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Podstata zapojenia spociva v tom, Ze vy-
hodnocovaci obvod inkrementalneho snima-
¢a je pripojeny na identifikalny ¢ital polo- — R
hy, na radi¢ a ¢&ita¢ pre riadenie rozbehu r ] (

a dobehu. Identifikatny &ita¢ polohy je pri- o4 L =
pojeny na vstup paméte a dekodéra identi- rwrwﬁﬁjf‘“"' B
fika¢nych bodov. Pamét a dekodér st oboj- [ :

N S —

smerne spojené s radifom, ktory je jedny-
mi vystupmi pripojeny na ¢itad pre riade- -
nie rozbehu a dobehu a druhymi vystupmi | [ e
na pamét rychlosti. Citad pre riadenie do- ‘ ‘ S
behu a rozbehu je pripojeny na paméit rych-
losti a ta je pripojend na ¢&islicovo-anal6go-
vy prevodnik.
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Vynédlez sa tyka rieSenia zapojenia Cisli-
cového riadiaceho &lena polohového servo-
systému s inkrementdlnym odmeriavanim,
najmi pre montédZne roboty.

Doteraz zndme zapojenia ¢islicovo riadia-
ceho &lena polohového servosystému s in-
krementdlnym odmeriavanim si realizova-
né pomocou pocitaca, jednoucelovym lo-
gickym obvodom znaénej néro¢nosti, resp.
kombinédciou oboch spdsobov.

Pri realizdcii uvedeného zapojenia s po-
¢itaCom je funkcia pofitata pocCas regula-
cie znatne ohmedzend vzhladom na sledo-
vanie okamZitej polohy mechanizmu, V ap-
likacii s jednoudelovym logickym obvodom
je nutné tento doplnit &islicovym korek¢nym
¢lenom, pri¢om informécia o Ziadanej polo-
he je 16 a viacbhitova.

VysSie uvedené nedostatky odstraiiuje za-
pojenie ¢islicovo riadiaceho ¢lena poloho-
vého servosystému s inkrementdlnym od-
meriavanim podla vyndlezu, ktorého pod-
statou je, Ze vystup vyhodnocovacieho ob-
vodu inkrementdlneho snimaCa je pripoje-
ny jednak na vstup identifikatného ¢itafa
polohy a jednak na vstup radifa a vstup &i-
tata pre riadenie rozbehu a dobehu. Vystup
identifikatného ¢&itata polohy je pripojeny
na vstup pamaéate a dekodéra identifikaénych
bodov. Pamédt a dekodér identifika&nych bo-
dov je obojsmerne spojeny s radi¢om, Kkto-
ry je jednymi vystupmi pripojeny na c¢ital
pre riadenie rozbehu a dobehu a druhymi
vystupmi je pripojeny na pamé&t rychlosti.
Vystup ¢itafa pre riadenie rozbehu a dobe-
hu je pripojeny na druhy vstup pamite rych-
losti. Vystup paméte rychlosti je pripojeny
na &islicovo-analdgovy prevodnik.

Zapojenim ¢&islicového riadiaceho d&lena
polohového servosystému s inkrementalnym
odmeriavanim podla vyndlezu sa docieli
moZnost riadenia viacerych servosystémov
jednym riadiacim poéitadom, pretoZe ko-
munikdcia medzi pofitadom a riadiacim d¢le-
nom polohového servosystému, napriklad
pre 64 programovatelnych polSh pozostdava
Z 9bitovej informécie. Poditaé zadd poZado-
vani polohu vo forme adresy a riadiaci ¢len
po jej dosiahnuti oznémi, %e prikaz vyko-
nal a polohu dosiahol. V rdamci svojich ko-
munikaénych a programovych moZnosti méo-
Ze pocital tieZ riadit i daldie uzly montédz-
nej linky.

Na pripojenom vykrese je nakreslend blo-
kova schéma zapojenia ¢islicového riadia-
ceho &lena polohového servosystému s in-
krementdlnym ocdmeriavanim.
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Zapojenie ¢islicového riadiaceho &lena po-
lohového servosystému s inkrementalnym
odmeriavanim pozostdva z identifikaéného
¢itaCa 2 polohy, na ktory je pripojeny vy-
stup vyhodnocovacieho obvodu inkremen-
tdlneho snimaéa 1. Identifikadny ¢itad 2 po-
lohy je pripojeny na vstup paméte a deko-
déra 3 identifikatnych bodov. Pamit a de-
kodér 3 identifikaénych bodov. je obojsmer-
ne spojeny s raditom 4, ktorého jedny vy-
stupy sa pripojené na ita¢ 53 pre riadenie
rozbehu a dobehu. Druhymi vystupmi radi-
¢a 5 je pripojeny na pamat 6 rychlosti. Ci-
ta€ 5 pre riadenie rozbehu a dobehu je pri-
pojeny na pamét 6 rychlosti, ktord je pri-
pojend na d&islicovo analégovy prevodnik 7.
Vystup vyhodnocovacieho obvodu inkremen-
talneho snimada 1 je pripojeny aj na radit
4 a Citad 5 pre riadenie rozbehu a dobehu.
Na druhy vstup paméte a dekodéra 3 iden-
tifikaénych bodov a na radi¢ 4 je pripoje-
ny riadiaci centralny systém 8.

Riadiaci centralny systém 8 komunikuje
5 riadiacim ¢lenom polohového servosysté-
mu (na obr. nezakresleny), napriklad vo
forme Sestbitovej adresy pre 64 programo-
vatelnych pol6h, jeden bit je uréeny pre
smer pohybu, jeden pre informéaciu o do-
siahnuti Ziadanej polohy a jeden pre infor-
méaciu o poruchovom stave riadiaceho &le-
na. Kazdej z adries st v paméiti a dekodéri
3 identifikatnych bodov naprogramované
Styri identifikaéné body drahy servosysté-
mu, pri€om prvy bod identifikuje Ziadand
polohu pre smer vzad, druhy bod je bodom
dosiahnutia maximéinej rychlosti, treti re-
prezentuje miesto, kde servosystém zadina
dobeh a Stvrty je Ziadanad poloha pre smer
vpred. Dizka drdhy je takto volend pod&tom
inkrementov medzi druhym a tretim bodomi.
Adresa pamite a dekodéra 3 identifikad-
nych bodov generuji jednak adresné bity
z riadiaceho centrélneho systému 8 a jed-
nak z identifikaéného &itaca 2 polohy, kto-
ry je inkrementovany a nastavovany na re-
ferenény bod pri kaZdom zdvihu pomocou
vyhodnocaovacieho obvodu inkrementédlneho
snimafa 1. Radi¢ 4 potom podla ziskanych
informécii z paméte a dekodéra 3 identifi-
ka&nych bodov a z informéacie o Ziadanom
smere pohybu voli vyber paméte pre roz-
beh, dobeh, resp. maximdlnu ako i iniciali-
zaénl rychlost v. oboch smeroch, pritom
adresy pamaéte 6 rychlosti pre rozbeh a do-
beh st generované &itatom 5 pre riadenie
rozbehu a dobehu. Pamét 6 rychlosti priamo
ovldda C¢&islicovo-analégovy prevodnik 7.



PREDMET VYNALEZU

Zapojenie €islicového riadiaceho ¢lena po-
lohového servosystému s inkrementdlnym
odmeriavanim pozostavajice z vyhodnoco-
vacieho obvodu inkrementdlneho snimaca,
identifikacného ¢itada peolohy, pamiéte a de-
kodéra identifikaénych bodov, radi¢a, Cita-
Ca pre riadenie rozbehu a dobehu, pamite
rychlosti a €islicovo-analdgového prevodni-
ka vyznalujuce sa tym, Ze vystup vyhodno-
covacieho obvodu inkrementélneho snimaca
(1) je pripojeny na vstup identifikatného
Citata (2) polchy a jednak na vstup radi-
¢a (4) a vstup ¢&itaca (5) pre riadenie roz-
behu a dobehu, pricom vystup identifikac-

ného &itaa (2) polohy je pripojeny na vstup
paméte a dekodéra (3) identifikaénych bo-
dov, zatial ¢o pami{ a dekodér (3] identi-
fikaénych bodov sii obojsmerne spojené s
radiCom (4), ktory je jednymi vystupmi pri-
pojeny na {itad (5) pre riadenie rozbehu
a dobehu a druhymi vystupmi je pripojeny
na pamét (6) rychlosti, priCocm vystup &i-
tata (5) pre riadenie rozbehu a dobehu je
pripojeny na druhy vstup paméte (6) rych-
losti, kym vystup pamite (6) rychlosti je
pripojeny na C¢islicovo-analéogovy prevod-
nik (7).
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