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(54)  Rotor krokového motoru

Rotor krokového motoru, aby mohl
byt vyuZit p#i vySsich lmitodtech, Je
opatien nejméné dvéma tycemi z elektricky
vodivého materidlu, Ty jsou uloZeny rovno-
bé%ng s osou rotoru. TySe jsou na jedné
gtrané rotoru vzdjemnd propojeny, Na

druhé strand rotoru je do propojeni tydi

vloZen spinad, ktery je zapojen na ovla-
da& ¥#idiciho obvodu krokového motoru.

Spinade mohou byt nap¥, fototyristory,

fototransistory apod. VyuZiti rotoru s
tydemi je viude tam, kde je poZadovin
girok§ rozsah regulovanych rychlosti

g neklesajicim momentem,
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Vyndlez se t¥kd rotoru krokového motoru, sestdvajiciho z paketd rotorovych plechd,

Dosavadni éékladni provedeni krokovych motord omezuje samo o sobd jeho plné vyusi-
t1, Omezeni plného vyuZiti krokového motoru v rozsdhlejsich zaiizenich, jako jsou
servopohony, je zplsobeno velmi Wdzkou oblasti start-stop charekteristiky, Krokovy
motor je schopen reagovat bez ztrdty kroku na pomérné vzké pdsmo krokovaciho kmitodtu,
asl do 400 krokd za sekundu, 2Zdle’f na hmotd rotoru, Klesajici charskter momentové
charakteristiky, zv14548 pfi vy3sich krokovacich rychlostech 1 v oblasti kontrolované-
ho zrychleni, je hlavni p¥i§inou malého vyuZiti krokového motoru jako akdniho &lenu
NC systémi,

Uvedené nedostatky v podstatd odstranuje vyndlez, ktery spodivd v tom, Ze rotor
Je opatien alespon dvéma tydemi z elektricky vodivého materidlu, ulo¥enymi rovnob&ind
8 osou rotoru, Tyde jsou na jednd strané rotoru vzdjemnd propojeny. Na druhé strans Je
do propojeni $y3i vloZen spinag, zapojeny na ovladad #{diciho obvodu krokového motoru,

Krokovy motor & rotorem podle vyndlezu mé Siroké pouiiti,‘mé velky rozsah pouZitele
nych otdfek s vysokou hodnotou statického momentu,

Na piipojenych vykresech je na obr, 1 a 2 uveden schematicky Fez rotorem s ovlddd-
nim a na obr, 3 charaekteristika krokového motoru s rotorem podle vyndlezu,

Na obr. 1 je p¥iklad provedeni rotoru R krokového motoru, ve kierém je v paketech
rotorovych plechd vyvrtdno Sest otvord, do ktergch jsou vlofeny elektricky vodivé tyde
I, které jsou na jedné strand vodivé propojeny. Na druhé strané je propojeni vodivych
tyéi T p¥erufieno spinalem Sy ktery je v uvedeném prikledu uskutednin Fizenym polovodi-
Sovym prvkem, Ridici elektroda je p¥ipojena na sekunddrni vinut{ N2 ovladade, ktery
gestdvd JeStd z primdrnfho vinuti Nl. Primdrni vinuti je zapojeno na ¥fdicf obvod
krokového motoru, Obd vinuti N1, N2 ovliadale jsou navinuta na hrnedkovych jddrech,
otevienou stranou proti sobd, a odddlena vzduchovou mezerou, Sekunddrni vinutd N2 ge
otddi s rotorem, primdrni vinuti N1 stojd.

Na obre. 2 je p¥iklad provedeni, kdy tyle T jsou vlioZeny do drd¥ek rotoru R kroko-
vého motoru, . Tydi T Je nap¥iklad osm, z toho sudé & liché Jsou propojeny samostatns,

a rovndZ propojeni obou skupin ovlddaji samostatné spinade S

Krokovy motor s navrienym rotorem s tydemi I pracuje ve dvou refimech charekterig-
tik, jak je uvedeno na obr, 3, a to bud v oblssti start-stop KS a v oblasti kontrolo-
vaného zrychleni KK krokového motoru, anebo podle pribhu A, Je zde uvedena momentova
charakteristika M v zdvislosti na krocich zs sekundu K/s. Krokovy ﬁotor se roztodi z
nulové rychlosti nap¥iklad do bodu 1 8 regulaci do 400 krokd za sekundu, Ddle od bodu
1 sepnuti spinade § se rozbihd motor podle charakteristiky A k vysSim »ychlostem,
Vshoda spodivd v tom, %e motor nestrdei s rychlosti tvo¥ivy moment.,

Spinade S mohou byt také fototyristory, fototransistory apode V p¥ikladu uvedeném
ha obre 2 je sekunddrni vinuti N2 v hrnedkovém Jédru upevnino na h¥ideli rotoru spolu
se spinacim polovodidovym ¥izenym prvkem. Frimdrni vinuti N1, revnd¥ v hrnedkovém Jadru,

3

Je upevnéno na viku motoru (stojici ddst), V ¥ddandm okamZiku, ktery je moZno zvolij



na kterékoliv &4sti momentové charakteristiky, podle obr, 3 napiiklad bod L, se’
pFipoji stojici primdrni vinuti N1 ke zdroji sty{davého napéti., Indukovany proud

v sekundérnim vinut{ N2 sepne spinal S a motor prejde do reZimu podle charakteristi-
ky A. Po odpojeni zdroje stPidavého napéti z ¥idiciho obvodu krokového motoru spinad
S rozepne propojeni ty8i I a motor se vréti do oblasti pivodniho pribéhu. '

Bizeni motoru ve viech pribézich je y{zen stejnou logikou ¥idiciho obvodu.

To znamend, Ze p¥l sepnutém spinaci S lze ovliviiovat ot4¥ky vySdim kmitodtem nei
sizovim 50 Hz.

Rozsah vyuditi krokového motorn s rotorem podle vyndlezu je velmi rozsdhlé.
Predeviim viude tam, kde Je poZadovdn Siroky rozsah regulovanych rychlosti s nekle-
sajicim momentem. Motor Je moino také pro jemnou regulaci p¥i ni%sich rychlostech,
co# je rozhodujici nepiiklad pro kvalitni vyroby na &islicové Fizenjch obrdb&cich

strojich. Uplatnéni Jisté dojde 1 v oboru robotizace.

~ ~

PREEDMBET VYNLALEBZU

1, Rotor krokového motoru, gestdvajici z paketl rotorovych plechd, vyznadeny tim,
Ze je opatien alespon dvéma tydemi (T) z elektricky vodivého materidlu, uloZe-
nymi rovnob&Znd s osou rotoru (R), pritem¥ tyde (T) Jjsou na jedné strané rotoru
(R) vzdjemnd propojeny a na druhé strand je do propojeni $y&i (T) vloZen spinad

(8), zapojeny na ovladad f¥{idiciho obvodu krokového motoru.

2, Rotor krokového motoru podle podu 1, Vvyznadeny tim, Ze tyde (T) jsou ulozeny do
otvord vytvorenych v paketech rotorovych plechl, piifemZ otvory jsou vzdjemnd,

tak i vidi ose rotoru umistény symetricky.

3, Rotor krokového motoru podle bodu 1, vyznaleny tiq, %e tyde (T) jsou uloZeny

vzdjemné symetricky v dréZkdch paketﬁ rotorovych plechi.

4. Rotor krokového motoru podle bodd 1, 2 a 3, Vyznadeny tim, Ze propojeni tydi
(1) je provedeno tak, Ze na jedné strané jsou vzdjemnd propojeny 2v1dst sudé
. & 2v143% 1iché tyde (T) a na druhé strand jsou do vzdjemného propojeni tydi

vloeny spinade (8).

5. Rotor krokového motoru podle bodd 1, 2, 3 a 4, vyznadeny tim, Ze spinaé‘(s)
je tvofen Fizenym polovodidovym prvkem, jeho# Pidici elektroda je zapojena
na sekunddrni vinuti (N2) ovladale, které je pevnd umisténo na rotoru (R),
primérni vinuti (N1) ovladade, zapojené na Fidici obvod krokového motoru, je
umisténo na pevné &dsti krokového motoru, pFidem¥ obé vinuti (N1, N2) ovladade
jeou umisténa proti sobé a odddlena vzduchovou mezerou a jsou navinuta ne j1épe

v hrnedkovych jédrech.

5. Rotor krokového motoru podle bodd 1, 2, 3 a 4, vyznadeny tim, Ze spinad (8)
je tvoFen polovodidovym prvkem citlivym na svétlo.
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OBR. 3
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