Áttekintés

Bontásból viszonylag olcsón hozzá lehet jutni régebbi típusú analóg bemenetű DC, BL és AC szervóvezérlőkhöz. A Step/Dir Interfész (a továbbiakban STDIF) ezeket az analóg jellel vezérelt szervókat illeszti Step/dir rendszerű környezethez.
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Az áramkör a pozició visszacsatolás (encoder) és a Step/Dir jelekkel küldött paracs-pozíció (commanded position) közötti eltérés (hibajel) alapján határozza meg a szervóvezérlő beavatkozó jelét. Mivel a rendszer egy többidőállandós hálózat, a beavatkozó jelet egy PID algoritmus állítja elő a hibajelből.

Felépítés

A panel két oldalon szerelt, részben smd, részben hagyományos alkatrészeket tartalmaz. Két mikrokontroller van beépítve:

· ATtiny2313 az enkódertől érkező jelek előfeldolgozása 

· ATmega88 a szabályozó és vezérlő algoritmusokra és a felügyeleti funkciókra.

A digitális áramkörökhöz +5V stabilizált tápfeszültséget igényel. Az analóg kimenőjel előállításához +/-6V és +/-15V közötti külső tápellátásra van szükség. Opcionálisan beépíthető egy DC/DC konverter, ami a +5V digitális tápból állítja elő az analóg áramkörök tápfeszültségét. Vannak olyan vezérlők, amelyek a +/- analog tápfeszültséget kiadják valamelyik csatlakozón külső áramkörök részére. Ezeknél a típusoknál nem kell sem DC/DC konverter, sem külső analóg tápellátás, mert a STDIF és a vezérlő közötti kábelen a panel megkapja az analóg tápfeszültséget.

A potenciálisan alkalmazható vezérlőket két csoportra bonthatjuk:

· enkóder bemenettel - esetleg kimenettel is - rendelkező vezérlők

· enkódert nem alkalmazó vezérlők

Az enkódert alkalmazó vezérlők vagy eleve pozíció visszacsatolással rendelkeznek, vagy az enkóder csak egy sebesség/nyomaték visszacsatolás eszköze. Szerencsés esetben ezek a vezérlők általában az eredeti környezetben az enkóder jeleit továbbadták a pályaszámító műnek. Ha igen, akkor az STDIF ezen az enkóder kimeneten kaphatja meg a pozíció visszacsatoláshoz az enkóder jeleit. Ha nincs enkóder kimenet, akkor nagy valószínűséggel egyszerűen párhuzamosan rácsatlakoztathatjuk az STDIF enkóder bemenetét a vezérlő enkóder bemenetére, mert az STDIF enkóder bemenete normál kiépítés esetén viszonylag nagy impedanciás. Ha ez az út nem járható, akkor külső illesztő áramkörről kell gondoskodni.

Az enkódert nem alkalmazó vezérlők esetén egyszerűbb a helyzet, mert a motorra szerelt enkódert közvetlenül az STDIF enkóder bemenetére csatlakoztatjuk.

Az STDIF az enkóder jeleit egy ATtiny2313 mikrokontrollerrel dolgozza fel. Egy DIP kapcsolóval 1x,2x,4x,8x osztást lehet beállítani, hogy az esetleg túl nagy felbontású enkóderek esetén is harmonikusan illeszthető legyen a kisebb STEP frekvencia előállítására képes CNC programokhoz.

A folyamatok vezérlését és felügyeletét egy ATmega88 mikrokontroller végzi. A STEP/DIR bemeneten érkező parancs pozíció a command regiszterben tartja nyilván a kívánt helyzet információt. Az ATtiny2313 kontrollertől érkező STEP/DIR alapján az enkóder regiszter tárolja az aktuális pozíciót. A két regiszter különbsége adja a hibajelet. A hibajelből egy PID algoritmus képezi a beavatkozó jel PWM megfelelőjét. A 0-100%-os kitöltési tényezőjű PWM-ből egy kimeneti szűrő áramkör állítja elő a vezérlő referencia jelét.

Beállítás

Sajnos nincs egyedül üdvözítő recept a teljes szervókör beállítására. Az eredeti végfok eleve rendelkezik PI vagy PID áramkörrel, és ehhez csatlakozik at STDIF a maga szabályozó algoritmusával.

FONTOS, hogy az első beállítási kísérleteket soha ne kezdjük a mechanikával összeszerelt motorral. A stabil működést biztosító beállítások keresése közben óhatatlanul előállhat a begerjedési jelenség, ami komoly károsodást okozhat a mechanikában. A hangolás előtt feltétlenül függetlenítsük a motort, hogy szabadon kísérletezhessünk.


(FOLYT.KÖV.)

Csatlakozók
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X1 csatlakozó jelei:
	 1
	 GND
	Tápellátás föld

	 2
	 +5V
	 Digitális táp

	 3
	 +12V
	 Analóg táp

	 4
	 -12V
	 Analóg táp



SV3 csatlakozó jelei:
	 1  
	 +12V 
	 +12N Analó tápfeszültség

	 2
	 GND
	 Analóg tápfesz föld

	 3
	 -12V
	 -12N Analó tápfeszültség

	 4
	 ERR
	 ERROR bemenet

	 5
	 SON
	 Szervó ON (TTL)

	 6
	 OUT
	 +/- Analóg beavatkozó jel

	 7
	 GND
	 Jelföld

	 8
	 SONOC
	 Szervó ON (nyitott kollectoros)



SV3 csatlakozó jelei
	 1
	 GND
	Jelföld

	 2
	 RX
	Receiver (TTL)

	 3
	 TX
	Transmitter (TTL)

	 4
	 +5V
	 Tápfeszültség a soros illesztőhöz



J1 csatlakozó jelei (COMMAND)

	 1
	 STEP+
	 Step impulzus +

	 2
	 STEP-
	 Step impulzus -

	 3
	 DIR+
	 Dir jel +

	 4
	 DIR-
	 Dir jel -

	 5
	 ENA+
	 Enable jel +

	 6
	 ENA-
	 Enable jel -

	 7
	 RDX-C
	 Rady jel kollektor

	 8
	 RDY-E
	 Ready jel emitter




J2 csatlakozó jelei (ENCODER)

	 1
	 A+
	 A csatorna +

	 2
	 A-
	 A csatorna -

	 3
	 B+
	 B csatorna +

	 4
	 B-
	 B csatorna -

	 5
	 I+
	 Index csatorna +

	 6
	 I-
	 Index csatorna -

	 7
	 +5V
	 Enkóder tápfeszültsége

	 8
	 GND
	 Enkóder táp föld


Az elmúlt 3 hétben lázasan küzdöttünk egy Omron R88D alapú rendszer beállításával. Az a gond, hogy mechanika rezonanciája erősen visszahat a szervókörre. Ennél a mechanikánál a rezonanciafrekvencia néhány Hz, és így benne van a "munkatartományban". A jelenlegi algoritmussal nem tudtuk olyan keményre hangolni, hogy a szervó képes legyen ezt minden sebességnél lengedezés nélkül kompenzálni. Könnyű lenne azt mondani, hogy ne legyen ilyen káros mechanikai rezonancia, de sajnos a házi építésű gépeknél ez nem ritka jelenség. Valami adaptív algoritmus talán segítene ezen a problémán, vagy egy lyukszűrő csökkenthetné a körerősítést a kritikus frekvencián, majd kiderül.

Ugyan ez a rendszer (R88D és Yaskawa 400W-os motor) minden lengés nélkül, szépen működik. Persze sokkal kisebb a gép és ennek megfelelően magasabban vannak a mechanika rezonanciái.
