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Vynadlez spada do oboru Pizeni kroko-
vych motoru a resi problém giispusobeni
rychlosti rozbéhu, krokovani a brzdéni
krokového motoru v zdvisloeti na predvo-
lené draze. ,

Problém byl vyreden pomoci vicedeka-
dového registru, jehoZ vystupni obvody
g vys8i hodnotou kroki jsou zapojeny po-
moci logickych obvodl na reZimy s vyssi
krokovaci rychlosti. Pri vyplnéni celého
registru se automaticky nastavi nejvy3si.
rychlost motoru, ktera se postupnym vyp-
razdnovanim registru snizuje.

Vynélez Je vhodny pro rizeni krokovych
motoru. Registr (R) a logické obvody
(Li) aZ (L4) nejlépe charakterizuji vy-
nélez.
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Vyndlez se tykd zapojeni pro Fizené krokového motori,
vybaveného obvody pro ovldddni pracovnich reZimd, napriklad
"meximalni rychlosti", "krokem vpred", "krokem vzad",

"stop" a pripadné jejich hybridni ovladédni.

Rozbdh a brzdéni krokovych motord se dosud providi
tzv. zrcadlovym obrazem., To znameni, Ze se rozbeh uskutednuje
podle rozbd&hové logiky s dovolenou Krivkou ndaridstu kmitodtu,
Brzdéni je pak zrcadlovym obrazem rozbchu.

ievyhoda dosavadniho zpUsobu spoéivd v tom, Ze rozbéh na
rizné rychlosti, v zdvislosti na predvolené délce drshy, vyza-
duje velmi komplikovanou logiku a navic nemiZe zarucit optimal-
ni rozbch a-brzdéni bez ohledu na piedvolenou drdhu.

Vpredu uvedené nevyhody odstranuje zapojeni pro iizeni
krokového motoru podle vyndlezu, jehoz podstata spodivd
v tom, Ze je opat¥eno vicedekddovym, na zdroj dat pripojenym
registrem s vystupy dekdd zapojenych na sbérnice spojené lo-
gickymi obvody s ovlddacimi obvody pracovnich rezimi tak, ze
vystupy dekdd registru s vy33i hodnotou zapsanych krokd jsou
pfipojeny na sbérnice spojené logickymi obvody s ovlddacimi
obvody pracovnich rezimd s vy33i rychlosti krokovéni a soulas-
né na vstup logického obvodu spojeného s ovlddacim obvodem
pracovniho rezimu s nejbliZe niZsi rychlosti krokovdni, pricemz
vystupy vSech logickych obvodd spojujicich ovlddaci obvody
precovnich reZimd, jsou zapojeny také na vstup logického obvodu,
gspojeného s ovlddacim obvodem reZimu "STOP",
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Zapojeni podle vynzlezu je didle popsdno a jeho ¢innost
vysvétlena s pomoci vykresu.
K vystupim DO aZ D3 zdroje dat, jimZ miZe byt mirkoprocesor nebo
ruéné ovlddany &islicovy volié je pF¥ipojen vicedekddovy registr
R tvoYXeny obvody O aZ J, do nichZ se provddi zdpis jednotlivymi
zdpisovymi impulzy S0 aZ S7. Vystupy obvodl O az 7 vicedekddového
registru R jsou zapojeny na sbernice, na niz jsou pomoci logic-
kych obvodd Ll aZ L4 zapojeny ovlddaci obvody pracovnich reZimi
V1l aZ V4 krokovéno motoru a to tak, Ze vystupy obvodd Q az T
vicedekddového registru R s nejvy3si hodnotou zapsanych kroku,
tje. obvody O, 1 jsou spojeny se sbérnici, na niZ je pomoci
logického obvodu L1 p#ipojen ovlddeci obvod V1 pracovniho rezi-
mu & maximdlni krokovaci rychlosti. Vystupni obvody 28z 1
registru R s niZsi hodnotou zapsanych krokd jsou pripojeny na
sbérnice, na né% jsou pripojeny ovlddaci obvody V2 aZ V4 pracov-
nich rezimd o sestupné krokovaci rychlosti. Vystup kaZdého
logického obvodu Ll az L3 Je zapojen jednak na vstup logzického
obvodu L2 aZ L4, na ktery je poripojen ovldiaci obvod zg az V4
pracovniiio reZimu o nejbtliZe niZsSi rychlosti krokovani, jednak
na v-tup logicksho obvodu LS, na jehoZ vystup je zapojen "stop"
rezim, ) )

V p¥ikladu zapojeni jsou na sbernice zapojeny negované
obvody L1 aZ L4 logického soucinu a pred vstupy na ovlddaci
obvody V1 az V4 pracovnich rezimi jsou invertory Il ai I4.
Na dalsi vstupy logickych obvodl Ll aZz L4 je zapojen zdroj pro
spousténi a stopovdni moioru.

V pripadd, Ze je zaplnén cely registr, tje. obvody O aZ T
je tim automaticky nastavena nejvét3i rychlo.t krokovdni a za-
¥izeni provede posuv maximdlni rychlosti. Dojde~li k vynulovdni
prvych dvou nebo vice dekdd registru, je nast.vena novd, mensi
rychlost. Pokles rychlozti je tedy automaticky Fizen v zavislosti
na vzddlenosti od predvolené hodnoty posunovandho Useku. Pri
vyprdzdneni registru nastdvd automaticky rezim "STCP".

Zapojeni podle vyndlezu je vhodné zejmina pro pohony kroko-
vymi motory ¥izenymi mirkoprocesorem. '
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Zapojeni pro rizeni krokovsho mo.oru vybavendho ovlddaci-
mi obvody pracovnich rezimd, vyznacené tim, Ze je opatreno
vicedekdadovym, ne zdroj dat pripojenym resistrem (R) s vystupy
dekad zapojenych na sbirnice spojené logickymi obvody (Ll aZ L4)
s ovldcacimi obvody przcovanich rezima (V1 aZ V4) tak, Ze vystupy
dek#d registru (R) s v, 331 hodnotou zapsanich krokd jsou pii-
pojeny na sbérnice spojené logickymi obvody (Ll aZz L4) s ovld-
dacimi obvody (V1 aZ V4) pracovnich reZimd s vyssi rychlosti
krokovédni a soulasné na vestup logickiho ocvedu (Lz az 1L4),
spojeného s ovlddacim obvodem (V2 aZ V4) prucovaniho rezimu
s nejbliZe niZ3%i rychlosti krokovdni, pricemZ vystupy viech
logickych obvodd (Ll aZz L4), spojujicich ovliéddeci obvody
(V1 aZ V4) pracovnich rezimG, jsou zapojeny tzké na vetup
logického obvodu (L3), spojendho & ovlddacim obvodem reZimu
"3TOP",

1 vykres
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