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Reseni se tyka zapojeni #idici polo- h B
hové jednotky pro rizeni servopohonu viéet- ‘ S , B
nd linedrnich hydraulickych, s vysokymi ‘ ,

nadroky na piesnost napPf. u posuvi obrabé-
cich stroju, ale i pro xroboty, manipulé-
tory epod., zeizéna ve spojenl se stan~
dartnimi Fidicimi systémy piizpisobovany-
mi pro Fizeni elektrickych servopohoni.
Podstata YeSeni spoliva ve spojeni nasle-
dujicich blokd podle pripojeného vykresu:
f£iltr, napsfové-frekvendni prevodnik,
gynchronizadni obvod, generdtor frekvence,
inpulsné-fazovy prevodnik, tvarovaci a
filtradni obvod, zesilovaéd, dvoufazovy
pYevodnik, induktivni snimad polohy, dvo-
ufazové snimaci vedeni, dvoukandlovy zesi-
lovad, prvni obvod s nastavitelnym zesi-
lenim, fazovaci &lanek, prvni sditaci ob-
vod, filtradni a tvarovaci obvod, fazovy
diferendni &itad, prevodnik $irkové mo-
dulovaného signdlu na ss napéti, analogo-
vy regulator, frekvendn&-nap&fovy prevod-
nik, vyhodnocovaci obvod, obvod zmé&ny ze-
sileni, séitaci obvod, druhjy obvod s na-
stavitelnym zesilenim, ridici systém, pie-
vodnik urovng, klopny obvod, piispusobo-
vaci obvod, pohon.
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Vynblez se tykéd zapojeni Fidict polohové jednotky.

Rizent polohy servomechanismu se provadi nejlast¥ji pomoct
specidlnich Fidicich systéml, kde vystavba regulétorl polohy
ptedpok Ladéd pouZiti pohonl s podFfzenou rychlostni smylkou pro
potlatent vlivh drifthd, eliminaci vlivu z4t¥inych sil apod.

U pohond Linedrnich, kde nelze z2iskat informaci o poloze,
nelze ant uZit vyhod rychlostni smayéky, coi vede k horiim vy-
slednym vliastnostem pohonu, u hydraulickych rotainich pohont
nutnost u2itd tecﬁbdynano vede ke zvdt¥eni rozmérld i ceny poho-
nu. Speciéint Fidict jednotk ro Lineédrni pohony nelze snadno
pouZit ve spojeni s béinyuirbetbly ptizplsobenymi na Fizeni po~
hon& v rychlostn{ vazb¥,

‘ Mnohé z nevyhod odstranuje zapojeni podle vyntlezu, jehoi
podstata spolivé v tom, ie‘nppéfovy vystup Fidiciho systému je
bfipojen na vstup filtru, jehoZ vystup je spojen se vstupem
napéfové-frekventniho prevedniku s vyhodnocenim polarity, jehol
frekveninit viétup je ptipojen jednak bo prvy vstup synchronisaé-
niho obvodu,’jednak na prvy vstup dvoufazového pfevodniku a je~
ho: znaménkovy vystup je spojen jednak s druhym vstupem dvoufé-
2ového pfevodniku, jednak s druhym vstupem impulsnd-fazového
prevodniku. Na prvy vstup impulsné-tézového pfevodniku je piipo~
“jen vystup synchronisainihn obvodu, pFitemZ druhy vstup synchro-
nisatniho obvodu je spojen s vystupem generdtoru frekvence, kte-
ry je ptipojen také na tlett vsiup i-pulsn!4fézového pfevodniku.,
Vystup impulsné-fézového pfevodniku je pFfipojen na vstup tvaro-
vactho a filtrainiho obvodu, jehoZ vystup je spojen se vstupem
zesilovate, jeho? vystup je ptipojen na budici vedeni induktive
niho snimaie polohy, priiemi vystupy z dvoufézového snimaciho
vedeni jsou pripojeny na vstup dvoukandlového zesilovale, kdy
vystup prvniho kanélu dvoukandlového zesilovale je spojen se
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vstupem fézovaciho ¥lidnku., Vystup fhzovacihn Elénku je pfipojon
na prv9 vstup prvniho stitaciho obvodu, ptitemi vystup druhého
kanélu dvoukandlového zesilovale je pripojen na vstup prvniho
obvodu s nastavitelnym zeslabenim. Vystup prvniho obvedu s na-
stavitelnym zeslabenim je pFipojen na druhy vstup prvniho séi-
tactho obvodu, jeho% vystup je pfipojen na druhy vstup prvni-
ho stitaciho obvodu, jehoZ vystup je spojen se vstupenm filtrate~
nfho a tvarovaciho obvodu, jehon vystup je spojcn‘s prynin "
vstupem diferentniho %lenu, pFitemZ na jeho druhy vstup je pFi-
pojen vystup referenZniho titale. Na prvni vstup referenintho
titate je ptipojen vystup generdtoru frekvence, pfitemZ nuleva~
ci vstup referentniho titate je pFipojen na vystup nulovidni re-
gulatoru Fidiciho systému, pfiéuii,na zpdtnovazebni vstupy Fidi-
ciho systému jsou pfipojeny vystupy pFfevedniku Grovnd, jehol
vstupy jsou pFipojeny na vystupy dvoutdzového plfevodniku. Dru-
hy vstup impulsnd-fézového pFevodniku je pFipejen na Fidict
vstup obvodu zmény zesileni, pritemZ vystup difereniniho Elenu
je ptipojen na pFevodnik &ifknvE modulovanéhe signélu na ss na-
péti, jeho? vystup je pFipojen na prvni Fidici vstup analogové-
ho regulétoru., Na blokovact vstup:analogového rcguli{pru je
pFipojen vystup nulovéni regulitoru Fidicthn systému, plitem?
analogovy reguldtor mé rovnd? druhy fidici vstup, piitemi vy-
stup analogového reguldtoru je piipojcn jednak na signhiln{ vstup
obvodu 2mény zesileni, jednak na vstup vyhodnocovaciho obvodu,
jeho: vystup je spojen se vstupem hladeni poruchy pohonu Fidici-
ho systému., Vystup obvodu zm&ny zesileni je pFipojen na prvni
vstup stitactho obvodu, na jehoZ druhy vstup je pFipojen vystup
druhého obvodu s nastavitelnym zesilenim, jehoZ vstup je spojen
s vystupem filtru, pFritemz vystup stftaciho obvodu je spojen

s F4dicim vstupem pohonu, Polohové jednotka obsahuje rovnéZ
prevodnik frekvence na stejnosmdrné napdti. Vystup referenini-
ho titale je pfipojen na datovy vstup klopného obvodu, pFitemi
na hodinovy vstup klopného obvodu je pFipojen vystup impulsné-
fézového pfevodniku a vystup klopného obvedu je pFipojen na
vstup ptizplsobovaciho obvodu, jeho2 vystup je spojen se vstu-
pem nulového impulsu Fidiciho systému. Obvod zminy zesileni mé
zesileni nezévislé na smdru pohybu.

Vyhodou zapojeni{ podle vynélezu je moZinost uiitt diferen~
tntho tlenu s malou zonou, poufiti analogové reslizace P/regu-

Létoru pFi absenci podfizené rychlostnt vazby, coZ vede k jed~
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Dal¥$ vyhodou je oddélené nastaveni regulétoru z hlediska
stability pohonu a z hlediska kvality pFechodového déje pki
skoku povelové rychlosti, eoi vede k zjednoduleni pfi optima~
Lisaci nastaveni serveopohonu,

Priklad zapojeni podle vyndlezu je zndzornén na vykﬂ«u‘
ktory pfedstavuje blokové schema Césti regulaniho ~bvodu po-~
lohového,servonechanisnu.

Nap&fovy vystup Fidiciho systému 25 je pFipojen na vstup filtru
1 jeho: vystup je spojen se vstupem napédfovi-frekventniho pie-
_yodpiku,; s vyhodnocenim polarity, jehol frekvenini vystup je
‘ptipojen jednak na prvy vstup synchronisatnihn obvodu 3, jed-
’hak na prvy vstup dvoufédzového pFevodniku 8 a jehoi znaménkovy
V9stu§ je spojen jednak s druhym vstupem dvoufdzového pFevodni-
ku 8, jednak s druhym vstupem impulsnd-fézového pfevodniku 5,
na johoi prvy vstup je ptipojen vystup‘synchronisatnihn obvodu
1, pfiéeni druhy vstup synchronisatniho obvodu 3 je spojen s vy~
stupon generdtoru 4 frekvence, ktery je pFipojen také na tietd
vstup 1npulsné-ftzového ptevodniku 5, jehoZ vystup je pFipojen
na vstup. tvarevactho a filtra&nihn ebvodu g, jehol vystup je
spojen se vstupem zesilovale 7, jehoZ vystup je pFipojen na bu-
dici vedeni induktivniho snimaie polohy 9, zatimeco vystupy 2z
dvoufézového snimaciho vedeni 10 jsou pFfipojeny na vstup dvou-
kanélového zesilovate 11, kdy vystup prvnihn kandlu dvoukani-
lového zesilovale 11 je spojen se vstupem fézovactho Elianku 13,
jeho2 vystup je pfipojen na prvy vstup prvnih~ s&ftacfho obvodu
14, déle vystup druhého kanklu dvoukanélového zesilovaie 11 je
ptipojen na vstup prvniho obvodu 12 s nastavitelnym zesilenin,
jehoZ vystup je pitipojen na druhy vstup prvniho s&itaciho obve-
du li,'jehoi vystup je spojen se vstupem filtrainiho 2 tvareva-
ciho obvedu 12, jeho2 vystup je spojen s prvym vstupem diferen~
tmihe Elenu li’ pFitem2 na jeho druhy vstup je pFipojen vystup
refereninihn Eitale lz, na jeho? prvy vstup je pFipojen vystup
generdtoru frekveneo,i, déle nulovact vstup refereniniho Eitate
IZ je ptipojen na vystup nulovéni regulétoru Fidictho systému -
25, ptitemZ na zp¥tnovazebni vstupy Fidicihn systému 25 jsou
ptipojeny vystupy pfevodniku Grovné 26, jeho% vstupy jsou piri-
pojeny na vystupy dvoufédzevého pFrevodniku 8, zatimeo druhy vstup
impulsné-fhzového prevodniku 5 je pFipojen na #idici vstup obvo-
du zmdny zesileni 22, déle vystup difereninihn &lenu 16 je pii-
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pojen na pFevodnik 18 $iFfkové modulovacihn signdlu na ss napéti
jeho% vystup je ptipojen na prvni Fidici vstup analogového re-E
gulétoru 19, na jeho? blokovaci vstup je pfipojen vystup nulo~- -
vani regulétoru Fidiciho systému 25, pFitem? snalogovy regulé~
tor 19 m& rovndi druhy Fidict vstup, dile vystup analogovéhoe
reguldtoru 19 je pifipojen jednak na signdlni vstup ebvedu 22
zmény zesileni, jednak na vstup vyhodnocovacihn obvodu 21, je-
ho? vystup je spojen se vstupem hladeni poruchy pohonu Fidici~
ho systému 23, zatimco vystup obvodu 22 zm&ny zesileni je pii-
pojen na prvni vstup séitaciho obvedu 25, na jehol druhy vstup -
‘'je ptipojen vystup druhého obvodu 24 s nastavitelnym zesileniu,‘
jehoZ vstup je spojdn s vystupem filtru 1, pFfilem vystup sti-
tactho nbvodu 23 je spojen s tidicim vstupenm pohonu 29, zatimeco
polohovd jednotka obsahuje rovndi pFevodnik frekvenco na stej-
nosmérné napdti, déle vystup rcferentnihn titate 17 je pfipojen
na datovy vstup klopného obvodu gz, ptitemZ na hodinovy vstup
kLopného obvodu 27 je pfipojen vystup {npulsné-fézového,ﬁievod-
niku 5, déle vystup klopného obvodu 27 je pfipojen na vstup
ptizplsobevaciho obvodu 28, jehoZ vystup je spojen se vstupen
nulového impulsu Fidiciho systému 25.

Zapojeni pracuje tim zplsobem, Ze filtr 1, napéfovéwfreiw
venini ptevodnik 2 s vyhodnocenim polarity, dvoufézovy pltevod-
nik 8 a pfevodnik Grovn® 26 tvoki spolu s vnitinim diferentnim
Elenem Fidiciho systému ZS'Uzavfenou zpdtnovazebni smylku, tak-
fe nedi-li Fidici systém 25 povel k plemjstini pomoci servopo-
honu o urtitou vzdélenost, objevi se na napdfovém vystupu Fidi-
ciho systénu 25 napéti, které je pfevedeno v napstovd-frekven~
tnim pfevodniku 2 s vyhodnocenim polarity na frekvenci, kterd
je prevedena jako zp&tnovazebni signal z2p&t do Fidiciho systé-
mu 25. Frekvence fmpulsl na vistupu'napé{pvé-frokvonéniho ple~
vodniku 2 s vyhodnocenim polarity je Gmérnd 24dané rychlosti a
potet impulsd odpovidé poZadované vzdélenosti, kde vidhs jedno-~
" ho impulsu je urtena fidicim systémem 25 a d2lenim impulsnd
fazového ptevodniku 5. Tyto inpulsy j sou zavedeny jako povelo~
vé impulsy do impulsnds fizového ptevodniku 5, kde zplsobi fé-
zové posunuti stiidavého signilu na jeho vystupu oproti signa-
lu rofcrentniﬂ%zisktnblﬁna vystupu referentniho titale 17,
Signél na vystupu 1lputsn!fﬁﬁkov£ho.éfcvodniku je vytvarovén
a filtrovdn a po zesileni v zeésilovali 7 je zaveden jako napé-
ject do budictihe veden1 induktivniho snimate 9 polohy. MiZe
. to byt bud pravitko induktosynuTnebo budict vinuti resolveru,
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Vystup z jednoho snimaciho vedeni je zaveden do fézovacihe
Elénku 13, kde je fdzovd posunut o 90"el, druhy je napifoys
upraven v obvodu s nastavitelnym zesilenim 12 a oba tyto
signély jsou zavedeny do prvniho stitaciho obvodu 14. Na jeho
vystupu je signdl, jeho: 1. harmonické mé konstantni amplitu-
du a jeji faze je nositelem informace o poloze. Po vyfiltrovi-
nt a vytvarovéni na signdl obdélnikového tvaru ve filtralnim

a tvarovacim obvodu 15 je zaveden na jeden vstup fézovbhoAdi-
fereniniho &lenu 16, na jehoZ druhy vstup je zaveden vystup

z refereninfho titate 17, Vystup z difereninfho ilenu 16 -
§§Ffkové modulovany signal - je pFfeveden na ss napéti a zave-
den do analogového regulitoru 19 s proporciondlnd~integralnim
pfenosem. Vystup tohoto reguldtoru je zaveden na vstup obvodu
22 zm&ny zestleni, jehoi zesileni je zavislé na smdru pohybu

~ ¢co2 je vhodné pitt u2iti hydraulickych valecld s jednostranné
vyvedenou pistnici jeho motoru. Vystup z obvodu zmé&ny zesile-
ni 22 je zaveden na jeden vstup stitaciho obvodu g;? kdyZ na
druhy vstup tohoto obvodu je pro zajitténi sptimédlnich pfecho-
dovych d&jl zaveden pifes druhy obvod s nastavitelnym zesfle-~
nim 24 vystup filtru 1. Vystup stitacthn obvodu 23 je povelo-
vy signél pro pohon 29 napf. do servopohonu. Ridici jednotka
obsahuje déle obvody pro ziskéni nulového impulsu,tj. refe-
rentniho impulsu pevnd® vazaného na stojici &ast induktivnihe
snimale 9 polohy s hrubym krokem a obvody nulovéni I sloZky
snalogového regulétoru 19 a difereniniho &lenu 16 a vyhodnoco~
vaci obvody 21 poruchy, které signalizuji pFekrolteni napdti na
vystupu analogického regulatoru 19 nad povolenou mez.

Zapojeni Lze pouiit pre tizent servopohoni vietnd Llinear~
nich hydraulickych s vysokymi ndroky na pfesnost napf. u posu~
vl obridbdcich strojG, ale i pro roboty, manipulétery apod.,
z2ejména spojeni se standartnimi Fidicimi systémy pFfizplso~
benymi pro Ftizent elektrickych servopohond.
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1. Zapojeni Fidici polohové jednotky vyznalené tim, Ze napéfovy
vystup Fidiciho systému /25/ je pitipojen na vstup filtru /1/,
jehoZ vystup je spojen se vstupenm napéfové=-frekventniho pte-
vodniku 72/ s vyhodnocenim polarity, jehoZ frekveninti vystup
je ptipojen jednak na prvy vstup synchronisainiho obvedu /3/,
jednak na prvy vstup dvoufdzového pFevodniku /8/ a jehol zna~
ménkovy vystup je spojen jednak s druhym vstupem dvoufdzového
prfevodniku /8/, jednak s druhym vstupem impulsnd-fazového
ptevodniku /5/, na jehol prvy vstup je pfipojen vystup syn-
chronisaéniho obvodu 73/, pFitemZ druhy vstup synchronisaini-
ho obvodu /3/ je spojen s vystupem generétoru /4/ frekvence,
ktery je pFipojen také na tFeti vstup impulsné-fhzovéhe ple~
vodniku /5/, jeho% vystup je ptipojen na vstup tvarovaciho
a filtradniho obvodu /6/, jeho? vystup je spojen se vstupenm
zesilovalte /7/, jehol vystup je pFipojen na budici vedent
induktivniho snimale polohy 79/, zatimeco vystupy z dvoufézo~
vého snimaciho vedeni /10/ jsou ptipojeny na vstup dvoukana-
lového zesilovale /11/, kdy vystup prvniho kandlu dvoukandlo-
vého zesilovale /11/ je spojen se vstupem fézovaciho &lénku
/13/, jeho% vystup je pFipojen na prvi vstup prvniho stitaci-
ho obvodu /14/, dile vystup druhého kanklu dvoukanidlovéhe ze-
siloate /11/ je ptipojen na vstup prvniho obvodu /12/ s na~
stavitelnym zesilenim, jehoZ vystup je pfipojen na druhy
vstup prvniho s&itaciho obvodu /14/, jehoZ vystup je spojen
se vstupem filtralniho a tvarovaciho obvodu /15/, jehoi vy~
stup je spojen s prvym vstupem difereniniho &lenu /16/, piti~-
temZ na jeho druhy vstup je pFipojen vystup referentniho ti-
tate /17/, na jeho: prvy vstup je pFipojen vystup generdtoru
frekvence /4/, dale nulovact vstup refereniniho Zitale /17/
je pitipojen na vystup nulovéni regulétoru Ffidictho systému
725/, ptitemZ na zpdtnovazebni vstupy Fidictho systému 725/
jsou ptipojeny vystupy prevodniku Grovn& /26/, jehoi vstupy
jsou pfipojeny na vystupy dvoufézového pFevodniku 78/, za~-
timco druhy vstup impulsnd-fizového prevodniku /5/ je pFi~
pojen na Ffidici vstup obvodu zm&ny zesilent /22/, déle vy~
stup difereniniho ¥lenu /16/ je pFipojen na ptevodnik /18/
$4fkové modulovaciho signélu na ss napdti, jeho2 vystup je
pltipojen na prvni Fidici vstup analogového regulétoru 719/,
na jehoZ blokovaci vstup je pFfipojen vystup nulovéni regu-
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Latoru Fidiciho systému /25/, pFitem: analogovy regulitor
119/ né rovnéi‘druhylfidici vstup, déle vystup analegového
'rcgutbtoru /19/ je ptipojen jednak na signilni vstup obvo-
du /22/ zmény zesileni, jednak na vstup vyhodnocovaciho ob-
vedu /21/, jehe: vystup je spojen se vstupem hliéleni poru-
chy pohonu Fidiciho systému 725/, zatimeo vystup ebvodu
122/ zmény zesileni je pFipojen na prvni vstup sdftactiho
pbvddu 125/, na jehei druhy vstup je pfipojen vistup druhé-
ho ebvodu /24/ s nastavitelnym zesfilenim, jehol vstup je
spojen s vystupem filtru /1/, ptitemE vystup stitacihn ob-
vodu /23/ je spejen s Fidicim vstupem pohonu /29/, 2atimeco
polehovd jednotka ebsahuje rovnéi pitevodnik frekvence na
stejnosmérné nepdti, dile vistup refereniniho Zitale /17/
je pFipojen na datovy vstup klopného obvedu 727/, pFitems
na hedinoevy vstup klopného nbvedu /27/ je ptipojen vystup
impulsné-fazového prevodniku /5/, déle vystup klopného ob-
vodu /27/ je ptipojen na vstup pfizplsobovaciho obvodu /28/,
jéhoi vystup je spojen se vstupem nulového impulsu Ptdiciho
. systému /25/,

Zapojeni podle bodu 1, vyznatenéd tim, 2e obvod /22/ aminy
zesilent mé zesileni nezdvislé na sa&ru pohybu,

1 vykres
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