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Obecné zasady nastaveni regulatoru
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Pfi nastavovani zesileni (K) a ¢asové konstanty (T) u Pl regulatort (proudovy, rychlostni), by u
pfechodové charakteristiky prekmit skutecné hodnoty proudu (u proudové smycky) nebo rychlosti (u
rychlostni smycky) by nemél prekrogéit 1,2 x hodnotu zadaného proudu Ci rychlosti.
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Ukazka prechodové charakteristika rychlostni smycky

Propustné pasmo smycky se urCuje pomoci frekvencni charakteristiky a je nejvyssi frekvence
sinusoveho vstupniho signalu, pfi které amplituda vystupniho signalu neklesne vice nez o 3 dB (t.j. na
70,8 % amplitudy pfi nizkych frekvencich) nebo pfi které fazovy posuv vystupniho signalu vuéi vstupnimu

neklesne pod —90 stupnia.
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Odezva motoru Yaskawa na skokovou zménu zadaného momentu motoru z 0 Nm na 19 Nm.
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Porovnani méreni a simulace v Matlabu.
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Rychlostni smycka

Zpétné ovlivnéni momentu motoru
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Ukazka frekvencni charakteristiky rychlostni smyCky pro servomotor Yaskawa, propustné pasmo
je zde nastaveno pfiblizné na 74 Hz.

Pokud to mechanicka ¢ast dovoluje, standardné se nastavuje propustné pasmo mezi 100 az 400 Hz.
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U polohové zpétné vazby se neméri odezva na skok zadané polohy, méfi se
frekvenéni charakteristika polohové smyc¢ky na zjisténi propustného pasma.
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Jméno — ndzev predmétu
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Jméno — ndzev predmétu A
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Regulator v polohové smycCce se pouziva pouze typu P (zesileni K,), protoze pfekmit
skutecné polohy, vuci zadané poloze je nezadouci, viz. obrazek nize.
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Skutecna poloha - P regulator polohy (K, )
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Dopredné vazby - feedforwardy

Feedforwardy jsou predkorekcni signaly rychlosti a proudu (vypocCitava se ze zadané hodnoty zrychleni).
Tyto signaly jsou zavadény kvuli kompenzaci dynamickych chyb. Pfedkorekéni signal zrychleni (FFA)
zavadime jako signal dopfedného zrychleni a prepocCitame ho na prfedkorekCni signal proudu v bloku
.prepocet feedforwardu® do proudové smycky a predkorekéni signal rychlosti (FFV) do rychlostni smycky.
Podminkou je pfi jemném rozliSeni polohy ziskat kvalitni signal rychlosti ve zpétné vazbé.
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Razova tuhost

Odezva pohonu na skokové zatizeni vnéjsSi silou (F.,,)

TKMOST

Razova dynamicka tuhost
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Frekvencni dynamicka tuhost (k. )

* Frekvencni dynamicka tuhost se zjistuje z odezvy pohonu na harmonicky proménnou zatézuijici silu
(Feyt), NejCastéji ma sinusovy prubéh.

ks

fdwm F
T/ um] = _
L]
/ l ; yFarg

2000

I:ext
K, =—2%  [N/um]

N 'y fdyn =
200 1 ¥:o, Xeg
VAR

1 10 30 100 1000 [Hz]

Ukazka frekvencéni dynamické tuhosti

Pfi nizkych frekvencich budici sily je tuhost pohonu velmi vysoka, s rostouci frekvenci klesa schopnost
regulatord vyrovnavat odchylky a umérné tomu klesa tuhost pohonu. Minimum frekvencni dynamické
se pohybuje v rozmezi frekvenci 10 az 30 Hz. Pfi frekvencich nad 30 Hz se zacina uplatriovat vliv
setrvaénych hmot, které nedovoli pohonu sledovat vysoké frekvence zatézujicich sil a dynamicka

tuhost opét roste.
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