Mechatronicke

pohyboveé systémy (1)

1. Elektrické pohony - servopohony

Elektromechanické riadenie pohybu predstavuje multidiscipli-
néarnu oblast techniky, ktort tvoria: elektrické stroje - elektrome-
chanické prevodniky, vykonova elektronika, riadiaca elektronika
a teéria automatického riadenia. V priemyselnej ére sa systémy
riadenia pohybu uplatiiuji v kazdom odvetvi vyrobného procesu,
dopravy, zdravotnictve, telekomunikacidch, réznych sluzbach
atd. a postupne prenika aj do kazdodenného Zivota ¢loveka, Coraz
Castej$imi aplikdciami pre domdacnost. Oblast riadenia pohybu za-
hina vSetky pohybové systémy od miniatirnych, ako st mikro-
motory, az po riadenie velkych motorov v energetike.

Mechatronicky pohybovy systém mézeme definovat ako integra-
ciu:

* mechanickych casti (strojarske systémy, mechanika a mecha-
nické zariadenia),

elektronickych casti (mikroelektronika, silnopridova elektro-
nika, meracia technika a technoldégia pohonov),

informacnej technoldgie (tedria systémov, automatizacia, soft-
vérové inzinierstvo a umeld inteligencia).

Na obr. 1 je zobrazena zdkladnd $truktdra mechatronického po-
hybového systému.
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Obr.1 Struktira mechatronického systému

AKke¢ny clen ako vykonovy podsystém mechatronického systému
je vizbovy ¢len medzi nevykonovou riadiacou ¢astou a vykono-
vou riadenou ¢astou systému. V mechatronickom systéme akény
¢len transformuje elektricky vstup na mechanicky vystup dany
polohou, rychlostou, momentom alebo silou.

Riadiaci systém obsahuje: meraci, regulaény, monitorovaci
a diagnosticky subsystém. Najniz$iu troven riadenia pohybovych
systémov tvori elektricky pohon — servopohon. Principidlne plni
funkciu riadeného elektromechanického menica energie realiza-
ciou toku energie a informaénych signalov.

Elektrické pohony svojou vysokou presnostou, opakovatelnos-
tou a spolahlivostou zvysili kvalitu mechatronickych systémov
v oblastiach:

* obrabacich strojov, priemyselnych robotov, rezacich energold-
¢ovych strojov,

technologickych zariadeniach, napr.: doprava materialu, skla-
dové systémy, potravinarsky priemysel a pod.,

Cerpadiel, ventilatorov a kompresorov,

dopravnych systémov (mestskd, Zelezni¢na a vnttropodniko-
va), elektromobilov.

TECHNIKA POHONOV

Jan Jovankovi¢, Milan Zalman

Ulohou servopohonu ako priemyselného zariadenia je uviest po-
héanany pracovny mechanizmus predpisanym spésobom do urce-
ného pohybového stavu tak, aby pracovny mechanizmus realizo-
val pozadovanu technologicki opericiu alebo aby bol zaisteny
pozadovany technologicky proces.

Na obr. 2 je graf, ktory triedi rozne aplikicie elektrickych poho-
nov podla vyzadovanej presnosti riadenia pohybu a potrebného
vykonu pre uvedené aplikicie. Pri obnoveni alebo zavadzani no-
vych technoldgii st jednosmerné pohony postupne vytlacané
striedavymi pohonmi. Umoznil to prudky vyvoj materidlového
inzinierstva (polovodicovych spinacich prvkov, signalovych
procesorov DSP atd.), pomocou ¢oho sa v sticasnosti dosahuju
porovnatelné dynamické a statické charakteristiky striedavych
pohonov, pricom vo véc¢Sine pripadov si v porovnani s jednos-
mernymi pohonmi konstrukéne jednoduchsie a prevadzkovo bez-
pecnejsie.
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Obr.2 Aplikac¢né rozdelenie elektrickych pohonov

Vysetrenie pohonu z hladiska toku energie vedie k navrhu a pro-
jektovaniu vykonovej Casti pohonu (elektricky meni¢ — motor —
mechanicky menié). Informaéné signdly umoziuju sledovanie
a navrh pohonov v dynamickych a statickych rezimoch. V§kono-
vé dimenzovanie smeruje k dosiahnutiu optimélnych energetic-
kych ukazovatelov pohonu.

Elektricky servopohon obsahuje rad vnttorne usporiadanych
subsystémov, ktorych Struktdra a usporiadanie zavisia od kon-
krétnej aplikicie. Regulované veli¢iny servopohonov modzeme
rozdelit podla obr. 3 do tychto kategérii:

e veli¢iny mechanického subsystému: uhol natocenia, uhlova
rychlost, resp. zrychlenie hriadela, moment motora, vystupna
sila, resp. vykon,

veli¢iny elektromagnetického subsystému: velkost a frekvencia
pradov a napiti, magneticky tok, u¢innik atd.

Skutocna Struktira servopohonu je vSak zlozitej$ia a zahrnuje
aj napdjaciu Cast, ovladaciu logiku, ochrany proti pretazeniu, sig-
nalizdciu, monitorovanie, styk s obsluhou, s nadradenym systé-
mom a pod.

Riadenie servopohonov je vo viésine pripadov decentralizované
a tym umoznuje v pohonoch zavddzanie decentralizovanej inteli-
gencie. Pre tieto aplikdcie st vyvinuté integrované pohony obsa-
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Obr.3 Dekompozicia vykonovej ¢asti servopohonu
na subsystémy

hujice motor, prevodovku, snimace, riadiacu elektroniku a sys-
tém riadenia.

Poziadavky na servopohony

Pri navrhu a projektovani pohonu treba vychadzat z technologic-
kych poziadaviek pracovnych mechanizmov na pohon a z radu
dal$ich poziadaviek. Vsetky potom mozno rozdelit na technické,
ekonomické, ekologické a socidlne poziadavky. Z technologic-
kych poziadaviek sa vyskytujui napr. poziadavky na:

e trvaly vykon motora, pripadne vykonovu pretazitelnost,

e zdberovy, nominalny a maximalny moment,

¢ Uc¢innik, ucinnost,

rozsah a presnost reguldcie polohy, rychlosti, momentu,
istenie zariadenia, ochrana a bezpe¢nost obsluhy,

¢ udrzba, prevadzkova spolahlivost, zivotnost a diagnostika,
rozmery a priestorové usporiadanie pohonu,

¢ ekonomické ukazovatele,
dovoleny stupen ovplyvnenia okolia (elektromagnetickd kom-
patibilita).

Servopohony ako kategoria elektrickych regulovanych pohonov
sa mozu triedit podla rdznych hladisk, napr.:
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¢ podla druhu pohybu, ktorym sa prendsa mechanickd energia
pohonu na pracovny mechanizmus, rozozndvame jednoosovy
otacavy alebo priamociary (linearny) pohyb a viacosovy rovin-
ny pohyb v priestore, napr. pohony robotov,

¢ podra stupna riaditelnosti rozliSujeme pohony jednokvadranto-
vé (pracuje len pre jeden smer otdc¢ania, nema schopnosti elek-
trického brzdenia), dvojkvadrantové (pohon méze byt s rever-
zaciou momentu (aktivnym brzdenim) alebo s reverziciou
rychlosti,) a §tvorkvadrantové (pohon je Uplne riaditelny s re-
verzaciou momentu a rychlosti),

e podla druhu motora rozliSujeme jednosmerné servopohony,
striedavé servopohony s asynchrénnymi a synchréonnymi mo-
tormi a univerzalne servopohony s komutatorovymi motormi,

¢ podla sposobu prenosu mechanickej energie na pracovny me-
chanizmus pohon s prevodom alebo bez prevodu a pohon
so spojkou alebo bez spojky,

¢ podla poc¢tu motorov pohanajicich hlavny pracovny mechaniz-
mus jednomotorové a mnohomotorové, kde dva alebo viac mo-
torov pohana pracovny stroj alebo technologické zariadenie.
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