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(54) Zapojeni pro potitatové Fizeni servopohoni

(57) Zapojeni pro po&itadové ¥izen{ servo-
pohond umoZniuje vhodnym propojenim elektro-
nickych obvodd realizovat n&kolik struktur
regula&nich algoritmi s minim&lnfmi nédroky
na objem technickych prost¥edkti. Jednotlivé
struktury se voli v z4vislosti na zm&né&
elektromechanické &asové konstanty servopo-
honu zménou programu ¥{diciho po&itade bez
nutnosti zm&ny zapojeni. Zapojeni lze pou¥ft
pro fizeni rtznych typl servopohont s riz-
nymi poZadavky na kvalitu regulace. Jedn&
se napf. o servopohony mechanickych grafic-
kych zatfzeni, obréb&cich stroji, manipulé-
torld atd.
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Vyndlez se tykéd zapojeni pro potitadové Eizeni servopohond s mo¥nostf zmény struktury
regulagni smyZky.

Dosud zndm& zapojeni pro pod{itatové t{zen{ servopohond realizuji zpravidla jeden ¥fdici
algoritmus. Zménit jeho strukturu, z divodd zm&ny elektromechanické Zasové konstanty servopo~
honu k ni%%im hodnotém a omezené vypodetni rychlosti potitale pfi zachovani po¥adované kvali-
ty fizeni, vyZaduje vedle zmény programu politale i zménu zapojeni ¥idicich obvodt. V p¥f{pad&
krétkgch elektromechanickgch &asovgch konstant servopohonl, kdy je pro dosa¥eni pofadované
kvality ¥fzeni n&kterd z reguladnich smy&ek realizovéna technickymi prost¥edky, neni u zné-
mych zapojeni vazba blokd t&chto smyfek na ¥fdici podita&, co% sniZuje mo¥nost poditadové
diagnostiky a zvy3uje néklady na servis a o%iveni.

Uvedené nevyhody odstrafuje zapojeni pro po&itadové fizeni servopohoni, jeho#Z podstata
spodiva v tom, Ze svorka pro p¥ipojeni odm&fovani je spojena se vstupem odm&tovani dekodéru
odm&¥ovani, kédovany vgstup odmdtovéni dekodéru odm&tovéni je spojen se zp&tnovazebnim vstu-
pem polohového registru a se zpétnovazebnim vstupem diferenéntho &itade. Povelovy vystup
rychlostni nésobilky je spojen s povelovym vstupem diferenéniho &itace a povelovym vstupem
polohového registru. V¢stup odchylky diferen&niho ¢itade je spojen se vstupem odchylky pfe-
vodniku a vstupem odchylky limitnfho bloku.

vgstup akéni veli&iny pfevodniku je spojen se svorkou gervozesilovade. Vystup blokovéni
limitnfho bloku je spojen se vstupem blokovéni rychlostni nésobi&ky, ddle, Ze vystup pretedeni
1imitniho bloku je spojen se vstupem pfete&eni hlidaciho bloku. Havarijni vystup hlidaciho
bloku je spojen se svorkou vypinini vgkonovych zdrojl. Vystup prerugeni Sasovale je p¥ipojen
na ¥fdici sb&rnici a na vstup prerufieni hlidaciho bloku. V¢stup volby &itdni ¥idiciho bloku Jje
spojen se vstupem volby &{ténf polohového registru, déle, Ze v¢stup blokovéni odm&¥ovani
¥{dicfho bloku je spojen se vstupem blokovéni odm&fovdni diferendnino &itale, déle, %e Caso-
va&, polohovy registr, ¥{dici blok, diferen&ni itad a rychlostni nésobi&ka jsou ptipojeny
na datovou sb&rnici.

zapojenim pro po&itadové Efzeni servopohonl lze realizovat nésledujici struktury regu-
1a&nfch obvodl. Za prvé polohové i rychlostni vazba uzavien4 pres Fidici po&ital, tzn. ¥{dici
algoritmus, je realizov&n programem, bloky zapojeni podle vynélezu slouzi jako stykové ob-
vody. Za druhé polohov4 vazba je uzavieni pres po&ital, rychlostni vazba je realizovéna bloky
zapojen{ podle vynédlezu. 7a t¥etf ¥izeni pouze V polohové vazbg uzav¥ené pfes bloky zapojeni
podle vyndlezu, kdy ¥fdici po¥ital provadi v¢po&et %4dané hodnoty polohy.

viechny uvedené struktury regulagniho obvodu lze realizovat pouze zménou programu Fidi-
ciho po&itale. zapojeni podle vyndlezu odpoji vikonové zdroje Vv p¥ipadé vypadku ¥idictho
po&itace. v§hodné propojeni blokd umo¥fuje dokonalejsi po&itadovou diagnostiku, protoZfe jsou
véechny dtleZité bloky spojeny se sb&rnici politacle. -

Na vykrese je zn&zorn&no zapojeni pro po&itadové ¥{zeni servopohonl podle vyndlezu. Je
zde naznadeno propojeni jednotlivych bloku, ptidemi svorka 60 pro p¥ipojeni odm&¥ovéani je
spojena se vstupem 61 odm&¥ovani dekddéru & odm&¥ovénl, kddovany v§stup 62 odm&Fovani dekodé-
ru 6 odm&tovéni je spojen se zpétnovazebnim vstupem 42 polohového registru 4 a se zp&tnovazeb-
nim vstupem 111 diferen&niho Zitade 11.

Povelovy v¢stup 212 rychlostni nésobi¥ky 21 je spojen s povelovym vstupem 113 diferend~-
niho &fta%e 11 a povelovym vstupem 43 polohového registru 4. Vystup 114 odchylky diferen&niho
&itae 11 je spojen se vstupem 311 odchylky pfevodniku 31 a vstupem 51 odchylky limitniho
bloku 5. V¢stup 312 ak&n{ veli&iny pYevodniku 31 je spojen se svorkou 30 servozesilovade.
v¢stup 52 blokovéni limitnfho bloku 5 je spojen se vstupem 211 blokovéni rychlostni nésobi&ky
21 a vystup 53 pteteteni 1imitnfho bloku 5 je spojen se vstupem 72 pietedeni hlidaciho bloku
7.

Havarijni vgstup 73 hlfdacfho bloku 7 je spojen se svorkou 70 vypindni vykonovgch zdrojt.
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Vystup 81 pferuden{ Zasovae 8 je pfipojen na ¥idic{ sb&rnici 1 a na vstup 71 p¥eruden{ hif-
dacfho bloku 7. V§stup 92 volby &ft4nf ¥{diciho bloku 9 je spojen se vstupem 44 volby &{t4n{
polohového registru 4. Vystup 91 blokovanf odm&¥ovdn{ ¥fdiciho bloku 3 je spojen se vstupem

112 blokovani odm&¥ovdni diferenéniho &itade 11. Casova® 8, polohovy registr 4, ¥idici blok

9, diferen&ni &{ta® 11 a rychlostni nésobicka 21 jsou p¥ipojeny na datovou sb&rnici 2.

Funkce zapojeni podle vykresu je nisledujfci: V pifpadé, %e je polohov4 a rychlostni
vazba uzaviend pfes ¥fdic{f polfta&, dojde nejdfive zapsdnim p¥ikazu p¥es datovou sb¥rnici 2
na ffdicf blok 9 a pomocf vstupu 91 a v¢stupu 112 blokovén{ odm&fovéni, k rozpojen{ zp&tné
vazby uzaviené pfes diferen&ni &fta¥ 11. Diferen&ni &ftad 11 slouZi potom jako registr &fsli-
cového vyjéd¥enfi akdni velidiny. P¥evodnik 31 ak&n{ velilinu p¥evadi na droveid vhodnou pro
ptipojeny servopohon. Tato droveh akéni veli&iny je dostupnd na svorce 30 servozesilovade
z vystupu 312 akéni veli&iny pfévodniku 31. V polohovém registru 4 je sniména ujetd vzddle~
nost v fasovd ekvidistantnich okamZicich definovanych periodou pferu$eni nastavenou na &aso-
va&i 8. PreruSenfi je vyvoléno aktivaci vystupu 81 tasovafe 8. Polohovy registr 4 je pomoci
¥fdicfho bloku 9 a vystupu 92 a vstupu 44 volby &itdn{ nastaven na p¥ijem zp&tnovazebnfho
sifndlu, ktery je pfes dekddér 6 odmEFovani pfiveden na zp&tnovazebni vstup 42 polohového
registru 4.

Vypolet nové akdni velidiny a jejf zaps&nf do diferen&nfho &ftafe 11 provddf ¥{fdici
po&ita& po pfe¥tenf polohového registru 4. Na druhém vstupu 51 odchylky limitnfho bloku 5
se hlid4 velikost zapsané akdni velidiny. V p¥ipad&, %e dojde k chybnému vypodtu akéni veli-
&iny, objevi se na vystupu 53 pfetefeni limitnfho bloku 5 signdl, ktery se pfes vstup 72
pfeteden{ a havarijni vystup 73 hlfdaciho bloku 7 p¥enese na svorku 70 vypinani vykonovych
zdroju, &im%¥ dochdzi k odpojeni servopohond od napdjenf. Podobn& je hl{ddna doba pterusSeni
na vstupu 71 pferufeni hlidacfho bloku 7 a v p¥f{pad&, ¥e ¥fdict potita& pfestane pracovat,
pfestane se obnovovat povoleni %4dosti o p¥eruSenf a hlfdacf blok 7 pomoci svorky 70 vypfinéni
vykonovych zdrojd vypne napdjent servopohont.

V pffpadé, kdy je polohovad vazba uzavieni pfes ¥fdici po&itad a rychlostni p¥es bloky
zapojeni, je op&t ujetd vzddlenost snimdna v &asovd ekvidistantnfch okam¥icfch v polohovém
registru 4 a ffdic{ polftad po&it4 ¥&danou hodnotu rychlosti, kterou zapisuje do rychlostni
nédsobiky 21 pfes datovou sb&rnici 2. Pomoc{ ¥fdicfho bloku 9 a vystupu 91 a vstupu 112 blo-
kovdni odmé¥ovéni ¥idici po&ita& uzavie rychlostni vazbu. Odchylka rychlosti je definovéna
v diferennim &{tadi 11, jejf velikost je hliddna limitnim blokem 5 a pomoci vystupu 52 a
vstupu 211 je definovdna jejf maximdln{ hodnota. Funkce ostatnfich blokd zapojeni je shodn&

s tim, jak bylo popsdno vyde.

V pffpadé uzavfeni polohové vazby p¥es bloky zapojent, je do rychlostni ndsobidky 21 za-
pisovédna Zddand hodnota polohy v &asové ekvidistantnfch okam¥icfch. Velikost maxim&lni polo-
hové odchylky je op&t definovdna limitnfim blokem 5. Ctenim obsahu polohového registru 4 zjis-
tuje Ffdici podftad skutedn& ujetou drahu servopohonu.

V piipad® provdd&ni{ diagnostiky lze rozpojenim zp&tné vazby a volbou druhého zp&tnovazeb-
niho vstupu 43 registru polohy 4 provdd&t testovéni sprdvné funkce rychlostnich nédsobi&ek 21.

Zapojenim podle vynélezu lze ¥{dit servopohony mechanickgch grafickych za¥fzenf, obrib&~
cfch strojd, manipuldtord atd. Zapojeni lze pouift pro ¥fzenf v&t%fho podtu servopohonil, kdy
se Um&rn& zv&t#{ polet diferen&nich &fta®h 11, rychlostnich ndsobidek 21, p¥evodnikt 31 a
pEisludnych vstupl dekddéru 6 odm&¥ovédni, polohového registru 4 a limitnfho bloku 5.

PREDMET VYNALEGZU

Zapojeni pro po&itaové ¥fzeni servopohont sestévajfci z polohového registru, diferend-
nfho &{tale, rychlostnf{ nésobidky, hlfdacfho bloku, pfevodniku, limitnfho bloku, ¥fdicfiho
bloku, dekddéru odmdfovani a Sasovale vyznalujici- se tim, %e svorka (60) pro p¥ipojenf odm&fo-
véni je spojena se vstupem (61) odm&fovéni dekddéru (6) odm&¥ovéni, kédovany vystup (62) od~
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m&F¥ovani dekddéru (6) odmdfovéni je spojen jednak se zp&tnovazebnim vstupem {42) polohového
registru (4) a jednak se zp&tnovazebnim vstupem (111) diferendniho &itade (11), p¥ilemZ po-
velovy v¢stup (212) rychlostni ndsobi&ky (21) Je spojen s povelovym vstupem (113) diferend-
nfho &fta%e (11) a soudasné s povelovym vstupem (43) polohového registru (4), vystup (114)
odchylky diferenniho Sitale (11) je spojen jednak se vstupem (311) odchylky p¥evodniku (31)
a jednak se vstupem (51) odchylky limitniho bloku (5), kde vystup (312) ak&ni veli&iny p¥e-
vodnfku (31) je spojen se svorkou (30) servozesilovale, vystup (52) blokovan{ limitnfho blo-
ku (5) je spojen se vstupem (211) blokovéni rychlostnf nésobilky (21) a v¥stup (53) limitnfho
bloku (5) je spojen se vstupem (72) hlidacfho bloku (7}, ptitem¥ havarijnf vystup (73) hlida-
ciho bloku (7) je spojen se svorkou (70) vypindni vykonovych zdrojd, zatfmco vystup (81) Za-
sovade (8) je p¥ipojen na ¥{fdici sb&rnici (1) a soudasnd na vstup (71) p¥erudeni hlfdaciho
bloku (7), kde vystup (92) volby &ftdnf ¥idicfho bloku (9) je spojen se vstupem (44) volby
&{it4ni polohového registru (4}, vystup (91) blokovdni odm&fovani ¥idicfho bloku (9) je spojen
se vstupem {112) blokovani odm&Fovénf diferendniho &fta¥e (11), p¥idemZ Zasoval (8), polohovy
registr (4), ¥ifdic{ blok (9), diferenZni ¥fta& (11) a rychlostni ndsobifka (21) jsou p¥ipo-
jeny na datovou sb&rnici (2).

1 vykres
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