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{64) Zapojeni pro vyhodnocovani chyb dobéhu v regulaénich obvodech
otacek a polohy

1

Vynélez se tykd zapojeni pro oté¥kov& nebo polohovd Fizené pohony obrébicich strojd
a v§robnich stroji.

P¥i regulaci otd¥ek a polohy je chyba dob&hu mérnd rychlosti odpovidajfctfho pohybu.
MEF{tkem jakosti reguladniho obvodu je p¥itom pom&r rychlosti pohybu vi¥i chyb& dob&hu. Hod-
nota tohoto pomdru je v3ak v technické prexi omezena, protoZe chyba dobdhu nemiZe byt libo-
voln& sni%ena nebo dokonce odstrandna. )

V DE-0S &. 1 563 894 je popséno zapojenf pro ¥islicovou regulaci oté¥ek nebo polohy,

- ve kterém je k ziskén:’.:ste;jnosmérného nap&t{ dmdrného dhlové nebo polohové odchylce pouZito
obousm&rného ¥itade s pripojenym &fslicovs analogovym prevodnikem. Toto zapojeni souZasng
VytvaF{ stejnosmdrné napiti umrné Sasovému integrdlu hlové nebo polohové odchylky a sou~
Zet t¥chto obou stejnosmdrngch napéti; kterym je\fizen‘elektromogoricky pohon.

‘Do obousmdrného ftafe nastaveného predem na ur¥itou hodnotu Jsou pivdd¥ny impulsy
%4dané a skute&né hodnoty a k Jeho koinciden¥nimu vystupu je p¥ipojen hradlovy obvod, do
kterého jsou pribsing privéddny impulsy ze zdroje impulsd a jeho¥ vystup je spojen s prvni-
mi vstupy dvou dal3fch hradlovyeh obvodd. Druhé vstupy t&chto hradlovych obvodd jsou pii-
pojeny k vy¥stupu obousmdrného ¢{tade, na kterém se objevuje odchylka od p¥edem nastavené
hodnoty. Vystupy t&chto hredel jsou p¥ipojeny k jednotlivym smérovym vstupim dael3iho obou~
sm&rného &{tade, jehoZ vystup je rovnsi spojen s ¥islicovd analogovym prevodnikem.

V¥stupy &islicové analogovych prevodnfikd Jsou pfipojeny k sou¥tovému ¥lenu, k Jjeho#
v¥stupu je pFipojen pohon. Nedostatek popseného zapojeni spodivd v tom, Ze dob&h je vyhodno-
covén a korigovén pouze s ohledem na polohu nebo rychlost a nebere se pfitom ohled na zrych-
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lovéni nebo brzdinf{. Regulovandé hodnota mimoto kmitd v obou sm¥rech kolem hodnoty nasteve-
né v prvnim obousmirném ¥ftadi, v disledku Zehof je pfi regulaci polohy dstednd piekrado-
véna predem zadand hodnote. Z4dené hodnota je u tohoto zapojeni p¥ekralovéna v ddsledku
nelinedrnosti regula¥nich obvodd také pFi regulaci ve sm¥ru vice os.

(Zelem vynilezu je zlepdenf regulainich pomdrd v regulainich obvodech oté¥ek a polohy,
zejména v oblasti zrychlovénf a brzdini a zvySeni pfesnosti dodrieni obrysu.

Okolem vynélezu je tedy vytvoreni zapojeni pro vyhodnocovéni chyb dobdhu, nezdvislém
na rychlosti a urychlovén{, pro regulaini obvody otdZek a polohy s ¥{slicovd pfedem zade-
nou ¥fdic{ velilinou, jejL¥ hodnota piedstavuje chybu polohy a pofadovanou rychlost. Vy-
hodnocovéni mé byt provéddno s pou¥itim Zislicového porovndvaciho obvodu %4dané a skuteéné
hodnoty. P¥i regulaci ve vice oséch majf byt odstraniny obrysové chyby u vice odpovidaji-
cich os v ddsledku nelinearity a prekmitd p¥es predem zadanou ¥ddenou hodnotu.

Podle vyndlezu se tento kol Fes1 tim, %e vystup interpoldtoru je spojen se vatupem
prvni pem&ti, jej{¥ v¥stup je spojen s prvaim vstupem od¥ftaci jednotky a se vstupem druhé
pamdti, prvn{ vystup druhé pemdti je spojen se vatupem $4dané hodnoty %fslicového porovnd-
vaciho obvodu Zddené a skute¥né hodnoty, a druhy vjistup druhé peméti je spojen s druhym
vstupem od&fteci jednotky a s prvnim vyhodnocovacim vstupem ¥islicovd analogového prevod-
niku e vystup od¥itaci jednotky Je spojen s druhjm vyhodnocovacim obvodem &{slicovd analo~
gového pfevodniku, prilemf vystup porovnévaciho obvodu %4dané a skutedné hodnoty Jje spojen
se tfet{m vstupem ¥fslicovd analogového pfevodniku, JehoZ vystup je spojen s hnaci jednot-
kou.

Rozvinut{ vyndlezu pek spo¥fvd v tom, %e mezi prvni pamét a druhou pemst je zatazen
hradlovy obvod, jehoZ budici vstup je spojen s v§stupem zdroje taktovacich impulsid, ktery
Je soulasnd spojen s taktovacim budicim vstupem od¥ftaci Jjednotky.

Vyndlez bude v daldfim textu blife objasn¥n na p¥*ikladu provedeni, znézornéné;n ne pii-
pojenych vykresech.

Na obr. ! je zndézorn&no blokové schéma zapojeni podle vyndlezu. Na obr. 2 je znézornd-
no rozvinutf{ fesenf{ zepojeni podle vyndlezu.

Vystup interpoldtoru 1 je piipojen na impulsovy vstup ¥ftale 2, jehoZ vystupy Jjsou
spojeny s prvnim vstupem od¥itacf jednotky I a se vsiupem druhé pamdti 5. Druhd paméi 5
mg sériovy prvani vstup, ktery je spojen se vstupem %ddené hodnoty inkrementélniho porovné-
vactho obvodu 6 %4dané e skute¥né hodnoty, na jeho vstup I skute¥né hodnoty Jje pPipojen
nezndzorn¥ny inkrementdlnf m&¥ici systém. Druhy v¥stup druhé pamdti 5 je spojen se druhym
vstupem od¥itaci jednotky 7 a s prvaim vyhodnocovacim vstupem pro rychlost posuvu &islico-
vé anelogového pievodniku 8. Vystup od¥itaci jednotky I Je ptipojen na druhy vxhodnocdvaci
vstup pro zm¥nu rychlosti 3fslicovd analogového prevodniku 8. V§stup porovnkvaciho obvodu
6 ¥4dané a skutedné hodnoty je p¥ipojen na t¥et! vstup &fslicové analogového pievodniku 8,
jeho# vystup je pFipojen na hnaci jednotku 2, s kterou je spojen nezndzorn¥ny inkrementdl-
ni m&fict systém. Mezi vystupem prvni pem¥ti 2 a vstupenm druhé pem¥ti 5 je zepojen hradlo-
v§ obvod 4, jeho¥ budici vstup, stejn& jako i taktovact budici vetup od¥itaci jednotky I
je spojen se zdrojem 3 taktovacich impulsd.

Funkce zabizeni je nésledujfci:

Z interpoldtoru 1 jsou pFivéd¥ny impulsy Zédené hodnoty, vypo&tené pro pojezdovou dré-
hu, do prvnf pam&ti 2, kterd je vytvolena jeko &ftal, a tam jsou se¥itdny. V pewvnd stanove-
nych %asovych intervalech vybudi impuls, vyslany zdrojem 3 tektovacich impulsd, hradlovy
obvod 4 a od¥ftaci jednotku 7, které Je preddn obsah prvnf pemdti 2 a kterd vytvoii rozdfil
mezi obsshem této prvni pamdti 2 a druhé pem$ti 5. Stejnym tektem se plenese obsah prvni
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pam¥ti 2 do druhé pem¥ti 5. Obsah této druhé pem&ti 5 se pfivédi, aniZ by se vymazal, impul-
sovym zplsobem ne vstup Zddané hodnoty inkrementélnfho porovnévaciho obvodu & %4dené a sku~
tetné hodnoty, jehoZ vystupni hodnota je pPevddina v &islicovZ analogovém pievodniku 8

v analogovou hodnotu. Obsah druhé pam¥ti 5 je mirou pro Zédanou rychlost a vybudi &fslico-
v& analogovy pievodnfk 8 pro vyhodnocenf chyb polohy z inkrementdlnfho porovnévaciho obvo-
du 6 %4dané a skute¥né hodnoty.

Rozd{l mezi obsahem prvnf pem&ti 2 a druhé pemdti 5, vytvofeny v rozdflové jednotce ]
pri vysléni taktovactfho impulsu zdrojem 2 taktovacich impulsd je mirou pro urychleni & u-
brzd&nf. Tato hodnota se rovnd% privede &f{slicovd snalogovému pfevodniku 8 a ovlivni vy-
hodnocen{ stdvajicfch ¥fslicovych hodnot odpovidajictm zpisoben.,

Hradlovym obvodem 4 se zpozd{ p¥evzet{ ¥ddené hodnoty dréhy do druhé pamdti 5 a tim i
vysléni porovnévacimu obvodu 6 o jednu taktovac! periodu zdroje 3 taktovacfch impulsd. Tim
Je dén pFedpokled, privésti &fslicové analogovémi p¥evodniku 8 k odchylce drdéhy, vytvodené
v porovnévacim obvodu & a k rychlosinimu signdlu z druhé pemsti 2 Jje8t& velidinu dm&rnou
zrychleni z od&itacf jednotky 7. V disledku toho se podstatn¥ zleps{ dynamické vlastnosti
regulaéniho obvodu.

Uvedeny regula¥ni obvod se uzavie, jestliZe se anaslogovd PF{dici velidina, vznikajic{
v &islicov& analogovém prevodniku 8,ptivede ovladadi posuvu hnaci jednotky 9 napiiklad hne-
cfho motoru obréb¥ctho stroje, ¥{zeného podle drdhy. S timto hnacim motorem je napfiklad
spojen uvedeny inkrementdlnf m&¥ic{ systém, jehoZ nam&iend hodnoty jsou uUmérné dréze, pro-
b&hnuté od urdité soufadnice. Tyto nemdfené hodnoty I, kterd se vytvod{ translatorickym
m&Ficim systémem, nebo jinym m&Ficim systémem dréhy nebo dhlu po vhodném pievodu a tvaroved-
nf, se pfivedou porovndvacimu obvodu §.

PREDMET VYNLLEGZU

1. Zapojenf pro vyhodnocovéni chyb dob&hu v regula¥nich obvodech otd¥ek a polohy s &fs-
licovym zadénim #{dic{ velidiny a &{slicovym porovnévacim obvodem Zddané a skutedné hodno-
ty, vyznadujici se tim, ¥e vystup interpoldtoru (1) je spojen se vstupem prvni pamdti (2),
Jjej{% vfstup je spojen s prvnim vstupem od¥ftaci Jednotky (7) a se vstupem druhé pemdti (5),
prvoi vystup druhé pem¥ti (5) je spojen se vstupem ¥ddané hodnoty ¥islicového porovndvaciho
obvodu (6) %4dané a skutedné hodnoty, druhy vystup druhé pemdti (5) je spojen s druhym vstu—
pem od&{tac{ jednotky (7) a s prvaim vyhodnocovacim vstupem ¥{slicovd analogového pFevodni-
ku (8) a vystup od¥itaci jednotky (7) je spojen s druhym vyhodnocovacim vstupem &{slicovd
analogového prevodniku (8), pri¥em¥ vystup inkrementdlnfho porovndvacfho obvodu (6) %ddené
a skute¥né hodnoty je spojen se t¥etim vstupem ¥islicov® analogového prevodniku (8), jehoZ
v¥stup je spojen s hnaci jednotkou (9).

2. Zspojenfi podle bodu 1, vyznafujici se tim, Ze mezi -prvn{ pamdti (2) a druhou pam&t{
(5) Je zapojen hradlovy obvod (4), jeho¥ budici vstup je spojen s vystupem zdroje taktova-
cich impulsdl (3), & sou¥asng s taktovacim budicim vstupem oddftaci Jednotky (7).

2 vykresy

Severografia. n. p.. zévod 7. Most
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