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Tu je struény prehlad riadenia polohovania pre
zaciato€nikov.
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Uvod Ucel kurzu ) o0

Riadenie polohovania umoziuje prenasanie objektu vysokou rychlostou a presne do miesta urcenia.
Zamerom tohto kurzu je vybavit zaciatocnikov potrebnymi zakladnymi vedomostami pred vykonavanim samotného
riadenia polohovania.
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Uvod Struktira kurzu
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Obsah tohto kurz je nasledovny.
Odporacame vam zacat kapitolou 1.

Kapitola 1 - Naucte sa zaklady riadenia polohovania
MNauéte sa zaklady riadenia polohovania.
Kapitola 2 - Komponenty potrebné na riadenie polohovania

Precitajte si viac o komponentoch zariadeni potrebnych na riadenie polohovania a o ich Ulohach

Kapitola 3 - Spdsob riadenia polohovania

Precitajte si viac o metodike navrhu riadenia polohovania

Kapitola 4 - Co je potrebné zvazit' pri skutoénom polohovani

Precitajte si viac o ostatnych faktoroch, ktore je potrebné zohladnovat pri samotnom riadeni polohovania

Zaverecny test

MNa uspesné absolvovanie kurzu je potrebnych: 60 % alebo viac.
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} Ako sa pouziva tento nastroj elektronického kurzu ) 000

Prejst na nasledujdcu stranu Prejst na nasledujtcu stranu.

Spéat na predchadzajicu Spat na predchadzajicu stranu.

stranu

Zobrazi sa ,Obsah" a modzele prejst na poZadovanu stranu.

Prejst' na pozadovanu stranu

Ukonéite kurz.

Ukoncite kurz Okna, ako je obrazovka ,Obsah” a kurz sa zatvori.

X
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Preventivne opatrenia pri pouzivani ) 00

Preventivne opatrenia

Pred pouZitim realneho hardvéru si precitajte Preventivne opatrenia v prislusnych navodoch a dodrZiavajte prislusné
bezpectnostné informacie, ktoré sa v nich uvadzaju.
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LELIGIERE Preco riadenie polohovania? ) wwu

PoZiadavky na riadenie polohovania

Pokrok v obrabacich a montaZznych technolégiach posunul aj hranice presnosti a efektivnosti priemyselnych vyrobkov.
Z tohto dévodu sa poZiadavky na riadenie polohovania stavaji vyznamnejsie.
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VSeobecne znamym prikladom riadenia polohovania je atramentova tlaciaren.
Pri tlaci s vysokym rozlisenim je potrebny presny pohyb tlacovej hlavy a posun papiera.
Pri FA sa riadenie polohovania pouZiva aj v systéme prepravy batoZiny.

Videa v prislusnych prikladoch si prehrajte kliknutim na nasledovne miniatury.

V/Sseobecny priklad 1
Hlava atramentove) tlaciarne

VSeobecny priklad 2

Posun papiera v atramentove)
tlaciarni

FA priklad 1
Systemy prepravy batoziny
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hm::: je to Riadenie polohovania?
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Riadenie polohovania znamena také riadenie objektu, pri ktorom sa pohne z vychodiskovej polohy do cielovej polohy a v

nej sa presne zastavi.

Stlacte dolu uvedené tlacidlo ,Prehrat™ a zobrazi sa funkcia riadenia polohovania.

@ Startovacia pozicia

<

Vzdialenost pohybu

Cielova poloha

-
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Aby sa zvysila efektivnost prenosu pri pohybe objektu, musi sa pohybovat podla moznosti ¢o najrychlejsie.

Na pohonnu jednotku (akou je motor) a objekt ma vplyv zotrvacnost a trenie. Pri nahlom zrychleni alebo spomaleni méze
dochadzat’ k trhavym pohybom objektu alebo prebehnutiu cielove] polohy.

MNa predchadzanie tymto problémom je potrebné spojité zrychlovanie a spomalovanie.

Nasledujlci obrazok ukazuje prenos objektu do ciefove] polohy so ,zrychlenim®, s konstantnou rychlostou” a so

.Spomalenim®.
Graf znazorfiuje idealne a skutoéné rozdiely rychlosti objektu.
Tento typ pohybu dokaze premiestiioval objekt rychlo a presne.

Stlacte tlacidlo ,Prehrat” na nasledujicom obrazku a zobrazi sa polohovanie s spojitym zrychlenim a spomalenim.

@ M Idedlna zmena rychlosti
Rychlost Skutotna zmena rychlosti

W

0 Cas

Startovacia pozicia Cielova poloha
|

Stop
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Aby objekt mohol opustit vychodiskova polohu a presne dosiahnut ciefovu polohu, musi sa presavat pri suéasnom
porovnavani aktualnej polohy s uréenou polohou a Uprave rychlosti tak, aby sa skorigovala aktualna poloha.

Monitorovanie a korekcie pocas celého polohovacieho postupu sa nazyva ,riadenie spéatnej vazby".

Stlacte tlacidlo ,Prehrat” na nasledujicom obrazku a zobrazi sa rola riadenia spatnej vazby.

<D

Startovacia pozicia Cielova poloha

Pohyb podla

pokynov

Skutoény Samotny objekt sa nemodze presuvat' tak, ako sa pozaduje, v dosledku trenia
pehyb povrchu. Spatnovazobna regulacia to dokaze automaticky skorigovat.
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>m Prevod otacavého pohybu na linearny poh:,rb ) 000

Zakladnou operaciou riadenia polohy je linearny pohyb z vychodiskovej polohy do cielovej polohy.

V' pohonnej jednotke linearneho pohybu sa éasto pouZiva vysoko efektivny a jednoducho ovladatelny motor.

KedZe motor vykonava kruhovy pohyb (otacavy pohyb), pouZiva sa pasovy dopravnik na transformaciu kruhového pohybu
na linearmy, ako na nasledujicom obrazku.

Stlacte tlacidlo ,Prehrat” na nasledujucom obrazku a zobrazi sa konverzia z otaéaveho pohybu na linearmy pohyb.

@ Startovacia pozicia Cielova poloha

Kruhnvjr pohyb

/ ‘ — Linearny pohyb

\_/ Dopravnikovy pas

Motor (hnacia jednotka)
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1.3 Vyhody pouzitia servosystému na riadenie polohovania

Na riadenie s motorom sa vyuzivaja dva hlavné riadiace systémy: systém servomechanizmu a systém invertora.

Pozrime sa teraz, kde sa pouziva systém servomechanizmu a systém invertora.
Ako ukazuju nasledujuce priklady, na riadenie rychlosti sa pouzZiva systém invertora.
Servosystém je vhodny na riadenie polohovania.

Priklady systému servomechanizmu a systému invertora

S

Systém invertora

| Klimatizaéné
zariadenie
B
Spracovanie
| potravin

Servosystém

Laserovy
rezaci stroj
o |
- Osadzovac€ a
vkladac

Vstrekovaci
lis

Vyroba
polovoditov

Spracovanie
dreva
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} Komponenty potrebné na riadenie polohovania ) 0oc

V tejto kapitole sa dozviete viac o komponentoch potrebnych na riadenie polohovania pomocou systému

servomechanizmu a o Glohach jednotlivych komponentov.

Riadenie polohovania sa sklada z troch komponentov: povelovy komponent, riadiaci komponent a pohonny/detekény

komponent.

MNasledujlici obrazok ukazuje konfiguraciu zariadenia s radi¢om (polohovaci modul) v povelovej éasti, servozosilfiovacom v

riadiacej c¢asti a servomotor v ¢asti pohonu/detekcie.

Konfiguracia zariadenia na riadenie polohovania

Povelovy komponent

Radi¢ (polohovaci modul)

Povelovy
signal

Riadiaci kompaonent

Komponent pohonu/detekcie

Servozosilfovad

Servomotor

Napajaci
zdroj

Signal spatnej vazby
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Precitajte si viac o toku riadiaceho signalu medzi komponentmi zariadenia.

Stlaéte tlagidlo ,Dopredu” na nasledujicom obrazku a zobrazi sa priebeh riadenia polohovania.
(Stlacenim tlacidla .Spat” sa vratite na predchadzajluce vysvetlenie.)

Povelowy signal

Servosystem

Servozosilhovad

Radic

FPolohovaci
modul

Povelowy  Signal spatnej
signal vazhy
Normalna prevadzka

0

Mapajanie
Servomotor

Y Siﬁnél spéitne'! vazby ( )

Kodovac

Servozosilfiovaé skontroluje rozdiel medzi povelovym signalom

a signalom spatnej vazby a ak je rozdiel nulovy, predpoklada, Ze
Spﬁt“ - Dopredu motor pracoval podla pokynov.
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MNa prenesenie objektu polohovaci modul vygeneruje a vysle povelovy signal na servozosilfiovac.

Pri riadeni polohovania sa impulzoveé signaly pouZivaju ako povelové signaly a nazyvajl sa povelové impulzy.
Servomotor sa pootoci o poéet povelovych impulzov poslanych z polohovacieho modulu na servozosilfiovac.
Pocet povelovych impulzov za jednotku ¢asu sa nazyva frekvencia povelovych impulzov a pouZiva sa na regulaciu

rychlosti servomotora.

Nasledujuci obrazok ukazuje pocet povelovych impulzov a frekvenciu povelovych impulzov.

Pocet povelovych impulzov:

| |
Ie Otacanie servomotora ;’I

1

Cas

.

Pocet povelovych impulzov za jednotku ¢asu:
Rychlost servomotora = Frekvencia povelovych impulzov [impulzy/s]

|
|
|
|
I
I
I
0
|
|
|
|
|
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m Roly poctu povelovych impulzov a frekvencia povelovych impulzov ) W

Tu sa dozviete viac o roliach poctu povelovych impulzov a frekvenciu povelovych impulzov o vztahu medzi ich rolami a
ucelom (*praca).

Masledujlci obrazok ukazuje pasovy dopravnik so servomotorom, ktory vykona jedno otocenie po kaZdych 30 impulzoch.
Jedno stla¢enie tlacidla na polohovacom module vygeneruje jeden impulz.

Jeden impulz pootodi servomotorom o 12 stupriov a praca na pasovom dopravniku sa pohne smerom k cielovej polohe.
Pocet stlaceni tlacidla (hodnota scitavaca) sa rovna poétu povelovych impulzov a interval, s ktorym sa tlacidlo stlaca, je
frekvencia povelovych impulzov.

*Pri riadeni polohovania sa cielovy objekt, ktory sa ma polohovat, nazyva ,praca”.

Stlacte tlacidlo ,Vygenerovat impulz® na polohovacom module na obrazku dolu a zobrazi sa vztah medzi poctom
povelovych impulzov/frekvenciou povelovych impulzov a pracou.

Startovacia pozicia Cielova poloha
|
1
1
1

Polohovaci modul

Scéitavad 0
2l
/
Vygenerovat’ f
impulz \
.\
Servozosilfiovat ~__~ Dopravnikovy pas
Servomotor

Vykona jedno otocenie po kazdych 30 impulzoch

Kliknutim na tlacidlo sa pasovy dopravnik posuva po malych krokoch.
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2.3.1 Uloha servomotora e 00c

Servomotor pohybuje pracu otacanim, pricom verne sleduje energiu dodavana servozosiliiovacom.

Servomotor ma vstavany detektor (kodovac), ktory dokaZe presne scitavat rychlost otacania a pocet otacok motora.

Pri samotnom polohovani nemusi mechanizmus fungovat podla pokynov s ochlfadom na charakteristiky a poruchy stroja.
Aby sa predislo tomuto problému, je potrebny mechanizmus spatnej vazby s vyuZitim kédovaca.

Menovita rychlost otacania
NajefektivnejSia rychlost otacania servomotora sa nazyva ,menovita rychlost otacania“.

Nastavenie rychlosti stalej prevadzky na menovitl rychlost ota¢ania [ot/min] servomotora umoziiuje efektivnu prevadzku
polohovania.

Mechanizmus koédovaca

Svetlo svieti na otoény kotl¢ s rovnomerne rozloZzenymi zarezmi po obvode.
Kodova€ umiestneny za kotu¢om pocita kazdy IGE svetla, ktory prejde cez drazku.
Scitavana hodnota sa privadza spat do servozosilfiovaca, ¢o umoZziuje presné riadenie polohovania.

Cim vyssie je rozliSenie kddovada [impulzov/ot] servomotora, tym presnejsie je polohovanie.

~ ~
Pre hlavny signal

Guléckove loZisko

Pre signal nulového bodu

Prvok prijimajuci
svetlo
(fototranzistor)

Indexovacia Zdroj svetla
stupnica (svetloemitujaca
diéda)
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Servozosilfiovac riadi servomotor podla pokynov povelového signalu z polohovacieho modulu.
Servozosilfiovac pouZiva aj signal spatnej vazby z kddovaca a pokracuje v kontrole, & servomotor pracuje podla pokynov
(kontrola chyb) a koriguje podla potreby vietky chyby.

Tu sa dozviete o .elektronickom prevode”, ,odchylkovom scitavaci®, ,zosilfiovaci rychlosti® servozosilfiovaca.

Servosystém
Radic Servozosilfiovad Servomotor
adi : : Rychlostny
zZosilfiovad
Elektro- . .
Polohovaci . Odchylkovy
modul I:::::vkgd L | “

Signal spatnej vazby

Kédovad
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> Uloha elektronického prevodu
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Servomotor funguje najefektivnejSie pri menovitej rychlosti otac¢ania. Maximalna frekvencia povelovych impulzov, ktora
dokaze vydat na vystupe polohovaci modul je pevne uréena. Ak je tato hodnota prili§ nizka, na vystup nedokaze vydat
dostatok povelov, aby motor dosiahol menovita rychlost otacania. Ak chcete tento problém vyriesit, pouZite elektronicky

prevod na zvysenie frekvencie povelovych impulzov.

Radi¢

Polohovaci
modul

Maximalna frekvencia
povelovych impulzov
1M [impulzov/s]

Servozosilfiovacé

Servosystém

_ Servomotor
Rychlostny =

Odchylkovy

siitavat [y > @

. zosilfovac |

Kédovac

RozliSenie kddovaca: 262,144 [impulzov/ot]
Menovita rychlost ota¢ania: 3,000 [ot/min]
Maximalna rychlost otaania: 6,000 [ot/min]

Priklad: Pokial nie je pouzity Ziadny prevod (x), maximalna rychlost servomotora je 1,000,000 x 1/262,144 x 60 = 229 [ot/min]

Zvacsenie elektronického
prevodu

Maximalna rychlost’
servomotora [ot/min]

1x (bez prevodu)

229

Menovita rychlost’ ota€ania nebude dosiahnuta a vykon
servomotora sa nebude dat' dosiahnut'.

2x 458
10x 2,290
20x 4 580 | Menovita rychlost’ ota€ania bude dosiahnuta a vykon servomotora

sa bude dat' dosiahnut'.

V tomto stave by sa mal zafixovat elektronicky prevodovy pomer prevodu frekvencie impulzov na regulaciu rychlosti motora

pribliZne na 20x.
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UrCenie elektronického prevodového pomeru

Frekvencia povelovych impulzov 2 rychlost otafania servomotora

1 &

Maximalna frekvencia povelovych impulzov x elektronicky prevodovy pomer = rozliSenie X menovita rychlost otacania

Nastavte elektronicky prevodovy pomer tak, aby zodpovedal vyssSie uvedenému.

Priklad: V nasledujacom pripade:

Frekvencia povelovych impulzov:

200k [impulzov/s]

Rozlisenie: 16,384 [impulzov/ot.]

Menovita rychlost otacania: 2,400
[ot/min] (2,400 [ot/min] = 40 [r/s])

Servosystém

Servozosilfiovac
Radi¢ @ 'po———— 7T TTTTTTTS

Polohovaci Odchylkovy

modul

(Maximalna frekvencia
povelovych impulzov)

Elektronicky prevodovy pomer =

- o -
. zosiliiovac:

s€itava® “‘ e

200k [impulzov/s] x pomer elektronického prevodu = 16,384 [impulz/ot] x 40 [r/s]
16,384 [impulz/otocenie] x 40 [r/s]

Rychlostny'

N,

200k [impulzov/s]

sme ziskali.

Servomotor

(Rychlost
otacania)
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Odchylkovy scitavac odpocitava impulzy spatnej vazby kdédovaca od povelovych impulzov polohovacieho modulu.
Vysledné impulzy kumulované v odchylkovom séitavaci sa nazyvaju chybove impulzy.

Odchylkovy séitavac vydava na vystup do rychlostného zosilfiovaca rychlostny povel imerny hodnote chybového impulzu.
Ak je pocet chybovych impulzov velky, rychlost otacania servomotora sa zrychluje. Ked sa zmensuje, rychlost sa spomali
a zastavi sa, ked je hodnota nulova.

MNasledujlci obrazok vysvetluje ulohu odchylkového séitavaca.

Stlacte tlacidlo ,Dopredu” na nasledujicom obrazku a zobrazi sa Uloha odchylkoveho scéitavaca.
(Stlacenim tlacidla ,Spat” sa vratite na predchadzajuce vysvetlenie.)

Servosystem

Servozosilhovad Servomotor

Radic — — ] — Rychlostny zosifiovaé
Povelovy impulz ~

T,

o
N

==y _l_'l_ )-l

Odchylkowy
scitavac

Polohovaci
modul

-~
-

Impulz spatnej vazby
‘s mssaemammem
Kodovac

Rychlostny povelovy umerny hodnote chybového impulzu, éo je
rozdiel medzi povelovymi impulzami a impulzami spatnej vazby,

Spﬁt“ _ Dopredu sa vydava na vystupe rychlostného zosiliiovaéa na riadenie
servomotora.
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Servosystém ma mechanizmus spatnej vazby, ktory zaruéi presné, spojité a vysokorychlostné polohovanie.
Mechanizmus spatnej vazby v podstate generuje chyboveé impulzy, ktoré s rozdielom (oneskorenim) medzi povelovymi
impulzami a impulzami spatnej vazby.

MNasledujlci obrazok vysvetluje mechanizmus spatnej vazby.

Stlacte tlacidlo ,Dopredu” na nasledujicom obrazku a zobrazi sa mechanizmus spatnej vazby.
(Stlacenim tlacidla ,Spat” sa vratite na predchadzajuce vysvetlenie.)

Ked sa uZ na vystup nevydavajd Ziadne dalgie povelove impulzy, na vystup
£ odchylkoveho séitavaca sa wydavajd spomalovacie povely, aZ kym sa
- . . e - neobjavia chyboveé impulzy. Ked zmiznd akumulovang impulzy, dalsie
PWEIOW Ddﬂh'f'kﬂw scitavac ryvchlostné povely =a newvydavajd na vystup a v dosledku toho sa

im PI..IlZ servomotor Zastavi.

.
Vstreknutie g

Rychlostny Servomotor
3 r

povel
1,000 impulzoy — ,,Stﬂp"
Chybové impulzy e et
8
500 impulzoy — i:'?hwfc.h
pulzov je
I:IITIEITIj" R:.I"ChhS;\
povelom [pi=]
- rychlosti
1,000 L.
e o [p/s]
Impulz spatnej vazby: Odtok c00
Sps’it“ _» Dopredu 4 's) |

4

0 Cas [s]f
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Uprava reakcii z mechanizmu spatnej vazby

spatnej vazby sa zlepsuje z hlfadiska rychlostného profilu a presnosti polohovania.
Vsimnite si, Ze kolisanie zisku polohovej slucky zodpoveda vykyvom v prevadzke servomotora.

Obrazok: Zmena zisku polohovej slucky = Zmena velkosti kontajnera chybového impulzu
Sum = vykywy povrchu

-y
vody rychlostnom povele
Zisk polohovej sluéky

Chybovy impulzy posobia ako filter, ktory eliminuje Sum generovany povelovymi impulzami a impulzami spatnej vazby.
Hodnota pouzZivana na nastavenie hodnoty sa nazyva ,zisk polohovej slucky”. Ak je tato hodnota optimalna, reakcia

- Vykyvy v prevadzke servomotora

Prilis vysoky > Optimalny stav > Prilis nizky
D - D - ﬂ ~
Kolizanie [ Kolizanie 1"":;"‘ Kolizsanie (uasig
Reakcia Prilis Reakcia Pn"é Reakcia
—Jzrychlenia  Bychia v}fsﬂkjf —Lzrychienia FO% nizk}r —zrychlenia  Fomald
lz=pomalenia l /=pomalenia I lzspomalenia
Chybové Mal Chybové """‘n‘;* Chybove  (Warkd
impulzy impulzy impulzy
Rychlost Rychlost’ Rychlost
i~ Sy S o
o =o— e il
Cas Cas Cas
Nadmerna reakcia spdsobila Optimalna reakcia. ldedina Zastavenie je spojité, ale frva
prebehnutie polohy rychlost a presnost priliz diho.
zastavenia, generovanie polohovania.
Sumu a nestabilnu prevadzku
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Vypocet zisku polohovej slucky

) 000

Odchylkovy séitavac
fooek . Servomotor
povelovych
impulzov Pocet chybovych

1,000 impulzow impulzov .

200 impulzov

Pocet impulzov
spatnej vazby

800 impulzov

Rychlost [impulzov/s]

|| Poéet chybowych
impulzov

[/

Zisk polohovej slucky moZno vypocitat podfa nasledujiceho postupu.
*Predpoklad: 1,000 povelovych impulzov, 800 impulzov spétnej vazby, frekvencia povelovych impulzov 1,000 [impulzov/s]

Zisk polohovej slucky =

Pocet chybovych impulzov = [Povelové impulzy] - [Impulzy spétnej vazby]

200 impulzov = 1,000 impulzov - 800 impulzov

Frekvencia povelovych impulzov

Pocet chybovych impulzov

1,000 [impulzov/s]

5 [rad/s] =
[ ! 200 impulzov

Zisk polohovej slucky: 5 [rad/s]
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Uloha zosilfiovaca rychlosti ) 000

Rychlostny zosilfiovac dodava energiu servomotoru podla rychlostného povelu z odchylkového séitavaca.
Rychlostny povel je Gmermy pocétu chybovych impulzov v odchylkovom séitavadi.

Pocet chybovych impulzov

Rychlostny povel

Rychlost otaCania motora
servomechanizmu

Velka Vysoky Vysoky
Maly Nizky Nizky
Nula Ziadne Zastavené
Servosystém
Servozosilfiovac
Radiﬁ ____________________"____:___ R}?Ehlﬂ'ﬁtn? Sewmotﬂr
Elektro- 0 ::J:hlorsmy povel zQsiIﬁDvaE
Polohovaci ......5. | nicky e chylkovy 2
modhl 'E_._n_}:? pr‘ew:d Lt séitavad =
MNapajanie

1

Kodovad
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LCLIGIERE Ako sa vykonava riadenie polohovania ) 0o

V tejto kapitole sa dozviete, ako sa vlastne vykonava polohovanie.

3.1 Referenéna poloha
3.2 Metddy adresacie
3.3 Ako skonvertovat' vzdialenosti a rychlost na povelové impulzy a na frekvenciu impulzov

V Casti 3.3 budete Studovat dolu uvedeny systém riadenia polohovania.

Aktualna poloha (bod A) Cielova poloha (bod B)

I

Praca

Servomotor

—
Pohyblivy stél

Guléckova
skrutka
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} Vychodiskovy bod ako referencna poloha ) 000

Pri riadeni polohy sa vychodiskova poloha ¢asto pouziva ako referencna poloha.
Cielova poloha méze byt zadana uréenim vychodiskového bodu.
Riadenie polohy porovnava cielovl polohu s referenénou polohou prace.

Startovacia pozicia
Referentna poloha
(vychodiskovy bod) Cielova poloha

Vzdialenost pohybu
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X Metoda adresacie ) 000

Existuju dva typy metdd adresacie: metdda absolitne] adresacie (ABS) a metdda inkrementalnej adresacie (NC).
Specifikacia cielovej polohy zavisi od pouZitej metddy adresécie.

Metdda absolitne] adresacie

Pri riadeni polohovania sa vzdialenost od vychodiskového bodu nazyva ,adresa”. (Adresa vychodiskového bodu je ,0%)
Pri metode absolitnej adresacie sa ,adresa” Specifikuje pri polohovani ciefovej polohy.

Tato metdda ulahéuje nastavenie cielove] polohy a pouZiva sa pri celkovom riadeni stroja.

Bod A (vychodiskovy bod) Bod B (aktgélna poloha) Bod C (ciefova poloha)
i Mzdialenost od vychodiskoveho bodu: N,\_. Aktualna poloha (bﬂd E»:I |
Vychodiskovy f: “\ Adresa: N :
bod (bod A) i |
Adresa: 0 L 1Vzdialenost od vychodiskového bodu: M o Ciefovéa poloha (bod C)
™~ [ “1 coy
Adresa: M

Inkrementalna metdda adresacie

Specifikovana je vzdialenost a smer pohybu z aktualnej polohy do cielovej polohy.

Tato metéda adresacie je vhodna na posun konstantnou rychlostou® pri opakovanom pohybe o dand hodnotu, napriklad
pri podavani papiera na atramentovej tlaciarni.

Bod A (aktualna poloha) Bod B (cielova poloha)
1 |

:f‘-u"zdialenust' pohybu z bodu A do bodu B: N\_J

s &

! Smer pohybu: Kladny '

I

Pri metdde absolitnej adresacie prejdena vzdialenost zodpoveda rozdielu medzi adresou vychodiskovej polohy a adresou
cielovej polohy.
Inkrementalna metdda adresacie, prejdena vzdialenost je uz Specifikovana.
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} Postup navrhu riadenia polohovania

) 000

(1) Rozhodnite o vzdialenosti pohybu (napr. medzi
bodom A a B) a o ¢ase na dosiahnutie ciela.

A N [mm] B
(2) Stanovte rychlost otacania servomotora.
llnll I!N!I
A B

Servomotor D
— —
Guldckova
skrutka

Tu sa dozviete, ako urcit pocet povelovych impulzov a frekvenciu povelovych impulzov potrebnych na realne presunutie
prace z bodu A do bodu B.

Masledujlici obrazok ukazuje postup stanovenia poétu povelovych impulzov a frekvencie povelovych impulzov.

(3) Stanovte pocet povelovych impulzov a
frekvenciu povelovych impulzov podfa
rozli$ovacej schopnosti servomotora.




ki FA_Equipment_for_Beginners{Positioning)_SK

{ ) [ el

]

3.3.1 Rozhodovanie o vzdialenosti pohybu a rychlosti prace

) 000

m Vzdialenost (N [mm]) je rozdiel medzi aktualnou polohou (bod A) a cielovou polohou (bod B)

m Profil rychlosti v T sekundach. (T =11 + t2 + {3)

MNasledujlci obrazok ukazuje velkost a rychlost pohybu.

Rychlost

[mm/s] T

Aktualna poloha Cielova poloha
(bod A) (bod B)

Velkost pohybu
S N [mm] >

1 = £ . |
Zrychiit ! Konstantna rychlost |Spomalif

Cas pohybu T [s] =1 + 12 + 13
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Uhlovy posun a rychlost’ servomotora ) ooc
Dolu uvedeny systém riadenia polohovania sa pouZiva na konvertovanie otac¢avého pohybu servomotora na linearny
pohyb.

Guléckove vreteno spojené so servomotorom sa otaca a premiestiiuje pohyblivy stél.

Ak je znama vzdialenost, o ktorl sa premiestni pohyblivy stél za jedno otocenie guléékového vretena (servomotora),
mézete vypoditat’ pocet otoceni servomotora potrebny na premiestnenie stola z bodu A do bodu B.

Potet _ Velkost pracovneho pohybu !( T sekind ;
otdéok ~  Velkost pohybu na jedno oto&enie . Bod A . Bod B
|
N[mm] ———
Servomotor !
T

:—

Guléckova  Pohyblivy stél
skrutka

Rozhodnite o ¢ase T, a ak su zname t1, {2 a t3, moéZete vypocitat konstantna rychlost’ A.

Rychlost
[i'nrnfs]‘ 4\ Tato plocha sa rovna velkosti pohybu M.
Konstantna | A A
rychlost A , | N= Aitl | app s A
! | 2 2
I 1
E i Konstantna — N
; : rychlost' A M.
«—— 7 4>‘
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Urcovanie poctu a frekvencie povelovych impulzov

D 00

Ak je znamy pocet otacok a rozlisenie servomotora, mozno vypocitat pocet povelovych impulzov.

Pocet povelovych impulzov = pocet otacok x rozliSenie

Servomotor
—

e i Pohyblivy stél
skrutka
Frekvenciu povelovych impulzov moZno vypocitat z asu pohybu a poc¢tu povelovych impulzov.
Frekvencia
povelovych impulzov
[impulzov/s]

AN
Povelovy impulz
Frekvencia A i

Potet povelovych — A;tl A2 o D28

'

E impulzov 2

: Pocet povelovych
| Frekvencia povelovych = -impulzov

' o impulzov A £ 1 - 13

Plocha sa rovna poctu povelovych impulzov.
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LETNGIERS Co je potrebné zvazit’ pri skutoénom polohovani ) 00
Pri samotnom riadeni polohovania je potrebné prihliadat na problémy, spoésobované charakteristikami alebo chybami
stroja.

V tejto kapitole sa dozviete o tom, ako implementovat’ nasledujlce typy riadenia polohovania v realnegj situacii.

Spojité a nepretrzité riadenie

Pridrzat polohu na konci prenosu

Zabranenie prekmitu

Stroj zoradte do vychodiskového bodu polohovacieho
modulu

Manualne doladenie polohy
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) Spojité a nepretrzité riadenie ) 00

Po dokon&eni polohovania servozosilfiova¢ vydava na vystup ,signal dokoncenia polohovania®, aby sa rézne typy
nepretrZitej prace vykonavali spojite.

Atramentova tlaciaren zobrazena dolu na obrazku dokaze nepretrZite a spojite vykonavat rézne typy riadenia polohovania,
pohyby tlacovej hlavy a posun papiera.

Stlacte tlacidlo ,Prehrat” na nasledujicom obrazku a zobrazi sa Gloha signalu dokonc¢enia polohovania.
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4.2 Pridrzat’ polohu na konci prenosu

) 000

Ak sa servomotor otoci €o i len o jeden impulz vonkajsou silou po dokonéeni riadenia polohovania, impulzy spatnej vazby

sa privadzaju na odchylkovy scitavac a kumuluju sa chyboveé impulzy. Servozosilfiovac potom privadza energiu na

servomotor, ktory vygeneruje opaény krutiaci moment ako vonkajsia sila, aby sa riadenim polohovania udrZiavala fixovana

poloha (zastavovacia poloha). Takéto riadenie sa nazyva ,zamknutie servomechanizmu®.

@ Stlacte tlacidlo ,Prehrat™ a zobrazi sa mechanizmus zamknutia servomechanizmu.

Odchylkovy scéitavad
Povelovy impulz

Chybové impulzy

Impulz
spatnej

vazhy

Bude pridrZzana poloha zastavenia.
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} Zabranenie prekmitu ) 0o

Pri polohovani prace servosystémom bude servosystém vZdy polohovat pracu v polohe, Specifikovane] mechanizmom
spdtnej vazby.

Chyba programu alebo povelu viak mézZe vyvolat prebehnutie servomotora a spdsobit tak poskodenie systému a prace.
Aby sa predislo takémuto poskodeniu, servosystém sa musi urgentne zastavit bez toho, aby sa spoliehal na program.
Preto sa pouZivaju koncové spinace na koncoch stroja (spravidla v dvoch miestach, v smere dopredu a dozadu).

Stlacte tlacidlo ,Prehrat” na nasledujicom obrazku a zobrazi sa Uloha koncovych spinacov.

<D

MNormalny rozsah pohybu

Koncovy vypinac Koncovy vypinac

Zastavenie servosystému
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>m Stroj zorad'te do vychodiskového bodu polohovacieho modulu ) ooc

Dosiahnete to zoradenim stroja do referencnej polohy (vychodiskovy bod) polohovacieho modulu pri zapnuti napajania
alebo pri zmontovani. Tento postup sa nazyva aj ,znovuziskanie referenéného bodu stroja“.

Stlacte tlacidlo so Sipkou na nasledujicom obrazku a zobrazi sa Uloha znovuziskania referenéného bodu stroja.

Vychodiskovy bod

B

Spét“ . Dopredu

- Ked' stroj znova neziska
referencny bod

Tlaciaren predpoklada, Ze
poloha zastavenia je
vychodiskovy bod a zagina
tla€ odtialto. M&Ze dochadzat
k nespravnemu zarovnaniu
tlace alebo sa systém moze
poskodit’.
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m Manualne doladenie polohy ) L

Manualne ovladanie sa pouZiva hlavne na overenie funkénosti polohovacieho systému, nastavenie vychodiskového bodu a
ciefove] polohy (adresy), alebo na jemné Gpravy pri presnom polohovani.
Existujd tri typy manualnych operacii.

ReZim pomalého posunu

Rezim krokového posunu

ReZim manualneho generatora impulzov
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o
m Prevadzka v rezimoch pomalého a krokového posunu ) ooc

Prevadzka v reZzime krokoveého a pomalého posunu sliZi na pohyb prace iba o uréitu vzdialenost.
Pouzivaju sa najma na:

- Overenie funkénosti polohovacieho systému
- Nastavenie adresy pozicie
- Jemné doladenie polohy zastavenia

[Uvod do prevadzky v reZime krokového a pomalého posunu pouzitim guféckového vretenal]

MNasledujluci obrazok vysvetluje prevadzku v rezime krokového a pomalého posunu.
Pokial budete drzat tlacidlo ReZim pomalého posunu na polohovacom module stlacené, praca sa pohybuje dalej urcitou

rychlostou.
Praca sa posuva o malu vzdialenost v konstantnom cykle dovtedy, kym je stlagené tlacidlo reZim krokového posunu na

polohovacom module.

Stlacte tlacidla ReZim pomalého posunu a ReZim krokového posunu polohovacieho modulu podla nasledujiceho obrazku a
sledujte tieto reZimy prevadzky.

Polohovaci modul F'rar-ﬂ

ReZim pomaléh Sewnmntor
| posunu l -
-- v}

[Fleiim kmkwém:]

Guldckova skrutka
posunu
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m Rezim manualneho generatora impulzov ) ooc

V reZime manualneho generatora impulzov sa polohovanie vykonava na zaklade poctu impulzov, privadzanych z
manualneho generatora impulzov.

Tento reZzim prevadzky sa pouZiva, ked si polohovanie vyZaduje jemné manualne doladenie pri uréovani polohovacej
adresy (cielova poloha).

Pomocou mysi otacajte kolieskom ruéného generatora impulzov podla nasledujuceho obrazku a overte si funkeiu
manualneho generatora impulzov.

Otaéanim kolieska v smere hodinovych ruciciek sa praca poslva doprava a pri otaani proti smeru hodinovych ruciciek sa
praca presunie dolava.

Manualny generator impulzov

Impulzny vstup

Servomotor ——
Prikaz T

impulz ™ — —

Gulackova skrutka

Polohovaci modul
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} Zavereény test ) 000

Teraz, ked ste absolvovali vietky lekcie kurzu Zariadenia FA pre zaciatoénikov (polohovanie), ste pripraveny podstipit

zaverecny test. Ak vam nie sU jasné niektoré z preberanych tém, vyuZite tito prileZitost a prestudujte si tieto témy.
V tomto zaverecnom teste je celkom 7 otazok (23 poloZiek).

Zavereény test mbZete zopakovat tolkokrat, kolko budete chceiet.

Ako sa hodnoti test

Po vybere odpovede nezabudnite kliknit' na tladidlo Odpoved. Ak budete pokracovat' bez kliknutia na tlagidlo
Odpoved, vasa odpoved bude stratena. (Povazuje sa za nezodpovedanu otazku.)

Vysledky hodnotenia
Ma stranke vysledkov sa objavi poéet spravnych odpovedi, poéet otazok, percento spravnych odpovedi a
vysledok vyhovel/nevyhovel.

Spravne odpovede: 7

Na Uspesné absolvovanie testu
Celkom otazok: 7 musite spravne odpovedat' na
60 % otazok.
Percento: 100%
Pokratovat | | Kontrola |

» Kliknutim na Pokracovat sa test ukonéi.

« Po kliknuti na Koentrola skontrolujte test. (Kontrola spravnej odpovede)
« Kliknutim na tlaidlo Opakovat’ zopakujte test.
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Urcite pocCet povelovych impulzov.

Zvolte vhodnid moznost v kazdom poli.

Pohyblivy st6l sa za jedno otoenie gulféfkového vretena posunie o 20 mm. RozliSenie kodovaca je 8,192 impulzov/ot.
Za tychto podmienok urcite pocet povelovych impulzov potrebnych na pohyb stola o 110 mm.

(1) Minimalna hodnota drahy, draha na jeden impulz :| v | [mm]
(2) Pocet otacok servomotora | v | otacky
(3) Pocet povelovych impulzov : ¥ impulzov

‘ S
Servomotor —
—
- W/ /7R e
— Guldékova Pum stél
skrutka yRllvy

8,192 [impulzov/ot]

[ Odpoved ] [ Spat ]
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Urcite frekvenciu povelovych impulzov.

Zvolte vhodnd moznost v kazdom poli.

Urcite frekvenciu povelovych impulzov potrebnu na otacanie servomotora s menovitou rychlostou otacania.
Rozlisenie kédovaca - 8,192 impulzov/ot
Menovita rychlost otacania : 3,000 ot/min

Frekvencia povelovych impulzov

v x 3000 /| v

¥ [impulzov/s]

Rozlisenie kodovaca 16,384 impulzov/ot je ¥ ot/min.
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} Zavereény test 3 ) 00

Znova urcite zisk polohovej slucky a spdsobu nastavenia zisku polohovej slucky.

Zvolte vhodnid moznost v kazdom poli.

Frekvencia Odchylkowy séitavad
povelovych
impulzov Servomator
8500 impulzov
za sekundu
Potet chybowjch
impulzowv: 4500

Impulz spatnej vazby
[Urcite zisk polohovej slucky]
Ako ilustruje tento obrazok, frekvencia povelovych impulzov je 9500 impulzov/s a pocet chybovych impulzov sa rovna 4500.
Za tychto podmienok je zisk polohovej slucky je, ¥ rad/s.
[Metdda upravy zisku polohove) slucky)
Nadmerné reakcie servomotora mozu sposobovat prekmity a Sum. V tomto pripade —Select-- v  zisk polohovej slucky a

| —Select-- v pocet chybovych impulzov. ZniZuje to reakénu schopnost’ motora servomechanizmu a mdZe sa upravit na

optimalny stav.

Upozomujeme vsak, Ze zniZenie reakcénej schopnosti vyrazne zhorsuje rychlost polohovania.

Odpoved ] [ Spat ]
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MNastavte prevodovy pomer elektronického prevodu.

Zvolte vhodnu moznost v kazdom poli.

Urcite elektronicky prevodovy pomer umoznujuci servomotoru pracovat s menovitou rychlostou otacania pri pouziti
efektivne] frekvencie povelovych impulzov. Aby servomotor mohol fungovat' efektivne, dosiahnite nasledujuci pomer
medzi maximalnou frekvenciou povelovych impulzov, elektronickym prevodovym pomerom, rozliSenim a menovitou
rychlostou otacania.

[Vztah]

Maximalna frekvencia povelovych impulzov x elektronicky prevodovy pomer == rozliSovacia schopnost x

menovita rychlost otacania (elektronicky prevodovy pomer == 1)

Vyberte zo zoznamu optimalny elektronicky prevodovy pomer pre tieto podmienky.

[Podmienky]
Maximalna frekvencia povelovych impulzov polohovacieho modulu: 200k impulz/s

Rozlisenie kodovaca: 16,384 impulzov/ot
Menovité otacky servomotora: 2,000 ot/min

[Optimalny elektronicky prevodovy pomer]

Frekvencia povelovych impulzov = —-Select—- v

Odpoved ] [ Spat ]
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) 000

Otazka na to, na aké zaleZitosti je potrebné prnihliadat pn skutoénom nadeni

Zvolte vhodna moznost v kazdom poli.

Poziadavka/Specifikacia

Chceme zabranit’ prebehu

Chcete stroj zoradit do vychodiskoveho bodu
polohovacieho modulu.

Chceme jemne upravit polohu ruéne.
Chceme zachovat polohu po dokonéeni polohovania.

Chceme spojite uplatnit spojité riadenie

Odpoved ] [ Spat ]

—Select-- v
—Select-- v
—Select-- v
—Select-- v
—Select-- v
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MNastavenie koncoveého vypinaca

Pri konstruovani systému riadenia polohovania zobrazeného na nasledujucom obrazku budete chciet
nainstalovat’ koncovy spinac zabranujuci prebehnutiu normalneho pracovného rozsahu systému.

Vlyberte Cislo, ktoré indikuje optimalnu polohu, kde by ste mali nainStalovat spinac.

oMo oo @ o Q)

Normalny prevadzkovy rozsah

M

(1) &\ (2) (3)

W

(3)

4

N

[ Odpoved ] [ Spat' ]
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Metoda absolltne] adresacie a metdda inkrementalnej adresacie

inkrementalne] adresacie.
Zadajte do kaZzdého pola vhodnu Ciselnt hodnotu a vyplite tabulku.

(1) Na oznafovanie poléh (uhlov) s prirastkom +45 stupfiov v poradi

MNasledujuce tabulky vysvetfuja metodu absolitne] adresacie a metodu

2rg”

225

Rozlisenie: 8,192 impulzov/ot.

1a0°

Uhol o° 45° ap® 135° 180° 225° 270° 315° 360°
Metoda . lo 1024 v| | 3072 v| 5120 6144 v | 8192
absolitnej adresacie — -
Inkrementalna metoda| o | +1p24 +1024 | +1024 +1024 | +1024 | +1024 +1024 | +1024
adresacie
(2) Na oznacovanie réznych poléh (uhlov) v poradi

Uhol o° 45° 180° 135° 315° 90° 270° 360° 7950
Metoda . |o 1024 4096 3072 7168 2048 6144 8192 5120
absolltnej adresacie
Inkrementalna metoda| 5 | 41024 v | -1024 vl -5120 | +4096 3072
adresacie ¥ R

Odpoved ] [ Spat ]
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Absolvovali ste zaverecny test. Rozsah vysledkov je nasledovny.
Zaverecny test ukoncite prechodom na dalSiu stranu.

Spravne odpovede: 7

Celkom otazok: 7

Percento: 100%
Pokratovat ] [ Kontrola

Gratulujeme. Absolvovali ste test.
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Absolvovali ste kurz Zariadenia FA pre zaciatocnikov (polohovanie).

Dakujeme vam za absolvovanie tohto kurzu.

Dafame, Ze lekcie sa vam pacili a Ze informacie, ktoré ste ziskali v
tomto kurze, budd uZitoéné v buddcnosti.

Kurz si méZete prejst tolkokrat, kolkokrat budete chciet.
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