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(64) Zapojeni fidici éasti systému pro regulaci rychlosti elektrickych pohoni

zapojen{ ¥fdicf ¥4sti systému pro re-
gulaci rychlosti elektrickych pohond, sestd-
vajfc{ ze za¥fzenf pro vytvdfenf{ ¥fdici tra-
Jjektorie p¥islu¥né k Zddané hodnot& na jeho
vstupu a vzdjemné pod¥fzenych reguldtord
rychlosti, proudu kotvy a pole motoru, vy-
znatené tfm, ¥e prvn{ vystup 13 zaffzen{ 1 ™
pro vytvdfen{ Fidici trajektorie je p¥ipojen
na Ffdicf vstup 21 reguldtoru 2 rychlosti
a druhy vystup 14 zafizen{ 1 pro vytvdfen{ 3
¥f{dic{ trajektorie je pf¥ipojen na prvn{ ¥f-
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dic{ vstup 31 reguldtoru 3 proudu kotvy mo-
toru, na jeho¥ druhy ¥fdici vstup 32 je pfi-
pojen vystup 23 nadfazeného reguldtoru 2
rychlosti motoru, p¥idemZ t¥eti vystup 15
za¥{zeni 1 pro vytvdY¥enf ¥fdicf trajektorie =y
je p¥ipojen na prvnfi ¥{fdic{ vstup 41 regulé- N éi ~+
toru 4 pole motoru. g}
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vyndlez felf zapojeni ¥fdief 4sti systému pro regulaci rychlosti elektrickych pohont
tak, aby prib&hy jednotlivych stavovych veli&in p¥i reguladnim pochodu byly blizké poZado-
vanym prib&him.

Dosud b&¥n¥ uffvané zapojenf{ regula¥nfho systému vyu$f{vd reguldtord dil&ich stavovych
veli#in, které jsou vzdjemnd Fazeny tak, #e vystup z reguldtoru nadfazené stavové veliliny
¥1df reguldtor podffzené stavové veliliny. Je to takzvané kaskddnf *azen{ reguldtori.

) Nevyhodou tohoto ¥edenf je dplnd z4vislost ¥fzen{ podif{zeného reguldtoru na vystupu
nadfazeného reguldtoru. To se projevuje zvé&tZenou odchylkou dfl&fch stavovych veliéin od
po¥adované drovnd, zvldsté pii pisoben{ vn&jsfch ru¥ivych vlivid, nap¥fklad vliivem z&t&Zného
momentu. ’

v§Se uvedené nedostatky odstrafuje zapojeni ¥fdicif &dsti systému pro regulaci rychlosti
elektrickych pohond podle vyndlezu, jeho# podstata spo&ivd v tom, Ze prvni vystup zaffzeni
pro vytvdfenf ¥fdic{ trajektorie je p¥ipojen na fifdici vstup reguldtoru rychlosti, a druhy
vystup za¥fzenf pro vytvdfeni ¥{dic{ trajektorie je p¥ipojen na prvni ¥fdicl vstup reguld-
toru proudu kotvy motoru, na jeho% druhy ¥fdici vstup je pfipojen vystup nadfazeného regu-
14toru rychlosti motoru, a.Ze tfetf vystup za¥{zeni pro vytvd¥en{ ¥fdic{ trajektorie je
ptipojen na prvni ¥fdici vstup reguldtoru pole motoru.

Pou¥itfm tohoto zapojenf ¥fdic{ ¥4sti regula&niho systému je dosaZeno, Ze reguldtory
dfl&{ch stavovych veli¥in jsou ¥fzeny odpovidajfcimi vystupy ze zaffzeni pro vytvdfenf ¥i{i-
dici trajektorie tak, aby p¥i regula&nim pochodu byly dodrZeny urovné d{1l&{ch stavovycii
velidin.

Jinak fedeno, aby trajektorie pohybu soustavy co nejlépe sledovala trajektorii ¥{zeni.
Dal¥f pfednostf je jednotnost koncepce ¥fzen{ viech reguladnich systéml, u nichZ je moZnc
pfedem urdit trajektorii ¥{zeni,

Reguldtory dfl¥ich stavovych velidin jsou vidy linedrnfho typu. PEi zménéch poZadavkid
na Ffzen{ se mdn{ pouze struktura nebo algoritmus zaffzeni pro vytvdfeni ¥idic{ trajektorie.
Timto zatfzenfim mi¥e byt pEfpadn® i vhodny mikropo&ita&.

Na pfipojeném obrdzku je zndzornén p¥fklad zapojenf ¥idicf &&sti reguladnfho systému
podle vyndlezu, kde Z4ddand hodnota rychlosti w je zavedena na vstup 11 zaffzenf{ 1 pro vytvé-
N ‘ == =
¥en{ ¥idic{ trajektorie.

Jeho prvnf vystup 13 je pfipojen na ¥fdic{ vstup 21 reguldtoru 2 rychlosti motcru, re-
bo¥ stavovd veli&ina Wy md vyznam %4dané hodnoty rychlosti w. pruhy vystup 14 zalfzeni 1
pro vytvdfenf ¥fdic{ Trajektorie je pfipojen na prvn{ ¥fdicf vstup 31 reguldtoru 3 proudu,
nebot stavovd veli&ina oy md vyznam 24dané hodnoty dynamické slo#ky proudu Id.

Druhy ¥fdic{ vstup 32 reguldtoru 3 proudu kotvy motoru je p¥ipojen na vystup 23 regu-
l4toru 2 rychlosti motoru, ktery se uplatn{ pfedeviim p¥i plisobeni zdtéZného momentu na
h¥f{deli motoru a z urdité ¥4sti jako korekce #4dané hodnoty dynamické sloZky proudu Id.

vystupem 34 reguldtoru 3 proudu kotvy motoru je ¥{zena vykonovd &dst pohonu. Druhy
vstup 22 requldtoru 2 rychlosti motoru a t¥et{ vstup 33 reguldtoru 3 proudu kotvy motoru
slous{ k zaveden{ p¥fslu¥nych zpétnych vazeb.

Tfet{ vystup 15 zaffzen{ 1 pro vytvdten{ ¥fdic{ trajektorie je ptipojen na prvn{ ¥f-
“dic{ vstup 41 reguldtoru 4 pole motoru, nebot stavovd velidina Qw md vyznam Z4dané hodnoty
, s

Vpole motoru.
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Druhy ¥fdici vstup 42 reguldtoru 4 pole motoru slouzf{ k zavedenf zp&tné vazby. Na dru-
hy vstup 16 zaffzen{ 1 pro vytvdfeni #fdic{ trajektorie je p¥ivedena jmenovitd hodnota indu~
kovaného napéti,En v kotvé motoru a na t¥etf vstup 17 za¥fzen{ } pro vytvd¥enf ¥{dic{ ttra-
jektorie je p¥ivedena jmenovitd hodnota rychlosti ‘n motoru.

V¥stup 43 z reguldtoru 4 pole motoru ¥{af ptfsludny budi& motoru. PouZité zapojeni podle
vyndlezu je vyhodné ve vSech p¥ipadech regulace rychlosti, p¥i které dochdz{ ke zméndm pole
motoru, nebof prostfednictvim za¥ifzeni pro vytvdfeni ¥fdic{ trajektorie a soustavy hierar-—
chidky zafazenych reguldtord lze dosdhnout poZadovany, tj. 1 optimdlni, pribsh regula&nfho
pochodu.

Ridic{ trajektorie miZe byt, podle poiadévkﬁ funkci mnoha stavovych veli&in, napi.
drdhy, rychlosti, prvnf a druhé derivace rychlosti. za¥{zen{ pro vytvd¥eni ¥fdic{ trajekto-
rie miZe na svém vystupu poskytovat vice ¥fdicfch stavovych veli&in neZ lze bé&%n& vyuiit
v regula&énim systému elektrického pohonu. . )

Néktergych t&chto stavovych veli&in lze s vyhodou vyuZit pro ¥izeni technologického
procesu. ProtoZfe se problém optimdlnfho ¥fzen{ pohonu soustfeduje do zmfnéného za¥f{zeni pro
vytvd¥en! ¥fdici trajektorie, zatimco reguldtory pohonu jsou standardnf a linedrnf, bude
vfhodné v ndrodnych p¥fpadech zafifzenf pro vytvdfeni ¥{dic{ trajektorie uskute&nit pomoci
mikropo&itale. c

PREDMET VYNALEGZU

zapojeni ¥fdic{ ¥4sti systému pro regulaci rychlosti elektrickych pohond sestdvajici
ze za¥fzen{ pro vytvd¥enf ¥fdic{ trajektorie pF¥{slusné k %4dané hodnot& na jeho vstupu a
vzdjemn® pod¥fzenych reguldtord rychlosti, proudu kotvy a pole motoru, vyznadené tim, Ze
prvn{ vystup /13/ zaffzenf /1/ pro vytvdienf ¥fdicf trajektorie je p¥ipojen na ¥fdici
vstup /21/ reguldtoru /2/ rychlosti a druhy vystup /14/ zaff{zeni /1/ pro vytvéd¥enf ¥idici
trajektorie je p¥ipojen na prvn{ ¥fdic{f vstup /31/ reguldtoru /3/ proudu kotvy motoru,
na jeho¥ druhy ¥fdic{ vstup /32/ je p¥ipojen vystup /23/ nadfazeného reguldtoru /2/ rych-
losti motoru, p¥ifem¥ tietf vystup /15/ za¥fzenf /1/ pro vytvdfeni ¥fdic{ trajektorie je
ptipojen na prvn{ ¥fdicf vstup /41/ reguldtoru /4/ pole motoru.
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