cesosovensct | POPIS VYNALEZU | 248 336

REPUBLIKA

(19) 2 - - ” (l]) (Bl)
K AUTORSKEMU OSVEDCENI
(61)
(23 Vistani priorita© | oo mad

(21) pv 1284~-85 102 2 §/00

URAD PRO VYNALEZY

(40) Zvefejnéno 12 0G 86
A OBIEVY (45) Vydéno 01 08 88

(75) ' 1) R X inge. S3Ce .

Autor vyndlezu SPIRAL LuDVI 1?5 Cice, PLZEN,
HOBEK VIADILIR ing., KAKENWY O0JEZD,
vacirro JIBt ing., aTRIBRO

(54)

Obvod pro #izeni jemného krokovani krokovych motoru

Obvod umo#nhuje dosdhnou libovolnou
mezipolohu mezi dvdma kroky krokového moto-
ru, pracujiciho v oteviené smylce, ktery
je vybaven generatorem polohovaciho kmito-
&tu, obvodem Fidici loglky a vykonovym ze-
silovadem. Na vystup obvodu Fidici logiky
je pripojen jeden vstup kompenzadiniho ob-
vodu, jehoZ druhy vstup je pripojen na
vatup obvodu #idici logiky, urdujici smér
otadeni krokového motoru a tieti vstup na
vystup snimade polohy ‘krokového motoru.
Vystup kompenzadniho obvodu je spojen jed-
nak s jednim vstupew kombinacniho obvodu
a jednak na jeden vstup multiplexoru.

Na druhy vstup kombinacniho obvodu je
piipojen vystup obvodu Pidici logiky a
treti vstup vystup multiplexeru. lNa druhy
vetup multiplexeru je pFipojen vystup mo-
nostabilniho klopného obvodu, jehoZ vstu-
pem je vystup z generdtoru polohovaciho
xmitodtu. Jeden vystup kombinadniho obvo-
du je spojen se vstupem vykonového zesilo-
vade a druhy vystup je spojen se Stvrtym =1t ]
vstupem kompenzadniho obvedu.
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Vyndlez se tyké obvodu pro Fizeni jemného krokovéni kroko-
vého motoru, to je dosaZeni libovolné mezipolohy mezi dvéma kro-
ky krokového motoru pracujicfho v oteviené smycce.

Sougasné ¥{dfci obvody pro krokové motory dovoluji krokeo-
vat plnymi kroky. Velikost kroxu urluje pfesnost krokovéni, Cim
je men¥{ thel jednoho kroku, tfm se doséhne v&t3{ presnosti.

&fm je men3i uhel jednoho kroku, tim je treba vet3fho poltu kro-
k& pro dosaZenf nové polohy, a tim delSi doby pfestaveni.

Vyrdbdji se motory s velkym krokem 15° a%¥ 30° a motory
s malym krokem 1,20 a¥ 3°. U motoru s.velkym krokem dosséhneme
krétké doby prestaveni, pPesnost je déna velikostd kroku. Pofa-
davek rychlosti a presnosti je protichtdny a je tPfeba hledat
p¥i névrhu pohonu kompromis.

Daldi nevyhoda soudasného zplisobu FPizeni motord s velkym
i malym krokem je trhavy pohyb pifi krokovéni nizkou frekvenct,
kdy motor provede krok, zastavi se a dekd, provede dall{ krok
atd. V ¥ad® aplikacf pohond s krokovymi motory je tento trhavy
pohyb na zévadu, napPfklad v lékatrstvi. -

Vy3e uvedené nedostatky jsou odstrandny obvedem pro rFizeni
jemného krokovéni krokového motoru s generdtorem polohového kmi-
todtu, obvodem *idfci logiky a vykonovym zesilovadem, jeho¥ vy-
stupy jsou pripojeny na jednotlivd vinut{ krokového motoru. Pod-
statou tohoto obvodu je, Ze na vystup obvodu Fidici logiky je
p¥ipojen jeden vstup kompenzadniho obvodu, jehoZ druhy vstup
je pPipojen na vstup obvodu Fidici logiky, ktery slouZi pro urde-
ni sm&ru otéfeni krokového motoru. T¥eti vstup kompenza&niho
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obvodu je pPfipojen na vystup snimade polohy krokového motoru.
Vystup kompenzadniho obvodu je spojen jednak s jednim vstupem
kombina&niho obvodu a jednak na jeden vstup multiplexeru. Na
druhy vstup kompenzadniho obvodu je pripojen vystup obvodu i~
dfci logiky a na druhy vstup multiplexeru je p¥ipojen vystup
monostabilniho klopného obvodu. Vstup monostabilniho klopného
obvodu je spojen s generétorem polohovaciho kmitodtu. Vystup
multiplexeru je pfipojen na t¥eti vstup kombinadniho obvodu.
Jeden vystup kombinad&ntiho obvodu je spojen s vykonovym zesilo-
vadem a druhy vystup jé pF¥ipojen ke &tvrtému vstupu kompenzad-
nfho obvodu.

Vyhodou tohoto obvodu pro ¥izeni jemného krokovéni je, Ze
umo¥nuje doséhnout predem zvolené presnosti krokovéni podle zvo-
leného podtu mezikrokd p¥i velké rychlosti dosaZeni nové polohy.
Obvod dosahuje plynulého otéddeni krokového motoru i p¥i nizkych
frekvencich krokovéni a je pouZitelny pro v8echny druhy kroko-
vych motord, tj. t¥{ i Sty? vinufovych, s vinutim zapojenym do
hvézdy i do trojuhelnfka, pro rizné zpisoby magnetizace, pro
motory akéni i reakdni a pro motory rdznych vykoni. Ddle umoZ-
nuje vyu?ft koncovych zesilovadt a koncovych elektronickych ko-
mutétord. vyrédbénych vyrobei krokovych motord pro normélni zpl-
sob ¥fzeni bez zvléZtnich uprav. Pro nadiffzenou droven rizeni
krokového motoru mohou byt pouZity obvody sestavené z TTL logi-
ky nebo mikropolitade. Pri dosaZ%eni stejné pY¥esnosti nastaveni
v¥sledné polohy je mo¥no sni%it pievodové &fslo prevodovky mezi
motorem a zét&%f{. PouZitim pulsnfho proudu pro nastaveni mezi-
polohy neni t¥eba realizovat sloZity stejnosmérny zesilovaé,
ktery by byl nutny, pokud by se nastaveni mezipolohy ¥idilo stej-
nosmérnym proudem. Jako generdtor pulsniho proudu lze vyuzit
mikropoditad, poptipadd integrované obvody,

Pi{klad zapojenf obvodu pro jemné krokovéni krokového mo-
toru je uveden na pPilo¥eném vykresu. |

Na vystup obvodu 10 ¥{fdici logiky je pFipojen jeden vstup
kompenzadniho obvodu 20. Druhy vstup kompenzadniho obvodu 20 je
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spojen se vstupem obvodu 10 ridiei logiky, kde tento vstup urdu-
je smdr otdédeni krokového motoru 70. Tietl vstup kompenza&niho
obvodu 20 je pripojen na vystup snimale 80 polohy krokového mo-
toru 70. Vystup kompenza&niho obvodu 20 je spojen jednak s jed-
nim vstupem kombina&niho obvodu 40 a jednak s jednim vstupem
multiplexeru 30. Druhy vstup kombinalniho obvodu 40 je spojen
s vystupem obvodu 10 Fidiec{ logiky a druhy vstup multiplexeru
30 je spojen s vystupem monostabilnfiho klopného obvodu .60. Vstup
monostabilniho klopného obvodu 60 je spojen s generdtorem 90
polohovacfho kmito¥tu. Vystup multiplexeru 30 je pripojen na
tret{ vstup kombina&nfho obvodu 40, jehoZ jeden vystup je spd-
jen s vykonovym zesilovadem 50 a druhy vystup je spojen se
&tvriym vstupem kompenzalniho obvodu 20.

Obvod 10 ¥fdici logiky urduje poradi prepindni Fidicich
pulsll na jednotlivéd vinuti krokového motoru 70. Tentp obvod 10
¥idict! logiky je Pizen signdlem frekvence krokovéni a signélem
urdujicim smér otéleni krokového motoru 70, a to nap¥iklad
z mikropoditade. Tento obvod 10 Ffdici logiky je vétSinou dodé-
vén vyrobcem krokovych motord spolednd ‘s vykonovym zesilovadem
50. Kompenza&ni obvod 20 pro#di kompenzaci zaté&Zovaciho momentu,
a to na zékladd signdld, prichézejfcich ze snimale 80 polohy
krokového motoru 70, signdlem, piichézejiciho z kombinaéniho
obvodu 40, ktery urduje, zda mé byt vybuzeno jedno nebo dvé Vi-
nuti krokového motoru 70, signélu ze vstupu obvodu 10 ridici
logiky, uréujictho smér otédeni a signdlu z vystupu tohoto ob-
vodu 10 F¥fdfcf logiky, ktery uréuje, které vinuti bylo vybuzeno
p¥i poslednim plném kroku. Multiplexer 30 spolu s kombinalnim
obvodem 40 ur&ujf, na které vinut{ krokového motoru 70 bude pri-
veden signdl o kmitodtu jemného polohovéni, ktery se nésledné
zesIl{ ve vykonovém zesilovaldi 50. Monostabilni klopny obvod
60 zpracovévé polohovaci kmitolet z generdtoru 90 polohovactiho
kmitodtu na kmitolet Jjemného polohovéni.

Celé ¥izenf krokového motoru 70 je rozdéleno do dvou fézi.
V prvni fézi se rotor kroxového motoru 70 nastavi do polohy urle-
né poétem celych krokt. Ve druhé fézi se zastavi privod pulst
krdcovéni do obvodu 10 ¥fdici logiky a zéroven se privede kmito-
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Cet jemného polohovéni na multiplexer 30, ktery se prepne do pifi-
slu¥né féze koncového vykonového zesilovale 50 podle stavu kom-
binadniho obvodu 40. Tim dojde k pootoleni rotoru o dhel, ktery
Je urcen frekvenci polohovacich pulsi. Polohovaci kmitolet je
déle priveden na monostabilni klopny obvod 60, sestaveny napiik-
lad z Zlasovale NE 555 s nastavenou konstantni 3i¥kou pulsu
0,156 msec, coZ odpovidd periodé maximdlniho polochovaciho kmi-
todtu. ZvySeni rychlosti nastaveni do nové polohy a velké pres-
nosti je moZno dosdhnout pouZitim motord s velkym krokem ve
spojeni s navrZenym zapojenim. Motor odkrokuje poZadovany podet
celych krokt, potom obvod ¥fdici logiky provede nastaveni do
poZadované polohy v rozmezi daldfho celého kroku. Nastaveni 1li-
bovolné polohy v rémci jednoho kroku je moZné promdnnym buzenim
odpovidajicich dvou vinuti krokového motoru 70. Podle vysledné-
ho magnetického pole krokového motoru 70 se nastavi poloha jeho
rotoru. Aby ¥izeni bylo snadno realizovatelné, pouZivé se pro
buzeni cfvek pulsni proud s konstantn{ amplitudou a prom&nnou
frekvenci. St¥edn! hodnota tohoto proudu urduje veli-
kost buzenf civek. Velikost frekvence pulsd je volena tak, aby
rotor krokového motoru 70 nestadil pulsni magnetické pole sledo~
vat. Frekvenci pulsniho budicfho proudu je moZno ménit plynule,
kdy se motor bude plynule natéddet v rémci jednoho kroku nebo po
malych skokovych hodnotédch, kdy je nap¥fklad moZno rozddlit je-
den cely krok na 256 mezikrokd.

Je vyhodné vyuZit pro Pfzeni jednoho nebo nékolika kroko-
vych motord mikropoditad. Zévislost mezi budic{m proudem a vy-
slednou polohou rotoru krokového motoru 70 nenf lineérnf. Li-
nearizaci je moZno provédétgtim, Ze poZadovanou frekvenci pulsni-
ho budfcfho proudu bude nastavovat mikropodftad podle tabulky,
uloZené v paméti. Tabulka bude respektovat uvedenou nelinearitu.
Obvod pro Fizeni jemného krokovéni na zdklad® ddajl mikropodita-
¢e provede vygenerovénf pulsniho budfciho proudu a zajistf jeho:
p¥ipojenf na odpovidajicf vinutf, a to podle sméru oté¥eni kroko-
vého motoru 70, podle vybuzeni posledni civky, resp. civek, p¥i
poslednim plném kroku, pfipadn& podle zapojeni vinutf krokového
motoru 70.
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Vynélez bude moZno vyuZit napriklad u ¥izeni vyvrtévacich
a dal¥ich obrdb&cich strojl, pri fizeni héézdéfskjch daleko-
hledd, kreslicich zéfizeni, v lékatskych pristrojich a podobné&.

PREDMET VYNALEZU

Obvod pro ¥izeni jemného krokovéni krokovych motord s ge-~
nerétorem polohovaciho kmito&tu obvodem #{dfci logiky a vykono-
vym zesilovadem, jeho% vystupy jsou pripojeny na jednotliva vi-
nutf krokového motoruy, vyznalujici se tim, Ze na vystup obvodu
/10/ ¥1dlef logiky je p¥ipojen jeden vstup kompenzadniho obvo-
du /20/, jeho% druhy vstup je p¥ipojen na vstup obvedu ,/10/ ¥{i-
dfci{ logiky pro urdeni smdru otéfeni krokového motoru /70/,tfe-
t{ vstup na vystup snimade /80/ polohy krokového motoru /70/ a
v¥stup kompenzaéniho obvodu /20/ je spojen jednak s jednim
vstupem kombinadniho obvodu /40/, na jehoZ druhy vstup je pri-
pojen vystup obvodu 10/ F{dfci logiky, a jednak na jeden vstup
multiplexeru /30/, na jeho%Z druhy vstup je pripojen vystup mo-
nostabilnfho klopného obvodu /60/, Jeho% vstup je spojen s ge-
nerétorem /90/ polohowvacfho kmitodtu a vystup multiplexeru /30/
je pfipojen na tfetf vstup kombina&niho obvodu /40/, jehoZ je-
den vystup je spojen s vykonovym zesilovadem /50/ a druhy v¥stup
je spojen se ¢tvrtym vstupem kompenzadnfiho obvodu ,/20/.

1 vykres
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