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ZOZNAM SKRATIEK A ZNACIEK

ABR — prirastkovy (inkrementalny) opticky snimac polohy

AC — striedavy prud (Alternating current)

BiSS — otvoreny komunika¢ny protokol pre snimace a akéné ¢leny

BLDC — bezkefovy jednosmerny motor s permanentnymi magnetmi (Brushless direct
current electric motor)

CNC — pocitatom riadeny obrabaci stroj (Computer Numerical Control)

CPU — centralna procesorova jednotka (Central Processing Unit)

DC — jednosmerny prud (Direct current)

DTC — priame riadenie elektromagnetického momentu (Direct Torque Control)

EDS — elektronicky list vyrobcu (Electronic datasheet)

EEPROM — elektricky zmazateI'na semipermanentna pamét’ (Electrically Erasable
Programmable Read-Only Memory)

EIA — elektronicka priemyselna aliancia (Electronic Industries Alliance)

EMC — elektromagnetickd kompatibilita (Electro-Magnetic Compatibility)

HIPERFACE - komunikaény protokol pre elektrické pohony

ID — identifikacné Cislo (Identification number)

IGBT — Bipolarny tranzistor s izolovanym hradlom (Insulated Gate Bipolar
Transistor)

LED — luminiscenc¢na didda (Light-Emitting Diode)

NC — Cislicové riadenie (Numerical Control)

OEM — oznacenie vyrobcu zariadenia, ktorého vyrobok je propagovany a predavany
pod inou obchodnou znackou (Original Equipment Manufacturer)

PLC — programovatel'ny logicky automat (Programmable Logic Controller)

PWM — pulzne sirkova modulacia (Pulse-width modulation)

RS-485 — Standard sériovej komunikacie

SDC — (Smart Device Controller)

SPI — sériové periférne rozhranie (Serial Peripheral Interface)

SSI — synchrénne sériové rozhranie (Synchronous Serial Interface)

X2X — systémova zbernica

cosQ — ucinnik asynchrénneho motora -

fi — frekvencia napajacieho napétia Hz

1 — frekvencia napitia, ktoré sa indukuje v rotore Hz

Jom — medzna prevadzkova frekvencia krokového motora Hz

frm — medzna rozbehova frekvencia krokového motora Hz

f: — frekvencia referenc¢ného generatora impulzov Hz

i — prevodovy pomer -

igp — prevodovy pomer medzi generatorom vin a pruznym ozubenym prstencom

harmonickej prevodovky -
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— prevodovy pomer medzi hnacim ¢lenom a hnanym ¢lenom cykloidnej

prevodovky
— prevodovy pomer medzi hnacim ¢lenom x a hnanym ¢lenom y
— modul ozubenia
— otacky rotora
— rychlost’ generatora vin harmonickej prevodovky
— pocet impulzov kanala Counter01 alebo Counter(02
— rychlost’ pruzného ozubeného kolesa harmonickej prevodovky

— otacky otacavého magnetického pol'a vytvoreného trojfazovym statorovym

vinutim
— rychlost’ tuhého ozubeného kolesa harmonickej prevodovky
— otacky ozubeného kolesa x
— pocet polovych dvojic
— sklzové otacky asynchronneho motora
— Cas
— pocet zubov centralneho kolesa planétovej prevodovky
— pocet zubov korunového kolesa planétovej prevodovky
— pocet zubov korunového kolesa cykloidnej prevodovky
— pocet zubov pruzného ozubeného prstenca harmonickej prevodovky
— pocet zubov satelitov s cykloidnym ozubenim cykloidnej prevodovky
— pocet zubov tuhého ozubeného kolesa harmonickej prevodovky

— pocet zubov ozubeného kolesa x

— priemer rozostupovej kruznice ozubeného kolesa x
— sila zrychlenia gul'6ckovej skrutky

— celkova sila gul'ockovej skrutky

— zat'azujuca sila gul'6ckovej skrutky

— trecia sila gul'6¢kovej skrutky

— pretekajuci prad statorom asynchrénneho motora
— prad kotvy jednosmerného motora

— budiaci priad jednosmerného motora

— prud jednosmerného motora v generatorovom rezime
— stipanie zavitu gul'6c¢kovej skrutky

— hnaci moment (moment motora)

— moment gul'd6ckovej skrutky

— maximalny moment synchréonneho motora

— medzny prevadzkovy moment krokového motora
— medzny rozbehovy moment krokového motora

— moment zat'aze

— zaberovy moment asynchronneho motora

— moment zvratu asynchréonneho motora
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— exponent v logickom rade binarneho kodu

— elektricky prikon asynchrénneho motora

— Sirka impulzu PWM

— odpor v obvode budenia jednosmerného motora
— vnatorny odpor jednosmerného motora

— spust’aci odpor jednosmerného motora

— perioda impulzov alebo ¢as logickej Grovne 1

— napajacie napitie statora asynchronneho motora
— napitie kotvy jednosmerného motora

— napitie budenia jednosmerného motora

— napajacie napétie jednosmerného motora

— amplituda napitia

— uhol nato¢enia rotora
— zatazovy uhol synchrénneho motora

— ucinnost’ gul'6ckovej skrutky

— magneticky indukény tok
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UvVOD

V stcasnej dobe takmer kazdy stroj alebo zariadenie v sebe obsahuje pohyblivé Casti, ktoré je
potrebné riadit na zaklade Specifickych poziadaviek. Riadenie pohonov, ktoré bolo
v minulosti dost’ komplikované pretoze bolo vyhradne zalozené na mechanickych
konstrukciach, teraz mozno vykonavat’ s najvyssou mierou flexibility a efektivity s vyuzitim
najnovsich technolégii z oblasti riadenia pohonov prostrednictvom menicov. Optimalna
vzajomna koordinacia jednotlivych zloziek systému pre riadenie pohonov, ako su napr.
meni¢, motor, prevodovka a spétna vézba, ktora reprezentuje enkdder, prindsa zna¢né vyhody
v oblasti riadenia technologickych procesov. Siet’ takto integrovanych mechatronickych casti
v procese v dnesnej dobe tvori jednu funkénu jednotku pre riadenie pohonov. To nam dava
predpoklady zamerat’ sa predovsetkym na optimalizaciu technologického procesu nielen
z hl'adiska jeho presnosti, ale aj rychlosti.

Cielom vysokoskolskej ucebnice je poskytnut’ zakladné informacie tykajuce sa moznosti
riadenia pohonov pouzivanych v priemyselnych prevadzkach. Vysokoskolska ucéebnica je
rozdelena do siedmich zakladnych kapitol. V prvej kapitole st uvedené zakladné pojmy
mechatroniky. Druhd kapitola opisuje zakladné Casti elektrickych pohonov, ako su elektrické
motory, mechanické prevody, snimace polohy a menice pre riadenie elektrickych motorov.
V tretej kapitole je opisana zakladna hardvérova a softvérova koncepcia riadenia pohonov.
V Stvrtej kapitole st uvedené sposoby konfiguracie systémov pre riadenie pohonov. Piata
kapitola sa venuje nastrojom na testovanie a diagnostiku pohonov. Siesta kapitola sa zaobera
programovanim jednotlivych typov motorov, popisuje vybrané funk¢éné bloky kniznice
APC10_MC, pre riadenie jednej alebo viacerych osi. V poslednej kapitole st popisané
vzorové programy pre riadenie servopohonov, asynchronnych a krokovych pohonov, ktoré je
mozne jednoducho a rychlo pouzit’ na riadenie pohybu jednej resp. dvoch osi.
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