
第 � 期 保持温
、

湿度平衡的粮仓自动控制装置

个信号就启动了启动电路
,

随 之 马 达 开始转

动
。

当温差降到允许范围时
,

比较器两个输入

端信号平衡
,

因 此
,

就 没 有 输 出 信 号 送往
“
或

” 门
,

于是
“
或

” 门无输出信号
,

电路的

其余部分就不再被供电
。

如果外界气温超过粮

温
,

温差超过由变阻器�
�

所确定的允许值时
,

图 � 中下部电路的比较器的两个输入 端 信 号

就不平衡
,

于是这个比较器就有 信 号 输 出
,

送往
“或” 门

。 “
或

” 门有输 出
,

向 其 余 电

路部分供电
,

风机马达就转动
。

当粮温上升到

允许温差值时
,

比较器无输出
, “

或
” 门没有

接收到高电平
,

故而风机马达停转
。

当启动风机向粮仓内通风时
,

粮食与环境

之间的湿度平衡是间接进行的
。

如果粮食湿度

过大
,

那么通过向粮体通风
,

就会使粮食 中的

水份蒸发
,

一直到建立起湿度平衡为止
。

这种 自动控制装置适用于 贮 藏 玉 米
,

当

然
,

也适用于其他粮食
。

对于玉米来说
,

已经

确定
,

粮食与环境温度相差不超 � 下为最佳条

过件
。

每当贮粮和环境温度之间的温差大于 士

� 下时
,

控制电路就启动马达运转
。

本专利介绍的控制器是属于控制通风设备

的那种类型
,

无论环境温度低于 还 是高 于粮

温
,

只要温差出现
,

就会随时启动通风设备
。

气温热敏电阻

粮没热敏电阻

热敏电阻

气沮
热敏

图 � 温度传感
、

比较器和启动电路的线路 图

因此
,

无论气温如何变化
,

本装置都会自动地

使粮食保持与当时环境状态相平衡的状态
。

在控制器中
,

装有一个高温切断器
,

无论

什么时候
,

当环境温度高达某一程度时
,

这个

高温切断器就取代控制器而动作
。

这个高温切

断器可 以是一种简单的双金属片恒温开关
。

如图 � 所示
,

把这个切断器安装在比较器

和启动电路之间
,

当环境温度达到某一高温值

时
,

这个切断器就动作
,

于是就把启动电路同控

制电路断开了
,

从而使启动电路收不到
一

“
或

”

门的输出信号
,

因此风机就不能转动
,

对于玉

米来说
,

高温切断器应设定在��
�

�左右
。

洪 丽君 摘译 自美国专利�
, � � �

,

� ��

激光焊接机器人

� � � �� � �� 介绍了美国用于焊接涡轮机上的回流换

热器极板的自动激光焊接系统的情况
。

用激光焊接极

板与常规的电阻焊接相比较
,

已证明这种激光焊接装

置是行之有效的
。

这些激光器用增强的脉冲方式运行

时
,

就以�
�

�� 一 �
�

�� 公尺� 分的速度生产全穿 透焊接

的�
�

�� �毫米厚的极板
。

这种激光装置包括用 �� � 瓦连续波输出功率的两

只二氧化碳激光器
,

每只二氧化炭激光器都装有一种

控制 � 一� 运动的光学系统
,

从而加工复杂的焊接图

形
。

把两计算机数控器中的一个从动控制器固定到另

一只控制器上
,

以指导全部焊接作业
,

以及装 � 卸机

器人和自动加工工具
。

旋转分度工作台
、

夹具和机器

人装 � 卸机构都配置在两只激光台之间
。

这些焊接装

置的工作是不协调的
,

因此
,

当一只激光器正在焊接

时
,

而机器人可装载另一只激光器
。

现在
,

用这种样机已焊接成在 �一� 水柜机车中

运行的几个回流换热器装置
,

使用这种样机已证明对

复杂的紧密允差焊接图形
,

复杂的孔边加工以及能保

证在一次八小时无人监视的情况下
,

终端自动装置能

运行的焊接过程编程序的可行性
,

并能生产出优于现

在转盘进给电阻焊接装置所产生的部件
。
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