Mechatronicke

pohybové systémy (7)

Absolutne snimace polohy

St navrhnuté tak, aby v kazdom okamihu bola zndma presna hod-
nota polohy hriadela. Absolitne snimace maji na rotujicich ko-
ticoch namiesto rysiek nanesené Cislicové kédy v podobe prste-
fov s priesvitnymi a nepriesvitnymi segmentmi. Tiez vyuZzivajd
princip prechadzajiceho (odrazeného) svetla cez kotti¢ s kédovou
sablonou. Na kazdy prsten je potrebny privod svetelného lica.
Zviz lucov, ktoré prejde cez kotud, sa deteguje pomocou fotode-
tektora (CCD ¢ip) a dekddované ¢islo zodpoveda polohe hriadela.

Typy absolitnych snimacov:

¢ jednootickové (Singleturn encoders) — maximalna rozliSovacia
schopnost 16 384 (14 bit) na otidcku, ¢omu zodpovedd uhlové
rozliSenie 0,022° (= 1,3"); po jednej otacke sa vynuluje — restar-
tuje; moZe sa pouzivat na meranie uhlov, v robotike a pod.;

* viacotaCkové (Multiturn encoders) — maximdlna rozliSovacia
schopnost je 8 192 (13 bit) na otacku, vysledna hodnota polohy
sa zvySuje (multiplikuje) o 4 096 (12 bit), ¢o znamend, ze
a7 33,5 miliénov inkrementov polohy Multiturn encoders sa
moze pouzivat na meranie polohy obréabacich strojov, rezacich
strojov, vytahov, dopravnikov, Zeriavov a pod.

Sposoby kédovania

Absolutne snimace najéastejSie pouzivaju kédovaciu sablonu:

¢ bindrneho kédu (obr. 37),

e Grayovho kédu — pri zmene polohy dochddza k zmene iba
v jednom bite, ¢im sa zvySuje spolahlivost snimania (obr. 38).
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Metody merania a vyhodnotenia uhlovej rychlosti

Kvalitné rychlostné servopohony potrebuji v riadiacich $truktd-

rach spédtnd vizbu od uhlovej rychlosti. Existuji dva zdkladné

sposoby jej vyhodnotenia:

e s priamym meranim pomocou snimaca uhlovej rychlosti (elek-
tromechanicky prevodnik, napr. tachodynamo, tachogenera-
tor), tzv. uzatvorené rychlostné servopohony,

* s nepriamym meranim (vyhodnotenim) rychlosti:

a) snimanim polohy (inkrementdlne snimacée polohy (IRC),
indukéné snimace (selsyn, resolver),
b) pozorovanim, resp. estimovanim uhlovej rychlosti motora.
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Jednosmerny generator - tachodynamo

Na regula¢né Gcely ma vyznamné postavenie jednosmerny gene-
ritor s permanentnymi magnetmi oznac¢ovany ako tachodynamo
—TD. Z blokovej schémy a schémy zapojenia (obr. 39) vyplyva, ze
TD predstavuje prevodnik uhlova rychlost — napétie. Jeho vlast-
nosti st vyjadrené len zosilnenim tachodynama Krp.

Tachodynama st meracie prevodniky uhlovej rychlosti na realiza-
ciu rychlostnych uzavretych servopohonov. Dosahuje sa s nimi
presnost regulacie lepsia ako 1 % a regulac¢ny rozsah az 1 : 1 000.
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Cislicové vyhodnotenie rychlosti
Uhlova rychlost sa vyhodnocuje z polohy pomocou diferenénych
vztahoch (49) — (51).
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lichobeznikova forma: TR — Trapezoidal
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kde o je uhlova rychlost,
0] — polohaa
T — peridda vzorkovania.

Rozlisovacia schopnost pozorovatela je obmedzena vztahom (52).
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je pocet impulzov na otacku.
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