Visemotorni pogoni sa izrazito elastichnom
osobinom mehanicke veze pogonskih vratila

* Pogoni sa elasticno povezanim vratilima preko
predmeta obrade

e FElasticno povezani pogoni preko konstruktivnih
elemenata postrojenja



Pogoni sa elasticno povezanim
vratilima preko predmeta obrade

* Mehanicka veza postoji u toku procesa
proizvodnje.

— Visoka tacnost regulacije brzine.

— Visoka tacnost regulisanja sile u materijalu.
* Periodi pripreme za proizvodnju:

— Ne postoji mehanicka povezanost pogona.

— Potrebna tacnost regulisanja brzine.



Upravljanje brzinama pogona
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Upravljanje brzinama pogona
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Analiza rada dva pogona sa paralelnim
upravljanjem brzinom

materijal
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Matematicki model

Motor broj 1:
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Matematicki model

Motor broj 2:
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Matematicki model

Njutnove jednacine:
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Matematicki model

Jednacine mehanicke veze pogona:
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Analiza ponasanja
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Analiza ponasanja
za drugi pogon
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Analiticko objasnjenje
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Regulacija raspodele opterecenja
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Regulator sile naprezanja materijala
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Analiza ponasSanja prvog pogona sa
regulatorom raspodele opterecenja

Poveéano optereéenje na P1

Povecana
referentna
brzina na P2
za 2%

[ri]

_ Komanda za
smanjenje
momenta
koji napreze
materijal

o i i i i
0 200 400 600 800 1000
Vreme [s]




Analiza ponasanja drugog pogona sa
regulatorom raspodele opterecenja
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Regulacija sile u materijalu




Analiza ponasanja prvog pogona sa
regulatorom sile u materijalu
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Analiza ponasanja drugog pogona sa
regulatorom sile u materijalu
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Kombinovano upravljanje
po brzini i momentu
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Kombinovano upravljanje za dva
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Struktura kombinovanog upravljanja



Analiza ponasanja prvog pogona sa
kombinovanim upravljanje po brzini i momentu
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Analiza ponasanja drugog pogona sa
kombinovanim upravljanje po brzini i momentu
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Kombinovano upravljanje po

brzini i sili u materijalu
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Analiza ponasanja prvog pogona sa
kombinovanim upravljanjem po brzini i sili
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Analiza ponasanja drugog pogona sa
kombinovanim upravljanjem po brzini i sili
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Primena opisanog nacina upravljanja

Promena strukture sistema, rad sa i bez materijala.

Detekcija:
* Foto senzor.
* Elektromagnetni senzor
* Senzorsile
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Paralelno prosledivanje ref. brzine sa
reg. sile u materijalu
U trenutku uspostavljanja mehanicke veze:

e Zadaje se ref. sila zatezanja u materijalu
* Oslobada integralno dejstvo regulatora sile.

Reg. w, F—




Analiza ponasSanja prvog pogona sa paralelnim
prosledivanjem ref. brzine i reg. sile
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Analiza ponasanja drugog pogona sa paralelnim
prosledivanje ref. brzine i reg. sile
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Kombinovano upravljanje

U trenutku uspostavljanja mehanicke veze:

* Drugi pogon prelazi iz rezima upravljanja po
brzini na upravljanje po sili u materijalu.

e Zadaje se sila zatezanja.

* Oslobada integralno dejstvo regulatora sile.



Primena opisanog nacina upravljanja

Regulator promenljive strukture za
kombinovano upravljanje po brzinii sili u

materijalu
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Analiza ponasanja prvog pogona sa kombinovanim
upravljanjem pri uspostavljanju i prekidu mehanicke

veze
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Analiza ponasanja drugog pogona sa kombinovanim
upravljanjem pri uspostavljanju i prekidu mehanicke
veze
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Zakljucak

* Moguca primena oba nacina upravljanja.

 Konacan izbor zavisi od:
— Broja pogona u sistemu.
— Vrste mehanicke veze, trajna ili povremena.
— Tehnoloskih zahteva i uslova.
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Sema postrojenja

Pogoni sa elastic(hom mehani¢ckom vezom
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Regulacija sile zatezanja
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Regulacija raspodele opterecenja
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Premotac

Pogoni sa elastichom mehani¢ckom vezom
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Mehanicka veza pogona preko
konstruktivnih elemenata

Pogon karton masine — partija formera
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Sema postrojenja
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Sema upravljanja
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Transporteri sa gumenom trakom

Pogoni sa elastithom mehanickom vezom 47



