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pfesnosti polohovani nebo dvoji délkou

Linearn{ krokovy motor se zvySenou A
il
kroku, které jsou popiipads opatfeny H“{

hlavnimi pﬁlovymi néstavei. " ,'J
Aktivni plocha reakéni &4sti Je opatiena SH ;'E!Ii
hlavnim dréZkovanim se zubovou rozted{ 1}};] o
T2l a pomocnym dréikovénim se zubovou i N F (
roztedi °L z2, pridemi pro pomér zubovych . JasY
roztedd ‘rzl. T z2 hlavniho a pomocného IR
dréZkovani plat{ vztah - =] .j

H—

v -

! T21=K.m.q722 +x Il

s 5 L . |
kde hodnota "x" je nulovd pro motory se S
zvydenou pfesnosti polohovéni nebo rovna B : o j
délce kroku pro motory s dvoji délkou WXF i :
kroku. Nad pomocnjm dréikovanim reakénd - \,‘ j}

¢asti je umistén pomocn§ bidici systém
tvoieny alespon Jednou dvojici pomocnych
pold s budicimi civkami a polovymi né-
stavei drédikovanymi s rozteéic[fz2 kolmo
na smér pohybu., )
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\gnélez se tykd linedrniho krokového motoru
se zvySenou presnosti polohovdni nebo dvoji délkou kroku
sestdvajici z reakdni 8dsti a hlavnich pold s budfcimi
civkami, které jsou pop¥ipad® opat¥eny hlavnimi pdlovymi
néstavei,

Magneticky obvod zndmych linedrnich krokovych motord
je tvo¥en soustavou pdlu (opat¥enych pop¥ipadd pdlovymi
ndstavci), budicimi civkami a pohybujici se reaklni ddsti.
DosaZitelnd presnost polohovéni (reprodukovatelnost polohy)
Je asi 2 aZ 4 % zubové roztede, P¥i v&tSich délkdch krokud
miZe byt tato nepresnost pro nékteré aplikace nevyhovujici,
Je potom nutno zavdddt Fizeni ve zpétné vazbd, a tuto ne=-
pfesnost kompenzovat rozdilnym buzenim jednotlivych fdzi.
To ve avém disledku znamend sloZitdjsi obvody Fizeni,
RovnéZ v p¥ipadé, %e poZadujeme pro presun na vdt3i drdhy
i delsi kroky a na piesné ustaveni jemnd8j&i kroky, jsme
nuceni zajiéfovat tuto funkcl elektronickymi zpétnovazebnimi
obvody. |

Usporddéni magnetického obvodu linedrniho krokového
motoru dle vyndlezu umoZnuje p#i dosaZfeni poZadované polohy
deldfmi kroky zajistit p¥esndj8{ ustaveni pohyblivé 3dsti,
pop¥ipadd pohyb s jemnsjsim krokovénim,

Podstata vyndlezu spodivd v tom, Ze aktivni plocha
reakdni ¥4stl je opat¥ena hlavnim dri¥kovénim se zubovou
roztedi Tzl a pomocnym drédZkovénim se zubovou roztesi®z2,
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p¥idemZ pro pomér zubovych roztedi Tz1, Tz2 hlavniho a
pomocného drdZkovdni plati vaztah '

GCEI =K . nm .‘E%a + X

kde hodnota "x" je nulovd pro motory se zvySenou piesnosti
polohovéni nébdé rovna délce kroku pro motory s dvoji délkou
kroku, Nad pomocnym drdZkovdnim reakini &d4stli je umistén |
pomocny budici systém tvoreny alespon jednou dvojici pomoc-
nych pdld s budicimi civkami a polovymi ndstavei drdZkova-
nymi s roztedi T22 kolmo na smdr pohybu.

P#iklady provedeni oboustranného plochého linedrniho
krokového motoru jsou na p¥iloZenych vykresech, kde na obr. 1
. je podélny a na obr, 2 pi#idny Fez motoru, na obr. 3 je reaké-
ni 34st plochého oboustranného a na obre. 4 tubuldrniho linedr-
niho krokového motoru.

Na obr. 1 je podélny Fez 4fdzovym linedrnim krokovym
motorem, Hlavni poly 1 opat¥ené budicimi civkami jsou upev-
nény na zdkladové desce 5. Magneticky tok se uzavird pres
hlavni pély 1 a hlavni zuby 7 reakdni Sdsti., Polovd rozted

Tpl hlavnich pdld 1 je rovia

T z1
Tpl =K o Tzl ¥

m

kde "K" znadi celé kladné &islo a "m" podet hlavanich fdzi
motorus Tato 3d4st je zndmd a je u lifledrnich motord s kroko-
v§m pohybem pou¥ivand. Na zdkladové desce 5 jsou navic
upevnény pomocné poly 2 s budicimi civkami 3 a opat¥end
pélovymi ndstavel 3. DréZkované pdlovd ndstavce 4 maji
zubovou rozted T 22 v&tiinou shodnou s pomocnym dridZkovanim
8 reakdni &4sti 6. JestliZe osy viech pold maji ve vztahu
¥ osém driZek polového ndstavce 4 stejnou polohu, pak pro
motory, kde je poZadovédno p¥esné zafixovédni polohy, je polo-
vé rozted T p2 pomocngch pold 2

Tp2 = n Tz2,
U motord, kde poZadujeme dvoji @élku kroku, je polovd
rozted T z2

- Grp2-n.ct221_T—
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Na obr, 2 je polovidni p¥#idny F#ez motorem, ktery doplnuje
obr. 1. Na obr. 3 je plochd deska, tvorici reakéni &4st,
opat¥ena jednak Hlavnim drdZkovdnim 7 se zubovou roztedi Tzl
a jednak pomocnym drdZkovdnim 8 se zibovou roztedi Tz2.
PFedpoklddejme, Ze Tzl = K. T'22, Jestlife hlavni pdhyb

Je odvozen od hlavniho drdZkovdni 7 a zpresnéni polohovdni od
pomocného drdzkovdni 8, pak dosaZitelnd p¥esnost polohovéni
se zvysSi pFibliZ¥né v poméru zubovych roztedi

Tzl , tj. K-krét.
g2

Pokud je reakéni &¢d4st pouZita v motoru s pFidavnym magnetic-
kym obvodem pro zp¥Fesnéni polohovdni, musi pro obé zubové
roztede pldit vztah

Wzl =K om o T 22

kde "K" je celé kladné &islo zahrnujici i zplsob spindni,
Pokud je reakéni &dst pouZita v motoru s dvoji délkou kroku,
plati pro zubové roztede vztah

Tzl =K emo Tz2 & x

kde "x" znadi délku kroku. Na obr, 4 je Zdst reaklni ddsti

linedriiho tubuldrniho krokového motoru, kde na &dsti obvodu

je hlavni drdZkovdni T & na zbytku obvodu je pomocné drdZko-

védni 8, Pritom plati §tejné pomdry mezi zubovymi roztedemi
Tz1, Tz2 jako u ploché reakéni ddsti.

Princip zvySeni p¥esnosti spoéivé v tom, Ze motory s
kratdim krokem maji strméjsi zdvislost sily na absolutni
hodnoté vychyleni z rovnovdiné polohy. Pro sprdvnou funkci
je navic nutné, aby p#i souosé poloze hlavnich pold 1l byle
i souosd poloha pomocného drédfkovéni 8 reakdni ¥dsti 6 se zuby
polovych néstavel 4 alespon jednoho z pomocnych pold 2.



1.

2,

3e

4,

PREDMET VYNLLEZU
: 232 363
Linedrni krokovy motor se zvySenou piesnosti polohovdni
nebo dvoji délkou kroku sestédvajici z reekdni ddsti a
hlavnich pdld s budicimi civkami, kteréd Jjsou popFipadé
opat¥eny hlavaimi pélovymi ndstavei, vyznadeny tim,.
Ze aktivni plocha reakdni 3dsti (6) je opatiena hlavnim
drédZkovdnim (7) se zubovou roztedi Tzl a pomocnym
dréZkovénim (8) se zubovou roztedi Tz2, pFidem# pro
pomér zubovych roztedi Tzl, Tz2 nlavniho drdzkovdni (7
a pomocného drédZkovdni (8) plati vztah

"Czl-K.m.‘GL’zzix

kde hodnota "x" je nulovd pro motory se gzyéenou presnosti
polohovdni nébé rovna délce krokuvgydzgjfzdélkou
kroku, p¥iSemZ nad pomocnym drd¥kovdnim (8) reakdni
ddsti (6) je umistén pomocny budfci systém,tvoreny
alespon jednou dvojici pomoenych pdld (2) s budicimi
civkami (3) a polovymi ndstavei (4) dr&Zkovenymi s
roztedi Tz2 kolmo na smér pohybu, '

Linedrni krokovy motor podle bodu 1, vyznadeny tim,

%e pdlovd rozted quz pomocnych pold (2) je rovna
celistvému ndsobku zubové roztede T z2 pomocného dréi-
kovédni (8) reakdni &dsti (6), pridem¥ osy vSech pomocnych
pold (2) maji vidi osdm zubd p5lovjch nastaveld (4)
stejnou polohu,

Linedrni krokovy motor podle bodu 2, vyznadeny tim,

e pélovd rozted Tp2 pomocnfch pdld (2) je zvitena
nebo zmensSena o hodnotu 1z2/m, kde "m" znadi podet

fdzi pomocného budiciho systému,

Linedrni krokovy motor podle bodd 1, 2 a 3 vyznadeny tim,
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Ze p¥i souosé poloze hlwnich zubd (7) reakdni $dsti (6)
se zuby libovolného hlavniho polu (I) je souosd poloha
pomocnych zubl (8) reakdni 34sti (&) se zuby pdlovych
ndstavel (4).

3 vykresy
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Obr. 1
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