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Téma: Riadenie pohybu (poloha, rychlost, moment)

Riadenie pohybu (1)

V ramci prieskumu, ktory uskutocnila redakcia ¢asopisu, navrhli zastupcovia priemyselnych podnikov

na spracovanie nasledujice témy: riadenie pohybu (poloha, rychlost, moment), presnost zastavovania

servomotorov a riadenie krokovych motorov. Ujal som sa tejto nelahkej tulohy a ponikam svoj pohlad

na uvedenu problematiku v seriali ¢lankov. Budem rad, ked’ mi ¢itatelia pom6zu a doplnia uvedené

témy svojimi konkrétnymi nametmi, ktoré by chceli mat vysvetlené v ¢asopise.

Uvod

Elektrické pohony su elektromechanické riadené menice energie, kto-

sov ako pohybové systémy.

Najnizsiu Groven riadenia pohybového systému tvori servopohon. V ty-
pickych aplikaciach prevladaju elektrické servopohony, pricom su zna-
me aj elektrohydraulické a elektropneumatické pohony. V poslednom
desatroci zaznamenavaju prudky rozvoj servopohony s asynchrénnymi,
synchrénnymi a krokovymi motormi.

Ulohou servopohonu ako priemyselného zariadenia je uviest pohariany
pracovny mechanizmus (stroj) predpisanym spésobom do uréeného
pohybového stavu tak, aby pracovny mechanizmus realizoval pozado-
vanu technologick(l operaciu alebo aby bol zaisteny pozadovany tech-
nologicky proces s pozadovanou kvalitou.

Servopohon mozno posudzovat ako relativne autonémny systém
s vnitorne usporiadanou kombinaciou subsystémov. Tie st tvorené
vlastnostami pracovnych mechanizmoyv, mechanickych meniéov, moto-
rov, elektrickych menicov, napajacich zdrojov a riadiaceho systému po-
honu. Typické usporiadanie servopohonu je na obr. 1.
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Obr.1 Zakladna struktura elektrického
jednomotorového servopohonu

Z charakteristiky servopohonu vyplyva, Ze pohon realizuje tok energie
a sUcasne aj tok informaénych signalov. Pokial’ sa pozerame na pohon
z hladiska toku energie, potom sa zaoberame problematikou navrhu
a projektovania vykonovej ¢asti servopohonu (elektricky meni¢ — mo-
tor — mechanicky menic). Vykonové dimenzovanie smeruje k dosiah-
nutiu optimalnych energetickych ukazovatelov pohonu. Na druhej stra-
ne pohlad z hladiska toku informaénych signalov vedie k navrhu
riadiaceho systému. Ten pritom obsahuje meraci, regula¢ny, ovladaci,
monitorovaci a diagnosticky subsystém. §pecifick)" pohlad je na poza-
dovan kvalitu riadenia pohonu v dynamickych a statickych stavoch. Tu-
to Ulohu zabezpecujeme predovsetkym navrhom regulac¢nych obvodov
a syntézou regulatorov.

Tymto kategériam potom zodpoveda aj vSeobecna Struktira regula¢-
nych obvodov servopohonu (obr. 2). Regulaény obvod elektromagne-
tického momentu motora (generator momentu) tvori zaklad regula¢-
ného systému. Jeho regulacny systém je oznaceny blokom Remg.
Hlavné regulacné obvody tvori regulacny systém mechanického systé-
mu oznaceny blokom Rmec. Hlavnou regulovanou velic¢inou, ktora je
oznacena symbolom Y, méze byt poloha, rychlost, moment zariadenia
alebo jeho tah —sila.

Evolucne sa vyvinuli s Groviiou tedrie riadenia a technickych prostried-
kov predovsetkym dve Struktiry regula¢nych obvodov servopohonov:
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Obr.2 Vseobecna struktura regulacnych obvodov servopohonu
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Obr.3 Blokova schéma polohového servopohonu
s kaskadovo radenymi regulatormi rychlosti a pradu

¢ kaskadové radenie regulatorov,
* stavové riadenie.

Servopohon s kaskadovym zapojenim regulatorov

V priemyselnych aplikaciach je to osvedcena a najcastejSie pouzivana
struktura regulacnych obvodov servopohonov. Servopohon s kaskado-
vym zapojenim regulatorov charakterizuje blokova schéma polohové-
ho servopohonu s kaskadovo radenymi regulatormi rychlosti a pradu
(obr. 3), kde RPL je regulator polohy, RR regulator rychlosti, RP regu-
lator pradu, TM-JM polovodicovy (tranzistorovy alebo tyristorovy)
meni¢ a JM jednosmerny motor (s cudzim budenim alebo s perma-
nentnymi magnetmi).

Charakteristické vlastnosti Struktiry regulatorov s kaskadovo radeny-

mi regulatormi su:

¢ regulacné slucky su hierarchicky usporiadané, dynamika podradenej
regulacnej slucky je vyssia ako nadradenej slucky,

¢ kazdy regulany obvod znizuje citlivost na zmenu parametrov

a vplyv poruchovych veli¢in,

dynamika hlavného obvodu je priamo urcena dynamikou vnitornych

sluc¢iek, nemdze byt vyssia ako dynamika podradenych sluciek,

Ziadana hodnota podradeného regula¢ného obvodu je stcasne vy-

stupnou hodnotou nadradeného regulatora,

* obmedzenie vystupu nadradeného regulatora definuje obmedzenie
Zelanej hodnoty podradeného obvodu.

Cely ¢lanok ,,Riadenie pohybu“ si mézZete precitat
na www.atpjournal.sk pri odkaze na tento clanok.
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