Pomiary kata i potozenia

Transformator potozenia katowego (resolver)

Budowa — po dwa uzwojenia na stojanie i wirniku przesunigte o kat 90°. Typowe
zastosowania: precyzyjne urzadzenia automatycznej regulacji i sterowania oraz urzadzenia
liczace.

Wymagana duza doktadno$¢ odwzorowania (stad doktadno$¢ wykonania, odpowiednio
dobrana technologia 1 konstrukcja). Zwykle bieguny sa utajone przy duzej przenikalnosci
blach i matej stratnosci (np. permaloy), rownomierne ztobkowanie przy duzej liczbie
ztobkow. Konce uzwojen wirnika wyprowadzone na zewnatrz za pomoca pierscieni (dawnie;j)
lub transformatoréw pierscieniowych, lub przy ograniczonym kacie obrotu: przewody gigtkie.
Zasadnicze wymagania: $cisle sinusoidalna zmienno$¢ indukcyjnosci wzajemnej pomigdzy
uzwojeniami stojana i wirnika. Podstawowy stan pracy: powolny, wzgledem predkosci
synchronicznej, ruch wirnika wzgl¢dem stojana (pomija si¢ s.em. rotacji). Najkorzystniejszy
przypadek pracy: praca sygnalowa (bez obciazenia). W zaleznosci od sposobu zasilania i
uktadu potaczen rozrdznia sig:

- TPK sinusowo-kosinusowy
- Liniowy
- Fazowy
- Przesuwniki fazowe zbudowane na bazie TPK

Zatozenia dotyczace analizy:

- brak wyzszych harmonicznych pola
- nienasycony obwod magnetyczny
- uktad $cisle symetryczny
- réwnomierna szczelina powietrzna
- pomijalna s.em. rotacji

Parametry charakterystyczne:
- napigcie zasilajace: 2,10,12,15,26,30.60,90V
- czestotliwosé: 400,2000+10000Hz
- przektadnia napieciowa: 0.45+0.46, 0.56+0.58, 0.97+1.05, 2.0+2.6.
- impedancja wejsciowa 1 wyjsciowa: kilkaset- kilka tysigcy Q
- predkos$¢ maksymalna 100,500+1000, <10000 obr/min
- bfad amplitudy:<0.09+0.3%
- btlad katowy: 3+10°
- napigcie szczatkowe 1+-2mV na kazdy 1 V napigcia zasilajacego
- blad prostopadtosci uzwojen: 3+10’
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Schemat ideowy ukladu scalonego AD2S90
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Uktady kompensacyjne TPK



TPK — przesuwnik fazowy
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Zasada budowy transformatora wielobiegunowego reduktosyna 1 — stojan, 2 — wirnik, 3
— uzwojenie wzbudzenia, 4 1 5 — uzwojenia wyjsciowe

Przyktadowy wyglad zewngtrzny transformatora wielobiegunowego reduktosyna
1 — stojan, 2 — wirnik



Mikrosyn
Zasada laczenia uzwojen mikrosyna
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Charakterystyka wyjSciowa mikrosyna
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Induktosyn (rozlozone elementy): a) tarcza z uzwojeniem jednopasmowym; b) tarcza
z uzwojeniem dwupasmowym
1-2 - zaciski uzwojenia wzbudzenia, 3-4 i 5-6 - zaciski uzwojen wyjsciowych, /, //, J/7, IV
sekcje uzwojenia dwupasmowego



Mikrosyn wielobiegunowy
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Schemat potaczen hallotronéw w transformatorze hallotronowym
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O . | Absolute position

O | is detected from

O | the photocode seen
O in these holes;

O | one rotation 1s divided
O |ino =256 sections.
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Schemat budowy tarczy kodowej



Zasada dziatania kodowego przetwornika przemieszczenia katowego z kodem binarnym
(a) —NKB - nie stosowana w praktyce
(b) z kodem Graya
(¢) tarcz kodowych przetwornikéw 10 - bitowego
(d) 8 - bitowego
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Sygnaly z przetwornika inkrementalnego o dwodch parach odczytnikow.

Sygnat ,,a" dostarcza czterech impulsow na okres. Sygnat ,,b" pozwala na interpolacj¢ fazowa
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Uktad do zwigkszenia rozdzielczosci czujnika inkrementalnego
Dla okreslonego stosunku rezystancji potencjat zerowy na wejsciu komparatora zostanie
osiagnigty jedynie przy odpowiednim stosunku napigé
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R4‘=R0 - Rx

R3=Ro + Rx R,=Rj - Ry
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Pelny mostek tensometryczny
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Generator ok. 5 kHz ,
1,2,lub4 V

Uktad pelnego mostka tensometrycznego z rdwnowazeniem sktadowej rezystancyjnej za
pomoca potencjometru R2 i skladowej reaktancyjnej za pomoca tensometru R;. Rezystancja
R3 ma bardzo duza wartos¢ rzedu 1 MQ. Réwnowazenie polega na doprowadzeniu do punktu
A bardzo matych warto$ci pradéw wzajemnie przesunig¢tych o 90 stopni
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