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Ugelom zapojenia je ndhrada mikropoéi-
tada. Uvedeného ulelu sa dosahuje zapoje-
nim &islicového riadiaceho &lena polchové-
ho servosystému s inkrementdlnym odme-
riavanim podla vyndlezu, ktorého podstatou
je, Ye pamét a dekodér identifika&nych bo-
dov st obojsmerne spojené s €ipovym mik-
ropoc¢itacdom, ktorého vystup je pripojeny
na ¢islicovo-analégovy prevodnik. Na vstup
tipového mikropoéitada je pripojeny vyhod-
nocovaci obvod inkrementdlneho snimaca.
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Vyndlez sa tyka rieSenia zapojenia Cisli-
covo riadiaceho €lena polohového servosy-
stému s inkrementdlnym odmeriavanim, naj-
mi pre montdZne roboty.

Doteraz zndme zapojenie &islicovo riadia-
ceho €lena polohového servosystému s in-
krementdlnym odmeriavanim st realizova-
né pomocou pocitata jednotcelovym logic-
kym obvodom zna&nej nédro&nosti, respek-
tive kombindciou oboch spfsobov.

Pri realizdcii uvedeného zapojenia s po-
titatom je funkcia pocitaca pofas regulé-
cie znatne obmedzend vzhladom na sledo-
vanie okamZitej polohy mechanizmu. V apli-
kdcii s jednoiifelovym logickym obvodom
je nutné tento doplnit &islicovym korekg-
nym &lenom, pridom informécia o Ziadanej
polohe je 16 a viachitova.

Vys8ie uvedené nedostatky odstraiiuje za-
pojenie &islicového riadiaceho &lena polo-
hového servosystému s inkrementdalnym od-
meriavanim podla vyndlezu, ktorého pod-
statou je, Ze pamél a dekodér identifikac-
nych bodov si obojsmerne spojené s €ipo-
vym mikropodéitatom. Vystup dipového mik-
ropoditada je pripojeny na C€islicovo-analo-
govy vyhodnocovaci obvod inkrementélne-
ho snimada.

Zapojenim ¢islicového riadiaceho €lena
polohového servosystému s inkrementédlnym
odmeriavanim podla vyndlezu sa docieli
moZnost riadenia viacerych servosystémov
jednym riadiacim po&itatom, pretoZe komu-
nikdcia medzi poditatom a riadiacim ¢&le-
nom polohového servosystému, napriklad
pre 64 programovatelnych poldh pozostdva
z 9bitovej informaécie. Poditat zadd poZado-
vani polohu vo forme adresy a riadiaci ¢len
po jej dosiahnuti ozndmi, Ze prikaz vykonal
a polohu dosiahol. V rdmci svojich komu-
nikaénych a programovych moZnosti mobZe
poditad tieZ riadit i dalSie uzly montdZnej
linky.

Na pripojenom vykrese je nakreslend blo-
kovd schéma zapojenia €&islicového riadia-

4

ceho €lena polohového servosystému s in-
krementdlnym odmeriavanim.

Zapojenie &islicového riadiaceho lena po-
lohového servosystému s inkrementdlnym
odmeriavanim pozostdva z identifikatného
titata 2 polohy, na ktory je pripojeny vy-
stup vyhodnocovacieho obvodu inkrementél-
neho snimada 1. Identifika&ny &ita¢ 2 po-
lohy je pripojeny na vstup paméte a deko-
déra 3 identifikaénych bodov. Pamét a de-
kodér 3 identifikanych bodov je obojsmer-
ne spojeny s &ipovym mikropogitatom 4,
ktorého vystup je pripojeny na ¢&islicovo-a-
nalégovy prevodnik 5. Vystup vyhodnocova-
cieho obvodu inkrementdlneho snimaa 1
je pripojeny aj na vstup &ipového mikro-
potéitaa 4. Na druhy vstup paméte a deko-
déra 3 identifikaénych bodov a na vstup &i-
pového mikropoditata 4 je pripojeny riadia-
ci centralny systém 6.

Riadiaci centralny systém 6 komunikuje
s riadiacim &lenom polohového servosysté-
mu (na obr. nezakresleny), naprikiad vo
forme Sestbitovej adresy pre 64 programo-
vatelnych poloh, jeden bit je urfeny pre
smer pohybu, jeden pre informaéciu o dosia-
hnuti Ziadanej polohy a jeden pre informé-
ciu o poruchovom stave riadiaceho &lena.
Ka?dej z adries st v paméiti a dekodéri 3
identifikatnych bodov naprogramované Sty-
ri identifikatné body drdhy servosystému,
priom prvy bod identifikuje Ziadand polo-
hu pre smer vzad, druhy bod je bodom do-
siahnutia maximélnej rychlosti, tretl repre-
zentuje miesto, kde servosystém zafina do-
beh a Stvrty je Ziadanad poloha pre smer
vpred. Dizka drahy je takto volend poctom
inkrementov. medzi druhym a tretim bodom.
Adresa pamite a dekodéra 3 identifikac-
nych bodov generuji jednak adresné bity
z riadiaceho centrdlneho systému 6§ a jed-
nak z identifikaéného &itata 2 polohy, kto-
ry je inkrementovany a nastavovany na re-
ferenény bod pri kaZdom zdvihu pomocou
vyhodnocovacieho obvodu inkrementdlneho
snimaca 1.

PREDMET VYNALEZU

Zapojenie ¢islicového riadiaceho &lena po-
lohového servosystému s inkrementdlnym
odmeriavanim pozostdvajice z vyhodnoco-
vacieho obvodu ikrementdlneho snimaca, i-
dentifikaéného ¢itata polohy, paméte a de-
kodéra identifikaénych bodow &ipového mik-
ropoditata a ¢islicovo-analégového prevod-
nika vyznadujliceho sa tym, Ze pamét a de-

kodér (3) identifikatnych bodov sd oboj-
smerne spojené s &ipovym mikropoéitatom
(4), ktorého vystup je pripojeny na ¢&islico-
vo-analégovy prevodnik (5), zatial ¢o na
vstup &ipového mikropocitada (4) je pripo-
jeny vyhodnocovaci obvod inkrementédlne-
ho snimada (1).
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