5. Разработка технического предложения для системы автоматического регулирования.


Для автоматического управления двигателями подачи и приема требуется уникальная система регулирования, которая позволит производить процесс вмотки в автоматическом режиме. Примерная структурная схема САР двигателей будет выглядеть так как показанно на рис.      Разобьем эту структурную схему на две части:  структурную схему двигателя подачи и структурную схему двигателя приема. Рассмотрим работу каждой схемы, во временном интервале процесса вмотки, по отдельности.

4.1 Структурная схема двигателя подачи.

Автоматическое регулирование двигателя подачи осуществляется по скорости. Структурная схема САР двигателя подачи изображена на рис.

Рассмотрим  работу  схемы  САР  двигателя  подачи во временном интервале процесса намотки:

В момент времени t0, когда не нажата кнопка START, двигатель заторможен.

В момент времени t1, когда нажата кнопка START и дансер выведен в нулевое положение, CPU  по  шинам  данных  отправляет  номинал  скорости  на  ЦАП, посредством которого  цифровой  сигнал  преобразуется  в  уровень  напряжения,  которое подается  в  САР  двигателя  подачи,  двигатель начинает вращаться.  Наклон прямой  разгона  (рис.   ) задается  емкостью  конденсатора,  т.е.  пока емкость   заряжается  двигатель  плавно  разгоняется,  как  только  емкость зарядилась  до уровня   напряжения   выданного на  шину данных, разгон заканчивается (момент  времени  t2)  и  двигатель  обеспечивает заданную скорость намотки. С этой скоростью осуществляется процесс вмотки видеоленты до момента времени t3. CPU во время намотки контролирует длину вматываемой ленты.

В  момент  времени  t3, когда счетчик длины ленты отсчитает определенное количество  метров  ленты намотанных на ступицу видеокассеты,  CPU посылает на  шину  данных  цифровой  код, соответствующий торможению двигателя подачи. Двигатель подачи начинает торможение.

В  момент  времени  t4  CPU  посылает по шинам  данных код 'ползучей скорости' необходимой для образования петли. Петля ослабит натяжение ленты и дансер, под воздействием вакуума, выведется в крайнее левое положение.

В  момент  времени  t5  процесс  намотки  ленты заканчивается, двигатель подачи затормаживается.

4.2 Структурная схема двигателя
приема.

Автоматическое регулирование двигателя приема осуществляется двумя способами. Первый способ заключается в регулировании двигателя по скорости и используется только в том случае, когда замкнут ключ Q2.  Второй способ заключается в регулировании двигателя по моменту и используется только в случае, когда замкнут ключ Q1. Структурная схема САР двигателя приема изображена на рис.

Рассмотрим  работу схемы САР двигателя приема во временном интервале процесса намотки:

До момента времени t0, когда не нажата кнопка START, ключи Q1 и Q2 разомкнуты. Двигатель не вращается.

В момент времени t0, когда нажата кнопка START, ключ Q1 разомкнут, а ключ Q2 замкнут. Автоматическое регулирование двигателя осуществляется по скорости. Двигатель начинает вращаться с заданной минимальной скоростью, которая  задается переменным резистором и  поддерживается постоянной. И проверяется наличие ракорда, о чем свидетельствует ток в якоре двигателя. Повышение тока до определенного значения свидетельствует о наличии ракорда в  кассете. Затем происходит склейка ракорда с видеолентой и начинается процесс  намотки ленты с минимальной скоростью до момента  достижения дансером нулевой точки. При достижении дансером нулевой точки одновременно происходит включение двигателя подачи и переключение ключей, то есть ключ Q1 замыкается, а ключ Q2 размыкается.

В  момент времени t1 двигатель подачи разгоняется до максимальной скорости  намотки видеоленты. Так как в один момент времени скорость ленты при подаче  больше, чем скорость  ленты при  приеме, а значит натяжение ленты ослабевает. В вакуумной камере дансера все время присутствует разряжение, вследствие чего дансер отклоняется влево и сигнал с его потенциометра служит заданием на увеличение момента двигателя приема, для того, чтобы подтянуть ленту. Таким образом, происходит фаза разгона обоих двигателей.

В момент времени t2 двигатели уже разогнались до заданной скорости намотки  ленты. Так как диаметр панкейка уменьшается в процессе намотки, а диаметр ступицы в V-0 увеличивается, требуется менять натяжение ленты. За натяжением ленты следит CPU и подает  сигналы на вакуум-регулятор, посредством которого меняется разряжение в вакуумной камере дансера, заставляя дансер отклоняться от нулевой точки, а значит, момент двигателя приема в процессе намотки все время меняется, по закону заданному программой CPU, обеспечивая необходимое натяжение видеоленты. Структурная схема регулятора разряжения изображена на рис. Таким образом, момент двигателя приема будет постепенно падать при неизменной скорости двигателя подачи.

В момент времени t3 двигатель подачи начинает тормозить, натяжение ленты возрастает и дансер отклоняется вправо. Следова-тельно, двигатель приема будет тормозить.

В момент времени  t4  происходит подача ленты на “ползучей скорости” для обеспечения ее точной длинны.

В момент времени t5 процесс вмотки заканчивается. Двигатели тормозятся. Происходит склейка ракорда с вмотанной лентой. После чего сигналом от CPU ключи Q1 и Q2, двигателя приема, переключаются.  Двигатель приема начинает вращаться и лента до конца вматывается в кассету. При  достижении током якоря определенного значения в CPU подается сигнал, который свидетельствует о надежной склейке. На этом процесс намотки ленты в кассету заканчивается, двигатель приема затормаживается.

После окончания процесса намотки ленты ключи Q1 и Q2 размыкаются, и схема готова начать процесс намотки снова.
4.3 Преимущество общей структурной схемы.  

Исходя из описаний структурных схем САР двигателей подачи и приема видно, что они работают независимо друг от друга. Такая организация задающих и независимых исполнительных устройств (рис. ) позволяет определить какая САР вышла из строя во время аварии. Об этом сигнализирует датчик крайнего положения дансера. Например, если двигатель приема неисправен, то натяжение ленты ослабнет и дансер займет крайнее левое положение, что является причиной ошибки.























































































































































