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54 Zatizeni pro kompenzaci zatdZovaciho momentu
(54) krokového motoru -

Za¥izeni umoZiuje presné nastaveni
zakladni polohy urdené celym lrokem kro-
kového motoru. Zaiizeni sestavi ze snimade
polohy, JehoZ rotor je upevnén na hiideli
motoru a podet jeho mezer a zubl je rovny
podtu krokd motoru. V bocich zubd na krui-
nici ge stiedem v ose rotoru jsou pllkru-
hova vybrani. V jejich oséch jsou z jedné >
strany na statoru dvé shodnd c¢idla a gouose
z druhé strany na statoru odpovidajici
zdroje. Vystupy Cidel jsou spojeny s kom= — s -
penzadnim obvodem, na né&jz je ddle z Pi- \
diciho obvodu veden signdl s informaci o o
sméru otadeni a o vybuzeni vinuti motoru.
Jeden vystup kompenzadniho obvodu je spojen
s kombinadnim obvoden, jenZ je téz pPipojen
na obvod Pidici logiky a druhy vystup je
pfes generadtor proménného kmitodtu pripojen
na dal3i vstup kombinadniho obvodu. Vys-
tup kombinaéniho obvodu a obvodu Fidici 601~
logiky jsou spojeny se soultovym ¢lenem,
jehoZ vystup je pies vykonovy zesilovad
propojen g vinutimi motoru.

!

IR

248 337




248 337

Vynélez se tykd zarizeni pro kompenzaci zatéZovacfiho momen-
tu krokovych motori, které dociluje presné nastaveni zdékladni
polohy urdené celym krokem krokového motoru.

Soudasny stav Fizeni krokovych motort v oteviené smydce
predpoklédd, Ze zat&Zovaci moment motoru je menSi nez krouticd
moment motoru a Ze presnost nastaveni je déna velikosti kroku
motoru. Vlivem zatéZovaciho momentu se motor nenastav{i presné&
na poZadované poloze plného kroku, ale je vychylen o uthel dany
statickou zatéZovaci charakteristikou. Pokud vyZadujeme presné
nastaveni polohy, popiipad® pPesné nastaven{ mezipolohy p¥i jem-
ném krokovénf, musfime zkompenzovat vlit zat&Zovaciho momentu.
Dosud v3ak nejsou zndma zaiizeni zabezpedujici tuto kompenzaci.

V¥3e uvedené. nevyhody odstranuje zarfzeni pro kompenzaci
zat&%ovaciho momentu krokového motoru podle vynélezu. Jeho pod-
statou je, Ze sestévéd ze snimade polohy, jehoZ rotor je upevnén
na h¥*fdeli krokového motoru. Polet mezer a zubl rotoru je rov-
ny po&tu krokd krokového motoru na jednu oté¥ku. V bocich zubd
Jsou na kruZnici se stiedem ve sti¥edu rotoru vytvofena pulkruho-
vé vybréni., V oséch té&chto pilkruhovych vybrani jsou z jedné
strany na statoru snimale um{stdna dvé® stejné &idla, napPiklad
fotosnimad nebo Hallova sonda. Proti kaZdému &idlu je umistén
souose na druhé strané statoru odpovidajici zdroj, tedy nap¥:

Zérovka nebo permanentni magnet. Vystupy &idel jsou spojeny
se dvéma vstupy kompenzalniho obvodu. Na dal3{ dva vstupy kom-
penza¥nfho obvodu jsou pfipojeny vystupy ¥idiefho obvodu, a to
s informac{ o sméru otédden{ a s informacf o poltu vybuzenych
vinut{ krokového motoru. Jeden vystup kompenzadniho obvodu je
spojen s jednim vstupem kombinadniho obvodu vinuti, ktery ma




-2 -
248 337
dfuhy vstup spojen s vystupem obvddu ¥fdfcf logiky. Druhy vystup
kombina&nfho obvodu je spojen pies generdtor prom&nného kmitoé-
tu se tretim vstupem kombinadniho obvodu vinuti, jehoZ vystup
Jje pPipojen k jednomu vstupu soudtového ¢lenu. Druhy vstup soué-
tového €lenu je pPfipojen na vystup obvodu iidici logiky a vystup
soudtového &lenu je pres vykonovy zesilovaé propojen s jednotli-
vymi vinutimi krokového motoru. |

Toto zarizen{ mé pfednost v tom, Ze umoZnuje dosghnout pres-
ného nastaveni celého kroku, bez ohledu na velikost zatéZovaci-~
ho momentu. Kompenzace zat&Zovaciho momentu je nezbytna pifi jem-
ném nastaveni polohy, nebof zatdovacf moment miZe zpisobit chy-
bu rovnajici se aZ ndkolika stovkém mezikrokd. Daldf prednosti
zaffzenf je, %e je vhodné pro vSechny typy krokovych motord -

- pro t#f i &ty? vinutové, zapojené do hvézdy i do trojvdhelnika,
pro rizné zpisoby magnetizace pro motory akéni i reakéni a pro
 motory riznych vykoni. Za¥izenf umoZnuje vyu¥f{t koncovych zesi-
lovadl a koncovych elektronickych komutétord vyréb&nych vyrob-
¢i krokovych motord bez zvladtnich dprav. Lze je vyuZiit jak pPi
T{zeni krokového motoru obvody TTL logiky, tak p¥i Fizeni mikro-
politadem.

Priklad zatizen{ podle vyndlezu je uveden na p¥iloZenych
vykresech. Na obr. 1 je schematicky v pldoryse znézorndn snimad
polohy, zejména jeho rotor, na obr. 2 je snimad v néryse a na
obr. 3 je blokové schema zapojeni daného ~=z*{zenf.

Rotor 2 snimade 1 polohy mé vyfrézovény mezery 4, jejichZ
pofet je polovidni ne¥ polet krokld na obvod krokového motoru 9Q.
¥ bocich zublt 5 jsou vytvofena pllkruhovéd vybréni 6. VSechna
tato pllkruhové vybrdnf € leZf ve stejné vzdélenosti od st¥edu
rotoru 2. V osédch pilkruhovych vybréni 6 jsou z jedné strany
na statoru 3 umfsténa dvé stejnd ¢idla 40 a proti nim souose,
na druhé strané statoru 3 jsou umistény odpovidajici zdroje 50.
Napfiklad je-li &¢idlem 40 fotosnimal, je zdrojem 50 Zérovka.
Bude-1li jako &idlo 40 pouZita Hallova sonda, bude zdrojem 50
permanentn{ magnet. Vystupy téchto &idel 40 jsou pripojeny na
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vstupy kompenza&niho obvodu 10. Na jeho tFetf vstup je pripojen
vystup ¥idfcfho obvodu, ktery neni kreslen, nesouci informaci
o sm¥ru otédleni krokového motoru 90 a na &tvrty vstup dald{ vy-
stup ¥fd{ctho obvodu, ktery nese informaci o vybuzeni jednoho
nebo dvou vimutf krokového motoru 90. Jeden vystup kompenza&ni-
ho obvodu 10 je spojen s kombinadnim obvodem 30 vinutf, je% je
zéroven ptipojen na vystup obvodu 60 ¥fdfci logiky. Druhy vystup
kombina¥nfho obvodu 10 je pFes genmerdtor 20 proménného kmitodtu
spojen se tiet{m vstupem kombina&nfho obvodu 30 vinuti{, jehoZ
v¥stup a rovné% tak i vystup obvodu 60 Ffdicf logiky jsou p¥i-
pojeny na vstupy soultového &lemu 70, jehoZ vystup je ples vy-
konovy zesiloval 80 propojen s jednotlivymi vinutimi krokového
motoru 90.

Za¥{zeni pracuje takto. Pokud je krokovy motor 90 v zéklad-
ni poloze, tedy nezatiZeny zat&Zovacim momentem, prochézeji '
svételmé paprsky ze zdroje 50, v tomto pfipadd ze Zérovky, po-
lovinou otvoru v zubu 5 a mezerou 4 a jsou osv&tlena ob& &idla
40. Kombinani obvod 30 nepropousti signél z generdtoru 20 pro-
ménného kmito¥tu a buzenf vinuti krokového motoru 90 je' ddno
poslednim nastavenim obvodu 60 ¥fdfc{ logiky.

Pokud je rotor krokového motoru 90 vlivem zatdZovactho mo-
mentu vychylen o urdity ithel na jednu stranu, jedna fotonka je
osvétlena, druhé neosvétlena. Podle toho elektronicky obvod po-
zné, kterym smirem se mé provad¥t kompenzace. Na odpovidajici
vinut{ krokového motoru gg, urdené smérem kompenzace, signédlen
parity, ktery urduje jestli se jednd o mezeru nebo zub rotoru
snimade a signélem podévajic{ informaci o buzeni jedné nebo dvou
fézich vinut{ krokového motoru 9Q p¥i jeho poslédnim kroku se
piivede signdl impulsniho proudu z generdtoru 20 proménného kmi-
todtu, jehoZ kmitoCet se postupné zvySuje. Volba rychlosti né-
ristu kmitodtu se provédi podle druhu krokového motoru 90 a zé-
téZe. Se vzristajic{ frekvenci impulsniho proudu se za¢ina na-
tdacet rotor krokového motoru 90. Natédenf se ukondf, jakmile
ob& fotonky budou osvé&tleny. Volba rychlosti ndrdstu zaruduje
stabilnf reZim préce krokového motoru 90. Po skon¥eni kompen-
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zace zatd%ovaciho momentu ztstévd signdl impulsniho produ pri=-
pojen a% do pPfikazu k vykondni dal¥fho kroku. Kompenzace se pro-
vadi po odkrokovéni poZadovaného po&tu kroki.

Kompenza¥ni obvod 10 zp&tné vazby urduje na zédkladd signé-
14 smér otédeni krokového motoru 90, parite a signédld od &idel
40, kterym smérem mé byt kompenzace zat&Zovaciho momentu prové-
d¥na. Signdlem napfiklad z Fidictho po&itale;jsou zapindny po
odkrokovédni poZadovaného po&tu krokd zdroje 50, &im% se uvede
do &innosti kompenzaé&ni obvod 10 zp&tné vazby. Prvni vystupni
signél kompenza&ni obvodu 10 spoudtl se zpoZd&nim generétor 20
prom&nného kmito&tu a druhy vystupni signdl je vstupnim signé-
lem kombinad¢niho obvodu 30 vinutf. Tento kombinaéni obvod 3Q
vinut{ na zédklad® signédlu s informaci o poZadovaném sméru kom-
penzace a signélu s informaeci o vybuzeni vinuti krokového moto-
ru 90 pfi poslednim kroku pied kompenzaci uréi, na kterou fazi
krokového motoru 90 bude priveden signél o proménném kmitodtu
z generdtoru 20 proménného kmitodtu. Pisobenim impulsniho prou-
du o prom¥nném, naristajicim, kmitoltu se krokovy motor 90 zaé&-
ne natélet. To bude trvat tak dlouho, aZ prijde signédl od obou
¢idel 40. Kompenzace zaté¥ovaciho momentu je skondena a kombi-
nadni obvod 10 signédlem na svém prvnim vystupu ukonéi ndrist
kmitodtu generdtoru 20 prom&énného kmitodtu. Generdtor 20 promén-
ného kmitodtu bude ddle dodévat impulsni proud o kmitodtu, kte-
ry byl nastaven v okamZiku otodeni rotoru 2 snimade 1 do nulové
polohy. PFi p¥fchodu dal3fho pulsu na obvod 60 ridfcl logiky
se zmén{ magnetizace vinuti a kombinaZni obvod 30 vinut{ odpoji
signdl z vystupu kombinaénihe obvodu 30 vinuti a vynuluje gene-
rédtor 20 promé&nného kmitdétu, tedy nastavi nulovy kmitodet. Tim
Jje zaPizeni pripraveno po dalsSim odkrokovéni poZadovaného ,podtu
krokd provédst kompenzaci zat&Zovaciho momentu. Soudtovy &len
70 zajistuje pPivod signélu na vykonovy zesilovad 80 z obvodu
60 Ffdfei logiky a z kombina¥niho obvodu 30 vinutf.

Vyndlez je moZno vyuZit u v3ech aplikaci krokovych motori
pracujicich v oteviené smydce, kde cheeme dosdhnout vySs1 ples=-

nosti nastaveni polohy; Zv1é&té je vyhodny u jemného krokovéani
motord, kde zaruduje nastaveni v mezipoloze bez ohledu na piso-
beni zatdZovaciho momentu. |
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Zatizenl pro kompenzaci zatdZovaciho momentu krokovehomo -
+oruwvyznaéujici se tim, Ze sestsdvé ze snimade /1/ polohy, je-
ho# rotor /2/ je upevndn na hrfdeli krokového motoru ,/90/, po-
det mezer /4/ a zublh /5/ rotoru /2/ je rovny podtu krokd kroko-
vého motoru /90/na jednu otédku a v bocich zubld /5/ jsou na
kruZnici se stiedem ve st¥edu rotoru /2/ vytvoiena pllkruhové
vybrén{ /6/, v jejich%Z oséch jsou umist®na z jedné strany na
statoru /3/ snimale /1/ dvé shodnd ¢idla /40/, proti nimZ jsou
na statoru /3/ souose umistény odpovidajici zdroje /50/, vystu~
py &idel /40/ jsou spojeny se dvéma vstupy kompenza&niho obvo-
du /10/, na jehoZ t¥etf vstup je pPipojen vystup ¥idictho obvo-
du s informac{ o smé&ru otddenf krokového motoru /9C/ a na &tvrty
vstup je pripojen vy¥stup Fidiciho obvodu s informaci o vybuzeni
jednoho nebo dvou vimut{ krokového motoru /90/, jeden vystup
tohoto kompenza&niho obvodu /10/ je spojen s jednim vstupem kom-
binaénfho obvodu /30/ vinuti, jeho%Z druhy vstup je spojen s vy-
stupem obvodu /60/ ¥*{dic{ logiky, druhy vystup kombinadniho ob-
vodu /10/ je pfes generétor /20/ prom&nného kmitoltu spojen se
tfetim vstupem kombinadnfho obvodu /30/ vinuti, jeho% vystup
Jje spojen s jednim vstupem soudtového &lenu /70/, jehoZ druhy
vstup je pfipojen na vystup obvodu /60/ Pfdici logiky a vystup
Jje pPes vykonovy zesilovad /80/ propojen s jednotlivymi vinutfi-
mi krokového motoru /90/.

2 vykresy
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