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Il ponte H:
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E inoltre:

M

+Vcc

R
V=RIM
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I diodi volàno:

M

+Vcc
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Il controllo dei motori

Il movimento dei motori dipende da molti parametri,
alcuni dei quali sconosciuti

Occorre un sistema di retroazione:

M Trasm.Σ

T

-
+
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Che cosa misuriamo?

V =
dS
dt

A = dV
dt

V = A(t)dt
0

t

∫

S = V( t)dt
0

t

∫
V = ˙ S 

A = ˙ V = ˙ ̇ S 
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Strumenti a disposizione:

Accelerometri
 Costosi
 Non molto precisi

Tachimetri
 Precisi
 Abbastanza costosi

Misuratori di posizione
 Molto precisi
 Relativamente economici
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Per misurare la velocità

Dinamo tachimetriche

V

ω
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Per misurare la posizione

Potenziometri
Resolver
Encoder
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I potenziometri:

Meccanico
Ottico
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Uso dei potenziometri:

Collegamento come partitore di tensione o in un ponte
Problemi:

 Discontinuità sullo zero
 Non linearità
 Usura meccanica
 Rumore
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I resolver

Dispositivi induttivi
Alta precisione
Alto costo
Usati specialmente per i motori brushless
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Gli encoder

Dispositivi optoelettronici in grado di misurare la
posizione di un giunto

Modo di movimento:
 Lineari
 Rotativi

Modo di misurazione:
 Assoluti
 Incrementali

• Unidirezionali
• Bidirezionali
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Gli encoder assoluti

Con N piste si possono discriminare 2N posizioni
diverse

Questo è solo un esempio: in realtà occorre usare un
codice a distanza unitaria

00000 01110 11100
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Confronto fra codici

Decimale Binario

0 000

1 001

2 010

3 011

4 100

011 000

Gray

000

001

011

010

110
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Gli encoder incrementali unidirezionali
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Gli encoder incrementali bidirezionali

A
B

A

B

0 0 0 0 0 0 0 0

A

B

1 1 1 1 1 1 1 1

A

B
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Semplificare la costruzione

Encoder incrementali:
 Oltre 4000 passi/giro
 Alta precisione angolare
 Errori cumulativi nulli
 Costo medio-basso
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Encoder rotativi
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Calcolare la velocità:

A
B

A

B

B

A
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Schema globale del controllo dei motori

Il movimento dei motori dipende da molti parametri,
alcuni dei quali sconosciuti

Occorre un sistema di retroazione:

M EΣ
-

+
P

TΣ
-

+
V
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Dove posizionare i sensori?

Se la trasmissione del moto fosse perfetta, sarebbe
indifferente

In presenza di errori, sarebbe meglio metterli il più
lontano possibile dai motori
 Ma questo comporterebbe problemi di controllo

In pratica, vengono messi sull’asse dei motori,
trascurando tutti gli altri errori
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