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(54) Zapojenie pre oviddanie pohybu pohyblivych spotrebitov

(57) Zzapojenie obsahuje kontaktny zbera&
elekrického prudu, z ktorého je napdjacie
napitie privedené na kontakty prvého stykada
a kontakty druhého stykala ako i na transfor-
métor, z ktorého je nizke napHtie pripojené
na stabilizdtor a z neho na vyhodnocovaciu

a riadiacu logiku. a dalej na prvy triak a
druhy triak, ktoré sd zapojené vedla seba.
Jeho podstatou je, %e po pripojeni napdjacie-
ho napitia je pohyb pohyblivého spotrebica
ovliddany snimaom pohybu vpred a snimafom
pohybu vzad, ktoré sd pripojené na prvd
vstupnd svorku a druhd vstupni svorku vyhod-
nocovacej a riadiacej logiky a umiestnené na
pohyblivom spotrebi&i za sebou a ovladané
prostrednictvom prvého elektromagnetu a dru-
hého elektromagnetu. Zastavenie pohyblivého
spotrebila je mo%né kedykoIvek, ked je uvedeny
do &innosti snima& pre zastavenie, spojeny
s'tretou vstupnou svorkou vyhodnocovacej a ria-
diacej logiky, ktory je umiestneny na pohy-
blivom spotrebidi vedla snimala pohybu vpred,
ako aj vedla snimada pohybu vzad. Snima& pre
zastavenie je ovlddany tretim elektromagnetom,
umiestnengm na kondtrukcii pojazdovej drédhy
pohyblivého spotrebila, ako aj prvy elektro- J _

magnet a druhy elektromagnet. Druhy vyvod it : *
snimada pre zastavenie je spojeny s jednou - ~
anddou prvého triaku i druhého triaku, rov-

nako ako spolo&ny spoj snimafa pohybu vpred a

snima&a pohybu vzad.
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vyndlez sa tyka zapojenia pre ovladdnie pohybu pohyblivych spotrebifov, pohybujidcich
sa po Iubovolnom druhu pojazdovej drdhy.

Je znéme mnoZstvo zariadeni, pohyblivych gpotrebifov,ktoxé sa pohybujd po kolajniciach
alebo trolejéch réznych kon¥trukcif. Medzi takéto zaradenia patria odsévaco - ofukovacie
zariadenia, dopravniky a podavale pre vnitropodnikovi dopravu, pojazdné dvihade a kladkostroje.
ovladanie pohybu tychto zariadeni je rie¥ené reléovymi obvodami, intervalovgmi spina&mi s vy~
utitim Sasovych relé, &asovych obvodov v spojitosti s koncovymi vypfnadmi a zardfkami umiest-
nenymi na nosnej kon¥trukeii pojazdovej dréhy pohyblivého spotrebila. Palsim z doteraz pouZi-
vangch spbsobov ovlédania pohybu pohyblivych spotrebifov je s vyu¥itim fotoniek, fotoelektric-
kych snimadov ako aj s poufitim registrov s ¢islicovou technikou.

Nevyhodou pou¥itia reléovych obvodov, intervalovych spinaBov s vyuZit{m Sasovych obvodov,
Zasovych relé, koncovych vypinadov a zardZiek je v ich velkej rozmernosti, velkej hmotnosti
ako aj krdtkej Zivotnosti, v poruchovosti, mechanickom opotrebovani a v nedokdnalej a pomaled
odozve, prenose reguladnych a ovlddacich signdlov. Nevyhodou ovlédania pohybu pohyblivych
spotrebitov s vyuzitim fotoniek a fotoelektrickych snimadov je v tom, Ye ich funkcia vo
vztahu k spolahlivosti si nutne vyfaduje vysoko ndroénd Gdr¥bu zariadeni ako aj zaistenie
dokonale &istého prostredia pre &Ginnost fotoelektrickych snimaZov. Tym je obmedzené vlastné
pouZitie tohoto spbsobu ovladania pohyblivych spotrebilov v priemysle. PouZitie registrov
s vyuZitim &fslicovej techniky mé& nevyhody v tom, %e zapojenia pre ovlddanie pohybu pohybli-~
vych spotrebidov si komplikované a zlo%ité, priZom ovladanie ma charakter Zpecifickosti pre
ten ktory druh pojazdovej drédhy. zlotitost zapojenf md za ndsledok zna&ni poruchovost, prifom
tento spbsob ovlédania pohybu pohyblivych spotrebilov sa vyznaduje vysokou citlivostou na
vonkaj¥ie statické ako aj dynamické rusenie spOsobované &innostou silnopridovych prvkov obvo-

dov.

Uvedené nedostatky odstrafiuje zapojenie pre ovladanie pohybu pohyblivych spotrebidov,
pohybujicich sa po Tubovolnom druhu pojazdovej drahy, obsahujtice kontaktny zberaé elektrické-
ho prddu, pripojeny na kontakty stykata motora pojazdu pohyblivého spotrebita ako aj na trans-
formdtor, ktorgy je sekunddrom pripojeny na stabilizdtor, napdjajici vyhodnocovaciu a riadia~
ciu logiku ako aj cievky stykadov motora pojazdu. Podstata vyndlezu spodivd v tom, e medzi
prvi gvorku a druhd vstupnid svorku vyhodnocovacej a riadiacej logiky st v sérii zapojené
snima® pohybu vpred a snima& pohybu vzad a na tretiu vstupni svorku vyhodnocovacej a riadia-
cej logiky je pripojeny snimad pre zastavenie. bruh¢ v§vod snimala pre zastavenie je spojeny
s prvou anddou prvého i druhého triaku, rovnako ako spolo&ny spoj zostdvajdcich obidvoch
snimadov. Snimad pohybu vpred, snimaé pohybu vzad a snima& pre zastavenie si umiestnené na
pohyblivom gpotrebidi a prvy elektromagnet so samostatnym prvym spina&om snimala pohybu vpred,’
druhy elektromagnet so samostatnym druhym spinafom snima&a pohybu vzad a treti elektromagnet
g0 samostatnym tretim spinafom snimada pre zastavenie si usporiadané vedla dréhy pohyblivého
spotrewifa, napr. na kon¥trukcii pojazdovej dréhy.

Vyhodou zapojenia pre ovladanie pohybu pohyblivych spotrebidov podla vyndlezu je, Ze,
zaruduje kvalitnd a rgchlu odozvu riadiacich signdlov s odolnostou voli statickému i dynamic-
kému rudeniu. Zapojenie je jednoduché, spolahlivé s nizkou spotrebou elektrickej energie.
pouiité prvky tvoriace Struktdru zapojenia zabezpelujd dlhté ¥ivotnost pri poufivani. Zapojenie
je realizovatelnd s malymi vozmerami, malou hmotnostou ako aj s nizkymi vyrobnymi nédkladami.
zapojenie zabezpefuje plne automaticky pohyb pohyblivého spotrebia ako aj jeho ovladanie.
Pou#ity zpdsob ovliddania pohybu pohyblivého spotrebifa nie je z&visly na druhu a type pojazdo-
vej dréhy, na Udribe zariadenia ani na &istote prostredia, v ktorom pohyblivy spotrebil pra-

cuje.

zapojenie pre ovlddanie pohybu pohyblivgch spotrebiov pohybujdcich sa po Iubovolnom
druhu pojazdovej drdhy podla vyndlezu je zndzornené na vykrese, kde napdjacie napitie je cez
kontaktny zberal 4 elektrického prudu pripojené na kontakty

\
S

SL prvého stykala S, a kontakty
druhého stykada 8¢ ako aj na transformitor 5, ktorym je napAjacie napdtie transformované
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na nizke napdtie slGZiace po stabilizdcii ako nap&tie pre ovladanie Sinnosti prvej cievky

7 a druhej cievky 8 prvého stykada 8y 2 druhého stykada Sy ako aj pre napdjanie vyhodnocova-
cej a riadiacej logiky 9. Sekunddrne vinutie transformdtora 5 je preto pripojené na stabili-
zdtor 6, jeho vystup je spojeny jednak s vyhodnocovacou a riadiacou logikou 9 a jednak s prvou
anddou prvého triaku 11 i s prvou anddou druhého triaku 13 ako aj na spololny bod medzi sni-
ma& 1 pohybu vpred a snima& 2 pohybu vzad. Druhd andda prvého triaku 11 a druhého triaku 13

st spojené s prvou cievkou 7 prvého stykala 8, ako aj s druhou cievkou 8 druhého itykaéa Ss-
Prvy pdl sekunddrneho vinutia transformdtora 5 je spojeny s prvym stykalom 8, ako aj s druhym
stykadom §5, prigom druhy pdl prvého stykada §4 je spojeny s pravou cievkou 7 a druhy pdl dru-
hého stykaca 85 je spojeny s druhou cievkou 8. Prvy stykaé 8, zabezpeduje pohyb pohyblivého
spotrebita 14 jednym smerom, druhy stykaéd §5 jeho pohyb druhym smerom.

S prvou vstupnou svorkou A vyhodnocovacej a riadiacej logiky 9 je spojeny snimaé 1 pohybu
vpred, ktory je cez snimag& 2 pohybu vzad spojeny s druhou vstupnou svorkou B vyhodnocovacej
a riadiacej logiky 9. Tretia vstupnd svorka C vyhodnocovacej a riadiacej logiky 9 je spojenéd
so snimadom 3 pre zastavenie tak, Ze jeho druhy pdl je napojeny na spoloény bod medzi snimad
1 pohybu vpred a snima& 2 pohybu vzad. Riadiaca elektrdda 10 prvého triaku 11 je spojend
sﬁprVYm vystupom D vyhodnocovacej a riadiacej logiky 9 a riadiaca elektrdda 12 druhého triaku
13 je spojend s druhym vystupom E vyhodnocovacej a riadiacej logiky 9.

Prvy stykad 84 spolo¢ne s druhym stykaéom.§5, motor M pojazdu, transformétor 5, stabilizitor 6,
prvd cievka 7, druhd cievka 8, prvy triak 11, druhy triak 13, vyhodnocovacia a riadiaca logika
9, snima& 1 pohybu vpred, snima& 2 pohybu vzad a snima& 3 pre zastavenie si umiestnené na po-
hyblivom spotrebifi 14. Prvy spinad 5 prvého elektromagnetu E, druhy spinad S, druhého ele-
ktromagnetu E, a tret{ spinad 8, tretieho elektromagnetu Eq st umiestnené mimo pohyblivy spot-~
rebi¢ 14 a to na konStrukcii pojazdovej dréhy.

Pripojenim napajacieho napdtia cez kontaktny zbera& 4 elektrického pridu vyhodnocovacia
a riadiaca logika 9 pripoji z prvého vystupu D riadiace napdtie na riadiacu elektrddu 10 prvé-
ho triaku 11, ¢Iim je zopnutd prvd cievka 7 prvého stykata Sy ktory takto uvedeny do Cinnosti
pripojl napdjacie nap&tie z kontaktného zberala 4 elektrického pridu na motor M pojazdu pohyb-
livého spotrebifa 14, ktory je tym uvedeny do pohybu vpred. Tymto smerom sa pohyblivy spotre-
bi& 14 pohybuje dovtedy, pokial nie je zopnutim snimada 1 pohybu vpred prvym elektromagnetom
El umiestnenom na konStrukcii pojazdovej drdhy, ktory sa uvedie do funk&nej éinnos;i samostat-
ne pripojenim napajacieho napdtia zopnutim prvého spinada 81+ vytvoren& zmena vstupného signé-
lu na prvej vstupnej svorke A vyhodnocovacej a riadiacej logiky 9, ktord po vytvoreni zmeny
vstupného signdlu odpoji riadiace napédtie z prvého vystupu Q, tym aj z riadiacej elektrddy
10 prvého triaku 11, &fm prvéd cievka 7 prvého stykada S, & teda aj prvy stykad 8y je vyradeny
z Cinnosti. Napdjacie napdtie je z motora M pojazdu odpojené, ale vyhodncovacia a riadiaca
logika 9 pripojf z druhého vystupu E riadiace napdtie na riadiacu elektrddu 12 druhého triaku
13, ktory zopne druhd cievku 8 druhého stykada §5 a napdjacie napdtie je z kontaktného zberada
4 elektrického prddu prostrednictvom kontaktov §5 druhého stykada §5 opdt pripojené na motor
M pojazdu pohyblivého spotrebifa 14, oviem s propojenymi fdzemi, €o mid za ndsledok pohyb pohy-
blivého spotrebita 14 v smere vzad. Tymto smerom sa pohyblivy spotrebil 14 pohybuje dovtedy,
pokial nie je zopnutim snimafa 2 pohybu vzad, ktory je umiestneny na pohyblivom spoérebiéi
14 za snimafom )] pohybu vpred, drunym elektromagnetom E, umiestnenom na konStrukcii pojazdovej
dréhy, ktory sa uvedie do funk&nej &innosti samostatne pripojenim napdjacieho napdtia zopnutim
druhého spinada Sy pri prechode pohyblivého spotrebiéa 14 popri fom vytvorend zmena vstupného
signdlu na druhej vstupnej svorke B vyhodnocovacej a riadiacej logiky 9, ktor4 po vytvoreni
zmeny vstupného signdlu odpoji{ raidiace napdtie z druhého vystupu E, tym aj z riadiacej
elektrody 12 druhého triaku 13, &Im je druhd cievka 8 druhého stykala §5 a tieZ druhy stykad
Sy odpojeny od napidtia. Napdjacie napdtie je 2z motora M pojazdu odpojené, ale riadiace napétie
je z druhého vystupu E privedené na prvy vystup D vyhcdnocovacej a riadiacej logiky 9 a teda
aj na riadiacu elektrddu 10 prvého triaku 11, ktory sa zopnutim prvej cievky 7 prvého stykada
84 uvedie do &innosti a pohyblivy spotrebid 14 je takto uvedeny op4dt do pohybu vpred. Tymto
spbésobom sa pohyblivy spotrebid 14 pohybuje vpred a vzad s ovlddénim elektromagnetmi umiest~
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nengmi v potrebnom po&te pozdl# drdhy pojazdu. zastavenie pohyblivého spotrebifa 14 je mo#né
kedykolvek vtedy, ked je zopnutim snimada 3 pre zastavenie, ktory je na pohyblivom spotrebili
14 umiestneny vedla snimada 1 pohybu vpred ako aj vedla snimala 2 pohybu vzad, tretim elektro-
magnetom Eg4 umiestnenom na kon¥trukcii pojazdovej dréhy, ktory sa uvedie do funk&nej &innosti
pripojenim napéjacieho nap4tia zopnutim tretieho spinata S3/ pri prechode pohyblivého spotre-
bi%a 14 popri fiom vytvorend zmena vstupného signélu na tretej vstupnej svorke C vyhodnocova-
cej a riadiacej logiky 2, po vytvoreni ktorej je odpojené riadiace napitie z ktoréhokolvek

z prvého v§stupu D a druhého vystupu E vyhodnocovacej a riadiacej logiky 9, z toho, ktory je
pred vytvorenim zmeny signdlu na tretej vstupnej svorke C préve v Zinnosti. Tym je odpojené
napdjacie nap#tie z motora M pojazdu pohyblivého spotrebia 14. Pohyblivy spotrebi& 14 je
zastaveny a do pohybu je uvedeny po dobe nastavenej vyhodnocovacou a riadiacou logikou 9, po
uplynutf ktorej je riadiace napdtie z toho vystupu vyhodnocovacej a riadiacej logiky 2 prive-
dené na riadiacu elektrddu toho triaku, ktory bol pred zastavenim pohyblivého spotrebiZa 14
v %innosti. TYm sa uvedie pohyblivy spotrebi& 14 do pohybu v tom smere ako pred zastavenim
"a to dovtedy, pokial nie je prvym elektromagnetom E, alebo druhym elektromagnetom E, po ich
uvedeni do funk¥nej &innosti alebo zotrvdvani v &innosti vytvorend zmena vstupného signédlu
zopnutim snfmada 1 pohybu vpred alebo snimada 2 pohybu vzad na prvej vstupnej svorke A alebo
druhej vstupnej svorke B vyhodnocovacej a riadiacej logiky 9.

Prvy elektromagnet E,, druhy elektromagnet E, a tret{ elektromagnet E; sa uvidzaji
“pdnotlivo do funkénej &innosti pripojenfim napdjacieho napdtia cez samostatny prvy spinal
Bys druhy spina& §, a tret{ spinal S,.

zapojenine podla vyndlezu je realizované pre pohyblivy spotrebi& typu odsavaco~-ofukova-
cieho zariadenia. Zapojenie mi moZnost Eirokej aplikdcie v podmienkach priemyslu s variant-
ngm sposobom realizdcie. zapojenim druhého stykada S¢ v sdhlase s prvym stykafom S, sa dosiah-~
ne prerufovaného postupného pohybu pohyblivého spotrebida 14 s &asovou kondtantou plynule
#lebo skokovite nastavitelnou vyhodnocovacou a riadiacou logikou 9. zapojenie podla vynélezu
doplnené &asovymi obvodami s no¥nostou nastavenia dasovych intervalov sa d& vyu?it pre adresné
riadenie pohybov pohyblivych spotrebiZov. Doplnenim zapojenia o reguldtor otdfok motora M po-
jazdu sa d4 zapojerie realizovat aj s requlécidu riﬁhlosti pojazdu pohyblivého spotrebila pri
ovladani jeho pohybu pozdl% pojazdovej drdhy. V realizééii je mo¥né pouZit elektromagnety
s kotvou, na ktorej je umiestneny permanentny magnet, prifom pre ovladanie pohybu pohybliv§ch
spotrebilov sa vyuZije prdve zdvih kotvy elektromagnetu po jeho uvedeni do &innosti.

%anojenie v¥ak nie je vhodné pre ovladanie pohybu pohyblivgch spotrébiéov, ktoré vyZaduju
menit polohu v rdmci jednoho pracovného cykla resp. Vv cykloch bezprostredne na seba gasovo
navizujucich. Casové intervaly a6 dané nastavenim prvkov vyhodnocovacej logiky.

PREDMET VYNALEZ2U

zapojenie pre ovladanie pohybu pohyblivych spotrebigov, pohybujicich sa po Iubovolnom
druhu pojazdovej drahy, obsahujice kontaktny zberal elektrického pridu, pripojeny na stykale
s pripojenym pojazdovym motorom ako i na transformdtor, ktor¢y je sekunddrom pripojeny na stabi-
1izdtor, vyhodnocovaciu a riadiacu logiku a triaky zapojené vedla seba, vyznadujice sa tym,
%e medzi prvi vstupnd svorku (A) a drund vstupni svorku (B) vyhodnocovacej a riadiacej logiky
(%) sé v sérii zapojené snimal (1) pohybu vpred a snima& (2) pohybu vzad a na tretiu vstupni
svorku (C) vyhdnocovacej a riadiacej logiky (9) je pripojeny snimaé (3) pre zastavenie, jeho
druhy vyvod je spojeny s prvou anddou prvého triaku (11) i druhého triaku (13) rovnako ako
spoloény spoj snimada (1) pohybu vpred a snimaZa (2) pohybu vzad, prifom snima& (1) pohybu
vpred, sn{ma® (2) pohybu vzad a snima& (3) pre zastavenie sd umiestnené na pohyblivom spot-
rebidi (14) a prvy elektromagnet (Eli so samostatngm prvym spinadom (3;) snimada (1) pohybu
vpred, druhg elektromagnet (E,) so samostatnym druhym spinafom (S,) snima%a (2) pohybu vzad
a tretf elekromagnet (E3) so samostatnym tretim spinafom (53) snimada (3) pre zastavenie si
usporiadané na konStrukcii pojazdovej dréhy pohyblivého spotrebifa (14).

1 vykres
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