ZESKOSLOVENSKA \
SOCIALISTICKA popls VYNAI.EZU
REPUBLIKA |

(19)

K AUTORSKEMU OSVEDCENIU

(22) Prihldsené 05 11 84
(21) (PV 8367-84)

(40) Zverejnené 31 08 85

URAD PRO VYNALEZY

A OBJEVY (45) Vydané 15 11 87

242320

(11) (B1)

{51) Int. C1.4
H 02 P 8/00

e ey

(75)
KALAS VACLAV prof. ing. DrSc., BRATISLAVA

v
Autor vynélezu ALMASSY STANISLAV ing. CSc.; VARGA ALEXANDER ing. CSc.;

(54) Zapojenie riadiaceho tlena uzavretého servosystému s krokovym

motorom

 § ‘3

RieSenie sa tyka zapojenia riadiaceho Cle-
na servosystému s krokovym motorom s
pru¥nou spétnou védzbou od polohy rotora,
ktory s vyuZitim principu obmedzenia uhla

rozladenia medzi vektorom magnetického
toku statora a polohou rotora krokového

motora umoZiiuje zabezpetit rozbeh a do-
beh motora blizky optiméalnemu.

Zapojenie riadiaceho &lena umoZiiuje jed-
noducho zabezpetit rychly rozbeh a dobeh
motora. Ustdlend rychlost motora je dand
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frekvenciou vstupnych riadiacich impulzov,
pritom tdto sa mdZe menit aj skokom. Ria-
diaci ¢len umoZiiuje realizovt jednoduché

[
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uzavreté rychlostné a polohové servosysté-
my s krokovymi motormi, v ktorych sa dy-
namické moZnosti motora takmer optimaél-
ne vyuZiteé.
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Vyndlez sa tyka zapojenia riadiaceho &le-
na uzavretého servosystému s Kkrokovym
motorom s pruZnou spdtnou vézbou od po-
lohy rotora, ktory s vyuZitim principu ob-
medzenia uhla rozladenia medzi vektorom
magnetického toku statora a polohou rotora
krokového motora umoZiiuje zabezpetit roz-
beh a dobeh motora blizky optiméalnemu.

Doteraz pouZivané zapojenia pracuji s
dvojstupriovym prepinanim obmedzeni uhla
rozladenia v celom rozsahu pracovnych rych-
losti motora, v désledku €oho sa dynamické
vlastnosti motora nevyuZivaji v plnej mie-
re, alebo vyZaduji pouZitie inkrementalne-
ho snimaca polohy s jemnej$im delenim ako
je Stvrtina po¢tu krokov motora na jednu
otacku.

Uvedené nedostatky odstraiiuje zapoje-
nie podla vyndlezu, ktorého podstata je v
tom, Ze na krokovy motor je pripojeny ovla-
da¢ motora, na ktorého prvy vstup je pripo-
jeny vystup prvého ¢lena logického siétu a
na jeho druhy vstup je pripojeny vystup dru-
hého €lena logického suétu. Na prvy vstup
prvého ¢lena logického suétu a prvy vstup
druhého €lena logického stiétu je pripojeny
prvy a druhy vystup obvodu pre obmedze-
nie uhla rozladenia, priom na prvy a dru-
hy vstup obvodu pre obmedzenie uhla roz-
ladenia je pripojeny prvy a druhy vystup
inkrementdlneho snimada polohy rotora, kto-
ry je svojim vstupom pripojeny na vystup
krokového motora. Na treti vstup obvodu
bre obmedzenie uhla rozladenia je pripo-
jeny vystup prvého multiplexora a na jeho
Stvrty vstup vystup druhého multiplexora,
prifom na prvé vstupy prvého a druhého
multiplexora je pripojeny vystup prevodni-
ka frekvencia — ¢&islo, na ktorého prvy a
druhy vstup je pripojeny prvy a druhy vy-
stup inkrementdlneho snimada polohy. Na
druhi¢ vstupy prvého multiplexera st pripo-
jené vystupy prvého dekodéra, na ktorého
prvé vstupy su pripojené vystupy prvého &i-
tata a na jeho druhy vstup je pripojend pr-
véd vstupna svorka, ktord je pripojenéd aj na
vstup prvého ¢itada. Prvy vystup prvého de-
kodéra je eSte pripojeny na druhy vstup pr-
vého €lena logického sattu. Na druhé vstu-
py druhého multiplexera st pripojené vy-
stupy druhého dekodéra, na ktorého prvé
vstupy s pripojené vystupy druhého &ita-
€a a na jeho druhy vstup je pripojend dru-
hd vstupné svorka, ktord je pripojend aj na
vstup druhého €itaca. Prvy vystup druhého
dekodéra je eSte pripojeny na druhy vstup
druhého ¢lena logického stétu.

Zapojenie riadiaceho &lena podla vynéle-
zu umoZiiuje jednoducho zabezpe&it rych-
ly rozbeh a dobeh motora. Ustdlend rych-
lost motora je dand frekvenciou vstupnych
riadiacich impulzov, prifom t4dto sa méZe
menit aj skokom. Riadiaci &len podla vyna-
lezu umoZiiuje realizovat jednoduché uza-
vreté rychlostné a polohové servosystémy
s krokovymi motormi, v ktorych st dynamic-
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ké moZnosti motora temer optimdlne vyuZi-
té.

Na pripojenom vykrese je zndzornené za-
pojenie riadiaceho €lena podla vynélezu.

Na krokovy motor 10 je pripojeny ovla-
da¢ motora 9, na ktorého vstup je pripoje-
ny vystup prvého &lena logického sudtu 7
a na jeho druhy vstup vystup druhého &le-
na logického siictu 8. Na prvy vstup prvé-
ho ¢lena 7 logického sté&tu je pripojeny pr-
vy a na vstup druhého &lena 8 logického
stftu druhy vystup obvodu pre obmedzenie
uhla rozladenia 11, na ktorého prvy a dru-
hy vstup je pripojeny prvy a druhy v§stup
inkrementdineho snimaca polohy rotora 13,
ktory je svojim vstupom pripojeny na vystup
krokového motora 10.

Na treti vstup obvodu pre obmedzenie
uhla rozladenia 11 je pripojeny vystup prvé-
ho multiplexera 3 a na jeho $tvrty vstup je
pripojeny vystup druhého multiplexera 6,
pritom na prvé vstupy prvého a druhého
multiplexera 3, 6, st pripojené vystupy pre-
vodnika 12 frekvencia — &islo, na ktorého
prvy vstup je pripojeny a na druhy vstup
druhy vystup inkrementdlneho snimaéa po-
lohy 13. Na druhé vstupy prvého multiple-
xera 3 st pripojené vystupy prvého dekodé-
ra 2, na ktorého prvé vstupy sd pripojené
vystupy prvého ¢&itata 1 a na jeho druhy
vstup je pripojend prvéd vstupnd svorka 14,
ktord je pripojend aj na vstup prvého &ita-
¢a 1. Prvy vystup prvého dekodéra 2 je este
pripojeny na druhy vstup prvého &lena 7
logického si€tu. Na druhé vstupy druhého
multiplexera 6 st pripojené vystupy druhé-
ho dekodéra 4, na ktorého prvé vstupy st
pripojené vystupy druhého ¢&itata 5 a na je-
ho druhy vstup je pripojend druhéd vstup-
na svorka 13, ktord je pripojend aj na vstup
druhého ¢itata 5. Prvy vystup druhého de-
kodéra 4 je eSte pripojeny na druhy vstup
druhého €lena 8 logického sudétu.

Cinnost zapojenia je nasledovna.

Riadiace impulzy st pre jeden smer pohy-
bu privddzané na vstupnu svorku 14 a pre
druhy smer na vstupnt svorku 15. V pripa-
de ak s0 privddzané na vstupnt svorku 14
menia stav Citata 1, ktory je dekédovany
dekodérom 2 typu 1 z N, priom na jeho
blokovaci vstup sd pripojené vstupné impul-
zy. Na vystupe dekodéra je N fdzovo posu-
nutych impulznych postupnosti s dizkou pul-
zu rovnou dlZke impulzov pripojenych na
vstupnu svorku. Prvd z t§chto postupnosti
je privedend cez prvy &len 7 logického si-
€tu na ovldda¢ motora a spdsobuje pohyb
rotora motora v prislunom smere.

Cez multiplexer 3 je v zdvislosti od rych-
losti rotora, ktord vyhodnocuje prevodnik 12
frekvencia — ¢&islo jedna z tychto fézovo
posunutych postupnosti pripojend k obvo-
du pre obmedzenie uhla rozladenia 11. Ob-
vod obmedzenia uhla rozladenia zabezpe-
¢uje udrZanie rozdielu medzi po&tom impul-
zov prichddzajdicich z multiplexera 3 a po-
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¢tom impulzov generovanych inkrement4l-
nym snimafom polohy v intervale dovole-
nych hodnét. Inkrementdlny snimaé polo-
hy generuje impulz vZdy po vykonani jed-
ného kroku motora, pritom impulz je gene-
rovany do jedného z dvoch kandlov v zé-
vislosti od okamZitého smeru ot4ddania ro-
tora. Ak ma sledovany rozdiel snahu pre-
kro¢it hranice intervalu dovolenych hod-
noét v jednom alebo druhom smere, obvod
11 generuje kompenzaéné impulzy na vstup
prvého alebo druhého ¢lena 7, 8, logického

6

sGCtu. Pre druhy smer pohybu prichddzaji
na obvod obmedzenia uhla rozladenia im-
pulzy z vystupu multiplexera 6. Tym, Ze na
vstup obvodu pre obmedzenie uhla rozla-
denia 11 sd privddzané impulzy fdzovo po-
sunuté voc¢i impulzom privddzanym na vstup
ovlddaca 9, priom tento fazovy posun je
funkciou rychlosti motora, sa dosiahne, Ze
interval dovolenych hodnoét uhla rozladenia
moZe byt rovnaky pre cely rozsah pracov-
nych rychlosti motora a netreba ho podas
finnosti systému menit.

PREDMET VYNALEZU

Zapojenie riadiaceho ¢lena uzavretého
servosystému s krokovym motorom vyznade-
né tym, Ze na krokovy motor (10) je pri-
pojeny ovladac ({9), na ktorého prvy vstup
je pripojeny vystup prvého €lena (7) logic-
kého stctu a na jeho druhy vstup je pripo-
jeny vystup druhého ¢lena (8), logického
stftu, priCom na prvy vstup prvého ¢lena
{7) logického stuctu je pripojeny prvy a na
prvy vstup druhého ¢lena (8) logického su-
Ctu je pripojeny druhy vystup obvodu pre
obmedzenie uhla rozladenia (11), na ktoré-
ho prvy a druhy vstup je pripojeny prvy a
druhy vystup inkrementdlneho snimada po-
lohy (13}, ktory je svojim vstupom pripoje-
ny na vystup krokového motora (10) pri-
¢om na treti vstup obvodu pre obmedzenie
uhla rozladenia (11) je pripojeny vystup
prvého multiplexera (3) a na jeho 3tvrty
vstup je pripojeny vystup druhého multiple-
xera (6}, priCom na prvé vstupy prvého a
druhého multiplexera (3, 6) st pripojené

vystupy prevodnika (12) frekvencia — ¢&islo,
na ktorého prvy a druhy vstup je pripoje-
ny prvy a druhy vystup inkrementdlneho
snimaca polohy (13), priGom na druhé vstu-
py prvého multiplexera (3) sd pripojené vy-
stupy prvého dekodéra (2), na ktorého pr-
vé vstupy st pripojené vystupy prvého &i-
tata (1) a na jeho druhy vstup je pripoje-
nd prva vstupna svorka (14), ktord je pri-
pojend aj na vstup prvého &itata (1), pri-
¢om prvy vystup prvého dekodéra (2] je
stCasne pripojeny na druhy vstup prvého
€lena (7) logického siftu, na druhé vstu-
py druhého multiplexera (6) st pripojené
vystupy druhého dekodéra (4), na ktorého
prvé vstupy sd pripojené vystupy druhého
¢itaCa (5) a na ktorého druhy vstup je pri-
pojend druhd vstupnd svorka (15), ktora je
pripojena aj na vstup druhého ¢itada (5),
zatial Co prvy vystup druhého dekodéra
(4) je pripojeny aj na druhy vstup druhé-
ho &lena (8) logického sudtu.

1 list vykresov
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