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1

Vynélez se tyka tlumeni rezonanénich je-
vil p¥i krokovani motorfi, zejména pri niz-
kych krokovacich kmito&tech.

Paralelné& s vinutimi fdze jsou zapojeny ty-
ristory, poélované vi€i nap&ti napédjeciho
zdroje v nepropustném sméru, buzené pfi
nizkych kmito€tech krokovéni, napf¥iklad do
150 kroki/s.

PFi vybuzeni fdze, napfiklad Al, je pfi
nizkych kmitoftech krokovani zkratovano
vinuti fdze A2, ¢imZ se zpomali narilist prou-
du v buzené fazi Al.

Vynélez lze vyuZit v elektrické vystroji
krokovych motori.

Vynéalez spadé do oblasti silnoproudé elek-
trotechniky.
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Vynélez se tykd zapojeni pro tlumeni re-
zonanénich jevll krokovych motordi, zejmé-
na pfi nizkych rychlostech krokovani, se-
stdvajici z vinuti krokového motoru, kon-
cového stupné, zdroje impulsti a paralelnich
kombinaci odpori s diodami.

Pro posouzeni kvality krokového motoru,
liSiciho se pfedevSim zplisobem napéjeni
fazi od béZného synchronniho motoru, je
jednim z rozhodujicich parametrli vnit¥ni
elektromagnetické tlumeni.

Kyvani rotoru kolem nové polohy impuls-
nim napédjeim jednotlivych f&zi brédni syn-
chronnimu chodu krokového motoru a zpii-
sobuje ztraty rfady krokli vdetné vypadnuti
motoru ze synchronniho chodu. Vyskyt tzv.
rezonanénich oblasti, ve kterych meni defi-
novéna poloha rotoru, je zvlast& nepiiznivy
v dolni ¢4sti momentové charakteristiky. Tak
napiiklad, je-li krokovy motor pouZit jako
akéni &len pro posuv: brusného vietenikuy,
probihd nejjemné&j$i brouSeni p¥i krokova-
cim kmito&tu do 150 krokii/s. Dojde-li p¥i-
tom k vyskytu trhavého chodu krokového
motoru ¢i vynechéni jednoho nebo nékolika
kroki, znehodnoti se vyrobek.

Volné kyvani rotoru i bez jekéhokoliv me-
chanického zatiZeni m& doznivajici charak-
ter, tj. dochézi k rozptyleni energie ve for-
me ztrat, eventudlné k jejimu ndvratu do
napéjeciho zdroje. To znamend, Ze bé&hem
kaZdého kroku se stiid4 reZim chodu. V oka-
mZiku zrychleni v poZadovaném sméru b&Zi
stroj jako motor, p¥i pFekyvnuti zadané po-
lohy a ndvratu zp&t do uréené polohy do-
chézi ke stfidavému dynamickému brzdéni
a krokovy motor b&Zi jako generdtor. NeZ
dojde k ustédleni rotoru v nové poloze, pro-
bihd neustdle premé&iiovdni energie elek-
trické v mechanickou a obréceng&. Tento pro-
ces je zfetelny zejména pi¥i nizkych kroko-
vacich kmitoétech a je zvla§t& zdlouhavy
p¥l nezatiZeném motoru.

Pokud povel k vykondni dalsiho kroku
pfijde po ukonéeni popsaného procesu, je
smér otéfeni zcela definovan. P¥ijde-li vSak
v prib&hu maximélniho kyvani kolem nové
polohy, neni zarudeno, zda dojde k posunu-
tl rotoru sprdvnym smérem a zda vilbec
bude tento krok vykondn. BliZi-li se napé-
jeci kmitoet krokového motoru hodnot#
vlastniho kmito&tu, mohou vzniknout auto-
oscilace s kmitoftem blizkym vlastnimu.
Zv145t8 v oblasti krokovdni motoru rych-
losti pod 200 krokl/s mé vétSina motord
rezonantni pédsma, ve kterych ztrdci kro-
kovy motor synchronismus, tj. podet prove-
denych krokd neodpovidd po&tu impulsova-
nych povelll, ba dokonce v t&chto oblastech
dochézi k dplnému zastaveni chodu kroko-
vého motoru.

4

Jsou znémé upravy pro tlumeni kyvéani
cestou mechanickou nebo elektrickou. Upra-
vy po strdnce mechanické zatéZuji zejména
rotor, zvySuji jeho setrvatnost a vyZaduji
konstruké&ni zmény motoru.

Upravy po strdnce elektrické spodivaji ze-
jména ve zménach spinacich frekvenci za-
pojeni gemerdtorlt k ¢asteénému fazovému
posuvu, zafazeni pomocnych vinuti apod.,
tedy velmi sloZitych tprav v elektrickém
vybaveni motoru.

Uvedené nevyhody odstraiiuje zapojeni
pro tlumeni rezonanénich jevilt krokovych
motort podle vyndlezu, jehoZ podstata spo-
¢ivd v tom, Ze paralelné k fazovym vinutim
krokového motoru jsou zapojeny ¥izené spi-
nac! prvky tak, Ze prvni a druhy spinaci pr-
vek jsou svymi katodami zapojeny mezi vi-
nuti prvni a tfeti fdze krokového motoru a
anodami na koncovy stupeil. Treti a &tvrty
spinaci prvek jsou svymi katodami zapojeny
mezi vinuti druhé a &tvrté fdze krokového
motoru a anodami na koncovy stupeii. Ridici
elektrody fizenych spinacich prvkidl jsou za-
pojeny na zdroj impulsi.

Vynélez je dédle popsdn a vysvétlen s po-
moci vykresu, na némZ je znazornén znamy
koncovy stupeti KS krokového motoru, k
némuZ jsou pomoci odporit R1 a R2, piekle-
nutych v nepropustném sméru poélovanymi
diodami D1 a D2, pfipojeny stiedy Ao a Bo
fazovych vinuti Al, A2, B1, B2, respektive
poloviny bifilarnich vinuti fazi. K t&mto fa-
zovym vinutim A1, A2, B, B2 jsou paraleln&

pfipojeny Fizené spinaci prvky, napiiklad

tyristory T1 aZ T4, buzené ze zdroje impul-
s BT pri nizkych rychlostech krokovéni,
napiiklad do 200 kroki/s, zjiStovanych na
vykrese neznizornénym d&idlem. Tak napii-
klad p¥i vybuzeni fazi A1, B1, jsou p¥i niz-
kém krokovacim kmito€tu zkratovdna fazo-
va vinuti A2, B2, ¢imZ se ndarhst proudu ze
zdroje v koncovém stupni KS odporem R1
a ve vybuzenych fazovych vinutich A1, Bl
Zzpomall. Rozkmit, ktery ve srovnéni s dél-
kou kroku rovnou 90° ¢ini u netlumeného
krokového motoru 130° ¢&ini u tlumeného
motoru pouze 40°.

Zavedenim tlumiciho obvodu podle vyné-
lezu se odstrani rezonanéni jevy v oblasti
jejich vyskytu, ¢imZ se zamezi ztrdté kroki,
dosdhme se plynulosti krokovani a zamezi
se vypadnuti ze synchronismu. MoZnost au-
tomatického odpojeni tlumicich prvkd p¥Fi
vy88ich rychlostech krokovdni, napiiklad
nad 150 krokii/s, podle druhu motoru a je-
ho zatiZeni, zachovdvd plvodni zrychlitel-
nost a maximédlni rychlost krokového mo-
toru.
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PREDMET VYNALEZU

Zapojeni pro tlumeni rezonan¢nich jevi
krokovych motcr, zejména pii nizkych
rychlostech krokovéni, sestévajici z vinuti
krokového motoru koncového stupnég, zdroje
impuls@t a paralelnich kombinaci odpord s
diodami, vyznacené tim, Ze paralelné k f&-
zov§m vinutim krokového motoru jsou za-
pojeny Fizené spinaci prvky tak, Ze prvni a
druhy spinaci prvek (T1, T2) jsou svymi
katodami zapojeny mezi vinuti prvni a tfeti

faze (A1, A2) krokového motoru a svymi
anodami na koncovy stupeil (KS), tfeti a
Stvrty spinaci prvek (T3, T4} jsou svymi ka-
todami zapojeny mezi vinuti druhé a Ctvr-
té faze (B1, B2) krokového motoru a ano-
dami na koncovy stupeii (KS), pfifemZ Fi-
dici elektrody Fizenych spinacich prvkd (T1,
T2, T3, T4) jsou zapojeny ma zdroj impulsil
(BT).
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