥ipojeného vystupem na svorky elektro=
motoru a jednak p¥ipojeného signdlovym vystupem ne vsiup
bloku vyhodnocovaciho obvodu, vyznedujici se tim, Ze blok {1)
vyhodnocoveeiho obvodu je opat¥en jednak pomocnym vstupem (11),
ktery je pripojen na pomocny vystup (25) bloku (2) ovlddani,
s jednak vystupem (13) pro signdl odezvy, ktery Je pfipojen
ne jemu pPisludny vstup nadtazendho ¥idiciho systému°'

Zapojeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze blok {1) vyhod~
nocovaciho obvodu je tvoren kompardtorem (14) proudu. s hyste-
rezi (h), jeho¥ vystup (142) Je p¥ipojen jednak na vstup {151)
prvniho zpoZdovaciho obvodu (15) a jednak na vstup (161) dru-
hého zpordovaciho obvodu (16), jehoZ vystup (162) je p¥ipojen
na prvni vstup {191) druhého logického soudinového obvodu {19),
jeho¥ druhy vstup (192) je p¥ipojen jednak na vystup (172)

thetiho zpordovaciho obvodu (17) a jednek na druhy vstup {182)

prvaiho logického soudinového obvodu (18), jehoZ prvni

vetup (181) je p¥ipojen na vystup {152) prvniho zpoZdova-
eiho obvodu {15), p¥iSem vystup (183) prvaiho logického
soudinového obvodu (18) tvo¥i vystup (12) pro signdl ukon-
Seni pohybu pohybového mechanismu bloku {1) vyhodnocovaciho
obvodu, vystup (193) druhého logického soudinového obvodu {19)
tvo¥i vystup (13) pro signdl odezvy bloku (1) vyhodnocova=
ciho obvodu, vstup (171) tietiho zpozdovaciho obvodu {17)
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tvori pomocny vstup (11) bloku (1) vyhodnocovaciho obvodu
a vstup (141) kompardtoru (14) proudu s hysterezi {h) tvori
vetup (10) bloku (1) vyhodnocovaciho obvodu,

1 vykres
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