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4.1. Uvod
Pohyb je zédkladni fyzikalni veli¢inou, jejiz teorie byla analyzovana jiz v obecnych piredmétech
(ptedevsim fyzika apod.), tudiz se od Ctenafe o¢ekava komplexni obecna znalost této problematiky.

4.2. Zakladni definice a pojmy
Pohyb je charakterizovan nasledujicim obrazkem (obr.4.2.):

POHON OBJEKT MERENI

A 4

VYHODNOCENI
Obr. 4.2.

Pohon predstavuje vzdy vykonovy prvek, ktery predstavuje pifedev§im prevodnik elektrické
energie na mechanickou.

Objekt je téleso, které je uvadéno z klidu do pohybu a naopak.
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Mereni je prevodnik fyzikalni velic¢iny délky na signal dale zpracovatelny ( pro ucely této
prace elektricky ). M¢éfici prevodnik vyhodnocuje veli¢inu délky nebo rychlost. Dalsi analyza téchto
prevodniki je provedena ve skriptech Ing. Vaclav SEDIVY — Pievodniky fyzikalnich veli¢in.

Vyhodnoceni je zatizeni nebo prvek, ktery vyhodnocuje v jakém fyzikalnim stavu z hlediska
pohybu se nachazi téleso. Ve vétsing pripadi komunikuje s pohonem.

4.3. Linearni pohyb

Linearni pohyb pro fizeni pfedstavuje nejjednodussi principy. Tento pohyb je charakterizovan také
obrazkem obr.4.2.
Linearni pohyb je dale odvisly od:

4.3.1. vzdalenosti,

4.3.2. rychlosti,

4.3.3. presnosti

4.3.1. Linearni pohyb dle vzdalenosti

Mikrovzdadlenost je predstavovana ve velikostech max. v hodnotdch mm. Soucasné s touto
mikrovzdalenosti se jedna pfedevsim o velmi pfesné hodnoty. Protoze mikrovzdalenosti ptredstavuji
velmi malou mnozinu se kterou se ¢tenai setkd, nebudou tyto dale analyzovany.

Astronomické vzdalenosti predstavuji vzdalenosti od tisicli km. Protoze astronomické vzdalenosti
mikrovzdalenosti pfedstavuji velmi malou mnozinu se kterou se Ctenai setka, nebudou tyto dale
analyzovany.

Rizeni vzdalenosti béznych, to znamena od jednotek mm do jednotek km.

Nejjednodussi zalezitosti predstavuje tfifazovy asynchronni motor, ktery je spoustén stykaci
(reverzace) a to pii najeti télesa na koncovy spinae a zastavovan. Protoze se jedna o velmi
jednoduchy princip, se kterym se c¢tenar setkal jiz v jinych odbornostech, nebude tento dale
analyzovan.

V ptipadé vyssi automatizace, fizenim PLC systémy, apod.se vychazi z nasledujicich filosofii.
Fyzikalni princip technického feSeni je znazornén na obr. 4.3.1.

rychlost

»
»

vzdalenost
Obr. 4.3.1.

Jak je patrno z obr.4.3.1., veskery pohyb se aproximuje na 3 usecky. Z bodu 0 do bodu 1
dochazi k linearnimu zrychleni, od bodu 1 do bodu 2 se téleso nachazi v linearnim rovnomeérném
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pfimoc¢arém pohybu a od bodu 2 do bodu 3 se téleso zpomaluje linearné do klidu. VySe popsané
aproximace se vyuziva v 90% technickych feSeni. Jako ftidici ¢len slouzi PLC systém, pohon
v soucasné dob¢ predstavuje frekvencni meni¢ a zdroj pohybu synchronni stfidavy motor.

Vyuziti v praxi je ve velkém rozsahu a ctenar si praktické moznosti rad sam doplni.

4.3.2. Linearni pohyb dle rychlosti
Jedna se ve své podstaté o rotacni pohyb. Linearni pohyb se zkracené v technické praxi oznacuje
jak velikost otacek a meéfeni pfedstavuje otdCkomér. Princip je znazornén na obr. 4.3.2.

m/sec

V max

Vreg
V min -

t sec
Obr. 4.3.2

Z klidové polohy 0 do pozadovanych otacek — bod 1, dochazi k nelinearnim zrychlenim, které je
odvislé od prekmitu nad V reg. Ve vétSiné automatickych pifipadd k tomuto nesmi dojit a v piipadé
soucasné elektroniky pohonu a clenu vyhodnoceni ani nedochazi. V ptfipadé dosazeni V reg na
obr.4.3.2. interval mezi body 1 a 2, jsou otacky t¢lesa konstantni. Pii zatizeni otacejiciho se t¢lesa,
nebo jeho odlehéeni dochazi ke zménam otacek, na které musi byt reagovano (zaporna zpétna vazba).
Pokud je reakce ¢lenu vyhodnoceni vrozsahu od V min do V max jednd se o spravnou funkci,
v pripad€, ze interval pfesahne rozsah v jedné mezi, je vyvolan ¢lenem vyhodnoceni poruchovy jev.
Odstaveni je v intervalu od bodu 2 do bodu 3 a filosofie odstaveni je jasna o obr.4.3.2.

4.3.4. Linearni pohyb dle presnosti

Jednam z nejcastéjSich pozadavkl u pohybit je jejich vysoky pozadavek na presnost. Pozaduje se
soucasn¢ i filosofie dfive i dale popsana. Jak je zndmo ze zakladd fyziky, dochazi k tepelné
roztaznosti, deformaci a ostatnim znadmym jevim téles pii pohybu. Soucasné vyhodnocujici a fidici
systémy jsou schopny v piipadé vysokych ptesnosti provadét i korekce fyzikalnich skute¢nosti.

4.4. Rotacni pohyb
Rotacni pohyb z hlediska fizeni v automatizaci je feSen jako pohyb linearni viz.kapitola 4.3.tohoto

textu.

4.5. Kruhovy pohyb
Kruhovy pohyb je pfestavovan rovnici kruhu :

Rov.4.5. R*=X?+Y?
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kde - R jepolomér kruhu
- X vzdalenost osy x
- Y vzdélenost osy y

Dalsi viz.zaklady matematiky. Vlastni pohyb je pro uplnost zndzornén na obr. 4.5.

+X

y
A

Obr. 4.5.

Dokonaly kruhovy pohyb byl technicky feSitelny pomoci vypocetni techniky az koncem
minulého stoleti. Nejprve byl kruhovy pohyb fesen jednoucelovym pocitaem — kruhovy
interpolator (sestaveny pouze z klopnych obvodl), pozdéji zavedenim mikroprocesoroveé
techniky (konec 80 let minulého stoleti) doslo k vlastnimu feSeni dle rovnice rov.4.5.

4.6. Obecny pohyb, mnohaosy pohyb

V minimalnim pfipadé se jednad o pohyb tii os a predstavuje vlastni prostor. V piipadé
dalsi osy (pfedevsim pohybu rota¢niho) se d4 dosdhnout nebyvalych kiivek a tvart. Tyto
vSechny jsou popsany v matematickych modelech, jejichz analyza ptfesahuje ramec téchto
skript a soucasn¢ student COP neni k témto teoreticky vybaven.

4.5. Zavér

Jak je patrno, analyzy pohybu je jednoduché zalezitost, ale je nutno mit vyssi znalosti
z matematiky, nebot’ vys§i a obecné pohyby jsou feSeny prostiednictvim matematickych
modula.

Je soucasné nutno mit na zfeteli skutecnost, ze fizeni a regulace pohybu vyZaduje velmi
rychly vypocetni systém. Blizsi feseni v ¢islicové technice najde ¢tenar v
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