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4. Programové riadenie polohového servopohonu

Pri odvodzovani vztahov pre predikéné viazby vychadzame tedrie
invariantnosti, ktord je uvedend v praci [5]. Master generator
realizuje Stvorrozmerny vektor riadenia — oznacovany ako Mas-
ter-4D. Stavovymi riadiacimi veli¢inami si okrem polohy aj rych-
lost, zrychlenie a trh. Formaélne st predikéné vizby definované
vztahom:
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prenos G.(s) = 0 ked sticasne koeficienty Citatela prenosu regulac-
nej odchylky ¢, ¢, a ¢; budd nulové plati:
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Obr.8 Blokova schéma polohového servopohonu
s PIV struktirou s predkorekciou Master-4D
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Vztah pre koeficient k> je mozné upravit dosadenim vypocitanych
parametrov PIV algoritmu (14).
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Ak uvazujeme dynamiku GM meni sa len koeficient Citatela pre-
nosu regulac¢nej odchylky c3, potom pre koeficient predikénej véz-
by plati:
TWB,
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1
ak je viskozna zlozka zataze nulova, koeficient k3,, je povodny, pla-
ti k3 = k.
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Obr.9 Priebehy vystupnych velicin MASTER- 4D generatora
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Obr.10 Priebehy stavovych veli¢in polohového servopohonu
so SMPM bez uvazovania IRC snimaca polohy
a bez predikénych vizieb
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Obr.11 Porovnanie priebehov regula¢nych odchylok polohy
v zavislosti od koeficientov predikénych vizieb ky, ki, k3
pre pripad priameho merania polohy a merania polohy

z IRC snimaca

5. Realizacia Master-Slave
polohového servopohonu so SMPM

Navrhované algoritmy riadenia sme overovali na simulaénom
modeli polohového servopohonu so synchrénnym motorom s per-
manentnymi magnetmi — SMPM. Generdtor momentu bol na-
vrhnuty s vyuZitim principu vektorové frekven¢ne-pridoveho
riadenia SMPM. Struktira riadenia je uvedena v [10]. Algoritmy
navrhnutych regulatorov zloziek vektora statorového pridu boli
realizované ako PS regulatory, peridda vzorkovania 7,; = 0,1 ms.
Dynamické vlastnosti realizovaného GM vyjadruje ¢asova kon-
Stanta 7, = 1 ms.

Navrhnuté PIV algoritmy boli experimentalne overené na mode-
li polohového Master slave polohového servopohonu, obr. 8. Po-
zornost bola venovana hlavne vySetrovaniu vplyvu predikénych
koeficientov ki, k2, a k3 na velkost regulacnej odchylky polohy
pre generator riadenia typu Master-4D a vplyvu inkrementalneho
snimaca polohy — IRC na presnost. Parametre IRC: 20 000 imp/ot.

Mechanicky systém je charakterizovany
* momentom zotrvacnosti: J = 0,0002 kgm?
¢ viskoznou zlozkou zataze: B = 0,002 Nms.

Nastavitelné parametre PIV algoritmu riadenia:
£,=10Hz,E=0,5,k=5.

Vlastnosti Master-Slave polohového servopohonu so synchron-
nym motorom s permanentnymi magnetmi — SMPM dokumen-
tuju priebehy ziskané zo simulacného experimentu, obr. 9 a 10.
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Zaver

V prispevku st uvedené sicasné trendy navrhu pohybovych sys-
témov prezentované z oblasti navrhu riadenia Master-Slave polo-
hového servosystému. Navrhnuté riadenie realizuje v pracovnej
oblasti kde nedochddza k fyzickému obmedzeniu akénej velic¢iny
optimalne trajektérie pohybu. Aplikaciou Master-Slave riadenia
je mozné zvysit presnost riadenia ako je to potvrdené experimen-
talne na obr. 11. Regulatory s dvomi stupniami volnosti st pre po-
hybové systémy vyhodné. Jednoducho sa aplikuju pri navrhu re-
guldtorov metédou pole-placement. Predikéné koeficienty Master
slave polohového servopohonu navrhnuté pre $tvorrozmerny ge-
nerator riadiacej veli¢iny — MASTER-4D. ukazujt vyrazny vplyv
na presnost sledovania polohy aj pri uvazovani IRC snimaca po-
lohy. Vlastnosti navrhovaného Master-Slave riadenia boli overené
na modeli polohového servopohonu so synchréonnym motorom
s permanentnymi magnetmi SMPM a sd univerzalne pouzitelné
nezavisle od vyberu typu motora. Navrhnutd metodiky syntézy
regulatorov moze tvorit zdklad inteligentnych servopohonov
s0 samonastavujicimi reguldtormi.
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