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

RieSenie patrf do oblasti elektroniky
a tyka sa zapojenia uzavretého &islicového
servosystému s krokovym motorom, v ktorom
je pri vyhodnoteni uhla rozladenia motora | o0
vyuZit4 informécia o polohe rotora snimand
cyklicky absoldtnym snimadom uddvajucim
absolitnu polohu rotora v rédmci jednej
elektrickej otd¥ky motora a k dosiahnutiu
dobrej dynamiky v celom regula&nom rozsahu
rychlosti sa vyu¥fva informdcia o rgchlosti
pohybu rotora.
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Vyndlez sa tfka zapojenia uzavretého ¥fslicového servosystému s krokovym motorom,
v ktorom je pri vyhodnoteni uhla rozladenia motora vyu¥itd inform&cia o absolutnej polohe
rotora cyklicky snimand snimadom uddvajidcim absoldtnu polohu rotora v rémci jednej elektric~
kej ot&lky motora a k dosiahnutiu dobrej dynamiky v celom regula¥nom rozsahu rychlosti sa
vyu#iva informédcia o rychlosti pohybu rotora.

Doteraz pouZ{vané zapojenia uzavretych systémov s pruZfnou spitnou v#zbou vyufivajd pri
vyhodnoten{ uhla rozladenia iba informdciu prirastkového charakteru o vykonani elementédrneho
kroku motora. V takomto systéme je potrebné po zapnuti napédjacieho napitia zabezpe&it inicia-
lizédciu, pridom kaZd¢ rulovy impulz v kandli vyhodnotenia polohy mdfe spbsobif nesprivnu
¢innost systému,

Tdito nevyhodu odstrafiuje zapojenie riadiaceho ¥lena podla vyndlezu, ktorého podstata
je v tom, Ze na vstup ovlddada spojenéhc s krokovym motorom je pripojeny vystup generdtora
%felanej hodnoty statorovych prddov, ktorého vstué je spojeny s vystupom vratného &f{tada a
so vstupom dekodéra. V¢stup sdstavy ovldda® ~ motor, ktory predstavuje uhol nato&enia rotora,
je spojeny so vstupom cyklicky pracujiiceho snimaga absolutnej polohy spojeného svojim vystu-
pom jednak so vstupom obvodu vyhodnotenia rgchlosti a smeru pohybu a jednak s prvym vstupom
pevnej pamiti PROM, ktorého druhy vstup je spojeny s vystupom obvodu vyhodnotenia rychlosti
a ktorého tretf vstup je spojeny s vystupom dekodéra. Prvy a druhy vystup pevnej pam¥ti je
spojeny s prvym a druhym vstupom blokovacieho obvodu spojeného svojim tretim vstupom s prvou
vstupnou svorkou riadiaceho &lena. Prvy vystup blokovacieho obvodu je spojeny s prvym vstu-~
pom prvého &lena logického s#&tu, ktorého druhy vstup je spojeny s druhou vstupnou svorkou
riadiaceho &lena a ktorého v¢stup je spojeny s prvym vstupom vratného &itada. Druhy vystup
blokovacieho obvodu je spojeny s prvym vstupom druhého &lena logického su&tu spojeného svojim
druhym vstupom s tretfou vstupnou svorkou riadiaceho ¥lena a svojim vystupom s druhym vstupom
vratného ¢itala.

Zzapojenim riadiaceho &lena podla vyndlezu sa ziska systém s pruZnou sp#tnou v#zbou,
v ktorom vdaka existéncii absoliutnej inform&cie o polohe rotora v rozsahu jednej elektrickej
otd&ky je odstrénend nutnost inicializédcie sysstému po zapnutf a je odstrénend taktieZ mo¥~
nost trvalej nesprdvnej funkcie systému po zaruSen{ kandlu vyhddnotenia polohy. Vo funkcii
cyklicky pracujliceho snimada absolutnej polohy rotora moZno pritom v pripade ¥tvorfdzového
motora pouZif aj inkrementdlny snima& s vhodnym delenim, ktorého dvojfdzovy vystup moZno
interpretovat ako paralelnd dvojbitovd informéciu o polohe rotora v rdmci elektrickej otd&ky.
Riadiaci &len podla vynédlezu rozbehne na rychlosti leZiace nad hranicou zrgchlitelnosti bez
potrieb plynulého zvy3ovania riadiacej frekvencie. Systém md%fe plnitf funkciu rgchlostného
servosystému respektive méZe tvorit podradeni &ast polohového servosystému.

Na prilofenom vykrese je zndzornené zapojenie riadiaceho &lena podla vyn&lezu.

Na vstup sidstavy 5 ovlddal - motor je pripojeny vystup generdtora 4 Zelanej hodnoty
statorovych pridov, ktorého vstup je spojeny s vystupom vratného &itala 3 a so vstupom deko-
déra 6. Vystup sustavy 5 ovldda& ~ motor je spojeny so vstupom cyklicky pracujiceho snimaa
8 absolutnej polohy spojeného svojim v¢stupom jednak so vstupom obvodu 7 vyhodnotenia rgch-
losti a smeru a jednako s prvym vstupom pevnej pamiite 9. Druhy vstup pevnej pamite 9 je spoje-
ny s vystupom obvodu 7 vyhodnotenia rychlosti a smeru a jeho tret{ vstup je spojend s vystupom
dekodéra 6. Prvy a druhy v¢stup pevnej pamite 3 je spojeny s prvym a druhym vstupom bdokova- ..
cieho obvodu 10 spojeného svojim tretim vstupom s prvou vstupnou svorkou 1l riadiaceho &lena.
Prvy vystup blokovacieho obvodu 10 je spojeny s prvym vstupom prvého &lena 1 logického sidtu,
ktorého druhy vstup je spojeny s druhou vstupnou svorkou 12 riadiaceho &lena a ktorého vystup
je spojeny s prvym vstupom vratného &ftafa 3. Druhy vystup blokovacieho obvodu 10 je spojeny
s prvym vstupom druhého &lena 2 logického suddtu spojeného svojim druhym vstupom s tretou
vstupnou svorkou 13 riadiaceho ¢lena a spojenym svojim vystupom s druhym vstupom vratného
&{tada 3.
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Cinnost riadiaceho ¥lena je nasledovn&. Riadiace impulzy, ktorgych frekvencia uréuje
Yeland usgélenﬁ rgchlost sd privedené v z4vislosti od poZadovaného smeru pohybu na druhd
vstupnt svorku 12 alebo tretiu vstupnd svorku 13 riadiaceho &lena, takZe zvid&3uju respektive
zmen3ujud stav vratného &f{tada 3. Vratny &itad 3 svojim v¢stupom riadi jednak generitor 4
Zelanych hodn8t fézovgch pridov, ktoré predstavujdi stupliovi aproximiciu funkcif sinus respek-
tive cosinus, a riadi dekodér 6 vyhodnocujici v paralelnom kéde uhol natoZenia vektora fela-
ného statorového pridu v radmci jednej elektrickej otddky. Skuto&né poloha rotora motora je
odmeriavand snima¥om 8 polohy, ktory ddva absoldtnu informdciu o polohe rotora v rdmci jednej
elektrickej otd&ky, priom na zdklade vystupného signdlu tohto snimada 8 je v obvode 7 vy~
hodnotenia rychlosti vyhodnotend skuto&nd rychlost pohybu ako aj skutodny smer pohybu. V¢-
stupny signdl dekodéra 6, snimaa 8 polohy a obvodu 7 vyhodnotenia rychlosti a smeru pred-
stavuje adresu pevnej pamite 9 PROM, v ktorej je dekddovany uhol rozladenia motora a v pri-
pade prekro&enia dovolengch hodnét uhla rozladenia je na vstup blokovacieho obvodu 10 genero-
vany signdl umofifiujdci prechod impulzov vyseokej frekvencie, pripojenfch na prvd vstupni svorku
11, na prvy vstup prvého &lena 1 logického sultu respektive druhého &lena 2 logického sudtu
podla toho &i dovoleny uhol rozladenia bol prekroeny v jednom alebo druhom smere. Tieto
impulzy zmenia stav vratného &ftafa 3 tak, aby uhol rozladenia nadobudol hodnotu z intervalu
dovolengch hodndt.

PREDMET VYNALEZU

Zapojenie riadiaceho &lena pre uzavrety &islicovy servosystém s krokovym motorom, vyzna-~
Cujlice sa tym, Ze na vstup sistavy (5) ovlada&-motor je pripojeny vystup generdtora (4)
Zelanej hodnoty statorovych pruidov, ktorého vstup je spojeny s v¢stupom vratného &ftada (3)
a so vstupom dekodéra (6), prifom vystup sidstavy (5) ovlddal-motor je spojeny so vstupom
cyklicky pracujiceho snimada (8) absolutnej polohy spojeného svojim vystupom jednak so vstu-
pom obvodu (7) vyhodnotenia rgychlosti a smeru a jednak s prvym vstupom pevnej pamite (9),
ktorého druhy vstup je spojeny s v§stupom obvodu (7) vyhodnotenia rychlosti a ktorého tretd
vstup je spojeny s vystupom dekodéra (6), prifom prvy a druhy vystup pevnej pam¥te (9) Jje
spojeny s prvym a druhym vstupom blokovacieho obvodu {(10) spojeného svojim tretim vstupom
s prvou vstupnou svorkou {11) riadiaceho &lena, prifom prvy vystup blokovacieho obvodu (10)
je spojeny s prvym vstupom prvého &lena (1) logického st&tu, ktorého druhy vstup je spojeny
s druhou vstupnou svorkou (12) riadiaceho &lena a ktorého vystup je spojen§y s prvym vstupom
vratného &f{tada (3), pridom druhy vystup blokovacieho obvodu (10) je spojeny s prvym vstupom
druhého &lena (2) logického sudtu spojeného svojim druhym vstupom s tretou vstupnou svorkou
(13) riadiaceho &lena a ktorého vystup je spojeny s druhym vstupom vratného &itada (3).
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