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. V&stup pamdtl je pPfipojen na prvni
vetup prvniho dekodéru, jeho% prvni vstup
Je vatup. pro zaddni volby refimd krokové-

ho motoru a soudasnd na grvni vatup logle=-

. kého daldiho stavu. Druhy vetup loglk
. dal8fho gtavu Je vstupem volby sméru o%’é- :

deni krokového motoru, prilemi vystup lo=-
giky Je p¥ipojen zp&tnovazebnd na vstup

" paf®ti a soufasnd na prvini vetupy obou

kompardtori, na jejii druhé vstupy Jsou'
piipojena &idla polohy. V¥stupy kompard- '

'tordl jesou pripojeny ne prvni a druhy vstup
- obvodu synchrt@nizace motoru jehoZ vystup

Jja zapojen na prvni vetup klopného obvow
dus Na druhy vetup klopného obvodu je piiw
pojen oscildtor, p¥idem? vystup klopného
obvodu je zp&tnovazebnd pfipojen na hodi-
novy vetup paméti. Na tieti vstup obvodu

" synochronizace .motoru s soutéasnd na tFPet{ .
vetup klopného obvodu je p¥iveden signdl - -

odvozeny prvnim.dekodérem, Zapojeni za- -

~xuunje plynulé: ¥izeni rychlosti synchrone
niho ohadu dvojice krokovych motord v uzave -

Pond smydoe. Zaruduje té% moZnost chodu
pouze jednoho krokového motoru. :
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Zapojeni pro synchronni c¢hod dvou krokovych motord.
Vyndlez se tykd zapojeni pro synchronni chod dvou krokovych
motord & plynule regulovatelnou rychlostf a s moZnosti |
Jednotlivého ehodu v uzaviené smyéce. ;

. Dosud je znémy synchronni chod dvou krokovyeh motort
v uzavfené smydce, ktery je Fizen pomoci tzv. synchronniho
8lenu. Nevyhoda tohoto zapojeni spodivé v tom, %e nelze plynule
#{dit rychlost obou krokovych motord a nezivisly chod obou
motord, C
Vyée uvedeny nedostatek odstranuje zapojeni pro synchron-
"ni chod dvou krokovyeh motord podle pfedlo%eného vynélezu,
Jeho% s podatata spodivd v tom, Ze vystup pandti je pripojen
na druhy vstup prvaiho dekodéru, jehoi prvni vetup je vstup
pro zedéni volby re!imﬁ krokového motoru a soulasné na prvni
vetup logiky del¥iho stevu, Jejf¥ druhy vstup je vstupem
volby smdru otéZeni krokového motoru. V§stup logiky je p¥ipo-
- "Jen zp&tnovezebnd na vstup pamdti stavu a soulasné na prvni

 vstupy obou kompardétord, na jeji% druhé vstupy jsou p¥ipojena
#idla polohy. Vystupy komperdétord,jsou pFfipojeny nea prvni a
druhy vstup obvodu synchronigzamee motoru, JehoZ vystup je zapo-
jen na prvni vstup klopného obvodu. Na druhy vstup klopného
obvedu je pi#ipojen oselildtor, pFilemZ vystup klopného obvodu
Je 2p&tnovezebnd p¥ipojen na hodinovy vstup pemdti. Na tetd
vstup obvedu synchronizeée motoru a soutasnd na tietf vstup
klopného obvodu je priveden signél odvozeny prvnim dekodérem.
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Zapojeni podle vynélezu zaruduje plynulé #izenf{ ryechlosti
krokového motoru od nuly do mex. rychlosti p¥i chodu v uzavie-
né smy&ce. Zaruluje.téz mo¥nost’ samostatného chodu pouze
Jjednoho z krokovyech motord,

- Podle blokového schéma na pfiloZeném vykrese je vystup
peméti PS pfipojen na druhy vstup prvniho dekodéru Dl jeho#
prvni vstup R je vstup pro zaddni volby reZimd krokového
motoru a soudasn& na prvni vstup logiky delZfho stavu LDS,
Jejiz druhy vstup V Je vstupem volty sméru otéZenf krokového
motoru, Vystup logiky LDS je p¥ipojen zpétnovazebné na vstup
pam&ti PS a soufasné na prvni vstupy obou kompardétord K1, K2,

na jejif druhé vstupy jsou p¥ipojena &idla polohy £1, Qg.
- V¥stupy kompardtord K1, K2 jsou pfipojeny na prvni-a druhy

vstiup -obvodu Synchronizace motoru SM, jeho% vystup je zapojen

‘na prvni.vstup'klopného obvodu S. Na druhy vstup klopného

obvodu S je pfipojen oseildtor 0SC, priZem¥ vystup klopného
obvodu S je zpdtnovazebns pfipojen'na~hodinbvj‘vstup paméti
PS. Na t¥etf{ vstup obvodu synchronizace motoru SM a soudasné
na tPfeti vstup klopného obvodu'§ je pFiveden signél odvozeny
prvnim dekodérem Dl. Na vystup ¥idla polohy &1 je pFipojen

“detektor‘kroku DK. Prvni dve vstupy &itale 82, jeho% tretd

vstup je p¥ipojen na vystup oscildtoru QOSC, ‘jsou paraleln¥ .
p¥ipojeny na vystupy detektoru kroku DK. Vystup &{tadd gr -
je pfipojen pies druhy dekodér D2 ‘na tieti vstup prvniho deko-
déru,_l, jeho#% jednotlivé vystupy tvori vstupy fézi krokového
motorus Buzeni féz1 obou krokovych motord je uréovédno dekodé- B

- rem Dl ne zdklads informaci o re¥imu provozu krokového motoru
‘a o aktudlnim stavu krokového motoru, zaznamenany pemdt{ stavu

PS. Logika dal3fho stavu LDS urduje nédsledujici odekdvany
stav krokového motoru po provedeni jednoho kroku na zdklads
goutasného stavu krokového motoru a smé&ru pohybu, odvozeného
dekodérem Dl podle posloupnosti reZimd krokového motoru. .
Kompardtor Kl srovnévd vystup logiky del¥fho stavu LDS se |
skuteénym stavem : prvntho motoru detekovanym jeho &idlem
polohy él. Obdobné kcmparétor X2 srovnédvd vystup logiky daléiho :
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stavu LDS se stavem druhého motoru. Shoda komparace K1 resp,
K2 oznafuje, %e prvni motor resp. druhy motor provedl krok.

Synchronozaci chodu obou krokovych mdotorh zabezpeluje
obvod synchronizace motoru SM. Jsou-~li mdtory ve stavu
urychlovéni (rozb&h nebo b&h konstentni rychlosti) je informace
o proveden!{ kroku dvojlef krokovych motord vybavenm poté co
oba motory provedly krok, tak¥e dochézi k synchronizaci podle
pomalej$iho motoru a rychlejs{ motor Jje vlastn® brzdn po dobu
neZ i druhy motor dosdhne jeho polohy. Jsou-11 motory ve stavu
brzdéni (stop nebo piechod k niZii rychlosti) je informace

" o provedeni kroku ob&me krokovymi motory vybavena aakmlle‘ ,
prvni z obou motord provedl krok, takZe dochdz{ k synchronizaci
dle rychlejsiho motoru e pomalejdf motor je uryehlovén buzenim
fézi o 90° el. dopfedu. V obou p¥ipadech se rychlost krokovyeh
motord takto vyrovnévd. ZmIindné dva reZimy synchfonizaee Jjsou
rozliseny signélem odvozenynm dekodérem Dl s informace o reZimu
krokového motoru a v nuceném stopu.

Plynulého ¥izen{ dvoaice krokovyeh motord je nyni dosaZeno
synehronizaci informeee o provedeni krokd dvojief krokovieh
motord s frekvenci'fidiciho'oscilétoru 0S¢ v klopném obvodu S.

A pffpadé,‘ﬁe dvojice krokovych motorl je ve stavu urychlovéni
je v¥stupni impuls generovérd poté, c¢o byl proveden krok a prisel

-, impuls 2z oscilétoru 0SC. Je-li kfék_proveden‘dfive neZ odpovidd

frekvenci oscildtora 0SG, .je vloZena &asovéd prodleva, kterou

_Je dvojice krokovych moiord piibrzdéna. Je-li krok proveden
pozddji kiasové prodlev¥ nedochdzi a motory jsou urychleny.

V re¥imu brzdsn{ se na impuls 2 oscildtoru OSC nedekd a Zasové

. . prodleva mezi. provedenim kroku a v§stupnim impulsem neexistuje.

V¥stupni impuls klopnéhn‘obvodu‘g pfepisuje stav na vystup logi-

ky dal¥fho stavu LDS do pamgti stavu PS, zméni se sled buzent
fézi dvojice krokovych motord ] cyklus prﬁce celého zapoaeni se
opakujes '
Gést zapojen{ obsahujici detektor kroku DK oboustrannj
s{tad ﬁT a detektor D2 mé pomoeny charakter. Detektor kroku DK
urduje -dle posloupnosti stavu &idel 81, Qg jednoho z obou motory,
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zds byl proveden krok smérem vpled &i vzad. Tyto impulsy Jsou

g{tény oboustrannym &ftafem 8T po dobu Jedné periody #fdiciho
oseildtoru 0SC a stav 8itade {T je detekovén dekodérem D2,
jeho¥ vystupni informamce slouf ke vnuceni refimu brzdéni v
pripads, ¥e se motory pohybujf podstatn& rychleji neZ je déno

¥{die{ frekvenci (yice kroki b&hem jedné periody).
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PREDM BT VYNALEZU

Zabojehi pro synchronni chod dvou krokovyceh motorl s plynule

regulovatelnou rychlost{ a s moZnost{ jednotlivého chodu

v uzaviené smydce se vyznaluje tim, Ze vystup pamé&ti (PS)

je pFipojen na druhy vstup prvniho dekodéru (D1l), jehoZ prvni
vstup (R) je vstup pro zadéni volby reZimd krokového motoru
a soulasnd na .prvni vstup logiky dal&fho stavu (LDS), jeji%
druby vstup (V) je vstupem volby sméru otéddeni krokového
motoru, prifem%Z vystup logiky dal3iho stavu (LDS) je pripo-
Jen z(%tnovezebné na vstup pam$ti (PS) a soudasnd na prvni
vstupy obou kompardtord (K1, K2), na jeji%  druhé vstupy(B
jsou pfipoaena %idla polohy (&1, 62),zatimco vystupy kompa-
rédtort (K1, K2) jsou p¥ipojeny na prvni a druhy vstup obvodu
synchronizace motoru (SM), jeho% vystup je zapojen na prvni
vstup klopného obvodu: (S), na jehoZ druhj vstup je pFipojen
oscildtor (0SG), pridem% vystup klopného obvodu (S) je
zp&tnovazebn¥ pripojen na hodinovy vstup paméti (PS), na

t¥eti vstup obvodu synchronizace motoru (SM) a soufasné na

t¥et! vstup klopnéhg obvodu (S)' je pPiveden signél odvozeny
prvnim dpkodérem (D1).

Zapojeni podle bodu 1, vyznaZené tim, %Ze na vystup ¢idla
polohy ({1) je p¥ipojen detektor kroku (DK).

, ‘ 0 o -
Zapojenl podle bodu 1 a 2' vyznatené tim, Ze prvni dva vstupy

¥itade (8T), jehos tretf vstup je pipojen na vystup oscilé~

toru (0SC) ;jsou paralelnd p¥ipojeny na vystupy detektoru
kroku- (DK), prilem# vystup &ftade (8T) je piipojen pres druhy
dekodér (D2) na tret? ¥R odéru (D1), Jjeho# Jednotlivé vystupy
tvofi vstupy fdzi krokového motoru.

1 vykres.

"~ 258075




;o

,ﬂ fF

258075

wa

WS

1a

o

M

sal .

Sd




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

