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54) Zapojeni pro spindni a brzdéni st¥idavich motort

stejnosmérnym proudem

1

fynélez se tyké zapojeni pro spindni a brzd¥ni st¥idavich motord, obzvliitd servo-
motord, stejnosmdrnym proudem pro Udely p¥esného nastavovéni poZadovanych poloh ladicich,
mé¥ioich, kontrolnich a jinych mechanismi,

V riznfch elektrotechnickych zafizenich, zvl14dSt& v oborech slaboproudé techniky, jako
napi¥. v radiotechnice, se pouiivaji motory a servomotory napédjené st¥fdavim napétim, Jednéd
se o motory malyfch vikoni pro pohon megnetofond, o servomotory pro ddlkové lad&ni piijf-
madd, o servomotory pro ddlkové ovlddédni a natéééni antén a podobnd. Zmindné motory byvaji
obvykle dvoufdzové, napdjené napdtimi posunutymi vidi sob¥ o 90°, p¥ifem# jedno nap&t{ mivé
konstantni droven, cof je tak zvené nap8ti hlavn{ fdze & druhé napéti byvéd proménné, tzv.
napéti $idiocf féze, kterd je privdddno z v¥stupu servozesilova&e. Motory byvaji Sasto umis-
tény spolu s prevodovkami na nep¥istupnych mistech v blocich, které jsou umistény pcd ovlé-
daci panel. Spojeni mezi ovlédacim panelem a jednotlivymi bloky je zajiZtdno kebeld:f.
Jednotlivimi vodidi kabeldZe protékeji dasto vysokofrekven¥ni a nizkofrekvendni signély o
velmi malé lrovni a pi¥itomnost dal¥ich stFidavich signédld o velké idrovni, jako napéjecd
napéti motord, je neZddouci z hlediske moZnoati rudenf. Proto se provdd{ didkladné odsti-
nénl vodidl kebeldZe, které piedstavuje podstatné zvySeni nérokld na rozmiry, hmotnost a
néklady na celkové za¥izenf, Z tohoto hlediska Je nefddouci, aby motory byly ovlddény pii-
mo pomoci funkdnich piepinadd na ovlddacim panelu.
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Podle pofadovanych funkei je tF¥eba v ndkterych piipadech motory vypinat vypindnim

hlavni fégze, popiipadd brzdit dob&h motoru. Bredéni motoru se provédi rdznymi zplsoby, &

to jednak mechanicky, pomoci riznfch uzamykacich zafizeni, kterd zasahuji do pohybového
mechanismu & pF¥eruduji pohyb okam¥itl po vypnuti. Vysokymi hodnotami zrychlenf, kterdé pii-
tom vznikaji, jsou takovd zafizeni vystavena silnmému opotiebeni, Je také moino nechat po
vypnut{ motoru pisobit mechanickd tFec{ uspoFddéni, kdy viak tieci plochy jsou vystaveny
vysokému opotiebeni, p¥iSemi vzniké moZnost znedi#téni mechanismu Sésticemi, vznikejicimi
p¥i brzdéni, |

Brzd¥ni motoru po vypnuti se také Sasto provdd{ zavedenim stejnosmérného proudu do
vinuti motoru. Pro takové piipedy se vyZaduje zvlddtni zdroj stejnosmérného proudu a dall{
spinac{ nebo piepinaci prvek. V nékterych piipadech se ziskdvé stejnosmérnf proud usmdrnd-
nim gti¥fdavého proudu, p¥iem¥ spinéni na zdroj st¥idevého pap¥ti je provedeno pomoof pie-
pinade umisténého na ovlddacim panelu, s tim, %e je tFeba stinit kebeldf mezi ovlddeoim
panelem & ovlidanym mechanigmem, Spindni, to je zapinén{ a vypinéni, a déle brzdéni servo-
motoru je t¥eba Sasto provdd¥t ddlkové rudné, popi":'.pa.dé i automaticky pomoci povelld g rﬁs-
nfch 84st{ zafizenf, Je vfhodné, jsou-1i povely dény velikost{, nebo polaritou stejnosmér-
ného napéti. Proto se také pro Ulely zapindni, vypindn{ & brzdéni motord poufivaj{ vitii-
nou zapojeni s elektromechaniokymi prvky, jako nap¥iklad relé, popiiped¥ zapojeni s tm,
nebo s tyristery s mistkovymi usmérnovadi. |

Zapojeni s poufitim pFepina¥ld a vypina¥l, umisténfch na ovlddacich panelech, jsou ne-
vyhodné z hlediska ruleni a pom¥rné obtiiného zavdd¥ni automatického ovlddéni pomoof vlast-
nich poveld. ’ '

Zapojeni s elektromechanickymi prvky jsou nevihodnd z hlediska spolehlivosti a svilie-
né hmotnosti.

Zapojeni s triaky vyfeduje v&t¥inou vyZ#{ vykony pro ovlddéni.

U zapojeni g tyristorem a mlatkovim usmdrnovadem nelze poufit spoledné kostry pro
gt¥{davé napst{ a stejnosmirné povelovd napdti,

fselem vyndlezu je vytvorit zapojeni, & Jeho¥ pomoci by dbylo mo¥no délkové, a to rulnd
nebo automaticky ovlddat spinénf, to je zepinéni a vypinén{, zéroven i brzd¥ni servomotoru
ne st¥{dav§ proud povelovimi stejnosmdrnfmi proudy z riznfch Sdsti zaffzeni jako ocelku,

s cilem p¥esného nastavovéni pofadovanfch polohs ladicich, mé¥icich, kontrolnich a jinych
mechanisndl, | |

Uvedené nedostatky znémého stavu techniky Fedi podle tohoto vynélezu zapojeni pro spi-
nén{ a brzdéni st¥idavich motord stejnosmérnym proudon s pouiitin polovodidovych spinacich
prvki. Podstata vyndlozu spoﬁivi v tom, Ze 'budici vinut{ motoru :)o p¥ipojenc na zdro] stid- -
davého nap¥ti pies kondensétor v sérii s a.ntipc.ra.lolm‘. kombinaci polovodidového jednosméx-
ného spinade a diody.

V§hodou zepojeni podle vyndlezu je skutelnost, Ze pi'edmitné upo;]oni umofnuje pomirnd
jednoduchym uspoféddnim pFesné nastaveni pofadovanfoch poloh ovlida.nyoh Sdsti, s pomooi
jednoduché kabeléie piind¥ejfoi zmenkeni rozmérd hmotnosti i nékladld ne zarizeni jako oelek.

Zapojeni pro spindn{ a brsd§ni st¥{davich motord stejnosmérnym proudem bude nésledovnd
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bliZe popséno v pFikladovém provedeni s pomoci pFipojeného vyobrazenf, Jak z uvedeného
vyobrazeni plyne, je budic{ vinutfi J motoru‘g p¥ipojeno ne zdroj 6 siridavého napdti
p¥es kondenzétor 5 a pfes antiparalelni kombinaci polovodiSového jednosm8rného spinade 3
a diody 4.

P#1 funkei zapojeni podle vyndlezu se spind, to znaméné Jak zapind tek i vypind,
servomotor 2 na stif{davou 81t ze zdrone'é, Jedﬂocestnjm polovodidovim spinadem 3, repre-
zentovanym ve skutednosti tranzistorem, nebb tyristorem, s antiparalelnd zapojenou diodou
4+ V 8érii s antiparalelni kombinaoc{ spinale 2 a diody 4 je zapojen kondenzdtor 5, vinuti
‘1 motoru 2, p¥ipojené na zdroj § st¥fdavého napdti., Spindni polovodiSového spinade 3 se
provédi zavedenim povelového stejnoaﬁérnéﬂo napéti na ¥idici elektrodu spinade 3., Povelovéd
napét{ se pFivdddjf pomoci nezndzorndné kabeld¥e jednoduchého provedeni, bud z rdznych
8dsti zafizenf a ¥{di spindni automaticky, anebo od rudnich ovladadl. PFi sepnutém spinadi
3 protékd stiidavy proud ze zdroje sti¥idavého napdti 6 vinutim 1 motoru 2 a kondenzdtorem
5 tak, fe pllviny jedné polarity stifdavého proudu tedou jednocestnym polovodilovim spina-
Sem 3 & pllviny opadné polarity tefou diodou 4. Vinutim 1 motoru 2 protékd st¥idavy proud
a motor je achopen poZadované funkce. P¥i rozepnuti spinafe 3 pomoci povelového stejnosmdr-
ného nap¥ti protékd diodou 4 & vinutim 1 motoru 2 pouze pulsujici proud stejnosmErného
charakteru a nebiji se kondenzdtor 5. Vinuti 1 motoru 2 je odpojeno od st¥idavé sitd a
stejnosmérny proud prochdzejici vinutim 1 moboru 2 po dobu nabijeni kondenzdtoru 5, vytvé~
#1 uvnit motoru magnetické pole, které indukujé do todfcfho se rotoru viFivé proudy. Tyto
viFivé proudy vytvdFeli magnetické pole, které Je situovéno tak, Ze spolu s primérnim stej-
nogmérnym polem zabranuje otdSeni rotoru, a tim dochdz{ pii vydéni povelu k jeho bezprostied-
nim zabrzdéni.

PREDMET vYYNALEZU

Zapojeni pro spindni a brzd¥ni st¥fdavich motord stejnosmérnym proudem s pouZitim
polovodidovich spinacich prvkd, vyznadujici se tim, Ze budic{ vinut{ (1) motoru (2) je
p¥ipojeno na zdroj stiidavého nap¥ti (6) pfes kondenzdtor (5) v sérii s antiparalelni
kombinac{ polovodiSového Jednosmirného spinaSe (3) a dlody (4).
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