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(54) Zapojeni pro Fizenf synchromnfho rozbéhu, chodh a brzdéni dvou i vice krokovych

motord

Vynélez spadéd do oboru silnoproudé
elektrotechniky -~ krokové motory a Hesi
synchronn{ rozbdh, chod a brzdéni dvou i
vice krokevych motord pomoci dvou porov-
névacich obvodd signélt z kaidé ze shod-
nyoh féz{ &idel motord, z nichi signély
z ¢idla motoru s nejmens{ okamZitou ry-
chlosti #idi synchronnf rozbéh a chod,
zatimco signdly z &idla motoru s nejvétsi
okamZitou rychlostf ¥id{ brzdéni,

Porovnévaci obvody (OP) a (OR) a
kombinadni logicky obvod (KLO) nejlépe
charakterizuji vynélez.
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Vyndlez se tykd zapojeni pro ¥izeni synchronniho rozbéhu,
chodu a brzdéni dvou i vice krokovych motord se zp&tnou vazbou
z ¢idel polohy a s reguldtorem rychlostie

Synchronni chod dvou krokovych motord byl dosud uskutednsn
Pizenim bez 2p&tné vazby pouze pii malych rychlostech kroko-
vych motord v oblasti start-stop, tje pFibliZnd do 800 Hz,

Pro v8t3i rychlosti se pouZivalo sloZitych mechanickych pre-
vodl, napiiklad ozubenych kol. Vzhledem k vyrobni a materidlo-
vé. ndrodnosti a nizké energetické Ulinnosti Jje cely elektricky
pohon neefektivni, ' '

Je rovnéZ zndmé zapojeni pro synchromni rozb&h a chod
dvou i vice krokovych motord se zpd&tnou vazbou paralelné spo-
jenych a napédjenych ze spoledného koncového stupné, U tohoto
zapojeni neni zarulena synchronizace p¥i brzddni motorde Proto-
Ze p¥i vyrobé motord nelze zajistit stejné odpory vinuti, tie-
ni v loZiskdch, momenty setrvadnosti rotord, magnetickd pole
ve vzduchovych mezerdch apods, je synchronizace dvou p¥ipadnd
vice krokovych motord v rlznych pi#ipadech pouZiti nutné,

Vf&z,uvedené nevyhody zapojeni pro synchronizaci dvou

i vice krokovych motord odstranuje zapojeni podle vyndlezu,
JehoZ podstata spodivd v tom, Ze v¥stupy shodngch fézi didel
polohy krokovych motori jsou zapojeny na vstupy dvou porovnd-
vacich obvodid, je@noho pro vyhodnoceni krokového motoru s nejw=
mendi, druhého pro vyhodnoceni krokového motoru s nejvdtsi
okamZitou rychlosti, jejichZ vystupy jsou zapojeny na vstupy‘

kombineéniho logického obvodu, na jehoZ daldi vstup je zapojen
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‘yystup obvodu pro rozbéh a chod nebo pro brzdéni, pridem¥
vyetup kombinadniho logického obvodu je zapojen na vstup
reguldtoru rychlosti krokovych motori,

Priklad zapojeni podle vyndlezu je ddle popsén a jeho
dinnost vysvétlena s pomoci vykresu, na némZ jsou pro'pfehledn
nost vyznadeny pouze dve krokové motoryKMl, §§g,'jejich§ h¥ide=
le jsou mechanicky pevnd spojené s dvoufdzovymi &idly polohy
&p1, &p2, z nichi zapojeni jedné féze je vyznaleno plnd, zapoje=
ni druhé éérkované. Vystupni signdly keZdého &idla bdlohy'jsou
vzdjemné posunuty o QE— o K vystupim keZdé shodné fdze Sidel
§p1 a 3P2 jsou pFipojeny dva porovndvaci obvody OP respektive
ORy z nichZ jeden urduje motor s nejmensi a druhy s nejvétsi
okam¥itou rychlosti. V¥stupy obou porovndvacich obvodi OP, OR
jsou zapojeny na vstupy kombinadniho logického obvodu ggg, ns,
jeho? dal¥i vstup je zapojem vystup Y obvodu pro rozbdh a chod
nebo pro brzdéni krokovych motord Kil, K2, Vystup kombinadni-
ho logického obvodu ggéﬁe zapojen ha reguldtor R rychlosti
krokovych motord, ovlddajici na vykrese nezndzornény bud spo-
ledny koncovy stupeﬁ,nebo gsamostatné koncové stupné jednotli-
vjch krokovych motorle

Rizeni rozbéhu a chodu krokovych motord KM1, KM2 je odvo-
zeno od. krokového motoru s nejmensi okamZitou rychlosti, jak
ji signalizuje &idlo  polohy, a p¥i brzdéni od motoru s nejvét-
%1 okam¥itou rychlosti. Signdly z ¢idel polohy ¢e1, §p2 jsou
neustdle v kaZdém kroku porovndvany v porovndvacich obVodech
OP a OR. V porovndvacim obvodu OF je vyhodnocovén signék z
$idla polohy motoru s nejmen¥i okamZitou rychlosti, zatimco
v porovndvacim obvodu OR Jje vyhodnocovén signdl z &idla polo-
hy nejrychleji béiiciho motoru. S |

Vystupy 2z obou porovnévacich obvodd QP a OR jsou privede-
ny na vstupy kombinadniho logického obvodu KLO, kam je soudas-
né p¥iveden gignél, nap¥iklad logické 0, z v¥stupu. V obvodu
pro ¥izeni rozb&hu a chodu, Vv kterémito piipadd je na vystupu
kombinasniho logického obvodu KLO signdl shodny se signdlem
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z cidla polohy éPl, GPZ nejpomaleji krokujiciho motoru, nebo
pro rlzenl brzdéni, napriklad signdlem logické l, ve kterémzto
pripadé je na vystupu kombinadniho logického obvodu XLO signdl
shodny se signdlem z &idla polohy nejrychleji krokujiciho mcto-
ru.

' Vystup z-kombinaéniho logického obvodu KLO pak ridi reguldtor
B rychlosti, na jehoZ v¥stupy je zapojen zndmy, na vykrese ne-
zndzornény koncovy stupen spoledny vSem motorim nebo peralelné
zapojené vstupy koncovych stupnd Jednotlivych motori,
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Zapojeni pro ¥izeni synchronniho rozb&hu, chodu a

brzddni dvou i vice krokovych motord se zpétnou vazbou z ¢idel
polohy & s reguldtorem rychlosti, vyznadené +im, Ze vystupy
shodnych fdz{ idel polohy (8P1,CP2) krokovich motord (KML,KM2)
jsou zapojeny ne vatupy dvou porovndvecich obvodd (OP,OR), jed-
noho pro vyhodnoceni krokového motoru (K171,KM2) s nejmensi
okem¥itou rychlosti, druhého pro vyhodnoceni krokového motoru
g nejvétdi okamzitou rychlosti, jejichZ vystupy Jsou zapojeny
na vetupy kombinadniho logického obvodu (XLO), na jeho¥ dalSi
vstup je zapojen vystup (V) obvodu pro rozbdh a chod nebo pro
brzdéni, pridem¥ vystup kombina&niho logického obvodu (KLO) .
je zapojen na vstup reguldtoru (R) rychlosti krokovych motori
(K11,KM2) . :

1 vykres
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