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(54 Zapojenie uzavretého polohového servosystému s krokovym motorom riadeného frekvenciou

a podtom impulzov

Podstata vynilezu je v tom, Ze
vstupny signdl pre jeden smer pohybu je
jednak privedeny na vstup prvého dife-~

.renéného &lena a jednak cez prvy &len
logického siétu na vstup ovladada kroko-
vého motora, vstup prvého diferenéného
élena a vstup druhého diferenéného &lena.
Vstupny signal pre druhy smer pohybu je
jednak privedeny na vstup prvého diferen-
éného ¢lena a jednak cez druhy élen lo-
gického sidtu na vstup ovlédada krokové-
ho motora, vstup prvého diferenéného
¢lena, Vystup ovlddata krokového motora
- je spojeny so vstupom krokového motora,
ktorého vystup je spojeny s inkrementil-
nym snimadom polohy., Prvy a druhy vystup
inkrementdlneho snimaa polohy je pripo-
jeny k vstupom druhého diferendéného é&le-
na, ktorého vystup je pripojeny k vstupu
druhého vyhodnocovacieho élena. Prvy§ vy-
stup druhého vyhodnocovacieho &lena je
pripojeny k vstupu prvého &lena logické-
-ho siétu a druhy vystup k vstupu druhého
stlema logického sudtu, Vystup prvého di-
ferenéného &lena je pripojeny k vstupu
prvého vyhodnocovacieho &lena, ktorého
prvy vystup je pripojeny k vstupu prvého
élena logického suétu a druhy vystup
k vstupu druhého &lena logického siétu.
Na vstup prvého a druhého vyhodnocovacie-
ho &lena je esSte pripojeny vystup generé-
tora impulzov.
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Vyﬁélez sa tyka zapojenia uzavretého &islicového poloho-
vého servosystému e krokovym motorom, v ktorom %iadana hodno-
ta prirastku polohy sa zadava po&tom impulzov a Ziadana rych~
lost premiestnenia frekvenciou tychto impulzov.,

Doteraz pouZivané zapojenia uzavretych polohovych servo-
systémov & krokovymi motormi pouZivaji spitni pewni viézbu od
polohy rotora na elektronicky komutdtor - ovidded, ¥fm ea
#1astne strica priama riaditelnost krokového motora frekven-
ciou a po¥tom impulzov, priom tdto schopnost mo¥no obnovit
iba zloZitym zapojenim riadiaceho &lena. |

Uvedené nedostatky odstranuje zapoJenie uzavretého polo-
hového aervosystému 8 krokovym motorom riadeného frekvenciou
a po¢tom impulzov podla vynalezu, ktorého podstata spoldiva v
tom, %e impulzny generdtor Je pripojeny na vetupy prvého vy-
hodnocovacieho &lena a druhého vyhodnocovacieho ¥lena, ktoré-
ho vystupy si pripojené na prvy sidtovy logicky &len a na
druhy siltovy logicky &len, pridom vystupy prvého vyhodnoco~
vacieho &lena si pripojené na prvy sudtovy logicky &len a na
drﬁhy sidtovy logicky &len, ktorého vystup je pripojeny jed-
nak na druhy diferencny ¢len, Jjednak na prvy diferendny &len
a jednek na ovladad krokového motora, prifom vystup druhého
sitového logického &lena je pripojeny Jjednak na druhy dife-
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ren¥ny %len, jednak na prvy diferen¥ny ¥len a jednak na ovla-
da& krokového motora, na ktory Jje pripojeny 1nkrament§1ny
snima¥, ktorého vystupy si pripojené na prvy difereniny &len,
-priéomAprva pohybova svorka je pripojend na prvy suttovy lo=
glcky ¥len'a na druhy difereniny &len, prilom druha pohybova
svorka je pripojena na druhy sd¥tovy logicky &len a na druhy
diferendny &len a dalej Je vystup prvého diferen¥ného &lena
pripojeny na vstup prvého vyhodnocovacieho &lena a vystup
druhého diferen¥ného &lena je pripojeny na vstup druhého vy=-
hodnocovacieho &lena., '

Vyhodou zapojenia podla vynilezu sa ziska polohovy ser—
vosystém, ktory dokéte spracovat postupnost impulzov zadane]
frekvencie, pri¥om nie Jje potrebné pri rozbehu a brzdeni plyw
nule zvydovat, respektive zniZovat frekvenciu tychto impul-
ZOVe

Na pripojenom vykrese Jje znézornené zapojenie uzavreté-
ho polohového servosystémn 8 krokovym motorom podla vyndlezu.
Vstupny signal F pre jeden smer pohybu z prvej pohybovej
svorky 11 je jednak privedeny na vstup druhého diferentného
¢lena 5 a jednak cez prvy sﬁétovy logicky &len 1 na vstup ov-
18dada 8 krokového motora 9 , vstup prvého diferen¥ného &le-.
na 3 a vstup druhého diferenZného &lena 5. Vatupny signal ¥~
pre druhy smer pohybu z druhej pohybove] svorky 12 Je jednak
privedeny na vstup druhého diferentného &lena 5 a jednak cez
druhy su¥tovy logicky &len 2 na vstup ovlddada 8, prvého di-
feren&ného ¥lena 3 a vstup druhého diferen¥ného &lena 5. Vys-
tup ovldda¥a g je spojeny so vstupom krokového motora g, kto-
rého vistup je spojeny & inkrementdlnym snimafom polohy 10.
Prv§ a druhf§ vystup inkrementdlneho snima¥a 10 je pripojeny
k vetupom prvého diferen®ného &lena 3, ktorého vystup Jje spo=
jeny so vstupom prvého vyhodnocovacieho &lena 4. Jeden vys-
‘tup prvého vyhodnocovacieho ¥lena 4 Jje spojeny so vstupom pre-
vého vyhodnocovacieho %lena 4 je spojeny so vstupom prvého
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sidtového logického %lena 1 a jeho druhy vystup Jje spojeny

so vstupom druhého siltového logického &lena 2. Vystup druhé.
‘ho diferentného ¥lena § Je spojeny so vstupom druhého vyhod-

nocovacieho &lena 6, ktorého jeden vystup je spojeny so vstue
.pom prvého sultového logického &¢lena 1 a jeho druhy vystup

so vstupom druhého sidtového logického &lena 2, K vstupom vy~
hodnocovacich &lenov 4 a 6 je edte pripojeny vystup impulzné-
ho generatora 7.

8innost zapojenia servosystému Je nasledovnd: Predpokla~
dajme, %e na za¥iatku &innosti je vystupny signal diferent-
nych &lenov 3 & 5 nulovy. Ak pripojime postupnost impuIZOW'ﬁ*
z prvej pohybovej svorky 1l na vstup servosystému, potom tie=
to cez ovldda¥ g krokového motora 9 za¥ni otdZat vektor mag-
netického toku statora v désledku Zoho sa rotor za&ne otédat
v prisludnom smere. Inkrementdlny snima¥ 10 indikuje skutod&-
ne vykonané kroky a prvy diferentny &len 3 vypoéiiava rozdiel
medzi podtom impulzov privedengych na ovlada& g a podtom skuw
to¢ne vykonanych krokov, t. j. uréitym sp8sobom indikuje flm
zové rozladenie medzi vektormi magnetického toku statora a
rotora krokového motora 9. Pre sprdvnu ¥innost krokového mo=
tora 9 Je potrebné zabezpelit, aby toto rozladenie neprekro-
¢ilo usréitd hodnotu, t. j. aby krokovy motor 9 pracoval v
rozmedzi jednej peri5dy svojej momentovej chrakteristiky., Ti=
to dlohu plni prvy vyhodnocovaci &len 4, ktory po prekro¥eni
dbvolen@po'fézového rozladenia medzi vektormi magnetického
toku statora a rotora krokového motora 9 zabezpel{ prepuste-
nie impulzu z impulzného generatora 7 na vstup druhého sulto=
vého logického ¢lena 2, v désledku &oho sa vektor magnetické-
ho toku statora krokového motora 9 posunie o uhol kroku spét,.
Takymto spdsobom Jje pri rozbehu strafené fazové rozladenie
medzi vektorom magnetického toku statora a rotora. Pri brzde-
n{, t. je pri odpojen{ impulzov f* alebo zniZeni frekvencie
je postup podobny s tym rozdielom, Ze prvy vyhodnocovaci &len
4 generuje impulz na vstup prvého sudtového logického &lena
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1, %o Je ekvivalentné posunutiu vektora magnetického toku
statora za vektorom magnetického toku rotora krokového moto-
ra 9., Pri takomto spdsobe stratenia fizového rozladenia vek-
torov magnetického toku statora a rotora sa narusuje sulad
medzi podtom impulzov F privedenych na vstup servosystému a
skutoéne vykonanymi krokmi. Druhy diferen¥ny &¢len 5 indikuje
rozdiel medzi podtom impulzov F privedenych na vstup servo-
systému s poltom impulzov privedenych na vstup ovlddada g a
na zdklade tejto informécie druhy vyhodnocovaci ¥len & gene-
ruje impulzy na vstup prvého si&tového 1ogického ¢lena 1 ale-
bo na vetup druhého su¥tového logického &lena 2 tak, aby sa
tdto odchylka zmenSovala, Druhy vyhodnocovaci &len 6 mbZe
mat réznu prevodovi charakteristiku, &im moZno dosishnut rdz-
ny priebeh rychlosti polohovania pri rozbehu a brzdeni.

V ddsledku stréienia fazového rozladenia vektrov magne-
tického toku statora a rotora je servosystém schopny praco-
vat aj v oblasti rezonan&nych zon krokového motora 9. &innost
zapojenia pre druhy smer pohybu je rovnaké, s tym rozdielom,
?e vystupné impulzy sa privadzaad na vstup F na druhd pohy-
bovi svorku l2.
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ZapoJjenie uzavretého polohového servosystému s krokovym
motorom riadeného frekvenciou a poltom impulzov vyznadend
tym, %e impulzny generator /7/ Je pripojeny na vstupy prvého
vyhodnocovacieho ¥lena /4/ a druhého vyhodnocovacieho &lens
/6/, ktorého vystupy su pripojené na prvy suddtovy logicky
¢len /1/ a na druhy sddtovy logicky &len /2/, pridom vystupy
prvého vyhodnocova01eho ¢lena /4/ si pripojené na prvy sué-
tovy logicky &len /1/ a na druhy suétovy logicky %len /2/,

- ktorého vystupyje pripojeny jednak na druhy diferendny &len

/3/ a jednak na ov14da¥ /g/ krokového motora /9/, pridom
vystup druhého su&tového logického &lena /1/ je pripojeny
jednak na druhy diferendny ¥len /5/, jednak na prvy diferen-
¢ny tlen /3/ a jednak na ovlddad /g/ krokového motora /9/,

na ktory je pripojeny inkrementalny snimag /10/, ktorého vy-
stupy sud pripojené na prvy diferendny &len /3/, pri&om prva
pohybova svorka /11/ je pripojend na prvy suiltovy logicky
¢len /1/ a na druhy diferentny &len /5/, pri%om druha pohybo-
va svorka /12/ je pripojené na druhy suétovy logicky &len /2/
a na druhy diferenc¢ny &len /5/ a dalej Jje vystup prvého dife-
renéného &lena /3/ pripojeny na vstup prvého vyhodnocovacie-
ho ¢lena /4/ a vystup druhého diferendného &lena /5/ Je pri-
pojeny na vstup druhého vyhodnocovacieho &lena /6/

1 vykres

o,
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