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(54) za¥fzenf k upravé otddek krokového motoru

za¥fzen{ k Uprav® otdfek krokového mo=-
toru, ur&eného k pohonu posuynych mechanismi
k ukldd4nf jednotlivych vrstev navijeného
materidlu, zejména pro navijeci, banddZova~-
ci a podobné stroje, md s otd¥ejic{ se sou=-
&4stf pracovntho stroje mechanicky spojen
zdroj impuls@ p¥ipojeny na vstupnf jednotku,
k ni% je p¥ipojen linedrnf p¥evodnfk £/U,
na néj odporovy d&1li&, na né&j pfevodnik U/f,
k nému taktovaci jednotku, na ni vykonovy
stupeni a na n&j krokovy motor, p¥ifem? tak-
tovaci jednotka je zp&tné& propojena se
vstupnf jednotkou. Ke vstupni jednotce miZe
byt pfipojen vratny &ita&. Mezi odporovy
d&lié a prevodnik U/f je p¥ipojena pomocnd
jednotka, kterd je i zp&tné propojena se
vstupnf{ jednotkou.

231464

W

%

.l
5
SR ==
|
|
7

¥/

%




231464 ‘ 2

vyndlez se tyk4 za¥izen{ k upravé otddek kroko&ého motoru k pohonu posuvnych mechanismid
k ukldddn{ jednotlivych vrstev navijeného materidlu, zejména pro naviject, banddZovaci a
podobné stroje.

Doposud se tento posuv mechanismi, z&visly na otd%ejfci se souddstl pracovniho stroje,
provdd¥l pFevody s ozubenymi koly, cof neumo¥fiuje jeho dostatefnd jemné odstupniovdn{ vzhle-
dem k rozm&rdm navijenych materi4ld a jejich odchylekAé kompenzaci technologickych nepfes=-
nost{ vzniklych b&hem navijenf.

Pohon posuvnych mechanismd pomoci t¥ecich pfevodd umoZifiuje sice plynulou zménu pEevodu,
aviak u jemn¥&j¥fch mechanisml nelze zarudit bezskluzovy pienos vétiich momentd, ani dostadu-
jfci regula¥nf rozsah.

Uvedené nedostatky odstrafiuje ¥e¥enf podle vyndlezu tim, Ze s ot4Sejici se souddst!
pracovnfho stroje, na kterd je z4vislé otd¥en{ krokového motoru, je mechanicky spojen zdroj
impulsd p¥ipojeny na vstupnf jednotku, k ni%¥ je pfipojen linedrn{ p¥evodnik £/U, na n&j od-
porovy d&1i&, k nému pomocnd jednotka, na ni pFevodntk U/f, k nému taktovacf jednotka, na ni
vykonovy stuped a na n&j krokovy motor, p¥ifem# pomocnd jednotka a taktovaci jednotka je
zp&tnd, ka¥d4 samostatnd, propojena se vstupni jednotkou, ke které je p¥ipojen vratny &fitad.
zZdroj impulsl md¥e byt i p¥imodary.

Je tedy podstatou vyndlezu pou%itf krokového motoru pro pohon posuvného mechanismu,
jeho? otdZeni je pomoci elektrickych obvodd 24vislé na otd8ejfci se souddsti pracovniho
stroje. Ke¥enf umoZiuje m&nit posuv plynule podle technologickych pot¥eb, cof je velmi vy-
hodné, zejména u navijecich a bandd¥ovacich strojd pro elektrovyrobu.

P¥fkladné provedenf vyndlezu je schematicky zndzorn&no na vikrese.

S otd¥ejfcf se souddstf pracovniho stroje, na které je z4vislé otdZeni krokového mo=
toru 9, je mechanicky spojen zdroj impulsi 1, kup¥. inkrement4ln{ ¥idlo apod., ktery vys{ld
dvojici impulst vzdjemn& posunutych o 90° elektrickych, co¥ umo¥fiuje rozli¥it smdr otdeni
soud4dsti pracovntho stroje. Se zm&nou rychlosti otééeni se mdn{ frekvence vjstupnich impulsd.
Zdroj impulsd 1 je p¥ipojen na vstupni jednotku 2, ze které jsou vyvedeny uﬁravené impulsy
ke vstupu do linedrnfho p¥evodniku £/U 3 a dvouhodnotovy signdl do taktovac{ jednotky 7
k ovl4ddnf reverzace krokového motoru 9. vVstupni jednotka g‘umoéﬁuje volitelnou nebo piedvo-
litelnou zmdnu sméru otd¥eni krokového motoru 9 i nezdvisle na sméru otd&enf otdlejicil se
souddsti pracovniho stroje.

Na vystupu pfevodnfku £/U 3 je stejnosmérné nap&ti linedrn& dmérné frekvenci impulsli ze
vstupni jednotky 2. Stejnosm&rné napét{ z pfevodniku £/U 3 je p¥ivedeno na odporovy d&lit 4,
je? umoffiuje jeho plynulé nastadven{ od O do maximdlnf hodnoty, pop¥. hrubé nastaveni skokové&
a jemné nastavenf plynule. 2z odporového délile 4 je vedeno prom&nné nap&ti pfes pomocnou
jednotku 5 do pfevodnfku U/f 6.

Na v§stupu pfevodnfku U/f 6 jsou k dispozici impulsy, jejich¥ kmitodet je p¥imo um&rny
pfivedendmu stejnosmérnému nap&ti. Tyto impulsy jsou pfivedeny na vstup taktovac{ jednotky 7.
7 vystupu taktovaci jednotky 7 pfes vykonovy stupeil 8 jsou napdjeny jednotlivé fdze kroko-
vého motoru 9. Do taktovaci jednotky 7 je p¥ivedén i dvouhodnotovy signdl ze vstupni jednotky
2k ovldddni sm&ru otdeni krokového motoru 9. Na zménu reverzadénfho signdlu reaguje prak=-
ticky okam¥itd, cof umoZiuje omezit, kupi. u navijecfch a band4Zovacich stroj&, &ffku navi--
jené vrstvy, Reverzace v krajnich polohdch Bifky navijené vrstvy je automatickd a zlstdvd
zachovdna i p¥i zmdndch otdsenf otd¥ejfci se souddsti pracovntho stroje.

E

P¥i z4mdrné zm&n& sm&ru otddenf otddejfcl se souddsti pracovniho stroje zm&ni se i p¥ed-
voleny smér otd¥enf krokového motoru 9 na opa&ny. Tohoto lze s Usp&chem vyuZft zejména k po-
honu posuvu p¥i ukl&d4nf z4vitd shora uvedenych navijecich a bandd¥ovacich strojd.



3 231464

'

Dosdhnout obdobného vysledku mechanickym zaf{zenim je velmi obt{¥né a p¥i stejné pres~
nosti prakticky neuskutednitelné.

He¥enfm podle vyndlezu je docflf otd¥enf krokového motoru 9 nezdvisle na pohybu nebo
klidu otddejici se souddsti pracdvnfho stroje p¥ivedenim vhodného nap&ti na vstup pi;evodniku
U/f 6 se soudasnym zablokovdnfm ¥fdicfho nap&tf, nap¥. zahra¥enfm vystupu impulsd ze vstupni
jednotky 2 do linedrnfho pfevodniku £/U 3. K tomuto felu v zapojeni slouZi pomocnd jednotka
5, kterou lze uskute&nit kup¥. rychloposuv. ‘Pokud se tento nepoZaduje, je pomocnd jednotka 5
: yypust¥na a vystup z d&liZe napdtl 4 je pfimo spojen se vstupem pfevodniku u/f 6.

Na vstupni{ jednotku 2 moZno p¥ipojit signalizaci p¥edvoleného sméru otd&eni krokového
motoru 9, tj. sméru posuvu. Dile je mo¥no pfipojit vratny &fta® 10 k vyufit{ jako po&itale
zdvitd, m&¥ftko délek apod.

He¥en{ podle vynidlezu je vhodné riejen u navi{jecfch, odvijecfch a banddZovacich strojli a
strojl s podobnym charakterem ¥innosti, ale lze jej pou¥ft i-'v sou¥innosti s p¥imolarymi
zdroji impulsd.

PEEDMET ~-VYNAKALEZU

1. za¥fzenf k dpravé ot&¥ek krokového motoru, ur&eného k pohonu posuvnych mechanismi
k ukldddnf jednotlivych vrstev navijeného materiilu, zejména pro navijecf, banddZovaci a po-
dobné pracovni stroje, yyznaéujici se tim, %Ze s otilejfci se souddsti pracovniho stroje je
mechanicky spojen zdroj impulsd /1/, p¥ipojeny na vstupni jednotku /2/, k ni%¥ je p¥ipojen
linedrni pfevodnik £/U /3/, na n&j odporovy d&li¥ /4/, na n&j p¥evodnik U/f /6/, k nému tak-
. tovac{ jednotka /7/, na ni vfkonovy stupel /8/ a na n&j krokovy motor /9/, pfidemZ taktovact
jednotka /7/ Je zpéﬁné propojena se vstupni jednotkou /2/.

2. Za¥f{zenf k dpravé otd&ek krokového motoru podle bodu 1, vyznadujic{ se tim, Ze ke
vstupni jednotce /2/ je pfipojen vratny &fta& /10/.

3., zaffzenf k ﬁpravé'aéééek krokového motoru podle bodu 1, vyznadujfci se tim, Ze zdroj
impulsd /1/ je pfimodary. '

4, za¥fzen{ k dpravé otd&ek krokového motoru podle bodu 1, vyznadujicf{ se tim, Ze mezi
odpoyovy d&li& /4/ a pfevodntk U/f /6/ je pfipojena pomocnd jednotka /5/, kterd je i zpétné
propojena se vstupni jednotkou /2/.

1 vykres



231464

v

©
\| &
A
r 3
PN
-—*o—-—
T
\\ﬂ N
ol LS
L/ L 4
T
\\%
™ ' :
VRN >
, X b
N
AN
k
o
—t—o0 . N
\
< STGEN
=
d ~

Severografia, n. p., MOST

Cena 2,40 Kés



	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

