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(54) ‘ Zat{zond{ pro programovd I *izoni

krokového motoru

(57) Je ie3eno zaifzeni pro ¥{zenf{ kro-
kového motoru vyuZivajfci jednodipového
mikropoditale a ndkolika podplrnych ob-
vodi, Jednodipovy mikropo&itald je propo-
Jen jednak s obvodem pro zadAvani ¥innos-
ti, s obvodom pro zadini programu a obvo-
den pro zadivani podtu krokl, rychlosti
motoru a smdru otdleni, jednak se zobrazo-
vaci jJednotkou a obvodem signalizace
chybtného programovini a chybné manipulace
se zarizonim, a Jednak s obvodem pro za-
dAvén{ druhu provozu, Toto propojeni do-
voluje rocalizovat t¥i reZimy dinnosti
mikropoditade, a to reZim programovéini,
rofinm rudnfho ¥f{zenf{ krokového motoru a
reZim programového Prizen{ krokového mo-
toru., Ddle je mikropoZitad spojen s pre~
vodn{kem 3f{slo/frekvonce, ktery zajilS.
fujo gencrovin{ rfdfcich pulsi, jejichZ
frelcvence odpovidd po%adované rychlosti
motoru, Mikropo&ita& je rovndZ propojen
s pané%mi RAM a EPROM slouZicich pro ulo-
Zeni{ dat a program dinnosti mikropod{i-
tade,
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Vynilez so tykd zarfizeni pro programové Ff{zen{ krokového motoru, pitifemZ vystupom
piistrojo jsou Fidic{ pulsy, kterd je moZno pfivést na zesilovade jodnotlivych vinuti
krokového motoru, Piistroj zaji3fuje gonorovani if{dfcich pulsi o frokvenci zadané poZa-
dovanou rychlosti motoru v jednotlivych usecich programu, po&tom zadanych kroki progra~

mi a joho smdru otédend,

Dosud zniurd zapojeni volnd programovatelnych systémi pro programové Iizoni kroko-
vych motori této t¥fdy jsou realizovimna zo stavebnic mikropodftalt, IHlavn{ nevyhodou
tdchto Fodoni jo slo%ité zapojeni, velkh ocona jodnotlivych dosok, novyuZitf{ viech sou-

ghstek dosek, niZ3i spolehlivost, velké rozmdry a hmotnost.

VySe uvedend nedostatky odstranujo zaffzeni pro programové iizenf krokového moto-
ru, s jodnodipovym mikropolitalem s pamdti podle vynélozu, Jeho podstatou je, Zo prvni
vstupnd-v¥ystupni bridna jedno&ipového milkropo&itade je propojena jednak s datovymi vy~
stupy pamdti RAM, Jednak s datovymi vystupy pamdti EPROM &1 PROM a Jodnuk se vstupy
budide sbdrmic, Vystup budide sbdrnic je propojen s adresnimi vyvody pamdti RAM a
s adrosnimi vyvody pamdti EPROM. Vyvody sign&lu pro &teni{ a zépis jednodipového mikro-
po&itale jsou spojeny s vyvody pamiti RAM a vyvod jodnodipového mikropoditade jeo propo-
jen s vyvodem budie sb&rnic, Jednolipovy mikropoditad je ddle spojon s pandti EPROM,
ktord je adresnimi vyvody spojone s prvni polovinou treti vstupnd-vystupni brany, daile
se vstupom prvniho expanderu, se vstupem druhého expanderu a so vstupem tifetiho expan-
deru, Vybdrovy vstup prvniho, druhého a trfetiho expanderu Jje propojon s jednim bitom
druhé poloviny tretf{ vstupnd-vystupni briny a s dal3im dbitom této briny, Na v¥stupy prv-
niho expanderu jo pripojen obved zaddavin{ druhu provozu, obvod zaddvin{ &innosti a ze-
silovade jednotlivych vinuti krokového motoru, Vystupy tretfiho oxpandoru jsou spojeny
so zobrazovaci jednotkou, Prwvni vystup druhého expanderu je spojen se zadivacim obvo-
den pro programovini, ostatn{ v¥stupy Jsou propojeny se zadévacim obvodom podtu kroku,
rychlosti a smyslu otd&eni, Na jednolipovy mikropo&itad jo té%Z napojen obvod indikace
chybného zaddvéni programu a chybné manipulace, Druhi vstupnd-vystupn{ brina mikropo-
ditale je propojena s ¥islicovym vstupem pFevodniku &{slo/frelcvence, jehoZ frelcvendni
vystup je propojen s vystupem vstupu externi Zddosti o pferudoni mikropoditade. V¥vod
spoudtdni pfovodniku &islo/frekvence je propojen s jednim bitem tiet{ vstupnd-v¥stupni

briany mikropoditade,

PredloZené zapo jeni oproti zapojeni se stavebnicovym mikropoditalem mi piednost
v tom, %e dosahuje stejné funkce s nminimdlnim podtem souddstek, Ze je ckonomicky vyhod-
né a Ze m& malé rozmdry a hmotnost, Ddle dovoluje jednoduchym a rychl¥m zpisobom zadi-
vat program Fizeni, testovat charakteristické hodnoty programu, automatickou kontrolu
zaddvanych Udaji a funkce seo signalizaci prFi{padnych chyb, napfiklad pi*i pfekrodeni po-
volendho podtu krokl, piekroleni povolené skokové zm¥ny frekvence krokovani, povolené
naprogramovani maximdlni rychlosti otd¥ek krokového motoru a podtu dselad, Zabezpeduje
automatické hradlovén{ v¥stupu pFi chybné manipulaci s piistrojem, piipadnd pfi indika-
ci poruchy pi¥istroje. Umo%nuje ddlkové iizeni piistroje a galvanickym odddlenim vystup-
nich signdld a signdlt ddlkového ovldadéni zvy¥uje odolnost proti elektrickdému ruleni a
piipadnyn prepStim sit&. Vyhodou je téZ pouZitelnost pro Jjakykoliv typ krokového moto-

ru zménou odpovidajiciho programu &innosti mikropod{tade.

PredloZend zapojeni oproti zapojeni s obvody malé a stiedni integrace nenf srov-
natelné, nebot zapojeni s obvody malé a stiedni integrace nedovolujoe programovd mdnit
&innost krokového motoru a nedovoluje realizovat vy3e uvedené funkce liontroly progra-
movini a sprdvné manipulace s pristrojem.

2

Blokové schéma na piiloZeném vykrese predstavuje piiklad zapojeni zaifzen{ pro
programové Fizeni krokovych motori podle vynélezu,

Prwmi vstupnd-vystupni bréna 101 jedno¥ipového mikropo&itade 10 je propojena s da-~
tovyoi vystupy 251 pamdti RAM 25 a rovndZ s datovymi v¥stupy 201 pamS8ti 20 EPROM a so
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vstupy 301 budide 30 sbdrnic, Vystup 302 budide 30 sbdrmic je propojen s adrosnimi
vyvody 252 pamdti 25 RAM a adrosnimi vyvedy 202 pamdti EPROM 20, Diile Jjo tato ast
zapojoni tvoFena propojonim vyvodu 102 pro zhpis a vyvodu 103 pro Cteni jednolipového
mikropodf{talo 10 s vyvody 253 a 254 pamdti RAM 25, Ri{dfcim sicnfilom pro zhipis androsy
do v J5i vyrovnidvaci pamdti adresy vyvodu 115 Jednodipového mikropoditate 10 jo pro-
pojen vyvod 303 budide 30 sbdrnic a PFidicim signdlem povolujicim pFonos dat z extorni
pamdti na vyvodu 114 jednolipového wikropodfita&e 10 jo propojon vyvod 204 pamdti 20
EPROM, ktord je ddale propojena daldimi adresnimi vyvody 203 s prvn{ polovinou 112 tie-
t{ vstupnd-vystupni briny jednolipového milropolitale 10, kterd jo déle propojona seo
vatupom 601 druhého expandoru 60, déile so vstupom 801 tfotfho oxpanderu §0 a so vstu-
pea 401 prvniho expanderu 40, Dal3i potiebny signil pro Fizoni pienosu dat so pionddi
propojonim vyvodu 107 jednodipového mikropoditale 10 s vyvodom 602 (ruhého expanderu
60, s v¥voden 802 tfeti{ho oxpanderu 80 a vyvodu %402 prvniho expanderu 40, Signil “ybé&-
rovy vstup 403 prvniho oxpandoru 40, signdl vybdrovy vstup 603 druhdého oxpandoru 60

a signil vybdrovy vstup 803 tfotiho expandoru 80 Jje propojen s jodnim biten 1it treti
vstume-vystupni briny a s datovym bitem 110 tFot{ vstupnd-vystupni brany jednodipové-
ho milropodftate 10, Prvid vystup L(_)_’_l_ prvniho oxpandoru _I_I_Q Jo spojon s obvodom 50 pro
zaddvini druhu provozu.ég, druhy a tfeti vystup 405 prvniho expanderu %0 je propojen

s obvodem li5 pro zaddvini Sinnosti a Stvrty vystup 406 prvniho oxpanderu 40 jo zaveden
do zosilovadh jednotlivych vinut{ krokového motoru 55, Vystupy 804 tietihio expanderu
80 jsou zavedeny do zobrazovaci jednotky 85 a prvni vystup 604 druhitho oxpanderu 60

jo zavoden do zaddvaciho obvodu §5 pro programovéini a druhy vystup 605 druhého expan-
deru 60 Jje zaveden do zadivaciho obvodu 70 po&tu kroku, rychlosti a smdru otddeni
motoru, useku skokové nebo plynulé zmdny rychlosti, Signdl vyvodu 109 jednodipového
mikropoditade 10 jo piivedon na obvod 75 indikace chybného zadivin{ prograru a chybné

manipulace,

Ddle je druhd vstupnd-vystupni brina lgé Jedno&ipového mikropoditala 10 propojona
s Sislicovym vstupem 901 pievodniku 90 Zislo/frekvence, jehoZ frolvendni vystup 902
je spojen s vyvodem 105 signalu vstupu extermi Z4dosti o pferuleni b8hu programu jed-
nodipového mikropo¥ftade 10 a vyvod 903 spoud¥t¥ni pFevodniku 90 &islo/frekvence jo
propojen s jodnim bitem 108 tfet{ vstupmd-vystupni briny jednodipového mikropodditale
10,

Po pripojeni pFistrojo na sil se automaticky nastavi refim programovéni, Na otod-
ném prepinadi zaddvaciho obvodu 65 pro programovini majf{ jednotlivé polohy tento vy-
zZnam:

0 - zaddvin{ uselku

1 - zadAvan{ podtu krokl

- zadAvand rychlosti otaden{i motoru

- zadAn{ skokové neboc plynulé zmdny rychlosti
~ zadAnd smdru otddend

- kontrola naprogramovanédho tiseku

n

- kontrola naprogramovandho podtu krokh

- kontrola naprogramované rychlosti

- kontrola naprogramované zmdny rychlosti

- kontrola naprogramovandho smdru otédeni

Jodnotlivych Useoich so zadAdvA po¥et krokd a koncovh poZadovand ryohlost krokového
motoru 55, Pokud se pohybuje krokovy motor 55 vo spodni ¥Asti start - stop charakte-
ristiky, Jje moZno mdnit rychlost skokovd, v oblasti nad start - stop charakteristikou
plynule.

< VW OV OWwm W

Programovdni probiha tak, %#e se postupnd zadAvajf ddajo od O do U4 tfm zpisobem,
%Ze na plepinadi zadivaciho obvodu 65 pro programovini se nastavi &{slo odpovidajic{
tomu, co se bude programovat, na zaddvaofim obvodu 70 podtu kroku ryohlosti a smyslu
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otddoni se nastavi poZadovany \daj, napfiklad pofadovany polet kroki a stlaenim
tlaZitka "prog" obvodu 45 pro zadAvini &innosti se naprogramovy udaj uloZi do pamdti
RAM 25, Podprogram "programovini" udrZiuje Jednolipovy mikropoditad 10 v dokaof smylce
dokud nopiijde signdl o stlaleni tlad{tka “"prog" obvodu 45 pro zaddvimi &innosti pres
prwni oxpondor #0 sbdrnicf propojujioil vstupy 401 a% 112. Pak jodnodipovy milropol{-
ta& 10 signAlem vybdrového vstupu 403 uzavie prvni expander 40, na dal3{ stlaZeni
tladitka "prog" Ji¥% nereaguje, oZivi druhy expander 60 signfélem vybdrového Vvstupu

603 o proveds odedten{ hodnoty nastaven{ na zaddvacfm obvodu 5 pro programovini, Pak
zru¥i signidl vyb3rového vstupu 603, aktivujo signil vyvodu 602 druhého oxpanderu 60

a ododto pres ndj udaj na zadavacim obvodu 70 podtu krokd, rychlosti a smyslu otddent,
Ododtend Gdaje uloZi do pamdti RAM 25. Adresa pro Vv pamdti RAM 25 so urduje pfes zosi-
loval 30 sbdrnico adresnimi vyvody 252, Soudasnd naprogramovantt hodnota jo zobrazona
pfes expander tfoti 80 do zobrazovaci jednotky 85. Pak podprogram uvede jedno¥ipovy
mikropodfital 10 do &teci suylky a aktivuje signilem vybdrového vstupu 403 prvni expan-
der 40 a oBokivad daldi signAl tlalitka "prog", Takto lze postupnd zadat coly program.
Pokud je treba provést opravu v programu, stadi nastavit &{slo useku a poZadovanou
hodnotu na piepina&i zaddvaciho obvodu 65 pro programovini a data na zadavaocim obvodu
70 poltu kroll, rychlosti a smyslu otédeni, Stlafenim tla¥itka "prog" dojde k vymaza-
ni starych a uloZeni novych Gdaji do pamdti RAM 25.

PFi programovani provad{ jedno&ipovy mikropoZitad 10 kontrolu naprogramovanych
dat a pidpustnymi daty uloZenymi v pawmdti 20 EPROM. Pokud zaddvani data piekraduji data
uloZend v pamdti 20 EPROM, Jednolipovy mikropo&itad 10 provede vyhodnoceni a aktivuje
signdlem vyvodu 109 obvod 75 indikace chybného zadén{ programu a chybné manipulace,

Spatnd naprogramovany udaj Je tfeba opravit a znovu ulofit do pamdri RAM 25.

P¥i otoZeni prepinae zad&vacilho obvodu 65 pro programovini do polohy 5 aZ 9 do-
chiazi k zobrazovani zvolenych hodnot na zobrazovaci jednotoce 85 okanZitd po nastavent

¢isla Useku a kontrolované hodnoty,

Po naprogramovini celého programu, kdy v nevyuZitych usecich musi byt naprogramo-
véno podet krolad nula, je moZno piejit na ro%im programového *izoni krokového motoru 55.
Je tleba zvolit otodnym pfepinafem obvodu 50 pro zaddvan{ druhu provozu jodon z tdchto
drulml provozu:
0 - rudni{ Pizendi
- plynuly bdh do konoce programu
- plynuly bd8h ve smy&ce
- b8h po uUsecich do konce programu s Sekdnim na odstartovénd

LN -

- bdh po useoich ve smy&ce

Pak nésleduje stlafen{ tlaZftka "Aut" obvodu 45 pro zaddvin{ 8innosti, Jednolipovy
miliropoditad 10 dostane pres aktivovany prvni expander 40 signil po sbdrnici 401 - 102
a podle instrukoi v podprogramu "rFizeni" uloXenou v pamdti EPROM 20 zal&ne vylkonavat

niasledujici &innost, Z pamdti RAM 25 odelte vSechny naprogramovand udajo pfvého useku,
Provode vypofet pfirustku frelvence na krok v pripadd, Ze je poZadovani plynuld zmdna
rychlosti krolkového motoru 55 a sbdrnici 106 - 101 zavede na vstup provodniku 90 &is-
lo/frekvence udaj o poZadované frekvenci, PFevodunflk 90 &{slo/frelvence zalne genoro-
vat pulsy odpovidajioi poZadovanéd rychlosti otadeni krokového motoru 55, pokud je
spu3tdn signdlem jednodipového mikropo&itae 10 vyvod 907 - 108, Vystup 903 pfevodni-
ku 90 &islo/frekvence je veden na vstup 105 externi Zadosti o pirerulenf, Po piechodu
signdlu se poru3{ vykonAvand &innost jednodipového mikropo¥fitade 10, puls so nalte

a podlo programu v pam8ti 20 EPROM se urdf, na které vinuti krokového motoru 55 se

oA pfivést Fidfof puls, Pak se o%ivi prvni expander 40, po sbdrnioi 112 - 401 se pPedd
informace na p¥isludny spina® vinuti{ krokového motoru 55. Jedno&ipovy miliropodita¥ 10
odoSte z pamdti 25 RAM pro nésledujici usek, provede poti*ebné vypodty a po nadteni po-
Zadovaného podtu krokl i{zeného useku pfejde na Fi{zen{ dal¥fho \dseku podle t¥chto uGda-

Ja,
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Na rudni Pizeni{ lze prejit jednalc bdhoem programovini, po ukondeni prograniu
podlo zvoleného druhu provozu nebo po stladeni tladitka “stop" obvodu /5 pro zaddvani
%innosti, Tehdy se vykoravin{ programu podle zvoloného druhu provozu okanZiid zastavi
a jodno&ipovy mikropo&ita® 10 prijde do Sckaci smylky, s panatovinim hodnot poslodnd
zpracovanbého Usoku, Po stladoni tladitka "AUT" pif{stroj pokradujo v ploruSeni{ &imnosti,
Stladf{-1i se tladitko "RudM neobo "Rud¥" dojde k natideni krokového motoru 55 Jedninm
nebo druhym smdrem podle piedem zvolené rychlosti uloZoni{ v pamdt:i EPROM 20, Jodno¥ipo-
vy miliropoditad 10 opdt dodi informaci v poZadované rychlosti sbdrniei 106 - 901t
na vstup pfevodnilu 90 &islo/frekvonco., Prevodnil 90 &{slo/frolvence zalno genorovat
pulsy odpovidajici poZadované rychlosti krokového motoru 55, pokud je stladeno ndkteré
tladitko "Rud?,4", Tyto pulsy jsou zpracovaAvany stojnym zpisobem jalko v rof, "AUT" pouzo
s tim rozdilem, Zo pulsy nejsou nadfthtvény, ale pouzo Jojioh podot jJo zobrazovéin pites

tireti expandor B0 v zobrazovaci jednotce 835,

Piistroj mife byt vyufivin pii programovém Pizeni krokového motoru viude tam,
kdoe program noobsahuje vice neiZ 31 usekil a v jodnom Useku so nepoZadujo vice neZ 1 000
krolkli krokového motoru, Lzo jej vyuZit v pohonech obriabdcich stroji, manipuladnich za-
i{zoni, v pohonech m&ficich a zapisovacich piistroji, v lékai*ské technice i nro astro-
nonmiclcé udely.

Pidistroj zaji¥tuje jodnoduchdé programovini a volbu t¥chto druli provozu:
- plynuly bd8h do konce progranu
- plynuly bdh ve smyd&ce
- bS8l po Usocoich do konce prograrm

- b3y po Usecich ve smyd&ce,

Touto volbou lze zajistit vSostraymé pouZit{ piistrojo pro ruzné pracovni ro¥imy
kroliového motoru, Nizkd cona a malé rozmdry piistroje zarudujf{ Jirokou pouZitelnost a
wnivorzdlnost piistroje spo¥ivid v jednoduché upravd programového vybavoni pfi zmdnd
typu krokového niotoru,
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PREDMET VYNXNALEZU

Zai*izeni pro programové Fizeni krokového motoru s jednodipovym mikropoditalen
s pamdtf, vyznadujict{ se tim, Ze prvni vstupnd-vystupni bréna (101) jednodipového
mikropoditade (10) je propéjena Jednak s datovymi vystupy (251) pamdti R (25), jed-
nak s datovymi vystupy (201) pam$ti (20) EPROM nebo PROM, jednak se vstupy (301) budi-
e (30) sbdrnic, jehoZ vystup (302) je propojen s adresnimi vyvody (252) pamdti (25)
RAM a s adresnfmi vyvody (202) pam8ti EPROM (20), dile vyvody (102) a (103) signala
pro Steni a zdpis jednodipového mikropoditade (10) jsou spojeny s vyvody (253) a (254)
pamdti RAM (25) a v¥vod (115) jednodipového mikropo¥ita¥e (10) je propojen s vyvodem
(303) budide (30) sbdrnic a vyvod (114) jednodipového mikropoditade (10) je propojen
s v¥yvodem (204) pam8ti (20) EPROM, kterd je ddle dald¥imi adresnimi vyvody (203) pro-
pojona s prvni polovinou (112) tFeti vstupnd-vystupni brény jednodipového miliropodi-
tae (10) a ddle je propojena se vstupem (601) druhého expanderu (60), déle se vstu-
per (801) t¥etfho expanderu (80) a se vstupem (401) prvnfho expanderu (40), vyvod
(107) jednodipového mikropoditade (10) je spojen s vyvodem (602) druliého oxpandoru
(60), dalo jednak s vyvodem (802) tretfho expanderu (80) a vyvodom (4#02) prvniho expan-
deru (40), vybdrovy vstup (403) prvntho expanderu (40), déle vybdrovy vstup (603) dru-
hého expanderu (60) a vybdrovy vstup (803) tietiho expanderu (80) je propojen s jednim
bitem (111) druhé poloviny t¥eti vstupnd-vystupni brény a dalsifm bitem (110) této brany
Jedno&ipového mikropoditade (10), prvnf vystup (404) prvmiho expanderu (40) je spojen
s obvodem (50) zadiavéni druhu provozu druhy a treti vystup (405) prvniho expanderu
(40) je propojen s obvodem (45) zaddvdnf ¥innosti a ¥tvrty vystup (406) prvniho expan-
deru (40) jo zaveden do zesilovadu jodnotlivych vinuti krokového motoru (55), vystupy
(804) tFetiho expanderu (80) jsou spojeny se zobrazovaci jednotkou (85), prvni vy¥stup
(604) druhého expanderu (60) je zaveden do madivaciho obvodu (65) pro programoviani
a ostatni vystupy (605) druhého expanderu (60) jsou propojeny se zaddvacim obvodem
(70) podtu krokl, rychlosti a smyslu otdSenf, signdl vstup-vystup (109) jednodipového
mikropoditade (10) je piipojen na obvod (75) indikace chybného zad4vind programu a chyb-
né manipulace, druhi vstupnd-vystupni{ bréna (106) jednodipového mikropoditade (10) je
propojena s &islicovym vstupem (901) pPfevodniku (90) Sislo/frekvence a frekvendni vystup
(902) prevodniku (90) ¥islo/frekvence Je propojen s vystupem (105) vstupu externi %Ados-
ti o pferulenf{ b¥hu jednodipového mikropoditade (10) a v¥vod (903) spoustdni prevodniku
(90) 8islo/frekvence Jje propojen s jednim bitem (108) t¥et{ vstupnS-vy¥stupni briny
Jednodipového mikropoditade (10),

1 vykres
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