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(54) Zapojeni pro regulaci st¥edni hodnoty rychlosti motoru

1

Vynélez se tykd - . zapojeni pro regulaci stiednf hodnoty rychlosti motoru na definovanou
st¥ednf hodnotu se zadanou st¥edni kvadratickou odehylkou, kde se pro tuto regulaci vyuZivé
¢{slicov® Pfzené reguladni smyfky. Vynélez se déle tyké obvodld pro tuto regulsci.

Doposud znémé zat{zen{, poufivanéd k regulaci sttednf hodnoty rychlosti motoru, dosahujf
maximéln{ presnosti regulace PFédov& 0,1 % rychlosti jmenovité. Pro primyslové aplikace Je
tato dosahované presnost regulace dostatéeind, av8ak pro za¥fzen{ jemné mechaniky & optiky,
sloutfef pro mEffci ulely, nevyhovuifci z divodl vysokgch pozédavkﬁ na rozlifitelnost.
Poadavky m&feni v dnednf dob& jsou Fédové 0,01 % a vys31,

P¥i regulaci stfedni hodnoty rychlosti motoru hrajf hlavni roli parametry motoru, snima-
%e rychlosti motoru, parametry z4t&%e a dosazitelnd presnost zpracovéni signélu. PouZitf
analogového m¥feni rychlosti motoru s tachogenerdtorem je vhodné pro maximéln{ presnost
0,3 %; Pro vy33{ presnost m&reni okamzité rychlosti motoru se uplatni inkrementélni &idla,
Xteré se ve velké miFe pouZfvajf k oded{téni polohy u &islicov& F{zenych stroju.

Presnost regulaci souvisi{ s parametry zété%e, tj. momenten setrvadnosti z4t8%e, krouticim
 momentem a t¥enim celé soustevy. Rychlost motoru se mén{ pfi zm&ndch kteréhokoliv i paramet-
rt soustavy. Nejdtle%it&js{ je volbe motoru. Proto pro dosaZfen{ vysoké pfesnosti regulace
stfednf hodnoty rychlosti motoru mus{i byt zvolen sprévny typ motoru s minimélni ¥asovou
elektromechanickou konstanﬁou a s dostateénou vykonovou rezervou.

Na ka¥dém reguladnim zaffzeni podle uvedenych principl néled vyhodnocovac! ¥ést, kterd
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mé&fenou veliéinﬁ pfeméni do vhodné elektrické podoby a &dst reguladnt, kée srovnénim 8 24-
danou hodnotou vznikne signél pro regulaci rychlosti motoru ve vhodném smyslu.

Znémé zapojeni pro regulaci rychlosti motoru reagujf na zjist¥ny rozdfl mezi namd¥enou
a poZadovanou velikostf rychlosti tak, Ze podle okam¥itého rozdflu rychlosti zvy5{ nebo sni-

%{ okemZitou rychlost motoru tak, aby vfsledny rozdfl rychlostf se b1f%il k nule. .

Uvedené nedostatky odstranuje zapojeni pro regulaci st¥ednf hodnoty rychlosti motoru
' podle vynélezu, jeho% podstate spoéivé v tom, 2e prvni vstup bloku mEfen{ je spojen s blo-
kem pro vyhodnoceni j-tého m&fenf a druhy vstup tohoto bloku mefenf je spojen s referen¥nim
zdrojem dasového intervalu, Vystup bloku m&fen{ je p¥es sumdtor spojen s prvnim vstupem kom-
pardtoru, jehoZ druhy vstup je spojen s blokem maximélni odchylky. Vy¥stup kompardtoru Jje
pfes sériové zapojené bloky digitdln&-analogového pfevodniku, vykonového ¥lenu, motoru a
hlokd pro vyhodnoceni doby j-tého m&Feni spojen s prvnim vstupem bloku m&¥eni.

Pomoc{ p¥esného normélu kmitodtu se provdd{ ¢fslicové m&feni okamZité rychlosti motoru,
zmérené.cdchylky bd referenénfho vzorku rychlosti se siftajf, a tim se z{skéd celkovéd odchylka
od nastavené st¥ednf hodnoty rychlosti motoru, které po porovndni se zadanou hodnotou st¥edni
kvadratické odchylky definuje vysledny regulalni sign&l. Po ‘zpracovédnf v digitd4ln&-analogovém
prevodniku tento signdl urduje korekinf signdl pro vykonovy ¥len regula¥nf smy¥ky rychlosti
motoru. Tak je zarulena regulace stfedni hodnoty rychlosti motoru s presncet{ lep3{f ne¥ 0,01 %
v Zasovém \seku mé&feni.

Vf¥hodou tohoto zapojeni pro regulaci stfednf hodnoty rychlosti motoru je to, %e p¥i pro-
dlufovédnf ub&hnuté dréhy, resp. doby, po kterou se provddi regulace stfedni hodnoty rychlosti
motoru, se p¥esnost regulované stfedni hodnoty rychlosti motoru neustédle zvy3uje.

Na piipojendm vykrese Jje znédzorn®no blokové schéma pro regulaci st¥ednf{ hodnoty rychlosti
motoru podle vynélezu. .

Prvni vstup bloku m&feni 1 je spojen s blokem pro vyhodnocenf j-tého m&¥enf 7 a druhy vstup
tohoto bloku méfenf{ 1 je spojen s referenénim zdfojem tasového intervalu 9.Vy¥stup bloku m&¥ent
1 je pFfes sumétor 2 spojen s prvnim vstupem komparétoru 3, jehoZ druhy vstup je spojen s blokem
maximélnf odchylky 5. V¥stup komparétoru 3 je pfes sériov® zapojené bloky digitélnéeanaligového
pfevodﬁiku 4, vykonového &lenu 6, motoru 8 a bloku pro vyhodnoceni qoby j=tého m&¥fenf 7 spojen
8 prvnim vstupem bloku m&¥eni l.

Blok m&Ffeni 1 urduje velikost Zasové odchylkyzs‘tj doby jftého mé&fent thsa doby referen¥nftho
m&Feni ty zadané refereninfm zdrojem ¥asového intervalu 3. V bloku sumftoru 2 dochéz{ ke sZ{té-
n{ nam&fenych odchylek & tj' které se pak v bloku kompardtoru 3 porovnévajf se zadanou hodno-
touérbloku maximélni odchylky 5, tedy dochéz{ ke srovnéni

Sy

a vy¥sledny éiselny roa2d{l ¥{4a{ pres digitélné-analogovy prevodnfk 4 vfkonovy &len 6 regulal-
n{ smy¥ky rychlosti motoru 8, ktery je spojen s blokem pro vyhodnocen{ doby j-tého m&Ffenf 7.
Pro zapojeni podle vynélezu platf nésledujic{ matematické vztahy:
tN - dobs referen¥nfho m&reni (zadané hodnota rychlosti)
£>tj - odchylka j-tého m&Feni od referenini doby

th - doba j-tého mé&fent
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T - celkovd doba regulace

T - stiednf doba jednoho m&feni

potet m&feni

5‘ - maximélni chyba po prob&hnut{ n m&fen{

=
!

Pro odchylku j=tého m¥feni od referen®nf doby plati vetah: .

Pro celkovou dobu regulace T platf:
T, = 2 ty @

Strednf dobu jednoho m¥Fenf lze vyJjédF¥it takto.

w

L n ' 1 _

T 2 (ty, + ) = ty; + = .éA't

: 2; " Nt ot ; (3)
J*7 J=1

n
kde vyraz % :gi' tj predstavuje smérodatnou odchylku od zadané st¥edni hodnoty.

J=1
Protote &fslicové Zdst reguladni smylky za jist{

{A t; £ 1074ty (4)
JB

Z toho plyne, Ze st¥edni dobas jednoho m&¥eni s maximdln{ chybou je déna vztahem:

T=tN+%.10’4 .tN=tN+§ (5)

Napi#{iklad:
Pro dosazeni poZadované piesnostl g; 107 jmenovité rychlosti motoru bude zapotfeb!
miniméln& n ‘2 100 métenf, co¥ plyne ze vztahu (5). ’

= 4 -4 -6
S - 'ﬁ . 10 . tN é 10 . tN

Tohoto zapojeni pro regulaci st¥edn{ hodnoty rychlosti motoru miZeme s dsp&chem pouZit
nap¥fklad u elipsometru a u viech zafizeni, kde je poZadované regulace rychlosti motoru
leps{ ne¥ 1072 %,

Popsané‘zarizeni pro regulaci stfednf hodnoty rychlosti motoru umo¥nuje dosa¥enf vyso-
ké piesnosti regulace st¥edn{ hodnoty rychlosti motcru. Tato metoda je vhodné tam, kde se

Jjedné o nejvyﬁéi’néroky na presnost regulace rychlosti motoru, jako pap¥{klad u- elipso-
metru.

pXEDMET VYNKLEZU

Zapojeni pro regulacil st¥edni hodnoty rychlosti motoru, vyzna¥ené tim, %e prvni vstup
bloku mé&Fent (1) je spojen s blokem pro vyhodnocen{ j-tého m&Ffent (7), druhy vstup tohoto
bloku m&¥eni (1) je spojen & referentnim zdrojem asového-intervalu (9), pfiéemz vfstup
bloku m&Fenf (1) je pres sumétor (2) spojen s prvnim vstupem komparétoru (3), Jjeno% druhy
vetup je spojen 8 blokem maximélni odchylky (5), kde vystup xomparétoru (3) je pfes sériové
spojeni digitéln&-analogového prevodniku (4), vykonoiého ¥lenu (6), motoru (8) a bloku pro
s e neeni doby j-tého méFeni (7) spojen s prvnim vstupem bloku mé&fent (1) \
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