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(54) Zariadenie na viacuroviiové riadenie relatfvnej rychlosti & polohy akiného &lena

vodi zdznamovému médiu

’

1l

Vynélez sa tyka zariadenia na viacuroviiové riadenie relativnej rychlosti a polohy
ak&ného ¢lena voli zéznamovému médiu, napr. zépisovich & snimacich hlavidiek v zéznamovom

zariadeni,

V silasnosti sa v zdznamovych zeriadeniach pou%ivaji nérodné stabilizované transpore
tné mechanizmy obsshujlice ndro&nd presnd mechaniku, zotrvadniky a naviac zlo%ité elektro=-
nické a elektromechanické obvody pre riadenie rychlosti zdznamového média sko napr, magne=
tické pédska, disk atd. U takychto zariadeni je po¥adované absolitna rychlost média vo¥i
celému mechanizmu, Tym su i vyS¥ie néroky kladené na dynamiku celého systému jeho pres-

nost, rozmery a cenu.
Uvedené nevyhody v podstatnej miere odstratiuje vynélez,

Podstata vyndlezu spoliva v tom, %e akiny &len je mechenicky spojeny & pomocnym
snimaom spitnovéizobného signélu a obidva su prostrednictvom mechanického spojenia spoje-
né s pohonnym &lenom, pri¥om pomocny snimad spétno#ézobného signélu je spojeny so vstupom
obvodu odchylky,na ktorého druhy vstup je pripojeny obvod generovenia parametrov a obvod
odchflky je jednou vetvou spojeny s obvodom riadenia pohybu zdznemového média, ktory je -
spojeny s pohonnym &lenom média a druhou vetvou je s pojeny s obvodoﬁ'riadenia pohybu
ak&ného &lena, ktory je spojeny s pohonnym &lenom.
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Novy spdsob viacuroviiového riadenia zni%uje néroky na cely transportny mechanizmus,

jeh§ dynamiku & toleruje pomerne velké kolfsanie absolitnej rychlosti média vo&i okoliu,
Tym je mo¥%né pouZit menej néro&né pohonné motory, lacnej¥ie riedenie loZ{sk resp. prevo-
dov a menej néroéné riedenie resp., yﬁééiu véhu prvkov kaziet na médium. Pomocou gvléda-
nia pohybu ak&ného Zlena rjchlym napr. elektromagnetickym pohonnym prvkom je mo%né pre-
viest rdzne funkcie stabilizdcie 2z mechaniky do élektrotechniky, ktoréd je integrovatelnéd

mikrominiaturizovatelnd a v désledku toho cenove vychodne j3ia,

Na obr. 1 je znézornend zékladné schéme jedného moZ%ného prevedenia vynélezu, ne obr.
2 je zndzorneny konkrétny priklad aplikovania dvojurovilovej stabilizédcie axiélnej zloZky
rychlosti resp, polohy na akiny &len s rotujicimi hlaviikami, na obr, 3 je znézornens
podobné zostava ako na obr. 2 aviak s u&elom riadenia tangenciélnej 2loZky rychlosti a po=-
lohy rotujéceho bubna vzhladom k médiu & na obr. 4 je znézornené schéma jedného moZného
prevedenia riadenia rychlosti a polohy podfa vynélezu pre pripad kmitavého pohybu akéné-

ho &lensa,

Ne obr. 1 je znézornené zdznamové médium 1 pohybujuce sa prostrednictvom pohonného
&lena média 2 a sprostredkujliceho &lena g'v smere 10. Akény ¢len 4 & mechanicky s nfm spo=-
Jeny snimal sphtnovlizobného signélu 3 je spojeny prostrednictvom meéhanického spojenia 9
8 pohonnym &lenom 5. Snimeny spltnovézobny signdl pomocného snimala sphitnoviézobného |
signélu 3 vstupuje do obvodu odchyiky 8, kde je spracovévany podla zadévangch parametro#
1l vstupujicich 2z obvodu generovania parametrov 19 a na odchflkovy signél 12. Tento sige
nél je dalej spracovévany v obvode riadenia pohybu média 7 na riadenie pqppnnéhq dlena

média 2 a obvodom riadenia pohybu akZného ¥lena 8§ na riadenie pohonného giehafj. K

Na obr. 2 je znézornenj bubon 13 s niekolkymi systémemi akdnfch &lenov 4 pomocnfchw
snimadov spdtnovizobného signélu Jas ni@§ﬁepojen§m pohonnym &lenom 5 rotuje okolo osi
14 v smere 15 a je &iastoZne alebo ﬁplne:dbdpinany zédznamovym médiom l. Zdéznemové médium
1 Jje pohéfiané pohonnym &lenom média 2, Podla nerovnomernosti rychlosti resp. polohy zédzna-
mového média 1 vod¥i akinému &lenu 4 posiiva pohonny &len 2' cely bubon 13 vo smere 1Q
a vykondva tak hrubd droveli regulécie., Prostrednictvom pohonnych &lenov 3 upravenyech ha
bubon 13 je vykondvand jemnd regulécia vzéjomnej rychlosti akného &lena 4 vodi zdznamové~
mu médiu ] v axidlnom smere 10. Uhol, ktory zviera os bubna 13 & smer pohybu 10 zéznamové-
ho média 1 mb%e byt nula stupfiov alebo mé%e zvierat ostry uhol.

Na obr.l3 si hrubo stabilizované oté&ky bubna 13 pohonnym &lenom 5°a prostrednictvom‘
0si 4. Jemné riadenie relativnej rychlosti akiného &lena 4 vodi zdznamovému médiu 1 v Sa~
se ked sd oba v kontakte je vykondvané pohonnym &lenom 5. Hrubé riedenie rychlosti a po-
lohy zéznamového média )} je vykonévané pohonnym &lenom média 2. .

Na obr. 4 akény &len 4 vykondva priedne kmitavé pohyby v smere 48 prostrednfctvom
mechanicke j épojnice A7 a druhého pohonného ¥lena 16 & pohyby v smere 10 spolodne so sni-

magom spltnoviizobného signdlu 3 av3ask prostrednictvom mechanickych spojnic 9 a Q'napoje-

nych na pohonny &len 5.
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V systéme podla wynélezu je riadenie rozdelené na dva podsystémy: podsystém transpor-
tu média 1 a podsystém pohybu akiného &lena 4. Akeny &len 4 je svojim tvarom a funkeiou
uspbsobeny na zéznem, snimenie signélu a mazanie zéznemu so vzhladom ne neho sa pohybuji-
ceho zéznamového média. Akdny ¢len 4 md%e obsahovat jednu alebo viac zéznamovych, snima-
cich a mazacich hlavidiek, v r8znom vzéjomnom funk&nom & priestorovom vztehu, Napr. mb¥e
obsahovat dve snimacie, dve zéznamové, dve mazacie a jednu pomocnd snimaciu hlavicku a pod.
Nepo%aduje sa riadenie absoldtnej rychlosti a polohy média ) vo¥i celému bkoliu, ale len
riadenie jednej zlo¥ky vektora jeho rychlosti a polohy voéi-akénému &lenu 4, ktory mdZe
vykondvat eite iné pohyby a ktory vykondva kompenza&né pohyby tak, aby jedna zloZka vek-
tora vzéjomnej rychlosti a polohy dosahovala %elané hodnoiy. Riadenie pohybu oboch pod=~
systémov je odvodzované od spltnoviizobného signélu z média 1} snimaného polas snimania
" a podas zéznamu snimadom spétnoviizobného signédlu j. Polas zdznamu sa spltnovézobny signédl
snima v pripade, %e na médium 1 bol takyto signél vopred zaznaménany. Takyto pilotny
spﬁtndvﬁzobny signdl mb%e byt oxtrahovany zo zaznamenéveného signélu, alebo méZe byt pre
neho vyhradeny zvlédtny informaény kanél napr., priestorovy, frekvendny alzbo Casovy.

Akeny &len 4 je spojeny s pohonnym &lenom 3 napr.. elektromagnetickym, elektrodyna-
mickym, piezoelektrickym a pod. tak, aby mohli byt vykondvené riadenia jednotlivych zlo=-
%iek vektora relativnej rychlosti a polohy voéi médiu nézévisle. Ak¢ny} &len 4 vykonéva
mimo kompenzaéného pohybu v smere riadiacej zloZky rychlosti aj rbzne iné pohyby napr.
rotdciu pri transverzélnom zépise, kmitanie atd., spolu so svojim pohonnym Clenom 2
alebo bez neho. Ako konkrétny priklad mo¥no uviest stabilizéciu rychlosti celku ak&ného
8lena 4 vo&i médiu l. Na riadenie tangenciélnej zloZky rychlosti napr. rotujdcich zézna-
movych a snimacich hlavidiek je moZné aplikovat popisované viacuroviiové riedenie tie¥
ako dal31 stupeii riadenia, Predpokladéjme, %e médium 1 pohéiiané pohonnym &Elenom média 2
sa pohybuje vo smere 10 vzhladom na skény &len 4 rychlostou réznou od #¥elanej. Spétnovézob-
ny signdl snimany snima&om spétnoviizobného signdlu 3 je vyhodnocovany v obvode odchylky
8 podla zadanych paraﬁetrov 11 vstupujucich z obvodu generovania parsmetrov 19. Odchylko-
v§ signél 12 je spracovévany prostrednictvom obvodu riadenia pohybu média J, ktory riadi
pohonny &len médie 2 a tym vykondvae hrubé, prvostuptiové riadenie vzéjomnej rychlosti
akdného &lene 4 a média 1. Dalej Jje odchylkovy signél 12 spracovévany obvodom riadenia
ak&ného &lena 8, ktory riadi pohonny &len 5 @ tym vykonéva jemné druhostupfiové riadenie
vzéjomnej rychlosti ak&ného &lena 4 a média 1. Konkrétne napr. obvod riadenia pohybu mé-
dia 7 realizuje prahovd funkciu pre obe polarity odchylkového signélu 12 & uvédza do Zin-
nosti pohonny &len média 2 v zodpovedajicom zmysle korekcie len ak odchylkovy signél 12
presishne prahovdi hodnotu. Do tejto hodnoty kaonéva Jjemné riadenie gbvod riaden{a ak-

éného &lena 8 a ovléda pohonn& ¢len 5,

Pri vhodne zvolenom spitnovézobnom &lene napr. magnetorezistivnej snimacej hlavidky
je moZné zaviest i viaciroviiové riadenie a stabilizovanie presnej polohy ak&ného &lena
vodi médiu., Pre helikélny spdsob zéznamu je vyhodné pouiit kombinéciu prevedenia vynéle-

zu podYa obr., 2 & obr. 3 na riadenie tangenciélnej.rycﬁlosti a polohy a sidesne na riade=-
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fnie r¥chlosti a polohy v smere pohybu média,

PREDMET VYNLLEGZU

Zeriadenie na viacuroviiové riadenie relativnej rychlosti a polohy ak&ného &lena vodi
zéznamovému médiu v zdznamovonm zariadeni, v ktorom riadenie je rozdelené na podsystém
pohybu zéznemového média & podsystém pohybu akéného &lena vyznadujici esa tym, %e akiny
¢len /4/ je mechanicky spojeny s pomocnym snimadom sp&tnovBzobného signdlu /3/ a obidva
sd prostrednictvom mechanického spojenia /9/ spojené s pohonn&m ¢lenom /5/, pridom po-
moeny snimad spHtnovEzobného signélu /3/ je spojeny so vstupom obvodu odchylky /6/, na
ktorého druhy vstup Je pripojeny obvod generovania parametrov /19/, prifom obvod odchylky
/6/ je jednou vetvou spojeny s obvodom riadenia pohybu.zédznamového média /1/, ktory je
spo jeny s poh6nnym‘é1enom média /2/ a druhou vetvou je spojeny s obvodom riadenia pohybu
ak¢ného &lena /8/, ktory je spojeny s pohonnym &lenom /5/.

4 vykresy
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Obr. 2
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