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Mechatronické 
pohybové systémy (7)

Absolútne snímače polohy
Sú navrhnuté tak, aby v každom okamihu bola známa presná hod-
nota polohy hriadeľa. Absolútne snímače majú na rotujúcich ko-
túčoch namiesto rysiek nanesené číslicové kódy v podobe prste-
ňov s priesvitnými a nepriesvitnými segmentmi. Tiež využívajú
princíp prechádzajúceho (odrazeného) svetla cez kotúč s kódovou
šablónou. Na každý prsteň je potrebný prívod svetelného lúča.
Zväz lúčov, ktoré prejde cez kotúč, sa deteguje pomocou fotode-
tektora (CCD čip) a dekódované číslo zodpovedá polohe hriadeľa.

Typy absolútnych snímačov:
• jednootáčkové (Singleturn encoders) – maximálna rozlišovacia

schopnosť 16 384 (14 bit) na otáčku, čomu zodpovedá uhlové
rozlíšenie 0,022° (= 1,3'); po jednej otáčke sa vynuluje – reštar-
tuje; môže sa používať na meranie uhlov, v robotike a pod.;

• viacotáčkové (Multiturn encoders) – maximálna rozlišovacia
schopnosť je 8 192 (13 bit) na otáčku, výsledná hodnota polohy
sa zvyšuje (multiplikuje) o 4 096 (12 bit), čo znamená, že
až 33,5 miliónov inkrementov polohy Multiturn encoders sa
môže používať na meranie polohy obrábacích strojov, rezacích
strojov, výťahov, dopravníkov, žeriavov a pod.

Spôsoby kódovania
Absolútne snímače najčastejšie používajú kódovaciu šablónu:
• binárneho kódu (obr. 37),
• Grayovho kódu – pri zmene polohy dochádza k zmene iba

v jednom bite, čím sa zvyšuje spoľahlivosť snímania (obr. 38).

Metódy merania a vyhodnotenia uhlovej rýchlosti
Kvalitné rýchlostné servopohony potrebujú v riadiacich štruktú-
rach spätnú väzbu od uhlovej rýchlosti. Existujú dva základné
spôsoby jej vyhodnotenia:
• s priamym meraním pomocou snímača uhlovej rýchlosti (elek-

tromechanický prevodník, napr. tachodynamo, tachogenerá-
tor), tzv. uzatvorené rýchlostné servopohony,

• s nepriamym meraním (vyhodnotením) rýchlosti:
a) snímaním polohy (inkrementálne snímače polohy (IRC),

indukčné snímače (selsyn, resolver),
b) pozorovaním, resp. estimovaním uhlovej rýchlosti motora.

Jednosmerný generátor – tachodynamo
Na regulačné účely má významné postavenie jednosmerný gene-
rátor s permanentnými magnetmi označovaný ako tachodynamo
– TD. Z blokovej schémy a schémy zapojenia (obr. 39) vyplýva, že
TD predstavuje prevodník uhlová rýchlosť – napätie. Jeho vlast-
nosti sú vyjadrené len zosilnením tachodynama KTD.

Tachodynamá sú meracie prevodníky uhlovej rýchlosti na realizá-
ciu rýchlostných uzavretých servopohonov. Dosahuje sa s nimi
presnosť regulácie lepšia ako 1 % a regulačný rozsah až 1 : 1 000.

(48)

Číslicové vyhodnotenie rýchlosti
Uhlová rýchlosť sa vyhodnocuje z polohy pomocou diferenčných
vzťahoch (49) – (51).

explicitná forma:

(49)
implicitná forma:

(50)
lichobežníková forma: TR – Trapezoidal

(51)
kde ω je uhlová rýchlosť, 

ϕ – poloha a 
T – perióda vzorkovania.

Rozlišovacia schopnosť pozorovateľa je obmedzená vzťahom (52).

(52)
kde N je počet impulzov na otáčku.
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Obr.37

Obr.38

Obr.39

a) schéma zapojenia b) prenosová 
funkcia tachodynama
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