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RieSenie sa tyka zapojenie riadiaceho ¢le-
na uzavretého servosystému s krokovym mo- »
torom s pevnou spdtnou vdzbou od polohy e,

rotora, ktory umoZiiuje ovladanie strednej 1
hodnoty momentu motora.
©

Zapojenie umoZiiuje zabezpecit jednodu-
ché riadenie strednej hodnoty momentu mo- :
tora pottom impulzov privedenych na vstup- ]
né svorky riadiaceho ¢lena. Riadiaci &len -{}
podla vynédlezu moZno aplikovat v rbznych
Struktdrach uzavretych rychlostnych a polo-
hovych servosystémov s krokovymi motor-
mi.
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Vynélez sa tyka zapojenia riadiaceho &le-
na uzavretého servosystému s krokovym mo-
torom s pevnou spétnou vézbou od polohy
rotora, kiory umoZiiuje ovlddanie strednej
hodnoty momentu motora.

V doteraz pouZivanych zapojeniach sa
strednd hodnota momentu motora ovladda
zmenou &asového oneskorenia vystupnych
impulzov inkrementdlneho snimada polohy
rotora motora, ¢o vedie na komplikované ob-
vodové rieSenie systému.

Uvedeny nedostatok odstraiiuje zapojenie
riadiaceho ¢lena podla vyndlezu, ktorého
podstata je v tom, Ze na vstup krokového
motora jepripojeny vystup ovlddada, na kto-
rého prvy vstup je pripojeny vystup prvého
¢lena logického sutétu a na jeho druhy vstup
je pripojeny vystup druhého &lena logické-
ho siétu. Na prvy vstup prvého &lena logic-
kého sicétu je pripojeny prvy vystup inkre-
mentdlneho snimaca polohy, ktorého druhy
vystup je pripojeny na prvy vstup druhého
. Clena logického stiftu a ktorého vstup je
spojeny s vystupom krokového motora. Na
druhy vstup prvého ¢lena logického stctu
je pripojeny vystup prvého delia, na vstup
ktorého je pripojeny vystup tretieho €lena
logického sudtu. Na prvy vstup tretieho {le-
na logického siuctu je pripojend prva vstup-
né svorka a na jeho druhy vstup je pripoje-
na druitha vstupné svorka, ktord je este pri-
pojend na prvy vstup Stvrtého ¢lena logic-
kého suftu spojeného svojim vystupom so
vstupom druhého delida, ktorého vystup je
pripojeny k druhému vstupu druhého &lena
logického saétu. Na druhy vstup Stvrtého
tlena logického siiftu je pripojend ftretia
vstupna svorka.

Zapojenie riadiaceho €lena podla vynéle-
711 umoZiluje zabezpedit jednoduché riade-
nie strednej hodnoty momentu motora poc-
tom impulzov privedenych na vstupné svor-
ky riadiaceho ¢lena. Riadiaci {len podla vy-
ndlezu moZno aplikovat v rdznych Struktu-
rdch uzavretych rychlostnych a polohovych
servosystémov s krokovymi motormi.

Na pripojenom vykrese je zndzornené za-
pojenie riadiaceho €lena podla vyndlezu.
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Na vstup krokového motora 8 je pripoje-
ny vystup ovlddaca 7, na ktorého prvy vstup
je pripojeny vystup prvého &lena logického
stdtu 5 a na jeho druhy vstup je pripojeny
vystup druhého logického stétu 6. Na prvy
vstup prvého €lena logického siétu 5 je pri-
pojeny vystup prvého deli€a 3, na vstup kto-
rého je pripojeny vystup tretieho &lena lo-
gického suétu 1. Na prvy vstup tretieho ¢le-
na logického sidtu 1 je pripojend prva
vstupnd svorka 10 a na jeho druhy vstup je
pripojend druha vstupné svorka 12, ktora je
eSte pripojend na prvy vstup $tvrtého ¢lena
logického stftu 2 spojeného svojim vystu-
pom so vstupom druhého delita 4, ktorého
vystup je pripojeny k druhému vstupu dru-
hého ¢&lena logického su¢tu 6. Na druhy
vstup 8tvrtého ¢lena logického stiétu 2 je pri-
pojend tretia vstupnd svorka 11.

Cinnost zapojenia je nasledovna.

Ovlada¢ krokového motora zabezpecduje
cyklické prepinanie fdzovych pridov motora
v rytme riadiacich impulzov privddzanych
na jeho prvy respektive druhy vstup v zdvis-
losti od smeru pohybu. Inkrementdlny sni-
mac 9 generuje impulz vZdy po vykonani
kroku motora na svojom prvom respektive
druhom vystupe v zavislosti od smeru po-
hybu. Védzba z vystupov inkrementdlneho sni-
maca na ovlddat 7 cez &leny logickych saé-
tov 5 a 6 je vytvorend tak, aby mohol vznik-
nit reZim samokomutédcie motora t. j. spdtné
védzba je kladna.

Na vstupnid svorku 12 st pripojené impul-
zy vysokej frekvencie v dosledku ¢oho st
na vystupe deliov 3 a 4 impulzy, prifom
deliace pomery deliov 3, 4 st rovnaké. Ria-
diacimi impulzami privddzanymi na vstup-
ni svorku 10 respektive 11 moZno menit fa-
zovy posun medzi vystupnymi impulzami de-
li€ov 3 a 4. V dbsledku fdzového posunu vy-
stupnych impulzov deliCov 3 a 4 dbjde k Sir-
kovej modulédcii momentu motora t. j. jeho
strednd hodnota je riaditelnd poétom impul-
zov privedenych na prva 10 a tretin 11 vstup-
n1u svorku. :

PREDMET VYNALEZU

Zapojenie riadiaceho ¢&lena uzavretého
servosystému s krokovym motorom s pevinou
spidtnou vdzbou od polohy rotora vyznace-
. né tym, Ze na vstup krokového motora (8)
je pripojeny vystup ovlddada (7), na ktoré-
ho prvy vstup je pripojeny vystup prvého
tlena logického st&tu (5) a na jeho dru-
hy vstup je pripojeny vystup druhého
¢lena logického sidtu (6), priCom prvy vstup
prvého ¢lena logického suétu (5) je pripo-
jeny prvy vystup inkrementdlneho snimacda
polohy (9]}, ktorého druhy vystup je pripo-
jeny na prvy vstup druhého ¢lena logického
stiétu (6) a ktorého vstup je spojeny s vy-
stupom krokového motora (8), pri€om na

druhy vstup prvého &lena logického suétu
(5) je pripojeny vystup prvého delita (3], na
vstup ktorého je pripojeny vystup tretieho
¢lena logického stétu (1), prifom na prvy
vstup tretieho €lena logického st¢tu (1] je
pripojenéd prva vstupné svorka (10) a na je-
ho druhy vstup je pripojend druha vstupné
svorka (12}, ktora je stifasne pripojend na
prvy vstup Stvrtého ¢lena logického stétu
(2) spojeného svojim vystupom so vstupom
druhého delida (4), ktorého vystup je pri-
pojeny k druhému vstupu druhého ¢lena lo-
gického sidtu (6), pritom na druhy vstup
Stvrtého &lena logického stiétu (2) je pripo-
jend tretia vstupna svorka (11).

1 list vykresov




242186

) ©
]
o) N
< ~N
Q ¥ S




	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

