Wprowadzenie

Wspolczesnie coraz wiecej zadan, ktére standardowo byty wykonywane przez czlo-
wieka, przejmuja maszyny. Méwimy wéwczas o automatyzacji. Podlegaja jej zardw-
no procesy przemysiowe, jak i zagadnienia z innych obszaréw, np. w lotnictwie czy
medycynie. Jej gwaltowna ekspansja jest mozliwa dzieki rozwojowi w takich dziedzi-
nach, jak teoria sterowania, elektronika i informatyka.

Procesy te wymagaja czesto zastosowania odpowiedniego napedu, najczesciej w po-
staci silnika elektrycznego. W zalezno$ci od stopnia zaawansowania aplikacji naped
taki powinien spelnia¢ restrykcyjne wymagania dotyczace dokladnosci, niezawod-
noéci czy szybkoéci dziatania i bezpieczenstwa. Stad tez silniki szczotkowe, wy-
magajace okresowej konserwacji, wypierane sa przez bezszczotkowe silniki BLDC
z magnesami statymi, za§ w urzadzeniach wykonujacych najbardziej skomplikowane
operacje coraz powszechniej stosuje si¢ serwonapedy.

Okreslenie ,,serwo” zostalo zaczerpniete z lacinskiego stowa servus oznaczajacego
niewolnika, stuge [88]. Wiaze sie to z funkcja, jaka ma spelnia¢ serwomechanizm.
Jego zadaniem jest sterowanie urzadzeniem zgodnie z wydanymi poleceniami.
Serwo umozliwia sterowanie w zalezno$ci od potrzeb pozycja, predkoscia lub mo-
mentem obrotowym. Podstawowa cechg serwa jest zdolno$¢ do kontroli swojego
stanu poprzez uzycie odpowiednich procedur korekeji bledéw. Kontrole poprawnej
pracy maszyny umozliwia zastosowanie petli sprzezenia zwrotnego z odpowiednio
dobranym czujnikiem i bardzo dobrze zabezpieczonym torem pomiarowym przed
wplywem zakldcen.

Obecnie te skomplikowane urzadzenia staja si¢ coraz bardziej intuicyjne w obstu-
dze. Mozliwe jest to dzieki rozwojowi oprogramowania do konfiguracji i sterowania
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serwomechanizmami. Wiele urzadzen wyposaza si¢ w systemy wielonapedowe,
ktére wymagaja odpowiedniej wspoélpracy pomiedzy zastosowanymi napedami.
Proponowane oprogramowanie TIA 15.1 umozliwia sterowanie takimi systemami.
Sa to zagadnienia dotyczace synchronizacji serwonapedéw, sterowania krzywko-
wego i sterowania strukturami kinematycznymi (manipulatory, roboty). Szczegdlna
uwage zwrocono na systemy bezpieczne, gdyz nowe rozwiazania maszyn wymagaja
stosowania takich rozwigzan. Pozwala to na tworzenie ztozonych aplikacji w stosun-
kowo krétkim czasie oraz szybka diagnostyke ewentualnych bledéw. Ten trend przy-
blizono w niniejszej ksigzce, ilustrujac go przyktadami napedéw SIMATICS firmy
Siemens.



