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Układ analogowego zadajnika prędkości do sterowania
i sekwentnej korekty prędkości napędów, a zwłaszcza

napędów walcowni ciągłych

Przedmiotem wynalazku jest układ analogowego
zadajnika prędkości do sterowania i sekwentnej ko¬
rekty prędkości napędów, a zwłaszcza napędów
walcowni ciągłych.

Znane układy sekwemtnego sterowania napęda¬
mi, a szczególnie napędami walcarek ciągłych po¬
siadają możliwość pracy, albo całkowicie automa¬
tycznej i wtedy zadawanie prędkości jest cyfro¬
we, albo ręcznej z indywidualnymi zadajnikami
prędkości dla poszczególnych napędów. Sterowanie
ręczne przy pomocy indywidualnych zadajników
prędkości w układzie^ sekwenitnym, czyli przy za¬
chowaniu stałych stosunków prędkości pomiędzy
napędami, jest bardzo uciążliwe w związku z du¬
żą liczbą wykonywanych ręcznych operacji, małą
dokładnością i długim czasem wiprowadlzania ko¬
rekt.

(Układ według wynalazku analogowego zadajnika
prędkości do sterowania i sekwentnej korekty
prędkości napędów, a zwłaszcza napędów walcow¬
ni ciągłych zawiera potencjometr zadający pręd¬
kość, a którego sygnał podawany jest do bloku
korekcji indywidualnej pierwszego napędu i rów¬
nolegle do bloku korekcji, który wraz z inwesto¬
rem i blokiem korekcji indywidualnej drugiego
napędu połączonymi szeregowo tworzy tor zada¬
wania prędkości drugiego napędu.

Wszystkie następne tory zadawania .prędkości ko¬
lejnych napędów, za wyjąjtkiem ostatniego, mają
taką samą strukturę jak tor zadawania prędkości
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drugiego naipędu, a sygnał wejściowy każdego na¬
stępnego tolru podawany jest z wyjścia inwertora
toru poprzedniego, natomiast tor zadawania pręd¬
kości ostatniego napędu zawiera jedynie blok ko¬
rekcji indywidualnej. Każdy blok korekcji i blok
korekcji indywidualnej stanowi wzmacniacz opera¬
cyjny, który w pętli ujemnego sprzężenia zwrot¬
nego ma potencjometr korygujący współczynnik
wzmocnienia wzmacniacza.

Dzięki zastosowaniu układu wadług wynalazku
możliwa jest szybka korekcja przy sekwentnym
sterowaniu napędami, ponieważ operator wykonuje
minimalną ilość czynności sterowniczych. Jest to
szczególnie istotne .przy ciągłym walcowaniu blach.
Ponadto dokładność korekcji jest wysoka. Cała kon¬
strukcja jest prosta i zwarta, a mianowicie zadaj-
nik .składa się z kasety, w której znajdują się wy¬
mienialne wsuwki, zawierające poszczególne bloki
układu, a całość zabudowana jest w pulpicie ste¬
rowniczym.

Wynalazek pokazano bliżej w przykładzie wyko¬
nania na rysunku, na którym fig. 1 przedstawia
schemat blokowy układu dla pięciu napędów, a fig.
2 — schemat ideowy bloku korekcji i korekcji in¬
dywidualnej, a fig. 3 — schemat ideowy inwertora.

Układ zadajnika przeznaczony jest do współ¬
pracy z przekształtnikami tyrystorowymi o ma¬
ksymalnym napięciu zadawania 10 V. Składa się on
z trzech bloków korekcji BKi, BK2, BK3, pięciu
bloków korekcji indywidualnej BKIi, BKI2, BKI3
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BKI4, BKI5 trzech inwertorów Ji, J2 Jj i poten¬
cjometru zadającego Pi. Bloki korekcji BKi, BK2,
BK3 i blotki korekcji indywidualnej BKIi, BKI2
BKI3, BKI4, BKI5 są zbudowane ze wzmacniaczy
operacyjnych, w których* wykorzystano wejiścia od-

. wracające fazę i których ujemne sprzężenia zwrot-
ine zawieraj-ą potencjometry regulacyjne, przy po¬
mocy których można zmieniać współczynnik wzmo¬
cnienia bloków w zakresie od 0,5 do 1,5. Inwerto¬
ry Ji, J2, J3 służą tylko do zmiany polaryzacji siy-
gnału. , .
, Sygnały wyjściowe z bloków korekcji indywi¬
dualnej wprowadzane są do regulatora przyśpie¬
szenia układów regulacji przekształtników tyrysto¬
rowych zasilających odpowiednie napędy. Potencjo¬
metry Pi bloków korekcji BK^3 i bloków korekcji
indywidualnej BKIj^g znajdują się w pulpicie i
pczy ich pomocy steruje isię napędami w układzie
sekwewtnym. W pozycji wyjściowej wszystkie po¬
tencjometry regulacyjne! Są w położeniu środko¬
wym, czyli współczynnik wzmocniieniia bloków
k—1,0. Potencjometrem zadającym Pi ustala się
prędkość ogólną wszystkich napędów.

iNasitępnie potencjometrami regulującymi współ¬
czynnik wzmocnienia bloków korekcji indywidual¬
nej ustawia się prędkość indywidualną .poszczegól¬
nych napędów, czyli stosunek prędkości między ni¬
mi. Jeśli zachodzi potrzeba, przyśpieszenia luib opóź¬
nienia prędkości napędów a*, as, a«, as nip. zlikwi¬
dowania pętli lub niepożądanego naciągu w przy¬
padku walcarek taśmy między klatkami ai_i m bez
naruszania stosunku prędkości pomiędzy nimi, re¬
gulacji dokonuje się przy pomocy potencjometru
w bloku korekcji BKi.

Analogicznie, przyspieszenie lub opóźnienie pręd¬
kości! napędów a3 04 a^ bez naruszania stosunku
prędkości pomiędzy nimi odbywa się przy pomocy
potencjometru w bloku korekcji BK2, a przyspie-

5 szenie lub opóźnienie prędkości napędów a4, as bez
naruszania ■ stosunku prędkości pomiędzy nimi przy
pomocy, potencjometru w bloku korekcji BK3.

10
Zastrzeżenia patentowe

1. Układ analogowego zadajnika prędkości do
sterowania i sekwentnej korekty prędkości napę¬
dów, a zwłaszcza napędów walcowni ciągłych, zna¬
mienny tym, że zawiera potencjometr (Pi) zadają-

15 cy prędkość, z którego sygnał podawany jest do
bloku korekcji indywidualnej (BKIi) pierwszego
napędu i równolegle do bloku korekcji (BKi), któ¬
ry wraz z inwertorem (Ji) blokiem korekcji indy¬
widualnej (BKI2) drugiego napędu połączonymi sze-

20 regowo tworzy tor zadawania prędkości drugiego
napędu, przy czym wszystkie następne tory zada¬
wania prędkości kolejnych napędów, za wyjątkiem
ostatniego, mają taką samą strukturę jak tor za¬
dawania prędkości drugiego napędu, a sygnał wej-

25 ściowy każdego następnego toru podawany jest z
wyjścia inwertora- toru .poprzedniego, natomiast tor
zadawania prędkości ostatniego napędu zawiera je¬
dynie blok korekcji indywidualnej.

2. Układ według zastirz. 1, znamienny tym, że
30 jego każdy blok korekcji i blok korekcji indywi¬

dualnej stanowi wzmacniacz operacyjny, który w
pętli ujemnego sprzężenia zwrotnego ma poten¬
cjometr korygujący współczynnik wzmocnienia
wzmacniacza*
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