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Pro fiízení polohy, rychlosti a mo-
mentu mal˘ch stejnosmûrn˘ch pohonÛ

maxon mÛÏeme pouÏít nejdokonalej‰í fiídi-
cí jednotky na trhu mal˘ch pohonÛ, jednotky

fiady EPOS.

Typy jednotek EPOS
Souãasné jednotky EPOS jsou pfiipojeny

k fiídicímu nadfiazenému poãítaãi jak pfii vklá-
dání parametrÛ motoru a re-
gulátorÛ, tak i bûhem provo-
zu s fiízenou soustavou. Pro
pfií‰tí rok jsou pfiipraveny jed-
notky EPOS/P, které se pfiipo-
jí k nadfiazenému poãítaãi
pouze pro vloÏení parametrÛ
motoru a podmínek pro cho-
vání motorÛ pfii provozu.
Bûhem provozu se naprogra-
movan˘ EPOS/P obejde bez
poãítaãe.

Bloky EPOSU
Jednotka EPOS obsahuje

jednak vstupní blok pro vytvo-
fiení optimálního prÛbûhu rych-
losti k dosáhnutí cílové rychlosti nebo polohy,
jednak regulátory polohy, rychlosti a proudu,
které porovnávají skuteãn˘ pohyb s poÏadova-
n˘m a jednak koncov˘ v˘konov˘ stupeÀ pro na-
pájení motoru.

VloÏení parametrÛ
Vstupní blok vytváfií v provozu na poÏa-
davek nadfiazeného poãítaãe prÛbûh po-

hybu. Pfiitom respektuje parametry
motoru, pfievodovky, snímaãe, pfií-

pustná zrychlení, rychlosti
a proudy, které jsme do

jednotky vloÏili pfied za-
hájením provozu.

Pro vloÏe-

ní parametrÛ vyplníme editaãní pole, aniÏ po-
tfiebujeme programovací jazyk.

Pro nalezení a vloÏení optimálních zesílení
regulátorÛ vyuÏijeme program automatického
vyhledání optimálních zesílení.

Provoz
Nadfiazen˘ poãítaã bûhem provozu zpracovává

údaje o stavu celého fiízeného stroje a poÏadav-
ky na sled a ãasovou posloup-
nost pohybÛ. âidla stavu stro-
je a kaÏdého pohonu jsou pfii-
pojena buì na vstupy poãítaãe
nebo na vstupy I/O jednotli-
v˘ch jednotek EPOS. Nadfiaze-
n˘ poãítaã se pfii zpracování fií-
dí programem, k jehoÏ vytvofie-
ní je nutno umût nûkter˘ z pro-
gramovacích jazykÛ, napfi.
LabView, Visual C++, Visual
Basic, Borland C++, Borland
Delphi.

Komunikace
Komunikace nadfiazeného

poãítaãe s jednou nebo nûkoli-
ka jednotkami EPOS v pfiípravné fázi probíhá
v RS232 a bûhem provozu po desetkrát rychlej-
‰ím CANbusu. Komunikace se v provozu 4 jedno-
tek EPOS opakuje zhruba kaÏdou ms. Délka ko-
munikaãního pfiíkazu je 100, nejv˘‰e 300 µs. 

EPOS/P
Jednotka EPOS/P obsahuje navíc moÏnost psaní

programu, editace, ukládání do pamûti, provádûní
pohybov˘ch programÛ, vytváfiení fiad logick˘ch ope-
rací a jejich realizaci v provozu bez nadfiazeného po-
ãítaãe. Poãítaã je potfieba pouze pro vloÏení para-
metrÛ a programu do jednotky EPOS. Programuje
se nûkter˘m z jazykÛ podle IEC 61131-3,
které jsou obecnû pouÏívány pro
stfiední a velké pohony.
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¤ízení polohy v módu odezvy re-
gulátoru a v módu s vytvofiením
profilu pohybu
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