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6. Motion Conirol i mehatronika
High Dynamic using Motion Control. Mechatronik Systems. Multi-motor Drives. Robotics

Ova su dva pojma nedavno uvedena u automatizirane elektromotorne pogone

i
sloZenost suvremenog integriranja elektromotornih pogona u proizvodna postrojen;

od njih se moZe oznaciti softverskim a drugi hardverskim.
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Naziv Motion Control oznacuje sloZeni sustav upravljanja visoko dinamiziranim pogonima i
svrstava se medu automatizacijske tehnologije koje po¢ivaju na primjeni industrijskih PC-a (IPC).
Tu se radi ne samo o egzaktnom vremenskom i prostornom upravljanju kretanjem jednog stroja,
nego o cjelokupnoj integraciji upravljackih, pogonskih i tehnoloskih funkcija ne samo jednog
stroja ve¢ i Citavog proizvodnog postrojenja.

Upravljacke Pogonske Tehnoloske
funkcije funkcije funkcije
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Motion Control

Ovo inteli
strojeva i postrojenja, a nazivaju se mehatroni¢kim. Naziv dolazi od hardverskog integriranja
mehanike, pogona i elektonike u jednu skladnu cjelinu. Ti novi pogonski koncepti u znaku su

razvijanja visokih poteznih momenata, sposobnosti preoptereéivanja i visoke dinamike, te usto i
komunikativnosti i prilagodljivosti.

Primjer povezivanja upravljackih, pogonskih i tehnoloskih funkcija jednog stroja

Regulacija struje i

Proragun trajektorija,
iie. Pred okretnog momenta

| raviiani

Regulacija
brzine vrtnie

PosluZivanje i
komunikacija s procesom
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6.Motion Control i mehatronika

Primjer povezivanja upravljackih, pogonskih i tehnoloskih funkcija kod vise pogona

| Terminal za
posluzivanje

tehnoloske funkcije
regulatori pogona

Systembus

i\{\\\\ Production Machine

l/Os

intern 1/0s

Servo Drive

Basic Unit

Controller Area Network

Servo Motors

Primjer primjene Motion Control kod X-Y stola

X-Y stol
s dva pogonska motora
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Strukura Motion Control za upravljanje X-Y stolom

X:Rocialaut §

X-Y pozicioniranje

Razlikuju se dva na¢ina upravljanja kretanjem ovog pogona, pozicioniranjem ili interpoliranjem:

* pozicioniranje: relevantna je samo iduca pozicija, a put do nje je proizvoljan (pune linije).
* interpoliranje: relevantan je put s kojim e se doseéi iduéa pozicija (crtkane linije).
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Mehatronika pored hardverskog dijela posjeduje i softverski, koje omoguéuje zamjenu velikog
dijela mehanickih komponenti jednog uredaja, primjerice spojki, reduktora, krivuljnih vodica,
jednostavnijim softverskim rjeSenjima. Primjenu ima u industriji pakovanja i papira, u preradi
drveta i tekstila, u tiskarskoj industriji, u automatiziranim regalnim skladiStima, u kozmetickoj i
farmaceutskoj industriji, u prehrambenoj industriji itd.
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Programiranje PLC

U ' k . Servo |
pretvarag Systembus.  pretvarag
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6.Motion Control i mehatronika

Primjeri Motion Control u servopogonima

1. Letece Skare (lete¢a pila) 2. Tiskarski stroj

servomotor
transporta
materijala

pogon pomaka

senzor
markiranja pogon
e rezanja

servo
regulator

servomotor X
pomaka pile

Y pomak pile ’ o
P P Motion Control

pogon pile

4. Stroj za preslagivanje plahti u hotelskoj praonici
rublja (6 pokretnih traka razlicitih brzina)

Primjeri mehatronickih skiopova

1. Mehatronicki sklop s kompaktnim trofaznim asinkronim
motorom  (prigraden mu je frekvencijsko-naponski
pretvara€) i s mehanickim reduktorom brzine vrtnje.
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2. Mehatroni¢ka izvedba pogona pokretne frake (gusjenice), kao
dijela postrojenja za otpremu proizvoda. Zamijenila je raniji pogon s
motorom od 0,37 kW i puZnim reduktorom prijenosnog omjera 30:1.
Novi motor ima snagu od 0,25 kW, korisnost se gotovo udvostrucila,
a montaza pogona pojednostavnila.

3. Mehatronicka izvedba puznog prijenosnika
s nekoliko umreZenih pogonskih modula

4. Industrijski robot kao mehatronicki sustav sa Sest
servomotora 1 isto toliko rezolvera. Masa robota 250 kg,
nosivost 10 kg, to¢nost ponovljivosti 0,1 mm, radni prostor
vodoravno @ 2950 mm i vertikalno 2370 mm, instalirana
snaga 4 kVA.

Sinkronizirana
Kod sloZenih mehatroni¢kih sustava komunikacija

javljaju se teSkoée u koordiniranju
medusobne komunikacije. Primjer za
to su pogoni robota i alatnih strojeva.

Motion Control omogucuje koordiniranje beskonatno puno servopogona i ispunjava zahtjeve
njihova sinkroniziranja i preciznosti. No, konvencionalna arhitektura upravljanja svodi se na
razdvajanje upravljanja tehnoloskim procesom (PLC) od upravljanja servomotorom (Motion
Control), pa ako su one razli¢itog porijekla javlja se problem njihovog koordiniranja. U tu je svrhu
razvijena zajedniCka platforma za te vrste upravljanja pod nazivom Integrated Motion. Time je
broja razliitih sucelja smanjen, protok informacija ubrzan i cjelokupni nadzor olak¥an.
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