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{54) Zapojenie riadiaceho &lenu pre uzavrety servosystém s krokovym
motorom

N

Rie8enie patri do oblasti elektro-~
techniky a tyka sa riadiaceho &lena pre
uzavrety servosystém s krokovym motorom, [ )
v ktorom je pri vyhodnoteni uhla rozladenia
vyuZitd informdcia o polohe rotora merané
cyklicky snimaom absolutnej polohy rotora
v rdmci jednej elektrickej otalky a v kto-
rom je na dosiahnutie vysokej dynamiky
v celom regulaZnom rozsahu rychlosti vyuZité-.
informdcia o fdze vektora priudu motora.
Podstatou rie3enia je &innost na principe
obmedzenia uhla rozladenia motora v inter=
vale vymedzenom maximami momentu na syn-
chronizadnej charakteristike. Riadiaci &len
podla vyndlezu predstavuje rychlostny ser-
vosystém s optimé&lnym vyu¥itim dynamickgch
schopnosti motora v celom rozsahu riadia-
cich frekvencif.
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Vyndlez sa tyka zapojenia riadiaceho &¢lena pre uzavrety servosystém s krokovym motorom,
v ktorom je pri vyhodnoteni uhla rozladenia vyuZitd informdcia o polohe rotora merani cyklic~
ky snima&om absolutnej polohy rotora v rédmci jednej elektrickej otd¥ky a v ktorom je na dosiah-
nutie vysokej dynamiky v celom regqula&nom rozsahu rgchlosti vyﬁiité informécia o fdze vektora
pridu motora.

Doteraz pouZivané zapojenia uzavretych systémov s pruZnou spitnou vizbou vyuZivaid na
dosiahnutie dobrych dynamickych vlastnost{ v celom requla¥nom rozsahu, informéciu o rgchlosti
ot4fania rotora, na zdklade ktorej sa nepriamo usudzuje o fAzovom posune medzi Zelanou hodno-
tou pridu statora a jej skutodnou hodnotou. Z d8vodov jednoduchej realizdcie sa pritom rychlost
vyhodnocuje iba v niekolkych stupiioch, %o vedie k nepresnému urdeniu fazového rozladenia
pridu a jej Zelanej hodnoty. Dbsledkom je nevyuZitie dynamickych schopnosti motora v celom
regulaénom rozsahu a nevghodnd je aj z4vislost priradenia medzi rychlostou a fézovym posunom
od napdjacieho nap¥tia ovléddafa motora.

Uvedené nedostatky odstrafiuje zapojenie riadiaceho &lena podla vyndlezu, ktorého pod-
stata je v tom, %e na vstup ovlidafa spojeného s krokovym motorom je pripojeny vystup generé-
tora %elanej hodnoty statorovych pruidov, ktorého vstup je spojen§y s vystupom prvého vratného
¢itada a so vstupom dekodéra.

V¢stup dekodéra *je pripojen§ na tret{ vstup druhého vratného &ftada, ktorého prvy vstup
je pripojeny na prvy vstup prvého vratného &{tafa a vystup prvého &lena logického sidtu a
jeho druhy vstup je pripojeny na druhy vstup prvého vratného &itada a vystup druhého &lena
logického std&tu. Jtvrt§ vstup druhého vratného &ita¥a je spojeny s vgstupom tvarovada pripo-
jeného svojim vstupom k prvému vystupu sustavy ovlddad ~ krokov§y motor, ktorého druhy vy¢stup
je spojeny so vstupom cyklicky pracujiceho snimada absolitnej polohy rotora.

Vystup tohto snimala je pripojeny k prvému vstupu pamite spojeného svojim druhym vstupom
s vystupom druhého vratného &f{tada. Prvy a druhy vystup pevnej pamdte je pripojeny na prvy
a druhy vstup blokovacieho obvodu spojeného tretfm vstupom s prvou vstupnou svorkou, svojim
prvym vystupom s prvym vstupom prvého &lena logického siu&tu a svojim druhym vystupom s prvym
vstupom druhého &lena logického si&tu. Druh§y vstup prvého &lena logického si&tu je spojeny
s druhou vstupnou svorkou a druhy vstup druhého &lena logického si&tu s tretou vstupnou svor-
kou.

Zapojenim riadiaceho &lena podla vyndlezu sa ziska uzavrety servosystém s pruZnou spit-
nou vldzbou od polohy rotora, v ktorom je &fslicovo vyhodnocovand poloha vektora priddu statora,
VyuZitim tejto informicie a informidcie o polohe rotora ziskanej cyklicky pracujicim snimaom
absolitnej polohy rotora mofno ur&it uhol rozladenia motora s dostatodnou presnostou v celom
reguladnom rozsahu rychlosti a zabezpe&it tak v prechodnych stavoch obmedzenie uhla rozlade-
nia na hodnote pri ktorej jé stredny moment motora pri danej rychlosti najvidsf.

Zapojenie riadiaceho &lena podla vynédlezu umoZni zabezpe&itf dosiahnutie zadanej rgychlosti
bez potreby plynulgch rozbehov a dobehov a md%e tvorit podradeny riadiaci obvod réznych Struk-
t8r regula&nych obvodov polohy.

Na pripojenom vfkrese je zndzornené zapojenie riadiaceho &lena podla vynédlezu.

Na vstup sdstavy 5 ovldda® - krokovy motor je pripojeny vystup generdtora 4 Zelanej
hodnoty statorovgch pridov, ktorého vstup je spojeny s vystupom prvého vratného &itada 3
a so vstupdm dekodéra 6. V§stup dekodéra 6 je pripojeny na treti vstup druhého vratného &itada
9, ktorého prvy vstup je pripojeny na prvy vstup prvého vratného &ita¥a 3 a na vystup prvého
&lena logického sddtu 1 a jeho druhy vstup je pripojeny na druhy vstup prvého vratného &itada
3 a na vy¢stup druhého &lena logického sd&tu 2. Stvrty vstup druhého vratného &itada 9 je
spojeny s vfstupom tvarovada 7 pripojeného svojim vstupom k prvému vystupu sistavy 5 ovldda& -
~ krokovy motor, ktorého druhy vystup predstavujici jeho mechanicky v¢stup je spojeny so -
vstupom cyklicky pracujdiceho snimaa 8 absoldtnej polohy rotora.
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V¢stup cyklicky pracujiceho snimada 8 absolutnej polohy rotora je pripojeny k prvému
vstupu pevnej pamdte 10 spojeného svojim druhgm vstupom s v¥stupom druhého vratného &itada
9. Prvy a druhy vystup pevnej pamite 10 je pripojeny na prvy a druhy vstup blokovacieho obvodu
11 spojeného ‘gvojim tretfm vstupom a prvou vstupnou svorkou 14, svojim prvym v¢stupom s prvym
vstupom &lena 1 logického sddétu a svojim druhym vystupom s prvym vstupom druhého &lena 2
logického sd&tu. Druhy vstup prvého &lena 1 logického siétu je spojeny s druhou vstupnou
svorkou 12'’a druhy vstup druhého &lena 2 logického sultu je psojeny s trefou vstupnou svor-
kou 13.

Cinnost riadiaceho &lena podla vyndlezu je nasledovnd. Riadiace impulzy, ktorych frekven-
cia urduje poZadovani rychlost pohybu si privddzané v z&vislosti od poZadovaného smeru pohybu
na druhd vstupnd svorku 12 respektive na tretiu vstupni svorku 13 riadiaceho &lena a zvy3ujd
respektive zni%ujd stav prvého vratného &ftada 3 a druhého vratného &fta¥a 9. V¢stupné &islo
prvého  vratného &fta¥a 3 riadi generé&tor 4 Zelangch hodnét statorovych pridov, ktory generuje
signdl predstavujici stupXovd aproximéciu funkcif sfnus a cosinus, prifom tieto signdly riadia
vykonovy ovldda& sustavy 5 ovlddad - krokovy motor. Tvarovad 7 generuje pri prechode skuto&nej
hodnoty fédzového priidu statora krokového motora nulou krdtky impulz, ktory paralelne prepife
stav druhého vratného &fta%a 9 na hodnotu odvodend dekodérom 6 z v¢stupného &isla prvého
vratného &ftafa 3. Priradenie, ktoré dekodér 6 realizuje je navrhnuté tak, aby druhy vratny
&ita& 9 svojim stavom indikoval polohu vektora skuto&ného pridu statora absolitne v rémci
jednej elektrickej ot4&ky. Tento tdaj spolu s vystupnym signdlom cyklicky pracujiceho snima&a
8 absolutnej polohy rotora generujiceho informéciu o absolutnej polohe rotora v rémci jednej
elektrickej otd&ky, predstavuje adresu pre pevnid pamit 10 PROM. V tejto pevnej pamiti 10
je vyhodnoteny uhol rozladenia, rpiom v pripade, %e uhol rozladenia prekro&{ dovolené hodnoty,
je generovany riadiaci signdl na prvom alebo druhom v¥stupe pevnej pamite 10 podla toho,

Ze v ktorom smere k prekrodeniu dovolenej hodnoty uhla rozladenia do¥lo. V¢stupnés ignaly
pevnej pamite 10 PROM riadia blokovaci obvod 11, ktory v pripade potreby prepdita impulzy
vysokej frekvencie pripojené na prvi vstupnd svorku 14, na prvy vstup prvého &lena 1 logického
sidtu, respektive na prvy vstup druhého &lena 2 logického su&tu tak, aby do$lo k zmene uhla
rozladenia krokového motora do intervalu dovolenych hodnét. Interval dovolenych hodnét uhla
rozladenia krokového motora je Usek vymedzeny maximami momentu na jednej peridde synchroni-
zafnej charakteristiky krokového motora.

PREDMET VYNALEGZU

zapojenie riadiaceho &lena pre uzavrety servosystém s krokovym motorom s: pruZnou spitnou
vizbou od polohy rotora a vyhodnocovanim fdzového posunu pridov vyznaduijtice sa tgm, Ze na
vstup sustavy (5) ovldda& - krokovy motor je pripojeng vy¢stup generdtora (4) Zelanej hodnoty
statorovych pridov, ktorého vstup je spojeny jednak s v¢stupom prvého vratného &ftada (3)
a sidasne 80 vstupom dekodéra (6), pridom v¢stup dekodéra (6) je pripojeng na tretf{ vstup
druhého v¥ratného Eitaa (9), ktorého prvy vstup je pripojeny na prvy vstup prvého vratného
gi{tada (3) a z4rovell na vystup prvého &lena (1) logického suU&tu a jeho druhy vstup je pripo-
jeny na druhy vstup prvého vratného &ftada (3) a zdrovell na vystup druhého &lena (2) logického
siétu, pridom 3tvrty vstup druhého vratného &ftada (9) je spojeny s v¢stupom tvarovala (7)
pripojeného svojim vstupom k prvému vy¢stupu sustavy (5) ovldda& - krokovy motor, ktorého
druhy vystup predstavujdici jeho mechanicky vystup je spojeny so vstupom cyklicky pracujiceho
snimada (8) absolutnej polohy, ktorého vf¢stup je pripojeny k prvému vstupu pevnej paméite
(10) spojenej svojim druhym vstupom s v¢stupom druhého vratného &itaca (9) a svojim prvfm
a druhym v¢stupom je spojeny s prvym a druhym vstupom blokovacieho obvodu (11) spojeného
svojim tretfm vstupom s prvou vstupnou svorkou (14), priom prvy vystup blokovacieho obvodu
(11) je spojeny s prvym vstupom prvého &lena (1) logického sdidtu a jeho druhy vfstup je spojeny
s prvym vstupom druhého &lena (2) logického su&tu, zatialdo druhy vstup prvého &lena (1) lo-
gického su&tu je spojeny s druhou vstupnou svorkou (12), kde druhy vstup druhého &lena (2)
logického sd&tu je spojeny s tretou vstupnou svorkou (13).
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