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Technicky tydenik
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maxon motor

Pro Ffizeni polohy, rychlosti a mo-
mentu malych stejnosmérnych pohoni
maxon miZeme pouZzit nejdokonalejsi fidi-

fady EPOS.
Typy jednotek EPOS

k Fidicimu nadfazenému poditaci jak pfi vkla-

rogramovani pohyhu

ci jednotky na trhu malych pohond, jednotky

Soucasné jednotky EPOS jsou pfipojeny

ni parametrd vypinime editacni pole, aniz po-
tfebujeme programovaci jazyk.

Pro nalezeni a vlozZeni optimalnich zesileni
regulatori vyuZijeme program automatického
vyhledani optiméalnich zesileni.

Provoz
Nadrazeny pocCita¢ béhem provozu zpracovava
(daje o stavu celého fizeného stroje a poZadav-

dani parametrd motoru a re-

gulator(, tak i béhem provo-
zu s fizenou soustavou. Pro
pristi rok jsou pripraveny jed-
notky EPOS/P, které se pfipo-
ji k nadfazenému poditaci

ky na sled a ¢asovou posloup-
nost pohybl. Cidla stavu stro-
je a kazdého pohonu jsou pri-
pojena bud na vstupy pocitace
nebo na vstupy 1/0 jednotli-
wch jednotek EPOS. Nadraze-

pouze pro vloZeni parametr(i

ny pocitac se pri zpracovani fi-

motoru a podminek pro cho- di programem, k jehoZ vytvore-
vani motord pfi provozu. || £ poloha ni je nutno umét néktery z pro-
Béhem provozu se naprogra- || 2 . gramovacich jazykd, napf.
movany EPOS/P obejde bez N Jychlost LabView, Visual C++, Visual
pocitace. T Basic, Borland C++, Borland
- Delphi.
Bloky EPOSU Rizeni polohy v médu odezvy re-

Jednotka EPOS obsahuje gulatoru a v médu s vytvorenim  Komunikace

jednak vstupni blok pro vytvo- profilu pohybu
feni optiméalniho pribéhu rych-

losti k dosahnuti cilové rychlosti nebo polohy,
jednak regulatory polohy, rychlosti a proudu,
které porovnavaji skutecny pohyb s pozadova-
nym a jednak koncovy vykonovy stupef pro na-
pajeni motoru.

Vlozeni paramettri

Vstupni blok vytvafi v provozu na poZa-
davek nadrazeného pocitace pribéh po-
hybu. Pfitom respektuje parametry
motoru, pfevodovky, snimace, pfi-
pustna zrychleni, rychlosti
a proudy, které jsme do
jednotky vlozili pred za-
hajenim provozu.
Pro vloZe-
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Komunikace nadrazeného

pocitace s jednou nebo nékoli-

ka jednotkami EPOS v pfipravné fazi probiha

v RS232 a béhem provozu po desetkrat rychlej-

Sim CANbusu. Komunikace se v provozu 4 jedno-

tek EPOS opakuje zhruba kazdou ms. Délka ko-
munikacniho prikazu je 100, nejwse 300 uis.

EPOS/P

Jednotka EPOS/P obsahuje navic moznost psani
programu, editace, ukladani do paméti, provadeni
pohybowych programdl, vytvareni fad logickych ope-
raci a jejich realizaci v provozu bez nadrazeného po-
CitaCe. Pocitac je potreba pouze pro vioZeni para-
metr(i a programu do jednotky EPOS. Programuje
se nékterym z jazykd podle IEC 61131-3,
které jsou obecné pouZzivany pro
stfedni a velké pohony.
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