POMIARY PREDKOSCI
OBROTOWEJ W
MIKROPROCESOROWYCH
UKLADACH STEROWANIA
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Znacznik zerowy obrotéw
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Sygnaty wyjsciowe z przetwornika obrotowo -
impulsowego
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Enkoder inkrementalny

Cechy enkoderéw inkrementalnych

Stosunkowo niski koszt

Wysoka rozdzielczosé

Nieduze gabaryty

Wymagane bazowanie system przy pozycjonowaniu absolutnym
tatwa wymiana w razie awarii

Odpornos¢ na niekorzystne warunki pracy

Szybka transmisja danych
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Enkodera SIN/COS

np. 2048 imp/obr

Faza A
— . .
2048 impulséw
na obrét

Faza B 3 : £
calkowita rozdzielczos¢ enkodera:
2048 * 2048 = 4 min imp/obr

przykiadowo: W N W N W W W W N Wy
1 okres 2048 impulséw na

@ i okres sinusa
ewaluacja sygnalu przez
1V przetwornik A/D

Przetwornik absolutny — Enkoder absolutny
przetwornik obrotowo — kodowy

Kondensor

Ptytka kodujgca

Zrédio swiatta

Maska

Sciezka Binarne kodowanie jednego obrotu
inkrementalna mechanicznego - np. 8192 pozycje
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Enkoder absolutny

Cechy enkoderéw absolutnych

Koszt wyzszy od enkoderéw inkrementalnych

Gabaryty wzrastajg wraz z rozdzielczoscig

Pozycja absolutna

Stosunkowo niska predkos¢ transmisji danych

Nie jest wymagane bazowanie systemu po zaniku zasilania

Transmisja rownolegta Transmisja szeregowa
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- tani oraz odporny na niekorzystne warunki pracy
- relatywnie wysoka dokfadno$¢ pomiaru
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Uzwojenie pomiarowe 1 Uzwojenie pomiarowe 2

Transformator [-J /
obrotowy -7

C 1

Wysoka rozdzielczo$¢ — ewaluacja
a\\ twornik A/D . ¢
przez prze Typowa rozdzielczosc:

Uzwojenie pomiarowe 2 % - 4096 imp/obr
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Schemat blokowy uktadu pomiarowego wg metody M

CLK
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Wykresy zaleznosci stanu licznika M od predkosci obrotowej w dla roznych

parametrow :

a) Tp = 100 [us], N =2500 [imp/obr] , ¢) Tp = 100 [us], N=10 000[imp/obr] ,
b) Tp=1000 [ps], N=2500 [imp/obr] i d) Tp=1000 [us], N=10 000 [imp/obr]

.
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Schemat blokowy uktadu pomiarowego wg metody T
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licznik C

Wykresy zaleznosci stanu licznika L(C) od predkosci obrotowej w dla réznych

parametrow w metodzie T dla fg = 10 [MHz], a) N=2500 [imp/obr], b) N=10 000 [imp/obr]
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Wykres zalezno$ci stanu licznika od predkosci
dla metod Mi T;

liczba M — metoda M (L,), liczba C (L,) — metoda T
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Schemat blokowy uktadu pomiarowego wg metody M/T
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llustracja zasady dziatania metody M/T
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llustracja dziatania uktadu MT dla predkosci duzych
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Wyniki pomiaréw dla wybranych metod:
- z wykorzystaniem pradnicy tachometryczneji przetwornika A/C,
- cyfrowg metodg M
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Wyniki pomiaréw predkosci dla wybranych metod
w stanach dynamicznych napedu
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