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(54) Zapojeni pro adaptivni opravovani vypinaciho bodu pohonu robota s asyn-

chronnim motorem

Vynilez se tykd zapojeni pro adaptivni opravo-'
véni vypinaciho bodu pohonu robota s asynchron-
nim motorem, sestavajici z pohonu s motorem,.
akénim ¢lenem, odméfovacim systémem, koinci-
denénim obvodem a fidicim logickym Clenem.

V nékterych pfipadech se k pohonu jednotlivych
kloubt priimyslového robota vyuZiva asynchron-
nich motor@ s kotvou nakrétko, s pfepinatelnymi
rychlostmi a elektromagnetickou tieci brzdou na
h¥ideli. Pro jejich ovladani byva pak pouzit princip
narazkového fizeni, ktery umozni pfepindni rych-
losti pohybu a jeho zabrzdéni tfeci brzdou po
vypnuti. Uvedeny princip pohonu je jednoduchy,
relativné levny a po vybaveni elektronickym systé-

- .mem odméfovani polchy i dostate¢né univerzalni, |
ale m4 i nékteré nevyhody. Mezi podstatné nevy- |
hody patfi zejména sniZend opakovana polohovaci
presnost, kterd je jednim z rozhodujicich paramet-
i robota, k niZ doché4zi zejména z diivodi nékte-
rych dlouhodobéjsich pomalych zmén parametrd
motoru a brzdy zejména v souvislosti s jejich
oteplenim pfipadné jinymi dlouhodobé plisobicimi
ru$ivymi vlivy. '

Uvedené nevyhody v podstaté odstratiuje vyna-
lez zapojeni pro adaptivni opravovéni vypinaciho
bodu pohonu robota s asynchronnim motorem,
jehoZ podstata je v tom, Ze sekvenini pamét
Zadanych hodnot a vypinacich bodi je zapojena
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pres registr Zddané hodnoty na rozdilovy €len, na
ktery je zapojen akéni &len s motorem pfes
odméfovaci systém. Vystup rozdilového ¢lenu je
zapojen pfes vahovy ¢len a souctovy Clen na
sekvenéni pamét. Sekvenéni pamét je zapojena na
registr vypinaciho bodu, ktery je zapojen jednak na
soudtovy &len a jednak.na koincidenéni obvod, na
ktery je zapojen odméfovaci systém. Koincidencni
obvod je zapojen na ak¢ni ¢len s motorem pies
Fidici logicky &len, ktery je zapojen na odméfovaci

'systém a jednak na registr vypinaciho obvodu

a jednak na sekvenéni pamét.

Vyhodou vyniélezu je to, Ze umoziiuje zaddvat
pohonu Z4ddanou hodnotu polohy po zastaveni
pohybu, které vlivem adapta¢niho procesu realizo-
vaného uvedenym zapojenim neustdle konverguji
skut&&né hodnoty polohy po zastaveni, coZ znacné
zjednodusi a wurychli i proces programovini
robota.

Na pfipojeném vykresu je uveden pfiklad zapo-
jenitdle vynilezu.

Na.obrizku je zndzornén pohon 1 s asynchron-

‘nim motorem sestavajici z akéniho &lenu s moto-

rem 11 a brzdou, spojeného s odméfovacim
systémem 12, na jehoZ vystupu je zapojen koinci-

. denéni obvod 13, jehoZ vystup pfes fidici logicky

élen 14 ovlada akéni €len s motorem 11 a brzdou,
ktery je zndmy. Podle vyndlezu je na vystup



i odmé&Fovaciho systému 12 pripojen téZ vstup rozdi-
: lového é&lenu 21, jehoZ druhy vstup je pfes registr
22 74adané hodnoty pfipojen na sekventni pamét
30 z4danych hodnot a vypinacich bodl. Vystup
rozdilového &lenu 21 je pfes vahovy ¢len 24 veden
_ na jeden vstup soudtového ¢lenu 23, jehoZ vystup
je propojen se vstupem sekvenéni paméti 30
Zadanych hodnot a vypinacich bodifi, na jejimz
_vystupu je pfipojen registr 25 vypinaciho bodu
jehoZ vystup je spojen s druhym vstupem souctové-
‘ho ¢lenu 23 a s koincidenénim obvodem .13.
Logicky signdl o zastaveni pohybu z vystupu
odméfovaciho systému 12 je pfiveden na vstup
fidiciho logického &lenu 14, jenZ svymi vystupy
ovlada registr 25 vypinaciho bodu a sekvenéni
i pamé&t 30 Zadanych hodnot a vypinacich bodti.
| Cinnost zapojeni podle vyndlezu je v souladu
s popsanym p¥ikladem zapojeni nésledujici:

Pro vykondni jednoho pohybu je ze sekvencni
paméti 30 Z4danych hodnot a vypinacich bodd
vybrédna a uloZena do registru 22 Z?4dané hodnoty
{#4dand hodnota polohy a déle je vybrdna a uloZena
|do registru 25 vypinaciho obvodu hodnota polohy
vypinaciho bodu, kterd se soucasné dostane na
vstup koincidenéniho obvodu 13 pohonu 1
s asynchronnim motorem, takZe se na vystupu
"koincidenéniho obvodu 13 objevi signdl, ktery
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‘prostiednictvim Fidiciho logického &lenu 14 spust '

pohyb ak¢niho élenu s motorem 11 a brzdou.
Polohové smy¢ka pohonu 1 s asynchronnim moto-
rem tvofend odméfovacim systémem 12, koinci-

-denénim obvodem 13 a fidicim logickym ¢lenem 14 .
‘zndmym zplisobem vykond pohyb vypnuti motoru

a mechanické zabrzdéni.

Na ukondeni pohybu, definovaném logickym
signdlem na vystupu odméfovaciho systému 12,
ptivedeného na vstup fidictho logického Clenu 14,
je v rozdilovém €lenu 21 porovnédna Zddana hodno-
ta polohy z registru 22 zddané hodnoty se skutec-
nou polohou na vystupu odméfovaciho systému 12
a pfipadnd vznikld odchylka véetné znaménka je
po vyndsobeni viahovym koeficientem ve vdhovém

- ¢lenu 24 vedena na jeden vstup souctového ¢lenu

23, ve kterém je setena s hodnotou polohy
vypinaciho bodu registru 25. Vysledek z vystupu
souétového Elenu 23 je uloZen do sekvenéni paméti
30 74adanych hodnot a vypinacich bod na misto
pivodniho vypinaciho bodu. a je pozdéji pouZit

_jako hodnota polohy vypinaciho bodu pfi opétov-

ném provadéni daného pohybu.

Vlastnosti adaptaéniho procesu, napf. rychlost
konvergence, stabilita jsou ddny velikosti vdhové-
ho koeficientu ve vdhovém ¢&lenu 24.

PREDMET VYNALEZU

Zapojeni pro adaptivni opravovéni vypinaciho
bodu pohonu robota s asynchronnim motorem,
sestavajici z pohonu s motorem, akénim ¢lenem,
odméfovacim systémem, koinciden¢nim obvodem
a fidicim logickym ¢lenem vyznafené tim, Ze
sekvenéni pamét (30) zadanych hodnot a vypina-
cich bodidl je zapojena pies registr (22) Zddané
hodnoty na rozdilovy &len (21), naktery je zapojen
akéni ¢len s motorem (11) pfes odméfovaci systém
(12), vystup rozdilového ¢lenu (21) je zapojen pies
vahovy &len (24) a soudtovy ¢len (23) na sekvenéni
pamét (30) Zadanych hodnot a vypinacich bodd,

pfiéemZ sekvenéni paméf (30) je zapojena na
registr (25) vypinaciho bodu, ktery je zapojen
jednak na druhy vstup soudtového &lenu (23)-
a jednak na koincidenéni obvod (13), na ktery je
rovnéZ zapojen odméfovaci systém (12), pficemZ
vystup koincidenéniho obvodu (13) je zapojen na
akéni dlen s motorem (11) pfes Fidici logicky ¢len
(14), ktery je zapojen jednak na odméfovaci

‘systém (12), jednak na registr (25) vypinaciho
.bodu a jednak na sekvenéni pamét (30) Zaddanych

hodnot a vypinacich bodi.
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