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Téma: Riadenie pohybu, presnost zastavovania servomotorov

Riadenie pohybu (3)

Polohové servopohony

V tretej Casti sa zoznamime so systémami, ktoré zabezpecuje riadenie
polohy. V clanku uvedieme zakladné Struktiry regulacnych obvodov
s kaskadovym radenim regulatorov a PIV Struktirou. Aj pri navrhu
parametrov regulatorov polohového servopohonu budeme aplikovat
metddu pole placement, ktorej poutzitie je pre inziniersku prax velmi
jednoduché. V zavere sa venujeme programovému riadeniu typu
Master — Slave.

Polohové servopohony klasifikujeme podla:
a) sposobu merania polohy:
— otvorené systémy (napr. polohové servopohony s krokovymi mo-
tormi),
— uzatvorené (s priamym meranim polohy);
b) poctu osi:
— jednoosové (riadenie polohy na priamke, uhol natocenia),
— viacosové (v rovine x — Y, v priestore x — y — z, ortogonalny alebo
polarny stradnicovy systém), obrabacie stroje, priemyselné roboty;
c) ciela riadenia:
— casovo optimalne — PTP riadenie (point-to-point — z bodu do bo-
du), napr. vyvrtavacky dosiek plosnych spojov,
—na programové riadenie (sledovanie trajektérie pohybu s mini-
malnou chybou), napr. obrabacie stroje,
— ktoré maji minimum spotreby energie (dopravné prostriedky
s vlastnym zdrojom energie, napr. elektromobily);
d) meracieho principu vyhodnotenia polohy snimaca:
— analégové (potenciometre, indukéné a kapacitné snimace),
— dislicové (inkrementalne snimace polohy, kodové kotice, resolvery).

Ako priklad uvedieme blokovi schému polohového servopohonu s ka-
skadovo podradenymi regulatormi rychlosti a pradu na obr. 1, kde blok
JM PM oznacuje jednosmerny motor s permanentnymi magnetmi, 7/
tranzistorovy menic, 7Z technologické zariadenie, RPL regulator polo-
hy, RR regulator rychlosti a RP regulator pradu.

Obr.1 Blokova schéma polohového jednosmerného servopohonu
s kaskadovo radenymi regulatormi rychlosti a prudu

Regulacné vlastnosti polohovych servopohonov st urcené zvolenou
Struktirou regulatorov a kritériom vyberu ich parametrov. Samozrej-
me, na kvalitu vplyva vyber snimacov polohy, vlastnosti polovodic¢ovych
menicov a pod.

V dalsej Casti sa budeme zaoberat navrhom regulatorov rychlosti a po-
lohy. Regula¢ny obvod pradu reprezentuje, ako sme uviedli v |. casti,
generator momentu a je navrhnuty na maximalnu mozna dynamiku.

V servoregulatoroch réznych vyrobcov sa najéastejSie pouziva Struktd-
ra Pl regulatora rychlosti a P regulator polohy. Optimalne nastavenie
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Obr.2 Blokova schéma polohového servopohonu
s P + Pl regulatorom

regulatorov v kaskadovej struktire polohového servopohonu je moz-
né, len ked’sa si¢asne nastavuju regulatory rychlosti Pl a polohy P. Tu-
to poziadavku vyrobcovia ¢asto nedodrzuiju a v priruckach odporucaju
len experimentalny spésob nastavovania parametrov regulatora rych-
losti a nasledne regulatora polohy.

Kritéria vyberu parametrov regulatorov st rézne. V naSom pristupe
davame prednost frekvenénym metédam, kde je kvalita charakterizo-
vana frekvenénym pasmom priepustnosti. Pri navrhu vychadzame
zo zjednoduseného modelu (obr. 2).

Prenos generatora momentu nech je Gu(s) = 1. Vypocet parametrov
regulatora rychlosti a regulatora polohy metédou pole placement vy-
zaduje vypocitat prenosovt funkciu riadenia regulaéného obvodu polo-
hy Gp ().

Ak do polohovej slu¢ky zaradime filter s prenosom 1/(1 + Ts), ktorym
kompenzujeme nulu prenosovej funkcie otvoreného obvodu Gop(s),
prenosova funkcia riadenia uzavretého obvodu polohovej slucky sa po-
tom da vyjadrit v tvare:
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Charakteristicky polyném prenosu N,(s) je 3. stupfa, jeho koeficienty
sa daju vyjadrit takto:
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Zelané poély polynému nech obsahuji dvojicu komplexne zdruzenych
pélov a jeden jednoduchy pél, potom plati:
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Z podmienky N,(s) = Np(s) platia pre jednotlivé koeficienty tieto rov-
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Koeficienty P + PI regulatora, bez uvazovania dynamiky GM, su urce-
né vztahmi:
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Ak plati nasledujuca nerovnost Jw(2§ + k) ? B’, potom mézeme za-
nedbat vplyv viskézneho trenia. Vypocet koeficientov regulatorov
P + Pl polohového servopohonu sa zjednodusi, a tak plati:
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Na zjednoduseny vypocet koeficientov regulatorov P + Pl staci len
znalost momentu zotrvacnosti. Parametre K, a 7; si urcené len voli-
telnymi parametrami: vlastnou frekvenciou (frekvenénym pasmom
priepustnosti) — @y, timenim & a koeficientom posunutia pélu .

Cely clanok ,,Riadenie pohybu (3)“, kde je este opisany sp6ésob

a vysledky experimentdlneho overenia vlastnosti P + Pl reguldtora,
PIV algoritmus riadenia polohového servopohonu, Master — Slave
riadenie, kombinované (dopredné - feed forward) riadenie

s doloZenim experimentdlnych vysledkov, ako aj problematika re-
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gulaénych poziadaviek na servopohony obrdbacich strojov, si mé-
Zete precitat na www.atpjournal.sk pri odkaze na tento élanok.

Tretou castou sa kondi seridl ,,Riadenie pohybu*. Ak by ste mali
otdzky, resp. namety, ako danu tému rozsirit, prip. comu by sa
mohli venovat nasledujtice casti, napiste nam ich do redakcie
na adresu sefredaktor@atpjournal.sk. Vasu diskusiu oéakdvame
aj na internete www.atpjournal.sk v sekcii Chceli ste vediet.
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