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ZOZNAM SKRATIEK A ZNAČIEK 

ABR – prírastkový (inkrementálny) optický snímač polohy
AC – striedavý prúd (Alternating current)
BiSS – otvorený komunikačný protokol pre snímače a akčné členy
BLDC – bezkefový jednosmerný motor s permanentnými magnetmi (Brushless direct

current electric motor)
CNC – počítačom riadený obrábací stroj (Computer Numerical Control)
CPU – centrálna procesorová jednotka (Central Processing Unit)
DC – jednosmerný prúd (Direct current)
DTC – priame riadenie elektromagnetického momentu (Direct Torque Control)
EDS – elektronický list výrobcu (Electronic datasheet)
EEPROM  – elektricky zmazateľná semipermanentná pamäť (Electrically Erasable 

Programmable Read-Only Memory) 
EIA – elektronická priemyselná aliancia (Electronic Industries Alliance)
EMC – elektromagnetická kompatibilita (Electro-Magnetic Compatibility)
HIPERFACE  – komunikačný protokol pre elektrické pohony 
ID – identifikačné číslo (Identification number)
IGBT – Bipolárny tranzistor s izolovaným hradlom (Insulated Gate Bipolar

Transistor)
LED – luminiscenčná dióda (Light-Emitting Diode)
NC – číslicové riadenie (Numerical Control)
OEM – označenie výrobcu zariadenia, ktorého výrobok je propagovaný a predávaný

pod inou obchodnou značkou (Original Equipment Manufacturer)
PLC – programovateľný logický automat (Programmable Logic Controller)
PWM – pulzne šírková modulácia (Pulse-width modulation)
RS-485 – štandard sériovej komunikácie
SDC –  (Smart Device Controller)
SPI – sériové periférne rozhranie (Serial Peripheral Interface)
SSI – synchrónne sériové rozhranie (Synchronous Serial Interface)
X2X – systémová zbernica

cosφ – účinník asynchrónneho motora - 
f1 – frekvencia napájacieho napätia Hz 
f2 – frekvencia napätia, ktoré sa indukuje v rotore Hz 
fpm – medzná prevádzková frekvencia krokového motora Hz 
frm – medzná rozbehová frekvencia krokového motora Hz 
fz – frekvencia referenčného generátora impulzov Hz 
i – prevodový pomer - 
igp – prevodový pomer  medzi generátorom vĺn a pružným ozubeným prstencom

harmonickej prevodovky - 
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ih1h8 – prevodový pomer medzi hnacím členom a hnaným členom cykloidnej
prevodovky -

ixy – prevodový pomer medzi hnacím členom x a hnaným členom y - 
m – modul ozubenia -
n – otáčky rotora min-1

ng – rýchlosť generátora vĺn harmonickej prevodovky min-1

nk – počet impulzov kanála Counter01 alebo Counter02 - 
np – rýchlosť pružného ozubeného kolesa harmonickej prevodovky min-1 
ns – otáčky otáčavého magnetického poľa vytvoreného trojfázovým statorovým

vinutím min-1 
nt – rýchlosť tuhého ozubeného kolesa harmonickej prevodovky min-1 
nx – otáčky ozubeného kolesa x min-1

p – počet pólových dvojíc - 
s – sklzové otáčky asynchrónneho motora - 
t – čas s

zc – počet zubov centrálneho kolesa planétovej prevodovky - 

zk – počet zubov korunového kolesa planétovej prevodovky - 

zkc – počet zubov korunového kolesa cykloidnej prevodovky - 

zp – počet zubov pružného ozubeného prstenca harmonickej prevodovky - 

zsc – počet zubov satelitov s cykloidným ozubením cykloidnej prevodovky -

zt – počet zubov tuhého ozubeného kolesa harmonickej prevodovky - 
zx – počet zubov ozubeného kolesa x -

Dx – priemer rozostupovej kružnice ozubeného kolesa x m
Fa – sila zrýchlenia guľôčkovej skrutky N 
Fc – celková sila guľôčkovej skrutky N 
Fe – zaťažujúca sila guľôčkovej skrutky N 
Ff – trecia sila guľôčkovej skrutky N 
I  – pretekajúci prúd statorom asynchrónneho motora A 
Ia – prúd kotvy jednosmerného motora A 
Ib – budiaci prúd jednosmerného motora A 
IG – prúd jednosmerného motora v generátorovom režime A 
L – stúpanie závitu guľôčkovej skrutky m 
Mh – hnací moment (moment motora) Nm 
Mk – moment guľôčkovej skrutky Nm 
Mmax – maximálny moment synchrónneho motora Nm 
Mpm – medzný prevádzkový moment krokového motora Nm 
Mrm – medzný rozbehový moment krokového motora Nm 
Mz – moment záťaže Nm
Mzab – záberový moment asynchrónneho motora Nm 
Mzv – moment zvratu asynchrónneho motora Nm 
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N – exponent v logickom ráde binárneho kódu - 
P – elektrický príkon asynchrónneho motora W 
PW – šírka impulzu PWM % 
Rd – odpor v obvode budenia jednosmerného motora Ω 
RM – vnútorný odpor jednosmerného motora Ω 
Rp – spúšťací odpor jednosmerného motora Ω 
T – perióda impulzov alebo čas logickej úrovne 1 s 
U  – napájacie napätie statora asynchrónneho motora V 
U – napätie kotvy jednosmerného motora V 
Ub – napätie budenia jednosmerného motora V 
UC – napájacie napätie jednosmerného motora V 
Um – amplitúda napätia V 

α – uhol natočenia rotora ° 

 – záťažový uhol synchrónneho motora rad 

 – účinnosť guľôčkovej skrutky - 

Φ – magnetický indukčný tok Wb 
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ÚVOD 

V súčasnej dobe takmer každý stroj alebo zariadenie v sebe obsahuje pohyblivé časti, ktoré je 
potrebné riadiť na základe špecifických požiadaviek. Riadenie pohonov, ktoré bolo 
v minulosti dosť komplikované pretože bolo výhradne založené na mechanických 
konštrukciách, teraz možno vykonávať s najvyššou mierou flexibility a efektivity s využitím 
najnovších technológii z oblasti riadenia pohonov prostredníctvom meničov. Optimálna 
vzájomná koordinácia jednotlivých zložiek systému pre riadenie pohonov, ako sú napr. 
menič, motor, prevodovka a spätná väzba, ktorú reprezentuje enkóder, prináša značné výhody 
v oblasti riadenia technologických procesov. Sieť takto integrovaných mechatronických častí 
v procese v dnešnej dobe tvorí jednu funkčnú jednotku pre riadenie pohonov. To nám dáva 
predpoklady zamerať sa predovšetkým na optimalizáciu technologického procesu nielen 
z hľadiska jeho presnosti, ale aj rýchlosti. 

Cieľom vysokoškolskej učebnice je poskytnúť základné informácie týkajúce sa možností 
riadenia pohonov používaných v priemyselných prevádzkach. Vysokoškolská učebnica je 
rozdelená do siedmich základných kapitol. V prvej kapitole sú uvedené základné pojmy 
mechatroniky. Druhá kapitola opisuje základné časti elektrických pohonov, ako sú elektrické 
motory, mechanické prevody, snímače polohy a meniče pre riadenie elektrických motorov.    
V tretej kapitole je opísaná základná hardvérová a softvérová koncepcia riadenia pohonov.    
V štvrtej kapitole sú uvedené spôsoby konfigurácie systémov pre riadenie pohonov. Piata 
kapitola sa venuje nástrojom na testovanie a diagnostiku pohonov. Šiesta kapitola sa zaoberá 
programovaním jednotlivých typov motorov, popisuje vybrané funkčné bloky knižnice 
APC10_MC, pre riadenie jednej alebo viacerých osí. V poslednej kapitole sú popísané 
vzorové programy pre riadenie servopohonov, asynchrónnych a krokových pohonov, ktoré je 
možne jednoducho a rýchlo použiť na riadenie pohybu jednej resp. dvoch osí. 
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