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(54) Zapojeni elektronického komutitoru pro rizeni fédzovych spinadl krokového motoru

Vyndlez se tykd zapojeni elektronického komutdtoru pro ¥izeni krokového motoru
g Sitadem pracujicim v bindrnim kodu, p¥ipojenym dvéma vstupy nestejné drovnd ke generd-

toru krokovych impulsi,

Elektronicky komutdtor cyklicky piepind na 28k1add vstupnich impulsi a smérovych
informaci jednotlivé fdze kdokového motoru podle poradovaného reiimu, Tak napfiklad Ety¥-
f4zov§ krokovy motor miZe pracovat v osmitaktnim refimu, dtyrtaktnim reZimu a jednou se-

pnutou fizi nebo v ttyFtaktnim refimu se dvima soufasnd sepnutymi fizemi.

Podle znémého stavu techniky se pro kaZdy pracovni re¥im komutdtoru pouZivd samo-

statného elektronického komutdtoru, Ye3eného jen pro poradoveny reZim krokového motoru.

Nevyhody tohoto Yeleni spolivaji ve vy$sich ndkladech na ¥fdici obvody, velkych
ztrdtovych Sasech p¥i zménd pracovnihe re#imu zplisobené vyménou jednotek a nutnosti sni-
%ovat na polovinu frekvenci pii pFechodu z 2m-taktniho na m-taktni rééim, kde m znadi
podet fazi krokového motoru, aby byla zachovéna konstantni rychlost otd¥eni, Je ddle
zndmo zapojeni, feéidi obdobny problém pomoci posuvnych registri s Pizenymi vstupy. Toto
zapojéni umo¥nuje dosazeni krokového pohybu s dvéma krokovymi dhly, to znamend konstruk-
dni krok a pileny krok, pomoci jedné ¥idioci jednotky, neresi viak mo¥nost ¥izeni p¥ikonu

podle zatiseni motoru. Dal3f nevyhodou je, Ze kaidému taktovacimu impulsu z generdtoru
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krokovaci frekvence odpovidd jeden krok motoru, piidem¥ p¥i pYepnuti na polovidni krok
klesne i rychlost motoru na polovinu, Nelze tudiZ prepnout pohan p¥i vysSich otdéivych
rychlostech, nebot by do¥lo k vypadnut{ ze synchronismu,

Vyse uvedené nevyhody odstranuje zapojeni elektronického komutdtoru podle vynile-
zu, jehoZ podstata spodivéd v tom, Ze na &itad je pPipojen pfevodnik bindrniho kodu na
dekadicky kod jedna z deseti tak, %e vstupy jsou spojeny s vystupy tého¥ Fddu Sitade a
vetup Fddu 2° prevodniku je pres prepinad pPipojen jednak k vystupu Fddu 2° éitade, jed-
nek na zdroj napéti drovnd logické 1, jednak na zdroj napéti drovnd logické O, piidem¥
na vystupy p¥fevodniku jsou zapojeny gekodéry, jejichZ vystupy jsou spojeny se Qstupy pri-

sludnych fdzovych spinadl.

P¥iklad zapojeni podle vyndlezu je ddle popsdn pomoci vykresu, kde je zndzorné&no
na obr, 1 zapojeni elektronického komutdtoru Styifédzového krokového motoru a na obr, 2

zapojeni elektronického komutdtoru pd3tifdzového krokového motoru,

Elektronicky komutdtor 6tyffézového krokového motoru se sklddd v p¥ikladu provede-
ni z vratného ditade R, p¥ipojeného dvéma vstupy H(F) a F(H) p¥i vratném Sitani o ne-
stejné drovni, tj. jeden vstup H(F) odpovidajici drovni logické 1 a druhy vetup F{H) od-
povidaiici vystupni Grovni na vykresu nezndzorndného generdtoru krokovych impulsi. Vy-
22 23

stupy g?, g?, g? Féad 21, 22, 23 vratného éitae R jsou pripojeny na vstupy g}, 27, 2

tého% ¥ddu pFevodniku P bindrnfho kodu na dekadicky kod jedna z deseti. Vstup g° Pddu

S, ovlddaného rizenim krokového motoru, spojen v

20 pfevodniku P je pomoci pPepinale
jedné poloze pFepinade £ s vystupem Fddu 2° vratného $itade R, v druhé poloze se zdrojem
napétové drovnd H-logickd 1 a ve t¥eti poloze'se zdrojem napéEqvé drovné L-logickd O,
Vystupni 0-7 p¥evodniku P jsou pFfipojeny na dekodéry Hl aZ H4, tvorend t¥ivstupovymi,

vzéjemnd propojenymi NAND hradly tak, %e kaZdy sudy vystup 8, 2, 4 a § pFfevodniku B je

spojen p¥imo s jednim dekodérem H], H2, H3, H4 a kaZdy lichy v¥stup L, 3, 3 a I je zapo-
jen na spojnici sousedicich dekodérd H)l-H2, H2-H3, H3-H4, H4-H1l, Vystupy Fl a% F4 deko-

dérd H] a% H4 jsou spojeny s fdzovymi spinadi krokového motoru (nezndzornino).

U gtyrfdzového krokového motoru je vystup Fddu 33 vratného Zitade R a vatup g? P4~

du 23 prevodniku R neobsazen, Na vykresu je zndzorndn jen proto, Ze téhoZ vratného éita-

ge R a prevodniku P lze pou¥it i pro p¥tifdzovy motor.

Vratny 8itad R pracuje v bindrnim kodu a cyklicky §{td od O do 2m - 1 nebo naopak,
kde m je podet fdz{ motoru, tj. v p¥ipadd ItyFfdzového motoru &itd cyklicky od O do 7
nebb naopak, Sm¥r &{tdn{ je urden stavem Urovni na vstupech vratného &itefe R. V pripadé,
%e by vratny 3itad R od O do 15, byla by u StyFfdzového motoru na vstup 23 zapojena lro-

ven L logické nuly,

Prepinad S slou#i k zméné pracavnich rezimd, V prvé poloze, kdy je sepnut vstup g°
¥ddu 2° prevodniku P s vystupem ¥ddu 2° vratného 3itade R, pracuje motor v osmitaktnim
re¥imu, tj. kaZdy vystup O a¥ I pPevodniku P je cyklicky spindn. Pfepnutim p¥epinade S
do polohy L, kdy jsou cyklicky spinény jen sudé vystupy prevodniku 2, ﬁracuje motoxr v
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Ety¥taktnim refimu s jednou souSasnd buzenou fézi. P¥{ikon klesne na 50 % a moment me sni-
%4 o 40 % proti stavu, kdy pFepina& S je spojen se vstupem H a cyklicky jsou spindny jen
1iché vystupy prevodniku B, V této poloze H prepinade S pracuje motor ve Styrtaktnim re-

%imu se dvdma soudasnd buzenymi fdzemi.

Na obr. 2 je zndzornéno zapojeni elektronického komutdtoru pdtifdzového krokového
motoru 8 mo¥nosti prepindni pracovniho re#imu podle vyndlezu. Je obdobné jeko zapojeni
znﬁzornéné na obr. 1 a shodné prvky jsou na obou vykresech oznaleny stejnymi vztahovjhi
znadkami, Vzhledem k zvySenému podtu kombinaci je obsazen vystup g? F4du 23 vratného Si-
tade R, spojeny se vatupem g? Pdau 23 prevodniku B, Na deset vystupd Q aZ 2 prevodniku 2

jsou p¥ipojeny navzdjem propojené dekodéry EL a? HS tak, Ze v prvni poloze prepinade S,

ktery spojuje vystup g? $4du 2° vratného &itale

R se valtupem g? $ddu 2° prevodniku P jsou

cyklicky spindny vSechny vystupy O aZ 3 prevodniku,

Vratny sitas R &{td cyklicky od O do 2m - 1, tj. v desetitaktnim reZimu pétifédzové-
ho motoru od O do 9 a naopak. P¥i prepnuti p¥epinale S do polohy L pracuje motor v pdti-

taktnim refimu se dvéma souéasné buzenymi fézemi a p#i piepnuti do polohy E pracuje motor

v pdtitaktnim re¥imu se t¥emi soudasng buzenymi fdzemi,

Pro usnadnéni realizace vyndlezu jsou na konci popisu gpinaci tabulky 1 a 2, vzta-

hujiei se k zapojeni podle obr., 1 a 2,

Pokud by %lo o Fizen{ motoru s podtem fdzi m vét3im ne¥ 5, bylo by nutno v sérii s

pPevodnikem P bindrniho kédu ne kod jedna z deseti zapojit dalSi prevodnik,

Prepinad S zndzorndny na p¥iloZenych vikresech mi¥e byt realizovdn jako mechanicky
nebo jako elektronicky, coZ umoZni piimé napojeni na ¥idici obvody pohonu s krokovym mo-
torem., Pomoci uvedeného zapojeni lze ¥idit prikon motoru v zdviglosti na poZadovaném mo-
mentu, to znamené, %e naptiklad p¥i nepracovnich posuvech obrdb&cich strojd lze prepina-

Sem sni¥it moment motoru, a tim i p¥ikon. Motor lze tedy 1épe tepelnd vyuiit,

Spinaci tabulka 1

poloha prepinade S 20 L H

vystupy gitade R fdze X fize X fdze x
20 2l 22 23 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4
o o0 o o 1 0 0 0j0o] 1 0o o0 oO0}0f1 1 O O0f1
1 0 0 o0 1 1 o of1|l 1 o o ool 1 o0 0|1
0. 1 0 0 0 1 o o0 |2 0 1 0 o020 1 1 0|3
1 1 0 0 0o 1 1 0|3 o 1 O o200 1 1 0]3
o o0 1 © 0o o 1 o |4f 0 0 1 O |4}j0 O 1 15
1 0 1 © o o 1 115/ 0 0o 1 o0 ¢{4j0 0O 1 1|5
o 1 1 © o 0o 0 116/ 0 o o0 1|6j1 0 O 1|7
1 1 1 O 1 0 0o 11|71 0o o o o {61 o 0 17

——

X = sepnuty vystup prevodniku P
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Spinac{ tabulke 2

polohs prepinade S 2° L H

vystupy &itade R fdze . |'X fdze X féze X
20 ol 22 Q3 12 3 45 12 3 45 112 3 4 5
0 0 0 0 11 00 0 {OJ1 1 O O O 0 1 1 1 0 Of1
1 0 0 0 1 1100 11 1 0 0 O 0 111 0 0]}1
(o} 1 0 0 01 10 0 (210 1 1 0 o 2 01111 03
1 1l 0 0 01110 (310 1 1 0 O 2 {0111 0|3
0 0 1 0 0 0110 (4|0 0110 4 0 0 1 1 115
1 0] 1l 0 00111 (5100 110 4 10 0 1 1 115
o 1 1 © 00011 1[6|00011 [6]1001 1|7
1 1 1 0 1 0 0 1 1 T 10 0.0 1l 1_ 6 1 0 0 1 17
0. 0 0 1 1 0 0 0 1 811 0 0 0 1 8 1 1 0 O 119
1 0 0 1 1 1 0 0 1 911 0 0 0 1 8 112 0 0 119

PREDMET VYNAKLEZU

1, Zapoieni elektronického komutdtoru pro #{zeni fdzovych spinadd krokového motoru, zapo-

jenych na vystupy dekodérd, s &itadem Sitajicim cyklicky v bindrnim kédu pFipojenym
ke generdtoru krokovych impulsi, vyznadeny tim, Ze na éitaé (R) je pfipojén pPevodnik
(P) bindrniho kodu na dekadicky kod jedna z deseti tak, Ze vstupy (21, 22 a¥ 2®) $ddu
21, 22 a¥ 22 prevodniku (P) h jsbu spojeny s vystupy (21, 22 a¥ 2") tého¥ ¥ddu S{tale
(R) a vstup (2°) ¥ddu 2° prevodniku (P) je pres prepinade (S) phipojen jednak k vystu-
pu ¥ddu 2° ¥itads (R), jednak na zdroj napdti drovnd (H) logické 1, jednak na zdroj na-
p8ti drovnd (L) logické O, pFilem? na vystupy (O a% 9) pFevodniku (P) jsou zapojeny de-
kodéry (H1 a% H5), jejichi vystupy jsou spojeny se vstupy pfislﬁénich fdzovych spinadd
(F1 a¥ F5), | o |

Zapojeni podle bodu 1, vyznalené tim, %e ke generdtoru krokovych impulsi je dvéma vstu-

py nestejné dirovnd (H (F), F (H)) pfiﬁojen vratny ¥{tad (R).

1 vykres
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