Obvod polohovo rychlostnej vizby pre linedrne

a rota¢né pohony

V elektrotechnickej praxi sa konstruktéri
a vyvojari Casto stretdvaji s poziadavkou ria-
dit pohonnu jednotku s dopredu definovany-
mi parametrami pohybu, t. j. bodom zastave-
nia, rychlostou, zrychlenim atd. V CSFR nie
je komeréne dostupny jednoduchy riadiaci
systém, ktory by obsahoval obvody zabezpe-
¢ujtice rychlostni a polohovi vizbu pohon-
nych mechanizmov. Vzhladom na to, Ze ria-
diace systémy NS z vyroby TESLA Kolin st
konitrukéne a programovym vybavenim
orientované na pouzitie v obrdbacich stro-
joch, ich pouzitie pre dalsie aplikacie vyZadu-
jice polohovo rychlostné riadenie pohonov
nie je vzdy vhodné. To vedie konstruktérov
k vyvoju vlastnych obvodov zabezpetujticich
pozadovanou funkciu. Zvy¢ajne ide o jedno-
duchsie dlohy z oblasti reguldcie a riadenia
servopohonov, a tak ma tento pristup opod-
statnenie proti pouZivaniu drahych riadiacich
&islicovych systémov.

Zakladné blokové schéma ¢islicového servo-
systému

Blokové schéma servosystému je na obr.
1, kde u je regula¢na veli¢ina, y je regulovand
velidina, w je regulaénd odchylka a 0 je signal
nulového bodu. Funkciu meracieho ¢lena

Z hladiska ¢islicového servosystému moze-
me chapat spolenie riadiacich obvodov, vy-
konovych obvodov a motora (¢i uz jedno-
smerného, hydraulického alebo krokového)
ako aké¢ny ¢len a viizbu akény ¢len — pohé-
fiany objekt — meraci ¢len z konstrukéného
hfadiska za spojenie s dopravnym oneskore-
nim blizkym 0. Popis vlastnosti jednotlivych
asti &islicového servosystému a poziadavky
nai kladené je mozné najst napr. v [1].

Popis obvodov polohovania

V tomto prispevku sa obmedzim na popis
mozného riefenia obvodu, ktory je na obr.
1 ozna&eny ako riadiaci ¢len a tvori podstat-
na Cast celého servosystému. Jeho obvodova
schéma je na obr. 2.

Vystupnou veli¢inou obvodu je jednosmer-
né napitie v rozsahu —10 az +10 V, o je
riadiace napiitie akéného ¢lena z obr. 1. Ak
by akény ¢len mal vstupni veli¢inu v Eislico-
vej forme, bolo by mozné obvody dalej zjed-
nodusit (obr. 2).

Znazorneny riadiaci ¢len Cislicového ser-
vosystému bol pouzity v spojeni s jednosmer-
nym motorom Mezomatic K a s meni¢om pre

napéjanie motora. Ako meraci ¢len bol pou-
zity IRC 120/1250.

Udaj o pozadovanej polohe v Cislicovej
forme ako 16bitové &islo je v podstate pocet
impulzov v jednom smere. ktoré musi vyge-
nerovat meraci ¢len, ¢o zodpoveda konkrét-
nej zmene hodnoty regulovanej veliciny.
Udaj o velkosti akénej veli¢iny, v tomto pri-
pade rychlosti, je 8bitové &islo. Sposob zada-
vania hodnét je voleny s ohladom na moz-
nost zaddvat tdaje z &islicového riadiaceho

u riadiaci akény | _ |pohafany|y
w LClen tlen objekt
|_L_\
meraci
tlen

Obr. 1. Zikladns blokovi schéma Cislicového ser-
vosystému

systému v paralelnej forme, alebo pomocou
palcovych spinacov-¢i inych vhodnych spina-
¢ov bez potreby daliich obvodov. Jadrom
obvodu je 105, jednotipovy mikropocitac
8748. Udaj o polohe a rychlosti je do regi-
strov 1035 precitany prostrednictvom O]
a 102 (8243), zévernou hranou signdlu ZA-
PIS X1:48. Udaj o polohe je privedeny vo
forme signalu TTL na X7:12 az X1:27 a (daj

zvy&ajne plni inkrementélny snimac¢ polohy. 101 X1
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Obr. 2. Schéma obvodu polohovania
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s 105 vyhodnotenie signdlu NUL meracieho
lena. Integrované obvody 104 a 106 upra-
vuji fazovo posunuté impulzy z IRC (meraci
¢len) na postupnost impulzov vpred (106 vy-
vod 1) a vzad (vyvod 2). Obvod 105 je v ty-
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pickom zapojeni. Vztah medzi riadiacou veli-
ginou a vystupnou veli¢inou rieSi program
ulozeny v EPROM 8748 (105). Vystupnou
veli¢inou obvodu /05 je 8bitové ¢islo charak-
terizujice hodnotu riadiaceho napitia pre
akény ¢len. Toto 8bitové Eislo je pomocou
107, 108 a 109 prevedené na jednosmerné
napiitie.

Zmena polohy pohanianého objektu z po-
lohy PI do polohy P2 sa deje po definovane;j
krivke danej programovo (obr. 3). Paramet-
rom st tdaje o rychlosti R a polohe P, repre-
zentovanej pozadovanym poétom impulzov.

Tvar krivky charakterizujiicej pohyb pohd-
faného objektu je Tubovolny, ohranifeny
Rumax @ Pyax. Tieto parametre vymedzuji
priestor, v ktorom mozu lezat udaje zadéva-
né obvodu. Typicky tvar ma krivka na obr.
3. Sklon ndbehovej a dobehovej ¢asti krivky
je v tomto pripade pevne dany programom.
Dobré vlastnosti tohoto obvodového riesenia
boli overované na pohonnych mechanizmoch
stroja na vyrobu tvaroviek z pasky.
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Obr. 3. Rychlostne polohovi charakteristika

Zaver

V svojom prispevku som chcel ukédzat moz-
nost konstrukcie vykonnych a pritom lacnych
servopohonov z domdcich komponentov.
Rozvoj technolégie vo vyspelych castiach
sveta viak tato problematiku umoZiuje riesit
pomocou obvodov PLA, alebo zdkaznickych
obvodov. Funkciu popisovaného obvodu je
potom mozné nahradif jedinym integrova-
nym obvodom.

Ing. Lubomir Karlik
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MULTIPLEXOR PRO OPTICKE
PRENOSOVE SOUSTAVY

Vysledkem spoluprice odbornikii z bo-
chumské univerzity (SRN) a firmy Hewlett-
-Packard je multiplexor, patfici k nejrychlej-
3im zatim realizovanym obvodim. Multiple-
xor pracuje s ¢asovym délenim a je schopen
zpracovévat tok informaci az 20 Gb/s. Az do-
neddvna dosaZzend vykonnost srovnatelnych
obvodi byla 10 az 15 Gb/s. Pozoruhodné na
této novince je, Ze je vyrobena na bézi kiemi-
ku a nikoliv vyuzitim jinych polovoditovych
materidli, vhodnych pro vysoké rychlosti, ja-
ko je arzenid galia. Novy multiplexor md na-
jit uplatnéni v budoucich optickych pfenoso-
vych soustavich s vysokym tokem informaci
a v rychlych méficich pfistrojich.
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PRIJIMAC
Z INTEGROVANEHO OBVODU CMOS

Na obr. 1 je zapojeni jednoduchého roz-
hlasového piijimace pouZivajictho ve vysoko-
frekvenéni i nizkofrekven¢ni Casti hradel

Obr. 1. Jednoduchy prijima¢ z hradel CMOS. Byl
pouzit integrovany obvod K176LES

CMOS. Piijimac¢ je uréen pro pfijem silného
mistniho vysilace. Rezonan¢ni obvod sestava
z vinuti umisténého na feritové tycce a kapa-
citniho trimru CI. Pocet zavith civky a kapa-

cita kondenzatoru se voli podle pfijimaného
kmito¢tu. Hradlo HI pracuje jako vf zesilo-
va¢. Pracovni bod je nastaven pomoci odpo-
ru RI. Kondenzator C2 slouZi jako vf svod.

Nizkofrekven¢ni signél je ziskan detektorem
z germaniovych diod DI,2 pracujicich jako
zdvojovaé. Daldi dvé hradla integrovaného
obvodu H2, H3 jsou ve funkci nf zesilovace.
Linedrni funkce je zajiSténa pomoci zpétné
vazby s odpory R3, R4 s blokovanim nf sig-
nélu pomoci kondenzdtoru C6. Sluchatko je
pfipojeno na vystup hradla H3. K napdjeni
pfijimace je pouzita devitivoltovd baterie,
postadi vSak i 4 V. Mimo typu uvedeného ve
schématu lze téZ pouZit obvodu K 176 LA7,
ktery, je ekvivalentni s obvodem 4011.
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NORMA PRO TISKARNY

Hodnoceni vykonnosti pocitatovych tiské-
ren, tak jak je uvadéji vyrobcei, jen malokdy
odpovidd redlnému vykonu, kterého dosah-
nou uzivatelé v kazdodennim pouziti. Také
srovndni vice tiskdren podle specifikace ,,na
papife nemusi vést nutné ke koupi nejvy-
konnéjsi z nich. Je to déno piedevsim nejed-
notnosti v dosavadni metodice méfeni, a také
tim, Ze jsou srovnavéany tiskarny bez ohledu
na pouzitou techniku tisku. U laserovych tis-
kdren a tiskdren se svételnymi diodami
(LED) se vykon pocitd ve strankédch za minu-
tu, u fadkovych rychlotiskaren v fadcich za
minutu a u tiskdren s typovym koleckem
a maticovych tiskdren je zvykem uvadét zna-
ky za sekundu. Posledni tdaj je zaloZen na
maximdlni rychlosti, které tiskova hlava do-
sahuje uprostfed fadku. VétSinou uz ale ni-
kde nebyva uvedeno, pfi jaké velikosti pisma
je uvedené rychlosti dosaZeno a ani neni za-
hrnut ¢as potiebny k pfesunu hlavy na dalsi
fadek, jak uprostied strdnky, tak pfi pfecho-
du na novou stranku.

Vsechny uvedené problémy by méla reSit
novéi norma evropské asociace vyrobcu poci-
ta¢l (European Computer Manufacturer As-
sociation — ECMA), kterd vyrobce instruu-
je, jak maji mé&fit a uvadét idaje o rychlosti
svych stroji. Normu jiZ pfijal zndmy némec-
ky institut pro normy (Deutsche Institut fiir
Normung — DIN) a v sou¢asné dobé¢ je také
v pfijimacim fizeni u nejvyssi autority v obo-
ru technickych norem — ISO (/nternational
Standard Organisation). K evropskym vy-
robcum se piipojili i hlavni vyrobci ze Spoje-
nych stat a z Japonska. Prace na normé za-
¢al §vycarsky vyrobce tiskaren Wenger jiz
v roce 1985. Posléze se pridali dalsi evropsti
vyrobci, jako britsky Newbury Data nebo
i u nds zndmé némeckd firma Mannesmann
Tally a pokusili se zavést novy test alespon
v Evropé. Pod hrozbou nafceni z nepovole-
nych kartelovych postupli pfenechaly zicast-
néné firmy v roce 1987 dalsi aktivitu asociaci
ECMA, kterd k jednéni pfizvala i japonské
a americké konkurenty. Vysledkem je norma
oznacend jako ECMA-132.

Novéd norma vyzaduje méfeni vykonnosti
vSech tiskdren ve strankéch za hodinu, s od-
délenymi tddaji pro tisk v nejniz$i (draft)

a nejvyssi kvalité, pokud mize tiskdrna tisk-
nout ve vice reZzimech. Zkusebni tisk pozi-
stdva z typickych kazdodennich dloh jako je
tisk obchodniho dopisu, kalkulaéni tabulky
(spreadsheet) a sloupcového grafu. Kazda
tloha je tiSténa pétkrit za sebou tak, aby se
do vysledkt promitl i ¢as, potfebny k pfecho-
du na novou stranku. Podle potieby se cely
test opakuje pro kazdy typ papiru, s nimz tis-
kédrna umi pracovat, tedy jak pro jednotlivé
listy, tak pro skladany papir. Odolnost (en-
durance) se stanovi zvlastnim testem, zjistuji-
cim, kolik standardnich dopisi je tiskdrna
schopna ,vychrlit* béhem jedné hodiny.
Norma piesné stanovi, kdy méfeni Casu zacit
a kdy skondit, jakd mé byt vychozi poloha pa-
piru, jaka velikost pisma se ma navolit, i ob-
sah vlastnich dokumentt pro zkuSebni tisk.
Je v ni dokonce uvedena i piedepsand teplota
v mistnosti, ve které se zkuSebni test provadi,
nebot nékteré tiskarny si musi pfi prehfati
chvilku odpocinout. Testy zatim provadéji
sami vyrobci, pfipadné nezévislé zkusebny.
D4 se vSak ocekdvat, Ze norma bude brzy
zvefejnéna v plném rozsahu a uZivatelé si tak
budou moci sami ovéfit, jak ,,pravdomluvny*
je vyrobee pravé jejich tiskarny. Novd norma
samoziejmé neni a ani mizZe byt naprosto do-
konald. Zakonité nemuzZe drZet krok s prud-
kym vyvojem nejruznéjSich tiskovych tech-
nik. Slabinou je zejména zkudebni dloha pro
tisk grafiky — jednoduchy sloupcovy dia-
gram zdaleka nevystihuje vSechny moZnosti
a potieby, které sebou pfindsi publikacni ¢in-
nost pomoci osobnich pocitacu (Desk Top
Publishing — DTP) ve formé& riiznych typi
pisma, textti a obrazkt sejmutych snimacem
(scanner) ¢i kombinace obojiho v modernim
konceptu multimédii.

Velky vyznam pro dalsi budoucnost normy
ECMA-132 ma jeji piijeti jak DIN tak i ISO,
&mz jsou zaruceny periodické revize i jeji
dalsi rozSifovani. Potencidlnimu zdjemci
o koupi tiskarny tak uz zbyva vlastné jediné:
nechat si prodejcem ukézat vysledky testu
ECMA-132 od vybrané tiskarny jesté dfive
nez ji zaplati.
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