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Przedmiotem wynalazku jest cyfrowy uklad do
optymalnego sterowania ruchem obrotowym, tak
aby kat obrotu z potozenia wyjSciowego do wartoSci
zadanej kata byl minimalny. Oznacza to, ze uklad
wybiera taki kierunek ruchu, w prawo albo w lewo,
ze kat o jaki obréci sie z danego potozenia do war-
toSci zadanej jest zawsze mniejszy a co najwyzej
réwny 180°.

Znane sg urzadzenia realizujgce to zadanie majace
tarcze obracajaca sie, ktéra odwzorowuje obrét i jest
wyposazona w §ciezki kontaktowe. Po nich §lizgaja
sig szczotki. Do szczotek przylaczone sg cewki prze-
kaznikéw, ktérych kombinacja zestyké6w pozwala
wybraé odpowiedni kierunek obrotu. To rozwigza-
nie ma jednak szereg wad, ze wzgledu na skompli-
kowang budowe mechaniczng, duzg iloS¢ czeSci ru-
chomych, trudno$ci z uzyskaniem odpowiedniej ja-
ko§ci kontaktéw na stykach szczotek i §ciezek. W re-
zultacie urzgdzenie jest zawodne w dziataniu, a po-
nadto mie pozwala na osiggniecie duzej dokladnoéci
ustawiania.

Celem wynalazku jest uklad sterowania o dziata-
qaiu pewnym w warunkach przemystowych i mozli-
wej do uzyskania duzej dokladno$ci ustawiania, przy
prostocie budowy i bez ruchomych elementé6w ste-
rujgcych.

Cel ten zostal osiggnigty przez zastosowanie cyfro-
wego ukladu sterowania, w ktérym wprowadza sie
odpowiednig modyfikacje warto§ci zadanej w czasie
pracy urzgdzenia.
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W szczegblnoSci zadanie wykonuje uklad ktéry
ma koder polaczony poprzez uklad bramkujgcy
z subtraktorem, przy czym subtraktor steruje bram-
ka poprzez uklad okreslenia warto$ci bezwzglednej,
uklad okreslenia warto§ci réznicy katéw powyzej
180° i uklad wyboru kodu. Ponadto subtraktor ma
wyjScie okreSlajagce znak polgczone z ukladem okre-
§lenia kierunku obrotu ktéry sterowany jest réw-
niez przez uklad okreflenia warto$ci réznicy katéw
powyzej 180°. Znak réznicy steruje ukladem okre§-
lenie wartosci bezwzglednej. Do kodera jest podig-
czony uklad dajgcy warto$é zadang, do subtraktora
podigczony jest element wprowadzajgcy wartodé
aktualng. Do ukiadu wyboru kodu doprowadza sie
impuls polozenia zerowego oraz sygnal o kierunku
wirowania.

Tak wykonany ukiad sterujgcy ma prostg budowe,
duzag szybko$§¢é dzialania, a ponadto wybiera mnaj-
kré6tsza droge obrotu do poloZenia zadanego i po-
zwala ustawié¢ urzadzenie w 2zgdanym polozZeniu
z duzg dokladno$cig.

Wynalazek jest blizej przedstawiony w przykla-
dzie wykonania jpokazanym na rysunku obrazujgcym
schemat blokowy urzadzenia. Na rysunku nie po-
kazano urzadzen sterujgcych jak i wykonawczych.

Na wejScie kodera 1 jest wprowadzana wartosé
zadana, wybrana przez urzadzenie sterowane we-
dlug programu lub przez operatora. Subtraktor 3
ma podang warto$§é aktualng IT, czyli aktualne polo-
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zenie urzgdzenia isterowanego na przyklad za po-
mocyg przetwornika analogowo-cyfrowego.

Synteza ukladu przedstawia sie nastepujgco: kat
360° dzieli sie ma dowolng ilo$é czesci zaleznie od
zgdanej dokladno$ai ustawienia sterowanego urzg-
dzenia. Kazda kolejna czes¢ kata ma przypisang
kolejng wartos¢ w kodzie binarnym, czyli do ukladu
jest wprowadzona warto$¢ zadana w kodzie dwoéj-
kowym jak roéwniez warto$§é bieigca aktualna, w
tym samym kodzie. Okre$lenie réznicy miedzy tymi
wielko$ciami jest zgdanym katem obrotu. Nastepnie
okre§la sie bezwzgledng warto$é réznicy i gdy wy-
nosi ona ponizej 180° to przykladowo przyjmuje sie
kierunek obrotu w prawo jako plus, a obroty w le-
wo jako minus. Natomiast w przypadku gdy réznica
katéw wyniesie powyzej 180° to nalezy przeprowa-
dzi¢ modyfikacje dla uzyskania optymalnego kie-
runku obrotu i najszybszego osiggniecia zamierzone-
go polozenia. Modyfikacje przeprowadza sie w opar-
ciu o algebraiczng sume tego kgta z kgtem 360°.
W operacji, jak tez w sumie algebraicznej, nalezy
zachowaé znak. W rezultacie otrzyma sie dwa ciggi
warto$ci zmodyfikowanych z ktérych pewne wyniki
sg odrzucone z uwagi na to, ze uktad wykonuje kat
obrotu do wartoSci zadanej mniejszy, a najwyzej
réwny 180°, przy czym dla warto$ci $cisle 180° uktad
wykonuje ruch zadany, na przyktad w prawo.

Opis dzialania ukladu wedlug wynalazku:

Warto$¢ zadang I wprowadza sie do kodera 1.
Uklad jego pozwala na przygotowanie danej war-
tosci w kodzie zmodyfikowanym. Na wprowadzenie
odpowiedniej, jednej z dwu warto$ci pozwala bram-
kujacy uklad 2. Nastepnie tak wybrana warto$é jest
wprowadzona do subtraktora 3, to jest ukladu odej-
mujgcego do ktérego rownolegle wprowadza sie war-
to§é II biezgcg kata uzyskang z przetwornika. Sub-
traktor 3 wylicza réznice i jej znak. Znak III r6zni-
¢y stuzy do okres$lenia kierunku ruchu i zostaje za-
pamietany do momentu osiggniecia warto$ci zadanej
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w ukladzie 7 bkreélajacym kierunek wirowania.
Réwnocze$nie przy pomocy ukladu 4 okrefla sie
modul réznicy w ukladzie okre§lenia wartoSci bez-
wzglednej. Uklad 5 pozwala na uzyskanie sygnalu
r6znicy katow wiekszej od 180° sterujgc ukladem 6
wyboru kodu, ktéry zapamietuje ten sygnat do mo-
mentu osiggniecia przez urzadzenie poloZenia przy-
jetego za 0° = 360°, wowczas nalezy powrdcié do ko-
du przed modyfikacja.

Tak wykonany uklad pozwala na wybér najeko-
nomiczniejszego kierunku obrotéw silnika nastawia-
jacego element wykonaweczy i ustawienie go z duzg
dokiadnoscig iz duzg pewnoscig dziatania, ze wegle-
du na brak w sterowaniu cze$ci mechanicznych, da-
je mozliwo$é¢ stosowania duzych przyspieszen i op6z-
nien napedu, co z kolei pozwala na czasowo-opty-
malne sterowanie napedem. Uklad jest przydatny
do sterowania o zgdany kat mechanizmami obroto-
wymi na przykiad sterowania zasypem wielkiego
pieca.

Zastrzezenie patentowe

Cyfrowy ukltad do optymalnego sterowania ruchem
obrotowym majgcy nadajniki polozenia aktualnego
i zagdanego, oraz mechanizm wykonawczy w postaci,
zwykle silnika elektrycznego, znamienny tym, ze
stanowi go koder (1) polgczony poprzez bramke (2)
z subtraktorem (3), ktéry jest z kolei polgczony
z ukladem (7) okreS$lenia kierunku obrotu i ma po-
laczenie poprzez uklad (4) okreSlenia wartoSci bez-
wzglednej i uklad (5) okre§lenia wartoSci réznicy
wiekszej co do modutu od 180° oraz uklad (6) wy-
boru kodu, z bramkg (2), ponadto uktad (6) wyboru
kodu ma polgczenie z ukladem (7) okre§lenia kie-
runku obrotu i doprowadzony sygnat (IV) polozenia
0° = 360°, a uklad (7) okreSlenia kierunku obrotu
ma podagczenie z ukladem (5) okre$lenia warto$ci
réznicy wiekszej co do modutu od 180°.
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