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Vynélez se tfkd obvodu sniméni a zpra-
covani tachometrického napéti vznikajiciho
na jedné z fazi p¥i buzeni druhé faze a
pii otadeni kotvy dvoufdzového asynchron-
niho reguladniho motoru. Tento obvod slou-
7 k zavedeni zaporné tachometrické zpét-
né vazby v ovlada¢i a umoZiiuje tak stabi-
lizaci pfechodového déje polohového servo-
pohonu.

V oblasti uZiti polohovych servomecha-
nism@ s asynchronnimi dvoufdzovymi servo-
motory, ovladanymi spojité pracujicimi ovla-
dadi je nutné stabilizace prechodového dé&-
je pomoci tachometrické vazby. Bez stabi-
lizace pfechodovych déjl je polohové servo-
smy¢ka nestabilni a tudiZ vétSinou pro praxi
nepouZitelna.

Spindni tohoto poZadavku dosud pouZi-
vanymi metodami a zapojenimi mé urcité
vyhody ale i nevyhody. V soufasné dobé
se pro ziskdni tachometrického napéti nej-
Castdji pouZivaji tachodynama, tachogene-
rdtory a tachometrické mistky.

Tachodynama davaji pii dostatetné vel-
kém pottu lamel komutatoru i pri nizkych
otdCkach stejnosmérné napéti, jehoZ pola-
rita pfimo urcuje smér otafeni, ale velkou
nevyhodou je nutnost ddrZby komutétoru a
dasto dlouhé zvlaStni p¥ivody od tachody-
nama k ovladati.
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P#i pouZiti tachogeneratoru odpadd GdrZ-
ba obvykl4d u tachodynama, ale kvalita ta-
chometrického napé&ti pfi nizkych otdckdch
je pri jednoduchém provedeni nedostau-
jici, napéti je pulsujici a je nutné ho zpra-
covavat fdzovym diskrimindtorem. RovnéZ
jako u tachodynama jsou nutné ¢asto dlou-
hé zvlastni p¥ivody k ovladadi.

Na rozdil od dfive uvedenych zplisobll
sniméni tachometrického napéti je tacho-
metricky mistek sestaven pouze z pasivnich
elektrickych prvkid, coZ zaruCuje vysokou
spolehlivost zapojeni. P¥i pouZiti tachome-
trického mistku se tachometrické napsti
snimé piimo z jedné faze regulaéniho dvou-
fazového motoru, ¢imZ odpadnou p¥idavnd
snimaci zafizeni a jejich zvlastni privody.
AvSak velkou nevyhodou tachometrického
mistku je jeho znaéné rozvaZeni vlivem
teplotni zavislosti odporu vinuti p¥Fisluiné
faze motoru «a nutnost nastavovani mistku
pro rdzné velikosti induk&nosti regula&nich
motord. Obdobn& jako u tachogeneratoru
je nutno vystupni nap&ti déle zpracovéavat
fazovym diskrimindtorem, jenZ je v tomto
pfipad& citlivy na zmé&nu fdzového posunu-
tI napdjeciho napéti motoru a porovndva-
ciho napéti pfivddéného na fdzovy diskri-
mindtor.

Uvedené nedostatky a nevfhody z velké
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g4sti odstraiiuje obvod sniméni a zpraco-
véni tachometrického napégti podle vyné-
lezu. :

jeho podstata spodivd v tom, Ze na Fidici
f4zi regulatniho motoru je pfipojen hlavni
vstup blokovaciho obvodu, kter§y ma druhy
ovladaci vstup spojen s vystupem tvarova-
cich obvodii ovladate. Vystup blokovaciho
obvodu je pfipojen na zesilovad, jehoZ vy-
stup je spojen pies dveé diody se vstupem
integratniho obvodu, jehoZ vystup je piipo-
jen pfes impedanéni prevodnik s nastavo-
vanim vlivnosti tachometrické vazby do sCi-
taciho bodu v ovladaci.

Princip obvodu spotivéd v tom, 7e se Z na-
péti na Fidici fazi regulatniho motoru vy-
bird blokovacim obvodem pouze indukované
napéti odpovidajici otatk&m motoru a blo-
kuje se napgtl privadsné do Fidici fdze mo-
toru. Blokovaci obvod je ve vhodném okam-
¥iku odblokovan signaly z tvarovacich ob-
vodii ovladate. Napétové pulsy, jejichZ ve-
likost odpovidd otdCkam a polarita urcuje
smér otadeni, jsou pFivddény na zesilovac a
dale pres dvé diody, které rozliduji polaritu
pulsd, na vstupy integracniho obvoduy, kde
jsou upraveny na stejnosmerné napéti, je-
hoz velikost odpovida ~otatkam- motoru a
polarita sméru otadeni. Odtud se toto na-
péti plivadi pies jimpedan¢ni prevodnik s
mo¥nosti nastaveni vlivnosti tachometrickeé
vazby do stitaciho bodu ovladate v takové
polarité, aby ptisobilo jako zdpornd zpd&tnd
vazba,

Uvedeny obvod pro sniméni a zpracovani
tachometrického nap&ti ma Tadu vyhod
oproti vy3e uvedenym zptisoblm ziskavani
tachometrického napéti, coZ umoZiuje jeho
pouZiti ve spojité pracujicich ovladadich
polohovych servomechanismii a zmenSuje
néroky na obsluhu pfi nastavovani servo-
smy&ky. Tento obvod je sestaven z elektro-
nickych prvkd, coZ zajistuje jeho velkou
provozni spolehlivost a odpada udrZba nut-
né u tachodynama a protoZe je soutasti
ovladate podobné jako tachometricky mis-
tek odpadaji zvlastni ptivody. Na rozdil od
tachometrického miistku nezavisi vystupni
napéti na teplotnich zmé&nédch odporu vi-
nuti motoru. RovngéZ induk&nost motoru, kte-
rda zavisi na velikosti motoru, neovlivituje
velikost tachometrického napéti natolik, aby
je nebylo moZno timto obvodem zpracovat
beze zmény zapojeni nebo nastaveni obvodu,
a v nékterych piipadech je zavislost veli-
kosti tachometrického napéti na indukénosti
motoru vyhodna.

‘Priklad provedeni obvodu pro sniméni a
zpracovéni,tachometrického napsti a jeho
zapojeni v ovladati je schematicky znazor-
nén na p¥ipojeném obr. 1.

"Obvod pro sniméni a zpracovani tacho-
metrického napéti 12 je soudiasti ovladace
13, ‘Hlavni vstup- 27 blokovaciho -obvodu 7
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je pripojen na druhy silovy vystup 19 Fi-
diciho a tvarovaciho vykonového obvodu 6
a ovladaci vstup 28 blokovaciho obvodu 7
je ptipojen na treti vystup 20 fidiciho a tva-
rovaciho vykonového obvodu 6. Vystup blo-
kovaciho obvodu 7 je pfipojen na zesilovad
8, jehoz vystup je dale pripojen pies dvé
diody 9 na vstupy integratniho obvodu 10.
Vystup tohoto integraéniho obvodu 10 je
spojen se vstupem impedanéniho prevodni-
ku s nastavenim vlivnosti tachometrické
vazby 11, jehoZ vystup je pfipojen na druhy
ystup 24 druhého scitaciho bodu 5. Prvni
vstup 24 tohoto s¢itactho bodu 5 je pfipo-
jen na vystup zesilovate polohové regulad-
ni odchylky 4. Vstup tohoto zesilovate od-
chylky je spojen s prvnim s¢itacim” bodem
2, jehoZ prvni vstup 25 je pripojen ke svor-
ce Fidiciho signalu 1 a druhy vstup 26 je
pies svorku 3 zpétnovazebniho signalu pii-
pojen k polohovému snimac¢i 21 servopoho-
nu 17. Polohovy snimaé¢ 21 je piipojen na
vystupni hiidel-tahlo ptfevodovky 22, jejiZ
vstupni hiidel je spojena s hiideli dvou-
fazového regulatniho motoru 16.

Obvod sniméni a zpracovéni tachometric-
kého napéti 12 zavadi tachometrickou zp&t-
nou vazbu z druhého silového vystupu 19
¥dictho a tvarovaciho vykonového obvodu
6 a tedy z Fizené féze 14 regulaéniho dvou-
fazového motoru 16 do druhého séitaciho
bodu 5, kde se s¢itd s polohovou regulaéni
odchylkou pfichédzejici ze zesilovade polo-
hové odchylky 4, ktera vznika sebtenim Fi-
diciho signdlu privddéneho ze svorky Fidi-
ciho signédlu 1 do prvniho stitaciho bodu 2
a zpétné vazby polohové prichéazejici ze
svorky 3 zpétnovazebniho signdlu. Je-li na
druhém silovém vystupu 19 fidiciho a tva-
rovaciho vykonového obvodu 6 v intervalu
periody T €asového priibshu vystupniho na-
péti viz obr. 2 indukované nap&ti Gmérné
otadkam privadéné do Fizené faze 14 re-
gulaéniho dvoutdzového motoru 16, je od-
blokovan priichod blokovacim obvodem 7,
jenZ je Fizen signalem z tretiho vystupu 20
#{dictho a tvarovaciho vykonového obvodu
8. Sniméni tohoto napdti B;, Bz Bs se déje.
po dobu od zatatku periody to aZ do okam-
#iku t; poCatku budiciho- napétového pulzu
A, A, A, jak je viddt na obr. 2. Napstovy
impuls C;, Cz C; na obr. 2 predstavuje do-
znivani ptechodového déje na indukénosti
vinuti motoru po zaniknuti budiciho pulsu
A. 7 blokovaciho obvodu 7 piichézeii napé-
tové pulsy na zesilovaé 8, kde se zesili a
prichazeji pFes obvod diod 9, které rozliduji
polaritu pulsti, na integratni obvod 10, na
jeho# vystupu se jiZ objevi stejnosmérné na-
p&ti o velikosti Gmé&rné otatkam a polarité
odpovidajici sméru otageni. Po impedanénim
prizptisobeni v impedan¢nim p¥evodniku 11,
kde je moZnost rovngz nastavovat vlivnost
tachometrické vazby, prichéazi signdl na
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druhy vstup 24 druhého séitactho bodu 5,
na jehoZ prvni vstup 23 se pFivadi poloho-
vad regulacni odchylka. Vyslednd reguladéni
odchylka na vystupu druhého sCitaciho bo-
du 5 se pfivddi na vstup Fidiciho a tvaro-
vaciho vykonového gbvodu 6.

Obvod pro snimédni g zpracovani tacho-
metrického nap#ti podle vyndlezu je uréen

6

pro pouZiti v ovladadich riiznych typlt pro
Fizeni dvoufazovych regulaénich motorf po-
lohovych servopohond, kde umoZiiuje stabi-
lizaci pFfechodovych d&ji PIi zmé&néch polo-
hy. Lze ho samoziejmé pouZit i v jinych
pripadech, kdy je potieba z prib&hu na-
péti oddélit urditou dast k daldimu Zpraco-
véni,

PREDMET VYNALEZU

Obvod pro sniméni a zpracovani tacho-
metrického napéti dvoufdzovych regulac-
nich servomotord, ‘vyznacujici’ se tim, Ze
hlavni vstup (27) blokovaciho obvodu (7)
je .spojen s druhym silovym vystupem (19)
Fidictho a tvarovaciho vykonového obvodu
(6) a soudasné s Fizenou fazi (14) dvoufas-
zového regulaniho motoru (16) a ovlada-
cl vstup (28) blokovaciho obvody (7) je
bripojen na t¥eti vystup (20) Fidictho a tva-
rovaciho vykonového obvodu (6), pritem?
vystup blokovaciho obvodu (7) je pFipojen

ke vstupu zesilovade (8), jehoZ vystup je
bripojen na dvé diody (9), jejichZ dva vy-
stupy jsou spojeny se dvéma vstupy integrac-
niho obvodu (10), vystup pak je napojen
pfes impedan¢ni pirevodnik s nastavenim
vlivnosti tachometrické vazby (11) na dru--
hy vstup (24) druhého séitaciho obvodu {5)
pfiéemZ jeho prvni vstup (23) je pFipojen
na vystup zesilovade polohové odchylky (4),
zatimco vystup druhého séitaciho bodu (5]}
je pripojen na vstup Fidictho a tvarovaciho
vykonového' obvodu (6).

2 vykresy
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