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(54) Zapojeni pro regulaci otadek servomotoru

Vynélez se tykd zapojeni pro regulaci otadek
servomotoru, pomoci kterého 1ze dosahnout krat-
kodobé stability lepsi neZ 0,01 %.

Doposud zndma feSeni regulace otatek Servo-
motoru pouZivajici tachodynama se vibec nedaji
srovnavat. PFl pouZiti inkrementdlniho Cidla se
zvy8i pFesnost méfeni otafek, ale vadi nerovno-
. mérnost &teci mii¥ky, ktera vnasi do regulagni
smy&ky promé&nnou fdzovou chybu. Stabilita se
da zlepsit aZ na velikost chyby 0,05 % p¥i vybé-
ru kvalitniho &idla a vhodného servomotoru. Za
snima&em rychlosti motoru nasleduje vyhodno-
covaci ¢ast, ktera zmé&fenou veli¢inu pFfeméni do
vhodné podoby, a Cast regulaéni, kde srovnava-
nim s Zadanou hodnotou rychlosti vznikne sig-
nal pro regulaci servomotoru ve vhodném smys-
lu. Zndmé zapojeni pro regulaci otdfek servo-
motoru reaguji na zji§t&ny rozdil mezi naméfe-
nou a poZadovancu hodnotou otdcek tak, Ze podle
okamZ¥itého rozdilu otadek zvysi nebo sniZi oka-
m#Zitou rychlost motoru tak, aby se vysledny roz-
dil otdcek bliZil k nule.

Uvedené nedostatky wodstrafiuje zapojeni pro
regulaci otdfek servomotoru podle vynélezuy,
jeho# podstata spodiva v tom, Ze blok pfedvolby
otadek je pfipojen na prvni vstup bloku méfeni
doby ob&hu, soutasn€ je na druhy vstup bloku
mefeni pFipojen tvaroval a na tfeti vstup je pIi-
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pojen Sasovy normdl. Vystup bloku méfeni doby
ob&hu je pripojen na digitilné analogovy pie-
vodnik, jehoZ vystup je napojen na deli¢ ptipo-
jeny na prvni vstup sumdtoru, jehoZ druhy vstup
je pFipojen ke zdroji referentniho napé&ti. Vystup
sumétoru je pfipojen na vstup zesilovale, ktery
je napojen na servomotor, otdCejici inkremen-
tdlnim c¢idlem, jehoZ vystup je spojen s tvaro-
vatem.

VyuZiva se Fizeného regulatniho ¢lenu s po-
mocnou Fidici veli¢inou, jehoZ vstupni informa-
ce o skuteénych otadkach vznika &islicovym mé-
fenim doby mezi prvnim, nebo referentnim pul-
sem inkrementalniho &idla a zpravidla pfed-
poslednim pulsem inkrementdlniho éidla v jedné
otacce. Tim je zarufena reprodukovatelnost mé-
feni, nebot dochazi k odecitdni Casového inter-
valu, ktery je amérny otdckdm, vZdy na stejnych
hrandch impulsti- pfichazejicich z inkrementdl-
niho Gidla. P¥i pouZiti pFesného Casového nor-
malu je moZno zajistit pfesnost mé&feni otdlfek
lepsi neZ 10° %. Pomoci &islicové Fizené regu-
laéni smyc¢ky lze potom. dosdhnout pfesnost re-
gulace otacek servomotodu lepsi neZ 0,01 %.

Vyhodou tohoto zapojeni pro regulaci otacek
servomotoru je to, Ze se ziskd vysokd presnost
nastaveni otafek servomotoru pouZitim ¢islico-
vého mé&¥eni doby jedné otdcky od definovanych



hran inkrementalniho &idla, ¢islicovym -zpraco-
vanim signdlu odchylky, zmenSenim pésma re-
gulace. Tim, Ze se odeditd doba mezi dvéma sta-
le stéjnymi body inkrementdlniho €idla, se vy-
loudi fazova chyba {idla, a tedy vyslednd pfes-
nost méfeni zavisi jen na kvalitd normalu asu,
ktery lze pouZit aZ s maxim&lni pFesnosti 102
a na pfesnosti komparace jednotlivych hran pul-
st dodavanych inkrementdlnim &idlem. Regulac-
ni smycka pouZivd pomocnou Fidici veli¢inu tak,
aby servomotor dosdhl padsma regulace otacek
v rozmezi = 1 %. Toto se dosdhne vhodnou vol-
bou pomé&ru jmenovitého momentu servomotoru
a momentu setrvadnosti zatéZe tak, aby kolisani
bshem jedné otdtky bylo Fadov& srovnatelné
s chybou regulace. ‘

Na vykresu je zndzornéno blokové schéma za-
pojeni pro regulaci ot4ek servomotoru podle
vynéalezu. Blok pf¥edvolby otdfek 1 je pfipojen
na prvni vstup bloku mé&¥eni doby ob&hu 7, sou-
¢asné je na druhy vstup pfipojen tvarovac 8 a
na tfeti vstup je p¥ipojen &asovy normaél 8. Vy-
stup bloku mé&feni doby ob&hu je pfipojen na di-
gitdlné analogovy prevodnik 6, jehoZ vystup je
napojen na dé&li¢ 5 vedouci na prvni vstup su-
matoru 11, jehoZ druhy vstup je napédjen ze
zdroje referentniho napéti 10. Vystup sumaétoru
11 je pfipojen na vstup zesilovae 2, ktery je
napojen na servomotor 3, otdfejici inkremental-
nim didlem 4, jehoZ vystup je spojen stvarova-
cem 8.

Servomotor 3 otadi inkrementalnim d&idlem 4.

Vznikajici elektrické impulsy jsou po vytvaro-
vani v bloku tvarovaclt 8 pfivedeny do bloku
méfeni doby ob&hu 7. Inkrementdlni ¢idlo dava
jednak né&kolik set impulsl za jednu otdcku, jed-
.nak referencni impuls jednou za otdcku.

Me&¥i se vZdy ¢&islicové doba mezi prvnim, nebo
referenénim impulsem a zpravidla pfedposled-

nim impulsem inkrementdlniho &idla v jedné
otdCce. Dale se vypoditd rozdil mezi skuteénou
a poZadovanou dobou jedné otdcky v bloku mé&- -
feni doby ob&hu 7. Blok mé&feni doby ob&hu 7
mé na prvnim vstupu informaci o pFedvolbs oté-
Cek 1, na druhy vstup pf¥ichdzi informace o sku-
tetné dobé& ob&hu z bloku tvarovadi 8 a na tfeti
vstup jsou p¥ivedeny znacky z fasového normé-
Iu 8. Vystupni &islicova informace se v digitdlng
analogovém pfevodniku 6 zmé&ni na analogovou
veli¢inu, ktera pres dsli¢ 5 je pF¥ivad®na do su-
matoru 11. Na pomocny vstup sumédtoru 11 je
pfivedeno napé&ti z referenéniho zdroje napéti
10, které zajidtfuje rozb&h servomotoru 3 do ob-
lasti v blizkosti jmenovitych otafek. Zbyvajici
chybu, rozdil ot4dcek, doreguluje smydka zpétné
vazby pPes inkrementdlni &idlo 4. Za suméto-
rem 11 je zaFazeny vykonovy zesilovaé 2 s do-
stateCnou vykonovou a dynamickou rezervou.

Konkrétni p¥iklad provedeni:
Pro dosaZeni stability regulace otaek servo-
motoru s hodnotou lep3i neZ 0,01 % musime po-

. uZit p¥i jmenovité rychlosti ota¢eni servomotoru

n = 20 otd€ek za vtefinu, nejmensiho Sasového
rozliSeni alespofi 5 ys, stabilniho® normédlu 10
a kompardtoru se stabilitou komparace lepsi neZ
0,5 us pri nejhor§im pracovnim reZimu. Tototo
zplsobu regulace otddek servomotoru lze s ispé-
chem pouZit nap¥iklad u elipsometru s rotujicim
analyzdtorem k otdfeni polarizaéniho hranolu a
u viech zaFizeni, kde po poZadovand regulace
otaCek servomotoru lepsi neZ 0,01 % na otadku.

Popsané zapojeni pro pfesnou regulaci otdtek
servomotoru dovoluje dosaZeni vysoké stability
pfi jednoduchém obvodovém feSeni. Je to velmi
vhodné zapojeni pro regulaci otafek servomoto-
ru pro rtzné fyzikdlni a optické pFistroje, kde
se vyZaduje pFesnost regulace otd&ek lep3i neZ
0,01 %.

PREDMET VYNALEZU

Zapojeni pro regulaci otdfek servomotoru, vy-
znateny tim, 7e blok piPedvolby otdfek (1) je
pfipojen na prvni vstup bloku mé&Feni doby obg-
hu (7), na jehoZ druhy vstup je pfipojen tvaro-
vad (8) a na jehoZ t¥eti vstup je pFipojen Caso-
vy normdl (9), pfi¢emZ vystup bloku mé&Feni do-
by ob&hu (7) je pFfipojen na digitdln& analogovy
pfevodnik (6), jehoZ vystup je napojen na d&li¢

(5), pFipojeny na prvni vstup sumatoru (11), je-
hoZ druhy vstup je pFipojen ke zdroji referend-
niho napéti (10), pf¥iemZ vystup suméatoru (11)
je pfipojen na vstup zesilovade (2), ktery je na-
pojen na servomotor (3], spojeny inkremental-
nim ¢idlem (4), jehoZ vystup je dale spojen
s tvarovadem (8).
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