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(54) Zapojeni pro Fizeni chodu krokového elektromotoru

Cilem vyndlezu je zdokonelit a zjedno-
dudit zepojeni na P{zenf{ chodu krokového
elektromotoru podle &s. A.0.224 833.°
Uvedeného -cile se dosdhne zepojenim na
f{zeni chodu krokového elektromotoru
s oboustrennym Z{tadem fdzf, jehoZ vystupy
Jsou ptipojeny na fézové vstupy optimeli-
ze¥niho obvodu, pfi¥emZ fdézové vystupy
optimalize&nfho obvodu Jsou p¥ipojeny na
vstupy vykonového &lenu, Jjeho% vystup
tvor{ soulasn& vystupy zepojeni pro pgi-
pojeni na féze krokového elektromotorus.
Hodinovy vstup obousm&rného &f{tale fézi
je pfipojen na hodinovy vstup optimelizal-
niho obvodu a tvo¥i soudesnd prvpi vstup
zapojeni pro krokoveci impulsy. Rf{dief
vstup smyslu &f{tdn{ obousmdrného &itale
féz1{ je pPitom pFipojen ne vstup pro ¥i-
zen{ smyslu otdé&eni optimelizadnfho obvodu
a tvo*{ sou¥asn& druhy vstup zapojeni pro
signdly smyslu otdenf, Zapojenf lze pou-
21t v automatizeci, v souPadnicovych zapi-
sovedich, v pohonech tiskéren, v pohonu
vystavovacich mechanismd megnetickych hlev
diskovych pem&ti e podobné&. =
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Vyndlez se tykd zepojeni pro ¥igenf{ chodu krokového elektromotoru,

Pri $izent chodu krokového elektromotoru, pracujfefho ve v&t3im rozmez{ krokovacfch
frekvenct, vznikaji potiZe, zplsobené jejich resonanc{, p¥i nf% mbZe dochdzet ke ztritd
krokdi. Tato resonance se proto tlumi bud mechenicky nebo elektronicky. Jedno ze zndmych
elektrickych zapojen{, jeZ tuto resonanci potla¥uje, je zepojenf na ¥fzenf chodu kroko-
vého elektromotoru podle ¥s. sutorského osvé&ddeni &. 224 833.

Zdokoneleni uvedeného zepojeni piedstevuje zapojeni pro ¥{zeni chodu krokového elek-
tromotoru podle vyndlezu, jehoZ podstatou je, Ze hodinovy vstup obousm&rného &itede fdzf
Je pripojen na hodinovy vstup optimelize¥niho obvodu a tvo¥f soulasn& prvni vstup za-
pojen{ pro krokoveci impulsy, p¥iem¥ Fidict vstup smyslu &itdni obousm&rného &ftale fézi
Je ptipojen na vstup pro PFizenf smyslu otddenf optimelize¥niho obvodu e tvorf soudasnd
druhy vstup zepojenf pro signdly smyslu otédeni.

V¥hodou tohoto zapojeni pro Ffzenf chodu krokového elektromotoru podle vyndlezu je
jeho Jednoduchost.

P¥{kled zepojeni na Ff{zen{ chodu krokového elektromotoru podle vyndlezu je zndzornin
na pPipojenych vykresech, na nichZ obr. 1 pedstevuje blokové schéms zapojen{, obr, 2
Saesovy diegrem funkce p¥i chodu:vpted a obr, 3 Zasovy diegrem funkce p¥i chodu vzad.

Hodinovy vstup )1 obousm¥rného dftale |1
‘malizadniho obvodu 2 a tvo¥i sou¥assnd prvni vstup 61 zapojeni pro krokovec{ impulsy KI.
Rfdict vstup 12 smyslu &ftdnf obousm&rného ¥ftale 1 fdzi{ je pPipojen ne vstup 24 pro
Pizeni smyslu otd¥eni optimaelize¥ntho obvodu 2 & tvoPf sou¥esnd druhy vstup 62 zapojent

pro signdly SM smyslu otddeni,

fdzl je p¥ipojen ne hodinovy vstup 21 opti-

Prvn{ vjstup 011 obousmdrného ¥ftale } féz{ pro signél IFA je pPipojen ne prvni fdzovy
vstup 22 optimalize¥nfho obvodu 2, kdeZto jeho druhy vystup 012 pro signdl IFB je pfipojen
ne druhy fdzovy vstup 23 optimasliza¥nfho obvodu 2. Prvni fézovy vistup 021 optimeliza&niho
obvodu 2 pro signdl OFA je p¥ipojen na prvnf vstup 3! vykonového ¥lenu 2, kdeZto jeho
druhy fézovy vystup 022 pro signdl QOFB Je pfipojen ne druhy vstup 32 vykonového &lenu 3.
Prvni af &tvrty vystup 031 e% 034 vykonového ¥lenu 3 tvod{ soudasnd prvni % &tvrty vystup
061 a% 064 zapojeni pro piipojeni fdzl &tyPfédzového krokového elektromotoru 4. Pro &tyd-
fdzovy krokovy elektromotor 4 méd obousmdrny &fta¥ 1 fdz{ dve v¥stupy 011 =a 012 = opto-
melizadni obvod 2 rovn¥Z dve vystupy 021 e 022. Pro krokovy elektromotor s v&t3im podtem
fdz{ Je tfeba zvEtsit i polet tZchto vystupl. Napfifklad pro krokovy elektromotor s osmi
fdzemi bude zapotfebl t#{ v¥stupd obousmdrného ¥ftade | féz{ = t¥L vy¥stupd optimelizedntho

obvodu 2 a osmi vystupd vykonového &lenu 3.

KeZdym krokovacim impulsem KI, p¥ichézejicim z nezndtorn¥né ¥fdicf jednotky, se mén{
stev obousmdrného ¥ftafe | fdzi. Smysl &itdni je uren hladinovym signdlem SM smyslu
otd¥eni pFichézejicim z P{dic{ jednotky. Logické stevy signdld IFA a IFB na vjstupech
911 8 012 obousmdrného ¥ite¥e ! fdz{ odpovidaj{ sledu spindnf fdzf ¥tyFfdzového kro-
kového elektromotoru 4 podle poZadoveného smyslu otddeni. Od keZdého krokovaciho impulsu
KL Je v optimalizednim obvodu 2 generovdn se zpoZdénfm tz brzdici impuls o ¥f#ce tB,
ktery modifikuje signdly IFA a IFB tek, Ze po dobu tB brzdiciho impulsu je generovdn
pPedchdzejici stav signdld. Tekto modifikované signdly jsou jako signdly OFA a QOFB pii-
vedeny do vykonového ¥lenu 3, kterj zejiZluje spindnf prffsludnych féz{ Ety¥fdzového
krokového elektromotoru 4. Vlivem modifikace signdld po dobu brzdiciho impulsu pak dochdzf
k brzd&ni krokového elektromotoru 4. 8innost zepojeni je ddle z¥ejmé z Zasovych disgremd
na obr. 2 a 3.

Zepojent pro f{zen{ chodu krokového elektromotoru podle vyndlezu lze pou¥ft napffklad
v eutometizaci, v soufednicovich zapisovedich, v pohonech tiskdren, v pohonu vystavovacich
mechanismd megnetickych hlev diskovych pem&tf e podobn.
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PREDMET VYNLLEZU

Zepojeni pro ¥fzenf chodu krokového elekiromotoru s obousm¥rnym ¥ftalem féz{, jeho#
v§stupy jsou pripojeny na fézové vstupy optimeliza¥ntho obvodu, p¥ilemZ fézové vystupy
optimalize¥niho obvodu jsou pF¥ipojeny na vstupy vykonového &lenu, jehoZ v¥stupy tvori
soulasnd vystupy zepojen{ pro pripojeni na féze krokového elektromotoru, vyznadené tim,
%e hodinovy vstup (11) obousm¥rného &ftede (1) fézf je pPipojen ne hodinovy vstup (21)
optimaliza¥ntho obvedu (2) & tvoFf soulesnd prvni vstup (61) zapojeni pro krokovac¢i
impulsy, pfi%em# ¥fdicf vstup (12) smyslu &{tdnf obousmdrného %f{tale (1) fézi je pPi-
pojen ne vstup (24) pro fizenf smyslu otd¥eni optimalize¥nfho obvodu (2) a tvoff sou¥asnd
druhy vstup (62) zepojeni pro signdly smyslu oté&eni,

2 vykresy
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