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> —
Uvod Uéel kurzu ) (v I

Rizeni polohovani umoZiiuje vysokorychlostni a pfesné pfeneseni pfedmétu do cile.
Tento kurz je uréen zaéateénikim — nauéi je zakladni znalosti potfebné pred zahajenim skuteéného fizeni polohovani.
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>m Struktura kurzu

Tento kurz obsahuje nasledujici kapitoly.
Doporucujeme, abyste zacali od 1. kapitoly.

1. kapitola — Vyuka zakladu fizeni pelohovani

Vyuka zakladl fizeni polohovani.

2. kapitola — Komponenty potiebné pro fizeni polohovani

Vyuka komponent zafizeni, jeZ jsou potieba pro fizeni polohovani, a jejich roli

3. kapitola — Jak se Fidi polohovani

Vyuka metodiky navrhu fizeni polohovani

4, kapitola — Co brat v avahu ve skuteéném polohovani

Vyuka dalsich faktord, které je tfeba zvaZzit ve skuteéném fizeni polohovani

Zavérecny test

Znamka sloZeni testu: 60 % a vysSsi.
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)

Uvod Pouziti tohoto néstroje e-Skoleni

Pfejit na dali stranu Prejdete na dalsi stranu.

Zpét na piedchozi stranu Pfejdete zpét na pfedchozi stranu.

PFejit na poZadovanou stranu Zobrazi se ,Obsah”, jehoZ pomoci prejdete na poZadovanou stranu.

Ukonéite skoleni.

b Dojde k zavieni oken, jako jsou obrazovky ,Obsah" a §koleni.
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»
Upozornéni pro pouziti

Bezpecnostni opatieni

Pred pouzitim fyzického hardwaru si pfectéte bezpecnostni pokyny v jejich pfiruckach a fidte se pfislusnymi
bezpecnostnimi informacemi, které obsahuiji.
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(MLEIGIEN Proc Fizeni polohovani? ke e

Poptavka po fizeni polohovani

Pokrok obrabécich a montaznich technologii posunul presnost a efektivitu limitd pramyslovych vyrobku.
Proto je poptavka po Fizeni polohovani &im dal vyznamnéjsi.
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} Priklad fizeni polohovani

BéZnym prikladem Fizeni polohovani je inkoustova tiskarna.
Pro vysoke rozliseni tisku jsou potfeba pfesné pohyby tiskové hlavy a posuv papiru.
V' FA se fizeni polohovani také pouZiva pro dopravni systém zavazadel.

Klepnutim na nasledujici miniatury prehrajete video pfislusnych pfikladu.

1. bézny priklad
Hlava inkoustove tiskarny

2. bézny priklad
Posun papiru inkoustove
tiskarny

1. priklad FA
Dopravni systém zavazadel
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@&EXI Co je fizeni polohovani? ) 000

Rizeni polohovani spoéiva v ovladani pfedmétu tak, aby se pfesunul z vychozi polohy do cilové a tam se pfesné zastavil.

Stisknutim tlacitka ,Pfehrat® niZze zobrazite akci fizeni polohovani.

@ Vychozi poloha Cilova poloha

\zdalenost pfesunu

< >
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m Optimalni fizeni polohovani ) 000

Vychozi poloha

Pro zvyseni U€innosti pfenosu pfi pohybu pfedmétu je potreba jim pohybovat co nejrychleji.

MNicménée jednotka pohonu (jako je motor) a predmét jsou ovlivhény momentem setrvacnosti a tfenim. Nahlé zrychleni nebo
zpomaleni muze trhnout pfedmétem c&i pfejet cilovou polohu.

K prevenci téchto problému jsou potfeba hladké zrychleni a zpomaleni.

Nasledujici obrazek ukazuje pfenos predmeétu do cilove polohy pomoci ,zrychleni®, ,konstantni rychlosti® a ,zpomaleni®.

Graf znazorfiuje idealni a skuteéné zmény rychlosti predmétu.
Tento typ pohybu muze predmétem pohybovat rychle a piesné.

Stisknutim tlacitka ,Pfehrat® v nasledujicim obrazku zobrazite polohovani pomoci hladkého zrychleni a zpomaleni.

<O *
Rychlost

Idealni zména rychlosti
Skutecna zména rychlosti

Cilova poloha
|

Zastaveni
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} Pfesné polohovani ) 000

Aby mohl pfedmét opustit vychozi polohu a pfesné dosahnout polohu cilovou, musi se jim pohybovat a zarovefi
porovnavat aktualni polohu se stanovenou, a Gpravami rychlosti tuto aktualni pozici korigovat.

Sledovani a korekce v prub&hu procesu polohovani se nazyva ,zpétnovazebni fizeni”.

Stisknutim tlacitka ,Prehrat” v nasledujicim obrazku zobrazite roli zpétnovazebniho fizeni.

\/ychozi poloha Cilova poloha

Pohyb podle
instrukci

Skuteény Skuteény predmét ziejmé nebude prenasen podle instrukci kvl
pohyb povrchovému treni. To Ize automaticky korigovat zpétnovazebnim Fizeni

B
e
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>m Prevod kruhového pohybu na linearni

) oo

Zakladni operace fizeni polohovani je linearni pohyb z vychozi polohy do cilové.

Pro jednotky pohonu linearniho pohybu se ¢asto pouZiva vysoce Ucinny a snadno ovladatelny motor.
ProtoZe motor generuje kruhovy (rotaéni) pohyb, pro prevod kruhového pohybu na linearni se pouZiva pasovy dopravnik,

jak je uvedeno na obrazku nize.

Stisknutim tlacitka ,Pfehrat® na obrazku nize zobrazite pfevod z kruhového pohybu na linearni.

@ Vychozi poloha
|

Cilova paloha

Kruhovy pohyb
Y

||"f " s> | inedrni pohyb
\

Pasovy dopravnik
Motor (jednotka pohonu)
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) Vyhody pouziti servosystému pro fizeni polohovani

e 000

K fizeni pomoci motoru se pouZivaji dva hlavni Fidici systémy: servosystém a systém invertoru.
Zde uvedeme, kde se servosystém a systém invertoru pouzivaji.

Jak je uvedeno v nasledujicich pfikladech, systém invertoru slouZi k fizeni rychlosti.
Servosystém je vhodny pro fizeni polohovani.

Priklady servosystému a systému invertoru

Servosystém Systém invertoru

Vyroba
polovodicu

Zpracovani
| potravin

| Klimatizacni
| jednotka
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yAclJIGER Potiebné komponenty pro fizeni polohovani

) oo

\ této kapitole budou probrany komponenty, které jsou potfeba pro fizeni polohovani pomoci servosystému, a role

jednotlivych komponent.

Rizeni polohovani se sklada ze tfi komponent: pfikazové komponenty, fidici komponenty a komponenty pohonu/detekce.

MNasledujici obrazek znazoriuje konfiguraci zafizeni pomoci fadice (polohovaci modul) v pfikazové sekci, servozesilovace
v fidici sekci a servomotoru v sekci pohonu/detekce.

Konfigurace zarizeni pro fizeni polohovani

Pfikazova komponenta

Radié¢ (polohovaci modul)

Pfikazovy
signal

Ridici komponenta

Servozesilovac

Napajeci
zdroj

Zpétnovazebni signal

>

Komponenta pohonu/detekce

Servomotor
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»
m Tok fFizeni polohovani

Zde se dozvite o toku fidiciho signalu mezi komponentami zafizeni.

Stisknutim tlacitka ,Vpfed® v nasledujicim obrazku zobrazite tok fizeni polohovani.
(Stisknutim tlacitka ,Zpét® se vratite na predchozi vysvétleni.)

I Servosystém
Prikazovy signal y Mapajeni

Servozesilovad Servomotor

Radié

Ffikazovy Zp&tnovazebni_ 0
signal signdl ~ »
Normalni provoz ‘

Polohovaci
modul .'

A

- Zﬁ'mwazebni signél [ j

Koder

Servozesilovad kontroluje rozdil mezi pfikazovym signalem a
zpétnovazebnim signalem a predpoklada, Ze motor stale
Zpét‘  Vpred funguje podle instrukei, pokud je rozdil nula.
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>m Role polohovaciho modulu ) 00c

Pro pfenos pfedmétu polohovaci modul vygeneruje a edesle pfikazovy signal do servozesilovace.

V fizeni polohovani se jako Fidicl signaly pouZivaji impulzni signaly — nazyvaji se pfikazové impulzy.
Servomotor se otadi podle poctu prikazovych impulzu zaslanych z polohovaciho modulu do servozesilovace.
Pocet pfikazovych impulzu za jednotku €asu se nazyva kmitocet pfikazovych impulzu a slouZi k Fizeni rychlosti

servomotoru.

MNasledujici obrazek uvadi pocet pfikazovych impulzu a kmitocet pfikazovych impulzu.

Pocet prikazovych impulzi: |
> |

|
| < Otaceni servomotoru

.

Pocet pfikazovych impulzu za jednotku ¢asu:
Rychlost servomotoru = kmitocet pfikazovych impulzu [impulzi/s]
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m Role poctu prikazovych impulza a kmitoétu prikazovych impulzﬁ) 000

Zde se dozvite o rolich poctu pfikazovych impulzu a kmito€tu pfikazovych impulzu, a vztahu mezi tEmito rolemi a
predmétem (obrobkem®).

Obrazek nize ukazuje pasovy dopravnik pouzivajici servomotor, ktery dokongi jednu otacku kazdych 30 impulzi.

Jedno stisknuti tlacitka na polohovacim modulu vygeneruje jeden impulz.

Jeden impulz otoci servomotorem o 12 stupfiu a obrobek na pasovém dopravniku se posune smérem k ciloveé poloze.
Pocet stisknuti tlagitko (hodnota &itage) je poétem prikazovych impulzd, a rychlost, kterou je tisknuto tlagitko, je kmitoctem
pfikazovych impulzu.

*V/ fizeni polohovani se cilovy pfedmét, ktery ma byt polohovan, nazyva ,obrobek”.

Stisknutim tlacitka ,Generovat impulz” polohovaciho modulu v niZe uvedeném obrazku zobrazite vztah mezi poétem
prikazovych impulzi/kmitoétem prikazovych impulzi a obrobkem.

Vychozi poloha Cilova poloha

Polohovaci modul

Citag 0

e
F

/
r'

[ Generovat ] L
Y

impulz

Servozesilovac \\x,_,,,/

Servomotor
Dokonéi jednu otacku kaZdych 30 impulzd

Pasovy dopravnik

Tisknuti tladitka posouva pasovy dopravnik malymi kroky.
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»

231 Role servomotoru

Servomotor pohybuje obrobkem pomoci pfesného otaceni dle napajeni dodavaného servozesilovacem.

Servomotor disponuje vestavénym detektorem (kodérem), ktery pfesné pocita rychlost otaceni a pocet otacek motoru.
Ve skutec¢ném polohovani nemusi mechanizmus fungovat podle instrukci kvuli charakteristikdm a ruseni stroje.

K prevenci tohoto problému je tfeba mechanizmus zpétné vazby vyuZivajici kodér.

Jmenovita rychlost otaceni
Rychlost, pfi které se servomotor otaci nejucinnéji, se nazyva ,jmenovita rychlost otaceni”.

Nastaveni rychlosti pro konstantni provoz na jmenovitou rychlost otaceni [ot./min] servomotoru umozniuje efektivni provoz
polohovani.

Mechanizmus kodéru

Na rotujici kotou¢ s rovhomérné umisténymi Stérbinami blizko obvodu sviti svétlo.
Kodér umistény za kotou€em nacte impulz vZdy, kdyZ svétlo prosviti Stérbinu.
Nacteny pocet je pfivadén zpét do servozesilovace a tim umozZniuje pfesné fizeni polohovani.

Cim vy33i je rozliseni kodéru [impulzi/ot.] servomotoru, tim pfesnéji je polohovani.

i ™
Pro hlavni signal

Kuli¢kové loZisko

Pro nulovy signal

Vstupni hfidel

Prvek pfijimajici ) _

svétlo PIIMAIEL \tatitko indexu Svételny zdroj

(fototranzistor) (dioda vyzafujici
svétlo)

e 000
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m Role servozesilovace

) oo

Servozesilovag ovlada servomotor podle instrukcei pfikazoveho signalu z polohovaciho modulu.
Servozesilovac také pouZiva zpétnovazebni signal ze snimace pro kontrolu, zda servomotor pracuje podle instrukei (vyskyt

chyb), a pfipadné chyby opravi podle potieby.

Zde se dozvite o .elektronickém pievodu®, ,odchylkovem citaci® a ,zesilovadi rychlosti® servozesilovace.

Servozesilovad

Radié

Servosystém

Servomotor

Polohovaci
modul

Odchylkovy
gitad

Zesilovat rychlosti

Zpétnovazebni signal
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) Role elektronického prevodu

o 000

Servomotor pracuje nejefektivnéji pfi jmenovité rychlosti otaceni. Avak maximalni kmitocet prikazovych impulza, ktery
muZe byt pfedavan na vystup polohovaciho modulu, je pevné dany. Je-li tato hodnota pfrilis nizka, nelze na vystup predat
dost pfikazu na to, aby motor dosahl jmenovité rychlosti otaeni. Tento problém Fesi elektronicky pfevod, ktery slouZi ke

zvyseni kmito¢tu pfikazovych impulzu.

Servosystém
. Servozesilovac Servomotor
Radi& Zesnlovac rychlostl
Polohovaci Odchylkovy |
modul citac q _ .

Maximalni kmitocet
pfikazovych impulzu
1M [impulzu/s]

Kodér

Rozlieni kodéru: 262,144 [impulzu/ot.]

Jmenovita rychlost otaceni: 3,000 [ot./min]
Maximalni rychlost otaceni: 6,000 [ot./min]
Priklad: Neni-li pouZit pfevod (x), je maximalni rychlost servomotoru 1,000,000 x 1/262,144 x 60 = 229 [ot./min]

Pomér elektronického Maximalni rychlost

prevodu servomotoru [ot./min]

1x (bez prevodu) 229| Jmenovité rychlosti otageni neni dosazeno a radného vykonu

2% 458 servomotoru nelze dosahnout.

10x 2,290

20x 4,580 | Jmenovité rychlosti otageni je dosazeno a fadného vykonu
servomotoru Ize dosahnout.

Za téchto podminek je tfeba nastavit pomér elektronického pfevodu na pfibl. 20x ke konverzi kmitoc¢tu pfikazovych impulzi

pro fizeni rychlosti motoru.
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) Role elektronického prevodu ) 000

UrCeni pomeéru elektronického prevodu

KmitoCet pfikazovych impulzu = rychlost otaCeni servomotoru

1 &

Maximalni kmitocet pfikazovych impulzi x pomeér elektronického pfevodu 2 rozliSeni x jmenovita rychlost otaceni

Nastavte pomér elektronického prevodu, aby spinil vyse uvedené.

Priklad: V pripadé nasledujiciho:
Kmito€et pfikazovych impulzu:
200k [impulzd/s]

Rozliseni: 16,384 [impulzlt/ot.]
Jmenovita rychlost otaceni: 2,400

200k [impulzd/s] x Pomér elektronického prevodu = 16,384 [impulzi/ot.] x 40 [ot./s]
16,384 [impulzu/ot.] x 40 [ot./s]

Pomeér elektronického pfevodu =

[ot./min] (2,400 [ot./min] = 40 [ot./s]) 200k [pulses/sec]
je dosaZen.
Servosystém
Servozesilovac Servomotor
Radié | p— Zadiovat rychioan -
Polohovaci Odchylkovy B
modul citac ,A
(Maximalni kmito&et (Rychlost
ptikazovych impulzti) otaceni)
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@EXZI Role odchylkového éitace ) 00G

Odchylkovy ¢itac odecita zpétnovazebni impulzy kodéru od pfikazovych impulzu polohovaciho modulu.
Vysledné impulzy stanovené odchylkovym &itatem jsou nazyvany chybové impulzy.
Odchylkovy ¢itac vygeneruje pfikaz rychlosti tmérny hodnoté chybovych impulzi do zesilovace rychlosti.

KdyZ je pocet chybovych impulzu velky, rychlost otaceni servomotoru se zrychluje. KdyZ se zmensuje, rychlost se
zpomaluje. KdyZ je hodnota nulova, zastavi se.

Nasledujici obrazek vysvétiuje roli odchylkového gitace.

Stisknutim tlacitka ,Vpfed” v nasledujicim obrazku zobrazite roli odchylkového Eitace.
(Stisknutim tlacitka ,Zpét® se vratite na predchozi vysvétleni.)

Servosystem

Servozesilovad Servomotor

Radié

Prikazowvy impulzf
Polohovaci o jl | Odchylkowy

modul

ektron

e o B Zpétnovazebni impulz
‘.lllllllllll

Koder

Piikaz rychlosti imé&my hodnoté chybowvych impulzu, co? je rozdil
mezi prikazovymi impulzy a zpé&tnovazebnimi impulzy, je vyveden
do zesilovace rychlosti pro fizeni servomotoru.




kil FA_Equipment_for_Beginners{Positioning)_CZ

} Mechanizmus zpétné vazby ) 0oo

Servosystém disponuje mechanizmem zpétné vazby k zajisténi presného, hladkého a vysokorychlostniho polohovani.

Mechanizmus zpétné vazby v podstaté generuje chybové impulzy, které jsou rozdilem (zpoZdénim) mezi pfikazovymi
impulzy a zpétnovazebnimi impulzy.

MNasledujici obrazek vysvétluje mechanizmus zpétné vazby.

Stisknutim tlacitka ,Vpfed® v nasledujicim obrazku zobrazite mechanizmus zpétné vazby.
(Stisknutim tlagitka ,Zpét® se vratite na predchozi vysvétleni.)

Jakmile se jiz nevydavaji Zzadne dalsi prikazove impulzy, jsou odchylkowym
titatem wywdavany pfikazy zpomaleni aZ do absence chybovych impulzi.
KdyZ se nahromadéné impulzd wirati, nejsou wydavany Zadne dalsi
prikazy rychlosti a spolu s tim =& servomotor zastavi.

Prikazovy Odchylkovy ¢itac
impulz

Pfivod g

Prikaz Servomotor
rychlosti
sotop”

Chybové impulzy ———
. . Pocet chybo-
500 impulzd — wych impulzi je
Umérny
prikazim
rychiosti

-~

1,000 impulzd —

Zpétnovazebni impulz: Vyvod

Zpét‘ . Vpfed
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m Mechanizmus zpétné vazby

) oo

hladiny

Zisk smycky polohy

Prilis vysoky

ﬁ

.
Fluktuace Rvai

Odezva Prilis
zrychlenil  Bychid Uygﬂl{ft

Zpomaleni l

[J Chybove
impulzy

Rychlost

e

Cas
Prehnana reakce zpusobila
pirejeti polohy zastaveni,
tvorbu hluku a nestabilni
provoz

Sefizeni odezev z mechanizmu zpétné vazby

Chybové impulzy pusobi jako filtr, ktery odstrafiuje Sum generovany prikazovymi a zpétnovazebnimi impulzy.
Hodnota slouZici k nastaveni mnoZstvi se nazyva ,zisk smycky polohy®. Je-li tato hodnota optimalni, zlepsi se
zpétnovazebni odezva v profilu rychlosti a pfesnosti polohovani.
Poznamka: fluktuace v zisku smycky polohy odpovidaji fluktuacim v provozu servomotoru.
Obraz: Zmény zisku smycky polohy = zmény velikosti kontejneru chybovych impulzu

Sum = fluktuace vodni - Fluktuace v pfikazu
rychlosti

Optimalni stav

ﬁ

-
Fluktuace Whoddk

Odezva
zrychlenif
Zpomaleni

Chybove
impulzy

Rychlost

Optimalni odezva. Idealni
rychlost polohovani a
piesnost.

=

- Fluktuace v provozu servomotoru

Prili§ nizky

ﬁ

~
Fluktuace

Odezva
zrychleni! Pomalg
Zpomaleni

Chybowve Valka
impulzy

Rychlost

e
-
Cas

Zastavovani je hladké, ale trva prilis
dlouho.
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} Mechanizmus zpétné vazby ) 0oo

Vypocet zisku smycky polohy

Odchylkovy ¢ita Rychlost [impulzu/s] || Poget chybovych impulz(
Podet N

piikazovych Servomotor /

impulz Pocet chybovych

1,000 impulzi | Impulzd '

200 impulzd

Pocet zpé&tnovazebnich
impulzu

1 Cas [s]
1[s]

800 impulzu

Zisk smyCky polohy lze vypoditat podle vzorce, viz nize.
* Pfedpoklad: 1,000 pfikazovych impulzd, 800 zpétnovazebnich impulza, kmitocet pfikazovych impulza 1,000 [impulzi/s]

Pocet chybovych impulzl = [pfikazové impulzy] - [zp&tnovazebni impulzy]
200 impulzu = 1,000 impulza - 800 impulzd
Kmitocet pfikazovych impulzu
Pocet chybovych impulzu

1,000 [impulzu/s]
200 impulzu Zisk smycky polohy: 5 [rad/s]

Zisk smycky polohy =

5[rad/s] =
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} Role zesilovace rj_,fchlosti

Zesilovac rychlosti dodava napajeni servomotoru na zakladé pfikazu rychlosti z odchylkového citace.
Prikaz rychlosti je amémy poctu chybovych impulzl v odchylkovem cgitaci.

Pocet chybovych impulzl Pfikaz rychlosti Rychlost otaéeni servomotoru
Vysoka

Nizka

Nulova

Servosystém

Servozesilovad Servomotor

Prikaz rychlosti

Polohovaci _ . Eletronicky | Odchylkovy 1 p— S
modul L o o gitad 4 C

Napajeni
N
A

|

Radi& Zesilovac rychlosti I
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NETITEY Jak se fidi polohovani ) aec

V této kapitole se dozvite, jak skute¢né provadét polohovani.

3.1 Referenéni poloha
3.2 Metody stanoveni adresy
3.3 Jak prevést vzdalenost a rychlost na prikazové impulzy a kmitocet impulzu

V sekci 3.3 probereme systém Fizeni polohovani uvedeny nizZe.

Aktualni poloha (bod A) Cilova poloha (bod B)
I

Obrobek |

Servomotor

—
Pohyblivy stil

Kulikovy Sroub
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} Vychozi bod jako referencni poloha

V Fizeni polohy se vychozi bod Casto pouZiva jako referenéni poloha.
Cilovou polohu lze urcit stanovenim vychoziho bodu.

Rizenf polohy dava do souladu cilovou polohu s referenéni polohou obrobku

Vychozi poloha
Referenéni poloha

(vychozi bod) Cilova poloha

Vzdalenost pfesunu
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} Metody stanoveni adresy ) 0oo

Existuji dva typy metod stanoveni adresy: absolutni metody stanoveni adresy (ABS) a inkrementalni metoda stanoveni
adresy (INC). Specifikace cilova polohy se lisi v zavislosti na pouzivané metodé stanoveni adresy.

Absolutni metoda stanoveni adresy

V Fizeni polohovani se vzdalenost od vychoziho bodu nazyva ,adresa”. (Adresa vychoziho bodu je ,0%)
V absolutni metodé stanoveni adresy je ,adresa” specifikovana v cilové poloze polohovani.

Tato metoda umozZiiuje snadné nastaveni cilové polohy a slouZi k obecnemu fizeni stroju.

Bod A (vychozi bod) Bod B (aktuélni poloha) Bod C (cilova poloha)

1

Vzdalenost od vychoziho bodu: N . Aktual | B) |

) , < > ualni poloha (bod

"'?"'}-'GhDél bod : .ﬁ\dre&d N :

(bod A) I I _ . : _ ! _

Adresa: 0 L i Vzdalenost od vychoziho bodu: M, Cilova poloha (bod C)
"~ ' “1 Adresa: M

Inkrementalni metoda stanoveni adresy

Specifikovany jsou vzdalenost a smér jizdy z aktualni polohy do cilové.

Tato metoda stanoveni adresy je vhodna pro ,pohyb konstantni rychlosti® pro opakovany posun o danou hodnotu, jako je
podavani papiru na inkoustové tiskarné.

Bod A (aktualni poloha) Bod B (cilova poloha)
I |

L_Uzdélenost pfesunu z bodu A do bodu B: N\J'

s - - . &
! Smér pfesunu: Kladny '

[

V absolutni metodé stanoveni adresy je vzdalenost prfesunu rozdilem mezi adresou Gvodni polohy a adresou cilové polohy.
Vinkrementalni metodé stanoveni adresy e jiz vzdalenost presunu specifikovana.
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} Postup navrhu rizeni polohovani

) oo

Zde se dozvite, jak urcit pocet pfikazovych impulzu a kmitocet pfikazovych impulzu, které jsou potfeba pro skutecny

pfesun obrobku z bodu A do bodu B.
Nasledujici obrazek uvadi postup k uréeni poctu prikazovych impulzd a kmitoctu prikazovych impulzi

(1) Urcete vzdalenost pfesunu (napf. mezi body A a B) (3) Urcete pocet pfikazovych impulzu a
a ¢as k dosaZeni cile.

kmitocet pfikazovych impulzu na
zakladé rozliseni servomaotoru.

(2) Uréete rychlost otaceni servomotoru.

Uli

Servcrmcrtnr D
—_—

Kulickovy Sroub
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} Uréeni vzdalenosti presunu a rychlosti obrobku

m Vzdalenost (N [mm]) je rozdilem mezi aktualni (bod A) a cilovou polohou (bod B)
m Profil ychlosti za T sekund. (T =t1 + 12 + 13)

MNasledujici obrazek ukazuje vzdalenost a rychlost presunu.

Aktualni poloha
(bod A)

S

Vzdalenost pfesunu

Rychlost

[mm/s] d

Cilova poloha
(bod B)

N

N [mm]

Konstantni rychlost

1
Zrychleni | | Zpomaleni

Doba pfesunu T [s] =11 + 12 + 13
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} Uhlovy posun a rychlost servomotoru ) W

Systém Fizeni polohovani znazornény na obrazku niZe slouzi pro prevod rotaéniho pohybu servomotoru na pohyb linearni.
Se servomotorem spojeny Kulickovy Sroub se otadi a posouva pohyblivym stolem.

Je-li znama vzdalenost, kterou urazi pohyblivy stul za jednu otacku kulickového Sroubu (servomotoru), Ize vypoditat pocet
otacek servomotoru, ktery je potfeba pro pfesun stolu z bodu A do bodu B.

. o Vzdalenost pfesunu obrobku " T sekund ;
Pocet otatek = <

Vzdalenost pfesunu za otacku _ ' Bod A ' Bod B

N[mm] H

" T

Servomotaor

Kulickovy  Pohyblivy stl
Sroub

Uréete €as T, a jsou-li znamy t1, t2, a t3, lze vypocitat konstantni rychlost A.

Rychlost

) [I‘ﬂl;nfstl A Plocha je vzdalenosti pfesunu N.
onstantni | __

rychlost A At as

N= 2 + A2 + 2

Konstantni _ N
rychlost A 1P - ]
2 2




FA_Equipment_for_Beginners(Positioning)_CZ Lg_lig
>> w r 4 wr r - © - w wr o n u @
3:3.3 Urceni poctu prikazovych impulzu a kmitoctu prikazu

Jsou-li znamy pocet otacek a rozliSeni servomotoru, Ize vypocitat pocet prikazovych impulzu.

Pocet prikazovych impulzu = pocet otacek x rozliseni

T sekund

I
b

- 4

iBodA

Bod B

Servomotor
—

KmitocCet pfikazovych impulzu Ize vypocitat z doby pfesunu a poctu pfikazovych impulzu.

—
Pohyblivy stal
Kulickovy Sroub

Kmitocet pfikazovych
impulzd
[impulzu/s]

AN

Pfikazovy impulz Plocha je poctem pfikazovych impulzu.

Kmitocet A A

Poget pikazovych — Atl ., A3

'

E impulzu 2 2

: Pocet pfikazovych
: Kmito&et pfikazovych impulzi A= impulzu

: t1 t3

: —_— t2 ¢ —

. >
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CRLEIGIEN Co brat v ivahu ve skuteéném polohovani ) 0o

U skuteéného fizeni polohovani museji byt brany v Gvahu problémy zpusobené charakteristikami & chybami stroje.

V této kapitole se dozvite o tom, jak realizovat nasledujici typy fizeni polohovani ve skuteéné situaci.

Hladke a plynulé fizeni

Zachovani polohy na konci pfesunu

Prevence piejeti

Zarovnani stroje s vychozim bodem polohovaciho
modulu

Rucéni jemné doladéni polohy
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Hladké a plynulé fizeni N o0

Pro hladké provadéni riznych typl plynulé prace preda servozesilovac po uskuteénéni polohovani na vystup ,signal
dokoné&eni polohovani*.

Inkoustova tiskarna znazornéna na obrazku nize umi plynule a hladce provadét ruzné druhy fizeni polohovani, pohybu
tiskové hlavy a podavani papiru.

Stisknutim tlacitka ,Prehrat” v nasledujicim obrazku zobrazite roli signalu dokonéeni polohovani.

Signal
dokonceni
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} Zachovani polohy na konci presunu ) o0

Je-li po dokonéeni fFizeni polohovani servomotorem otoceno externi silou o hodnotu jednoho €i vice impulzu, do
odchylkového &itace se zadavaji zpétnovazebni impulzy a nacitaji se chybové impulzy. Servozesilovac pak dodava

napajeni servomotoru, ktery pomoci fizeni polohovani vytvari opaény tocivy moment vuci vnéjsi sile pro zachovani pevné
polohy (polohy zastaveni). Tomuto Fizeni se fika ,zamknuti serva”.

IrPFehw Stisknutim tlacitka ,Prehrat” zobrazite mechanizmus zamknuti serva.

Odchylkovy citac
Prikazovy impulz

-

Chybové impulzy

Zpétnovazebni
impulz

Poloha zastaveni je drzena.
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} Prevence prejeti ) 000

Pfi polohovani obrobku pomoci servosystému je obrobek servosystémem vZdy umistén do polohy uréené mechanizmem

zpétné vazby.
Nicméné v pripadé chyby piikazu ¢i programu muzZe servomotor tuto polohu pfejet a zpusobit poskozeni systému anebo

obrobku.
Aby k takové nehodé& nedosdlo, musi byt servosystém ihned zastaven, aniz by se spoléhalo na program. Proto jsou konce

stroje (obvykle na dvou mistech — vpredu a vzadu) vybaveny koncovymi spinadi.

Stisknutim tlagitka ,PFehrat” v nasledujicim obrazku zobrazite roli koncovych spinacu.

<D

Mormalni rozsah pohybu

Koncovy spinac Koncovy spinac

Zastaveni servosystéemu
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»
“ Zarovnani stroje s vychozim bodem polohovaciho modulu ) 0oo

Tomu se také fika ,sefizeni zakladny stroje”.

Stisknutim tlacitka Sipky v nasledujicim obrazku zobrazite sefizeni zakladny stroje.

Vychozi bod

To se provadi zarovnanim stroje s referenéni polohou (vychozim bodem) polohovaciho modulu pfi zapnuti &i sestaveni.

- Kdyz neni zakladna stroje
sefizena

Tiskarna predpoklada, ze
poloha zastaveni je vychozim
bodem a zahaji tisk z tohoto
bodu.

Tisk muzZe byt nespravné
zarovnan a muze dojit

k poskozeni systému.
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>“ Rué€ni jemné doladéni polohy ) o0

Ruéni provoz slouZi hlavné k ovéreni éinnosti systému polohovani, nastaveni Gvodniho bodu a cilove polohy (adresy) nebo
provadéni jemného doladéni pfi pfesném polohovani.
Existuji tfi typy ruénich operaci.

Operace JOG

Operace pomalého posunu

Operace rucniho generatoru impulzu




kil FA_Equipment_for_Beginners{Positioning)_CZ

>m Operace JOG a pomalého posunu

Operace JOG a pomaleho posunu jsou rezimy, u nichZ je obrobek posunut pouze o uréitou vzdalenost.
Jejich hlavni pouZiti:

- ovéreni ¢innosti systému polohovani;
- nastaveni adresy polohy;
- jemné doladéni polohy zastaveni.

[Uvod do operaci JOG a pomalé posunu pomoci kulickového $roubu]

Operace JOG a pomalého posunu uvadi nasledujici obrazek.
Je-li tlagitko Operace JOG na polohovacim modulu drzeno stisknuté, bude se obrobek stale pohybovat urcitou rychlosti.
Je-li tlacitko Operace pomaly posun na polohovacim modulu drZzeno stisknuté, bude se obrobek cyklicky posouvat o malou

vzdalenost.

Stisknutim tlacitek Operace JOG a Operace pomaly posun na polohovacim modulu v nasledujicim obrazku zobrazite jejich
cinnost.

Polohovaci modul Ubrﬂbek

Operace JOG I Sewnmntor
--
UPE”"-'E Fﬂmﬂl&h'j Kulickovy Sroub

posunu
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>m Operace ru¢niho generatoru impulzd ) 000

V reZimu ruéniho generatoru impulzi se polohovani provadi v zavislosti na poétu impulzu z ruéniho generatoru impulzu.

Tento rezim operace se pouziva, kdyz musi byt polohovani ruéné jemné sefizeno pro uréeni adresy polohovani (cilové
polohy).

Otacenim Eiselniku ruéniho generatoru impulzd pomoci mysi na obrazku niZze zobrazite operaci ruéniho generatoru
impulzu.

Otaceni Eiselniku ve sméru hodinovych rugiéek posouva obrobek doprava a proti sméru hodinovych ruciéek doleva.

Operace ruéniho generatoru impulzu

Vstup impulzd

Obrobek

Servomotor
Piikazovy
impulz ™
Kulickovy Sroub

Polohovaci modul
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= |
} Zavéreény test ) oo

Nyni, kdyz jste dokoncili viechny lekce kurzu Zafizeni FA pro zacatecniky (polohovani), jste pfipraveni absclvovat zavérecny
test. V pripadé nejasnosti u jakychkoli témat vyuzijte této prilezitosti k jejich zopakovani.

Tento zavéredny test obsahuje celkem 7 otdzek (23 poloZek).

Zaveérecny test muzZete absolvovat tieba nékolikrat.

Vypocet skore testu

Po vybéru odpovedi nezapomente stisknout tlaCitko Odpovéd. Budete-li pokraCovat bez stisknuti tlacitka
Odpovéd, dojde ke ztraté odpovédi. (Povazuje se za nezodpovézenou otazku.)

Vysledky skore
Na strané skére se zobrazi poéet spravnych odpovédi, poéet otazek, procento spravnych odpovédi a
uspésny/neuspésny vysledek.

Pocet spravnych odpovédi:

Pro Uspésné sloZeni testu je
potreba 60 % spravnych
odpovedi.

Celkovy pocet otazek:

Hodnota v procentech:

Pokracovat ‘ [ Revidovat

« Stisknutim tlaéitka PokraCovat test ukonéite.
« Stisknutim tladitka Revidovat test zrevidujete. (Kontrola spravnych odpovédi)
« Stisknutim tla¢itka Opakovat test zopakujete.
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} Zavéreény test, 1 ) 000

Urcete pocet prikazovych impulzi.

V kaZzdém ramecku vyberte vhodnou volbu.

Pohyblivy stll se v prabéhu jedné otacky kulickového Sroubu presune o 20 mm. RozliSeni kodéru je 8,192 impulzi/ot.
Za téchto podminek urete pocet prikazovych impulzd, ktery je potieba pro pohyb stolu o 110 mm.

(1) Minimalni vzdalenost presunu, presunu na impulz : | v | [mm)]
(2) Pocet otacek servomotoru S | otaCek

(3) Pocet prikazovych impulzi a Y | impulz

|
-
Servomotor _

L
| Ui, i’
Pohyblivy stil

— Kulickovy Sroub

8,192 [impulziiot.]

[ Odpovéd ] [ Zpét ]
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} Zaverecny test, 2

Urcete kmitocet prikazovych impulzi.
V kazdém ramecku vyberte vhodnou volbu.

Uréete kmitocet prikazovych impulza, ktery je tfeba k otaceni servomotoru pii jmenovité rychlosti otaceni.

Rozliseni kodéru - 8,192 impulzl/ot.
Jmenovita rychlost otaceni : 3,000 ot./min

Kmitocet prikazovych impulzi = | v % 3000/

=| ¥ | [impulzi/s]

Rozliseni kodéru 16,384 impulzi/ot. je| ¥ ot./min.
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} Zaverecny test, 3

UrCete zisk smycky polohy a metodu nastaveni zisku smycky polohy.

V kaZzdém ramecku vyberte vhodnou volbu.

Kmitocet Cdchylkovy Cita
prikazovych
impulzd
9500 impulzl
Za sekundu

Servomotor

Pocet chybowych
impulzd: 4 500

Zpétnovazebni impulz

[Uréete zisk smyéky polohy]

Jak je uvedeno na obrazku, je kmito€et pfikazovych impulzdi 9,500 impulzi/s a poéet chybovych impulzi je 4 500.
Za téchto podminek je zisk smyCky polohy, ¥ rad/s.

[Metoda nastaveni zisku smyéky polohy]

Prilisné odezvy servomotoru mohou zplsobit prejeti a Sum. V tomto pripadé ¥ | zisk smyCky polohy ke

v poctu prikazovych impulzi. Tim se snizuje citlivost odezvy servomotoru a Ize jej sefidit do optimalniho stavu.

Vezméte ale na védomi, Ze sniZzovani citlivosti odezvy vyrazné zhorsuje rychlost polohovani.

Odpovéd | [ Zpét |




i FA_Equipment_for_Beginners(Positioning)_CZ

} Zaverecny test, 4

Mastavte pomér elektronického pievodu.

) oo

V kazdém ramecku vyberte vhodnou volbu.

Uréete pomér elektronického prevodu, s nimz miZe servomotor pracovat pii jmenovité rychlosti otaceni pomoci

efektivniho
kmitoctu pfikazovych impulzi. Pro efektivni funkci servomotoru je mezi maximalnim kmito¢tem impulzd, pomérem

elektronického
prevodu, rozlisenim a jmenovitou rychlosti otaéeni zaveden nasledujici vztah.

[Vztah]
Maximalni kmitocet prikazovych impulzi x pomér elektronického prevodu == rozliseni x jmenovita

rychlost otaCeni (pomér elektronického prevodu == 1)
Vyberte ze seznamu optimalni pomér elektronického prevodu za nasledujicich podminek.

[Podminky]
Maximalni kmitocet prikazovych impulzi polohovaciho modulu: 200k impulzi/s

Rozliseni kodéru: 16,384 impulzi/ot.
Jmenovité otacky servomotoru: 2,000 ot./min

[Optimalni pomér elektronického prevodu]

Kmitocet prikazovych impulzid = --Select-- v |

Odpovéd ] [ Zpét ]
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} Zaverecny test, 5

Otazky ohledné véci, které je tieba brat v (ivahu pro skutecné fizeni

V kazdém ramecku vyberte vhodnou volbu.

Pozadaveki/specifikace

Potieba zabranit prejeti _ --Select-- Y|

Potieba zarovnat stroj s vychozim bodem polohovaciho __Select--
modulu. '

Potieba ruéniho jemného sefizeni polohy. _ --Select--

Potfeba zachovani polohy po dokonéeni polohovani. _ —-Select--

Potfeba uskuteénit hladké a souvislé fizeni _ -Select--

Odpovéd ] [ Zpét ]
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} Zavéreény test, 6 ) 000

Mastaveni koncového spinace

Pri navrhu systému fizeni polohovani uvedeném na obrazku niZze chcete nainstalovat koncovy spinac, aby u
systému nedoslo k prejeti normalniho rozsahu provozu.
Viyberte Cislo oznacujici optimalni polohu, kde by mél byt spinac nainstalovan.

o@ o @ SN E)

Normalni rozsah provozu
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} Zaverecny test, 7

Absolutni metoda stanoveni adresy a inkrementalni metoda stanoveni adresy

Absolutni metodu stanoveni adresy a inkrementalni metodu stanoveni adresy
vysvetluji nasledujici tabulky.
Pro dokonceni tabulek zadejte v kaZzdém poli odpovidajici Ciselnou hodnotu.

(1) Pro stanoveni poloh (GhId) v krocich po 45 stupnich v daném pofadi

225

RozliSeni: 8,192 impulzi/ot.

Uhel

{]ﬂ

45°

90"

135°

180°

225°

270°

315°

Absoluini metoda
stanoveni adresy

0

1024

3072

9120

6144

' ]

Inkrementalni metoda
stanoveni adresy

+1024

+1024

+1024

+1024

+1024

(2) Pro stanoveni riznych poloh (ahlid) v daném poradi

Uhel

{]ﬂ

45°

180°

135°

Absoluini metoda
stanoveni adresy

0

1024

4096

3072

Inkrementalni metoda
stanoveni adresy

+1024

-1024

Odpovéd ] [ Zpét ]
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} Skore testu

Pravé jste dokoncili zavérecny test. Vase vysledky jsou nasledujici.
Pro ukonceni zavéretného testu piejdéte na dalsi stranu.

Pocet spravnych odpovédi: 7

Celkovy pocet otazek:

Hodnota v procentech: 100%

Pokratovat ] [ Revidovat

Gratulujeme. Vas test byl uspésny.
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]

Pravé jste dokondéili kurz Zafizeni FA pro zadatetniky (polohovani).

Deékujeme za absolvovani tohoto kurzu.

Doufame, Ze se vam lekce libily a Ze informace ziskané v tomto kurzu
v budoucnu zuZitkujete.

Zaverecny test muZete revidovat tfeba nékolikrat.

Revidovat | | Zavfit




