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Téma: Riadenie pohybu, presnost zastavovania servomotorov

Riadenie pohybu (2)

Rychlostné servopohony

V tejto casti sa zoznamime so Struktirou riadenia pohybu, ktord za-

bezpecuje riadenie rychlosti. V ¢lanku uvedieme zakladné Struktiry re-

gulacnych obvodov, ktoré sa pouzivaju v priemyselnej praxi. Najcastej-

Sie sa stretdvame s poziadavkou riadenia rychlosti v technologickych

zariadeniach:

* obrabacich a rezacich strojoy,

* hutnickych a valcovacich strojov,

* chemickych, potravinarskych, gumarenskych, papierenskych a inych
strojov,

¢ cCerpadiel, dichadiel, ventilatorov, kompresorov a pod.

Rychlostné servopohony, podla obr. 1, klasifikujeme podla regulacného

rozsahu do troch pasiem:

* L. regula¢né pasmo predstavuje zakladny regula¢ny rozsah rych-
losti (otacok) od 0 az po nominalnu rychlost — n,. Uvedieme, Ze
v celom regula¢nom rozsahu mozno teoreticky zatazovat motor no-
minalnym momentom M,. V tomto pasme sa najcastejsie riadi mag-
neticky tok motora na konstantnt hodnotu ¢ = konst.

* Il. regula¢né pasmo umoziuje odbudzovanim motora (znizovanim
magnetického toku) rozsirit regulaény rozsah rychlosti az po hodno-
tU Zmax1. VSimnime si, Ze v tomto pripade sa napatie motora uz ne-
meni, ale udrzuje sa na nominalnej hodnote U,. Mozno konstatovat,
Ze vykon motora v tomto pasme je konstantny: P = P,,.

Ill. regula¢né pasmo sa vyuziva

vtedy, ked technologické pozia-

davky vyzadujd realizovat pri zni- (@)

Zenom vykone rozsirenie regulac- \\_M'"

ného rozsahu rychlosti az po T o

hodnotu 7max2. i i
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Ako priklad uvedieme regulac¢né po-
ziadavky na pohon vretena obraba-
cieho stroja:

P,=15kW, I, =30 A, pretazenie 150 az 200 %, n, = 1 500 ot./min.
Nimax1 = 6 000 ot./min., P = P,

Nmax2 = 8 000 ot./min., P = 0,75 P,

Obr.1 Regulaény rozsah
rychlostného servopohonu

Podla sposobu vyhodnotenia uhlovej rychlosti mozno klasifikovat ser-

vopohony na:

* servopohony s priamym meranim pomocou snimaca uhlovej rych-

losti (elektromechanicky prevodnik, napr. tachodynamo, tachogene-

rator), tzv. uzatvorené rychlostné servopohony,

servopohony s nepriamym meranim (vyhodnotenim) rychlosti:

a) snimanim polohy (inkrementalne snimace polohy — IRC, indukéné
snimace (selsyn, resolver),

b) pozorovatel, estimator uhlovej rychlosti motora, otvorené rych-
lostné servopohony, meraju sa len elektrické veli¢iny motora —
napétie a prad.

Rychlostny servopohon s JM
v rezime konstantného toku - I. oblast

Zakladna regulaéna struktira rychlostného servopohonu pre oblast
konstantného toku motora (obr. 2) obsahuje regula¢ny obvod momen-
tu motora, ktory tvori generator momentu. Je to regulacny obvod,
ktory zabezpecuje dynamické riadenie momentu. Poziadavky na dy-
namické vlastnosti GM sme uviedli uz v |. casti nasho prispevku.
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Obr.2 Vseobecna struktura regulaénych obvodov
rychlostného servopohonu s GM
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Obr.3 Blokova schéma jednosmerného
rychlostného servopohonu s ROP

GM
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Obr.4 Regula¢ny obvod rychlosti s IP regulatorom rychlosti

V priemyselnych aplikaciach mézeme dynamiku generatora momentu
pri navrhu parametrov regulatora rychlosti zanedbat; plati M,, = M",,.
V blokovej schéme obr. 2 je regulovana sustava vyjadrena dvomi blok-
mi: Semg — elektromagneticky systém, S,.., — mechanicky systém,
RR — regulator rychlosti.

Ako priklad uvedieme blokovi schému rychlostného servopohonu
s jednosmernym motorom s permanentnymi magnetmi — JM PM,
obr. 3. Regulaénym obvodom pridu je realizovany generator momen-
tu jednosmerného motora. Blokova schéma obsahuje aj vykonovy ak-
¢ény ¢len — tranzistorovy (tyristorovy) menic.

Predpokladajme, Ze regulator rychlosti je typu IP Ukazeme si, Ze para-
metre RR mézeme jednoducho navrhnit metédou pole placement so
zjednoduseného modelu, uvedeného na obr. 4.

Zjednodusujice predpoklady: zanedbanie dynamiky GM. Pozadovany-
mi parametrami regulovanej sustavy st potom len moment zotrvac-
nosti — J a viskézna zlozka zataze — Bv.

Cely clanok Riadenie pohybu (3), kde je uvedend aj problematika
rychlostnych servopohonov s JM v reZime odbudzovania, snimacov
rychlosti, jednosmerného generdtora — tachodynama a optoelek-
trickych inkrementdlnych prirastkovych rotacénych snimacov, si mé-
Zete precitat na www.atpjournal.sk v online vydani tohto ¢isla.
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