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1 Predmet a rozsah vystupu

Vystup  D7_1  dokumentuje realizaciu  funkéného  prototypu  riadenia
elektromechanického radenia Sportovej sekvencnej prevodovky TRI-GEAR TES.
Dokument preukazuje zostavenie zakladného riadiaceho retazca, realizaciu zapojenia,
vytvorenie pociatocného programu a funkéné rozpohybovanie linedrneho aktuatora.
Rozsah overenia zodpoveda laboratérnemu prototypu. Overeny bol riadiaci kanal v
otvorenej slucke- snimanie skutocnej polohy, koordinacia viacerych aktuatorov,
diagnostika a odolnost’ vozidlového vyhotovenia zostavaju predmetom dalSieho
rozvoja a nadvazujuceho vystupu D7_2.

Tabulka 1 Rozsah funkéného prototypu a stav overenia

Koncepcia Arduino UNO - M542 - linedrny krokovy aktudtor =~ Navrhnuté a zostavené
.y . Riadiace signaly STEP/DIR a samostatné Realizované na skiSobnom
Elektrické zapojenie 3 , S .
vykonové napajanie pracovisku
, Sériové povely, pocitanie krokov, kalibracia, Funkéne overeny princip opisany
Softveér s
EEPROM, rampa Vv praci
Pohyb Oba smery a presun do referen¢nych poléh Zakladné overenie vykonané

2 Architektura riadiaceho systému

Riadiaci retazec tvoria Styri zakladné bloky: pouzivatelsky povel zo sériového monitora,
mikrokontrolérova doska Arduino UNO, vykonovy modul M542 a linearny aktuator LC-
4128-048-03-E06008-25N. Arduino generuje digitalne impulzy STEP a smerovy signal
DIR. M542 prevadza nizkodrovnové povely na prudové budenie vinuti krokového
motora. Samostatny napajaci zdroj dodava energiu vykonovej Casti.
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Obrazok 1 Zakladné hardvérové prvky riadiaceho systému

Tabulka 2 Funkcie prvkov prototypu

Arduino UNO Spracovanlie povelov, pocitanie krokov, Vyvojova platforma pre laboratorny
generovanie STEP/DIR prototyp
M542 Vykonové riadenie krokového motora Pred skus.kou nastavit'prid a mikro-
krokovanie
LC-4128-048-03- Premena krokov motora na linearny Stupanie skrutky 0,7874 mm/otacku
E06008-25N posuv podla prace
Oddelit’ vykonové a riadiace vedenie-
Napéjaci zdroj Napajanie vykonovej vetvy spojit’ referencny potencial podla
zapojenia

3 Elektrické zapojenie

Zapojenie pouziva dvojicu povelov STEP a DIR medzi Arduino UNO a modulom M542.
Kazdy impulz STEP predstavuje jeden nastaveny krok alebo mikrokrok; logicka uroven
DIR urcuje smer. Vyvody vinuti aktuatora sa pripajaju na vykonové svorky modulu.
Napajaci zdroj napaja M542 a motorovu cast. Pred uvedenim do prevadzky treba overit’
polaritu, spravne parovanie vinuti, spolo¢nu referenciu signalov, prddovy limit a rezim
krokovania.
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Obrazok 2 Schéma elektrického zapojenia prototypu prevzata z diplomovej prace

Schéma dokumentuje laboratérne zapojenie. Pre vozidlové vyhotovenie musi byt
doplnena poistka, reverzna a prepatova ochrana, nidzové vypnutie vykonovej vetvy,
tienenie a odlahcenie kablov, konektory s mechanickym zaistenim a definované
spravanie po strate napajania alebo komunikacie.

4 Riadiaci softvér

Softvér bol vytvoreny v Arduino IDE 2. Poloha sa v pociatoCnej verzii urCuje poctom
vykonanych krokov. Program uklada minimalnu a maximalnu referencnud polohu a stav
kalibracie do paméate EEPROM. Neutralna poloha sa vypocita ako stred medzi krajnymi
polohami. Pohyb sa spusta znakmi zo sériového monitora a jeho rychlost sa upravuje
casovanim impulzov- rozbeh a dobeh vyuzivaju rampu na obmedzenie razov.

Tabulka 3 Funkcie riadiaceho programu

Povel pre kladny alebo zéporny

Manualny posuv Definovany pocet STEP impulzov

smer
Kalibracia MIN Aktualna mechanicka krajna poloha  UloZenie minimalnej hodnoty do EEPROM
Kalibracia MAX Aktualna mechanicka krajnad poloha  UloZenie maximalnej hodnoty do EEPROM
Neutral Povel po platnej kalibracii Presun na (MIN + MAX)/2
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Pocet krokov od zaciatku a konca

Rampa pohybu

Postupna zmena intervalu impulzov

Stavovy vypis Povel cez sériovy monitor Aktuélna a referencné polohy

5 Postup ozivenia a kalibracie

Tabulka 4 Odporucany postup uvedenia prototypu do prevadzky

Odpojit' mechanické zatazenie alebo zaistit volny bezpecny Bez mo3nosti narazu do dorazu

zdvih

2 Sarialevar ves e v, SRR, BARLE o ek | e B0 SEEmEL & ek
vyrobcu

3 Nastavit nizky prad a konzervativnu rychlost’ Motor'sa neprehrieva, pohyb je
plynuly

4 Overit kratky pohyb v oboch smeroch smer zodpoveda povelu, bez
straty krokov

5 Manuélne dosiahnut’ MIN a ulozit hodnotu Poloha je reprodukovatefna bez

mechanického narazu
6 Manualne dosiahnut’ MAX a ulozit hodnotu Plati MAX > MIN

Mechanizmus dosiahne stred

7 Vyvolat neutralnu polohu .
w P pracovného rozsahu

Odchylku zaznamenat- pri strate

8 Opakovat cyklus a porovnat’ skutoénu polohu krokov skiizku zastavit

Obrazok 3 Linearny aktuator nastaveny do strednej neutralnej polohy
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Zaver

Vysledky potvrdzuju vytvorenie a zakladné ozivenie riadiacej jednotky s prislusnym
softvérom pre linearny aktuator. Funkcny retazec Arduino UNO - M542 - LC-4128-048-
03-E06008-25N vykonal pohyb v oboch smeroch, umoznil kalibraciu pracovného
rozsahu a presun do referencnych poléh. Tym bol vytvoreny funkény prototypovy
zaklad WP7. Overenie sucasne preukazalo, Ze pocitanie krokov bez snimacej spatnej
vazby neposkytuje potrebnu istotu skutocnej polohy. Pre nasadenie v kompletnej
prevodovke je potrebné doplnit’ meranie polohy, limity, diagnostiku, koordinaciu
vSetkych aktuatorov a skusku sekvencie radenia.
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