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(54) Zapojenie pre ovlddanie krokového motora

1 : 2"
Zapojenie sa tyka ovladanie krokového
motora v pohone suportov programovo ria-
denych obrédbacich strojov a inych zariade-
ni. Jeho podstatou je, Ze umoZiiuje zaviest
korekcie koncovych poldh, alebo zastavenie,
bez obmedzenia pokracovania posuvu dalej,
vzhladom na moZnost $tart — stopovej frek-
vencie krokGvého motora a- pri zachovani i
presnosii a tuhosti polohovania. , ¢
Zapojenie je vyuZiteIné v obore obrabacmh ;‘-4» AR S I W — 4 17915

strojov a vSade tam, kde je potrebna regula- l T
cia a korekcia koncovych polsh pohybovych T + Jb
zariadeni s vyuZitim krokového motora. L{E f
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_ Doteraz' sa krokové motory pre pohony

suportov ovladajt spravidla &islicovym ria- -

diacim systémom, ktory podla vstupiiych

informacii generuje drahu — rozmery pohy-

bov. Takyto stroj patri do kategdrie NC stro-
“jov s tzv. otvorenou polohovou smyc¢kou, o
md nesporné prednosti, ale doteraz znaclnu
nevyhodu neproporciondlnej nakladnosti ria-
diaceho systému k samotnému stroju. Potre-
ba ekonomicky pokryt oblast trieskového
obrdbania s mensou technologickou néaroc-
nostou a vysokou sériovostou vedie aj vyspe-
Iych vyrobcov obrébacich strojov k snahe
vyrdbat programovo riadené stroje, to je stro-
je, kde geometria obrobku nie je generovana
gislicovym systémom, ale jednoduch3im auto-
matom, ktory pre ohrani¢ené drdhy suportu
vyuZivd napriklad elektrické, tzv. volné na-
razky, alebo mechanické, tzv. pevné narazky
drah suportov. Pevné mechanické dorazy,

maji nevyhodu, Ze komplikuja strojnd &ast, -

¢im zvy$uji pracnost vyroby stroja. Nevyho-
dou konven&nych, programovo riadenych
strojov je tieZ komplikovanost véd€3inou me-
chanickych zariadeni pre rezanie zavitov,
nelahkd realizdcia kuZelovych casti s. dosta-
toénou presnostou a lubovolnym sklonom,
atd. ’

_Hlavnou nevyhodon programovo riadengho.

stroja je, Ze presnd geometriu obrobku mu-
sime pracne a zdlhavo zoradovat presnym
nastavovanim jednak néstrojov, a  jednak
volnych, alebo pevnych ndraZiek a po obro-
beni urgéitého poctu obrobkov opotrebenie
ndstrojov si vyZaduje nové zoradenie. '
Uvedené nedostatky odstratiuje zapojenie
pre oviddanie krokového motora, ktorého
podstatou je, Ze medzi vystup krokovacich
impulzov z riadeného frekvenéného genera-
tora a vstup distribu¢ného obvodu krokové-
ho motora je zapojené prvé hradlo, ktorého
treti” hradiaci vstup je pripojeny na vystup
nastavitelného &itada impulzov, jeho vystup
je zdroveil pripojeny na obvod dalSieho kro-
‘ku automatu, pri¢om pocitaci vstup nasta-
viteIného ¢itada impulzov je pripojeny na
vystup prvého hradla a hradiaci vstups na-
stavitelného ¢itada impulzov je pripojeny na
vystup obvodu konca posuvu od volnej elek-
trickej narazky. Dva predkonelné  vystupy
nastavitelného c¢itacda impulzov st pripojené
na vstupy obvodu vyberu, ktorého ovlddaci
vstup je pripojeny na vystup obvodu povelu
rychleho posuvu, pri¢om vystup obvodu vy-
beru je pripojeny na druhy vstup obvodu lo-
‘gického sictu, ktorého -vystup je pripojeny
na -akcelera¢no-deceleraény vstup- integrato-
ra, ktorého vystup je pripojeny na vstup ria-
deného frekventného generdtora. Nastavo-
vacie vstupy nastaviteIného &itata impulzov
st pripojené na vystupy sidétového obvodu,
ktorého vstupy su jednak c¢iselnd konstanta
stredu korekéného rozsahu, a jednak ¢iselnd
hodnota fubovolne vybraného prepinaca za-

ddavania korekcie. Vystup obvodu povelu za-

stavenia posuvu pred koneénym bodom je
pripojeny jednak na prvy vstup obvodu lo-
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gického siictu, jednak na hradiaco-nulovaci
vstup ¢itaca konStantného pocétu impulzaov,
a jednak na vstup druhého hradla, ktorého
hradiaci vstup je pripojeny na vystup obvo-
du povelu rychleho posuvy, pridom vystup

-.druhého hradla je pripojeny na druhy hra-

diaci vstup prvého hradla, ktorého vystup je
eSte pripojeny na vstup Citada konstantného
poétu impulzov a jeho vystup je pripojeny
na prvy hradiaci vstup prvého hradla.
Vyhodou zapojenia je, Ze pri jednoduchosti
elektrického systému odpovedajiceho pro-
gramovo riadenym strojom s konvenfnou
obsluhou sa dosiahnu prednosti ¢islicovo
riadeného systému, hlavne s moZnostou elek-
tricky korigovat rozmer obrobku. To tieZ u-
moZiiuje v mnohych pripadoch vyhnit sa
taZkopddnym pevnym nardZzkam. Lahko sa
realizuje linedrna interpolédcia a bez potreby
pridavného mechanického zariadenia na re-
zanie zdvitov. V porovnani s ¢islicovym za-
riadenim odpadaji vstupné -zaddvacie pro-
striedky, paméte, generovanie drahy a vizua-
lizdcia programovanych rozmerov. Podstatna
vyhoda zapojenia je dalej v tom, Ze strojna
dast s vykonovymi prvkami zostane tuplne
zhodna ako pri pouZiti ¢islicového riadenia,
tak pri programovom riadeni, ¢o umoZiuje

..vyrobcovi vytvorit stavebnicovost pre rdzne

poZiadavky zdkaznika. ‘
Ne vykrese je blokovo zndzornené uspo-

- riadanie obvodov. Prvé hradlo 3 je zapojené

medzi vystup krokovacich impulzov z riade-
ného frekvenéného generatora 8 a vstup dis-
tribuéného obvodu 4 krokového motora, kto-
rého vstup h ovldda smer otd¢ania krokové-
ho motora a vystupy e ovladdaji vykonové
spinafe napdjania vinuti krokového motora.
Prvy hradiaci vstup prvého hradla 3 je pri-

-pojeny na vystup d&itaca 13 konStantného

poétu impulzov druhy hradiaci vstup je pri-
pojeny na vystup druhého hradla 14 a tre-
ti hradiaci vstup je pripojeny na vystup -na-
staviteIného ¢itada 2 impulzov, ktory je zéa-
roveli pripojeny na vstup obvodu 5 dalSieho
kroku automatu s vystupom d, pri¢om na-
stavovacie vsupy nastavitelného C¢itaca 2
impulzov st zapojené na vystup sagtového
cbvodu 9, ku ktorému je pripojeny jeden z
prepinacov 10 zaddvania korekcie a konStan-
ta k stredu korekéného rozsahu. Pogitaci
vstup nastavitelného ¢itada 2 impulzov je
pripojeny na vystup prvého hradla 3 a hra-
diaci vstup je pripojeny na obvod 1 konca
posuvu od volnej elektrickej nardZky. Dva
predkonedné vystupy nastaviteIného c¢itada
2 impulzov sa pripojené na vstupy obvodu 6
vyberu,, ktorého riadiaci vstup je pripojeny
na obvod 11 povelu rychleho posuvu. Vystup
obvodu 6 vyberu je pripojeny na druhy
vstup obvodu 15 logického siictu, pricom
jeho prvy vstup je zapojeny na vystup obvo-
du 12 zastavenia posuvu pred kone¢nym bo-
dom, ktory je .zaroveii pripojeny na hriadiaci
a nulovaci vstup &itaca 13 konstantného poc-
tu impulzov a vstup druhého hradla 14. Hra-
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diaci vstup druhého bhradla 14 je pripojeny
k obvodu 11 povelu rychleho posuvu. Vystup
obvodu 15 logického sultu je pripojeny na
vstup integrdtora 7, do- ktorého vstupuje
tieZ hodnota a nastavenia poZadovanej rych-
losti posuvu. Vystup z integratora 7 je pripo-
jeny na vstup riadeného frekvencéného ge-
neratora 8.

Funkcia zapojenia plni dve zdKladné poZia-
davky. Prvii, umoZnit korigovat polohu za-
stavenia suportu na jeho drdhe ohraniCenej
volnou elekirickou nardZkou a druhi umoZ-
nit zastavit suport ktorej-kolvek fazy, jeho
pohybu & znova v pohybe pokradovat.
V oboch pripadoch musi byt reSpektovanéa
.dovolena start - stop frekvencia krokového
motora. ' :

Rychlost otdZania krokového motora je
dand frekvenciou impulzov z riadeného frek-
venéného generdtora 8. Integrédtor. 7 zahez-
pefuje dovoleny rozbeh, alebo spomalenie
pred zastavenim. krokového motora. Kazdy
rozbeh, alebo spomalenie je ovlddané bud

obvodom 12 zastavenia posuvu pred koneg-

nym bodom, alebo obvodom & vyberu. Ak sa

motor pohyhuje rychlostou pracovného po--

suvu je frekvencia 2 riadeného frekvenéného
generdtora 8 obycajne menSia ako dovolend
stop frekvencia krokového motora. Preto je

moZngé vystupom obvodu 12 zastavenia posu- -

vu pred kone¢nym bodom cez priechodzie

" .druhé hradlo 14 zahrad't druhym vstupom

prvé hradlo 3 priamo. Ak sa motor otaca
rychlostou rychloposuvu je frekvencia z ria-
deného frekven&ného generdtora 8 spravidla
vidcsia ako dovolend stop frekvencia kroko-
vého motora, vtedy je druhé hradlo 14 za-
hradens v§stupom obvodu 11 povelu rychle-
. ho posuvu. Obvod 12 zastavenia posuvu pred
koned¢nym bodom umoZni ¢itacu 13 konstant-

ného poétu impulzov odpocitaf stanoveny -
pocet impulzov po ktorych na jeho vystupe

vznikne signal ktory zahradi cez prvy hra-

diaci vstup prvé hradlo 3. Pocet impulzov pre .

naplnenie &itada 13 konstantného poétu im-
pulzov sa voli tak, aby integradtor zreduko-
val rychloposuvovd frekvenciu na mensSiu
ako stop frekvencia krokového motora Pre
pokracovanie v takto preruSenom pohybe
vystup obvodu 12 zastavenia posuvu pred Ko-
nec¢nym bodom epét zahradi a znuluje ¢&itac
13 konStantného poétu impulzov a integrator

7 pbsobenim obvodu 15 logického stétu po-
stupne zvyst frekvenciu riadeného frekvené-
ného generédtora 8 na hodnotu a nastavenia
poZadovanej rychlostt posuvu.

Ere korigovanie polohy zastavenia suportu
na jeho drédhe ehranienej volnou elektric-
kou nardZkou siiZi nastavitelny dita¢ 2 im-
pulzov. Vystup cbvadu 1 konca posuvu od
volnej elektrickej nardZky umoZni plnenie
nastaviteIného &ita¢a 2 impulzov. Jeho pred-
nastavenie zvolenym prepinacom 10 zadava-
nia korekcte uréuje spolu s konStantou k
stredu korekéného rozsahu a kolko impulzov
od bodu aktivovania volnej elektrickej na-
raZky sa eSte krokovy motor oto¢i. Podla
toho, ¢i sa krokovy motor otaCa rychloposu-
vovymi otdckami, alebo otdckami odpoveda-
jacimi pracovnému posuvu, vyberie obvod 6
vyberu skot, alebo neskdr signél pre spoma-
lovanie pred zastavenim. Po dostatofnom
spomaleni danom zapojenim vstupsov cbvodu

"6 vyberu na predkonefné vystupy nastavi-

telného ¢itada 2 impulzov sa tento zaplni a
tym svojim vystupom zahradi tretim vstupom
prvé hradic 3 a krokovy motor sa zastavi.
Vystup d signdlu dalSieho kroku automatu
vyvold dezaktivdciu obvodu 1 konca posuvu
od volInej elektrickej nardZky, ¢im sa nasta-
vitelny ¢ita¢ 2 impulzov opét nastavi na pri-
padne zmenend hodnotu danou zvolenym
prepinadom 19 zadavania korekcie. v

PezpeCnoestny - STOP, to je zastavenie bez
ndroku na pokratovanie v procese obréba-
nia, je moZné realizovat napriklad Stvrtym
hradiacim vstupom prvého hradla 3. '

Zapojenie moZno uvaZovat ako medzistu-
peil ¢&islicového a programového riadenia,
ktoré v zavaZnych ohladoch. spojuje vyhody
oboch. Je to hlavne moZnost korekcie rozme-
rov a v st¢asnych podmienkach prijatelnejsi
pomer nékladovosti programového riadenia
k cene stroja samotného.

Zapojenie moZno s vyhodou pouZit tieZ v
oblasti robotov a manipuldtorov ako aj vSade
tam, kde mechanické nard?ky ohranicenia
pohybu je obtiaZne presne mechanicky pre-
stavovat, alebo sa poZaduje ich automatizo-
vané korigovanie.

Zapojenie je vykresom a textom tohoto opi-
su- zndzornené v obecnej verzii. V $pecific-
kych pripadoch mo6Ze byt zjednodu3ené.

PREDMET VYNALEZU’

Zapojenie pre ovlddanie krokového motora,
vyznagené tym, Ze medzi vystup krokovacich
impulzov z riadeného frekvenéného genera-
tora {8) a vstup distribuéného obvodu (4)
krokového motora je zapojené prvé hradlo
(3), ktorého treti hradiaci vstup je pripojeny
na vystup nastavitelného d&itaca (2) impul-
zov, jeho vystup je zdroveil pripojeny na ob-
vod (5) dalsieho kroku automatu, pricom
potitaci vstup nastavitelného &itaga (2} im-

pulzov je pripojeny na vystup prvého hradla
(3) a hradiaci vstup je pripojeny na vystup
obvodu (1) konca posuvu od volnej elek-
trickej nardZky -a dva predkonefné vy-
stupy nastavitelného ¢&itaa (2) impulzov
st pripojené na vstupy obvodu (8) vy-
beru, ktorého ovladaci vstup je pripo-
jeny na vystup obvodu (11) povelu
rychleho posuvu, pridom vystup obvodu (6)
vyberu je pripojeny na druhy vstup obvodu
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(15) logického siétu, ktorého vystup je pri-
pojeny na- akceleratnodeceleracny vstup in-
tegratora (7), ktorého vystup je pripojeny
na vstup riadeného fréekvencného generatora
{8) a nastavovacie vstupy nastaviteIného ¢&i-
tafa (2]} impulzov st pripojené na vystupy
siucétového obvodu (9), ktorého vstupy si jed-
nak ¢iselnd konstanta (k) stredu korekéného
rozsahu a jednak &iselnd hodnota nastavena
na lubovolne vybranom prepinad¢i {10) zadéd-
vania korekcie, vystup obvodu (12) povelu
zastavenia posuvu pred koneénym bodom je

8

pripojeny jednak na prvy vstup obvedu (15])
logického sii¢tu, jednak na hradiaco nulova-
¢l vstup €itaa (13) kon3tantného poétu im-
pulzov a jednak na vstup druhého hradla
{14], ktorého hradiaci vstup je pripojeny na
vystup obvodu (11) povelu rychleho posuvu,
pri¢om vystup druhého hradla (14) je pripo-
jeny na druby hradiaci vstup prvého hradla
(3), ktorého vystup je este pripojeny na
vstup ¢itada (13) kon3tantného podtu impul-
zov, pri¢om jeho vystup je pripojeny na prvy
hradiaci vstup prvého hradla (3).

-1 list vykresov
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