Krokové motory

Jedna se o synchronni motory, které dosahuji malych vykon(. Jsou velmi rozsifené v oblasti fidici a
regulacni techniky v pfipadech, kdy je napfiklad potrfeba prevést hodnotu digitdlniho signalu na uhel
natoceni. Otaceni krokového motorku se uskutecriuje v krocich. Lze je pouZit na presné polohovani
napriklad jako polohovaci mechanismus pro tiskarny, frézky apod. Konstrukéné se daji krokové
motorky rozdélit na krokové motorky s pasivnim rotorem, s aktivnim rotorem a hybridni, jeZz jsou
kombinaci dvou predeslych typ( [6].
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Obr. 1 Princip funkce krokového motoru

Rizeni krokovych motord

Zakladni rozdéleni je podle napajeciho zdroje, tedy zda je krokovy motorek napajeny unipolarné
(proud jedné polarity) pro motorky s pasivnim rotorem, i bipolarné (proud obou polarit) pro motorky
s aktivnim rotorem. Dalsim délenim je podle poctu taktu na jednu periodu pfivadénych proudovych
impulst, na 4 - taktni a 8 - taktni, jeZ jsou nejpouzivanéjsi metody. Mohou byt krokové motorky n -
taktni ale obvykle se nevyskytuji. S timto délenim také souvisi, kolik je buzeno fazi pfi jednom taktu.
Mohou byt motorky s buzenim (magnetizaci) jedné faze a s buzenim dvou fazi [6].

Obr. 2 Krokovy motor s ridici jednotkou

Unipoldrni a bipolarni fizeni

V pfipadé unipolarniho fizeni prochazi proud vzdy jen jednim vinutim. To znamen3, Ze odbér takového
motorku bude mensi v porovnani s bipolarnimi motory. To ma ovSem za ndsledek i mensi kroutici
moment. Rizeni takto napajenych motork( je velmi jednoduché. Vyrabéji se integrované obvody, které
zvladnou fidit i vice motorl najednou [6].

Pfi bipolarnim fizeni prochazi proud dvéma protilehlymi civkami, pfiéemz maji navzajem opacnou
polaritu. Takto Fizené motorky maji vétsi kroutici moment nez pfi unipolarnim fizeni, zvySuje se ale i
odbér. Pro fizeni se vyuZzivaji H — mUstky [6].

Ctyftaktni Fizeni s magnetizaci jedné a dvou fdzi

Ctyrtaktni Fizeni s magnetizaci jedné faze je nejjednodussi. Vyuziva se u 4 - fazovych reakénich
motorkd, nebo 2 - fazovych hybridnich krokovych motork(, buzenych unipolarné. Princip spociva v
postupném spinani jednotlivych fazi statoru A, B, C a D viz obr. 3 a), kdy ve fazi, kterou protéka proud,



se vytvori elektromagnetické pole, které pritahne nejblizsi par pélovych nastavci rotoru. Po ukonceni
buzeni nasleduje buzeni vedlejsi faze. Pro opacné otaceni motoru se faze spinaji v poradi D, C, Ba A
[6].
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Obr. 3 CtyFtaktni fizeni s magnetizaci a) jedné fdze, b) dvou fdzi [6]

V ptipadé fizeni s magnetizaci dvou fazi jsou napajeny vidy dvé faze statoru. Zde je na rozdil od buzeni
jedné faze, kdy pti rovnovazné poloze jsou ndstavce rotoru a statoru naproti sobé, rovnovazna poloha
mezi dvéma vybuzenymi pdlovymi nastavci, tedy v poloviné kroku. Takt tomu je vsak i pfi dalSich
krocich, tedy velikost kroku je pfi magnetizaci jedné faze a dvou fazi stejna. Sled spindni fazi je tedy
AB, BC, CD a DA viz Obr. 3 b). Pro opacny smér AD, CD, BC a AD. Pfi magnetizaci dvou fazi se dosahuje
vétsiho vazebniho momentu nez pfi magnetizaci jedné faze [6].

Osmitaktni fizeni

Tento zpUsob Fizeni je kombinaci ¢tyrtaktniho Fizeni s magnetizaci jedné a dvou fazi. Princip je tedy
stejny, jako zde byl popsan. Buzeni fazi ma nasledujici posloupnost A, AB, B, BC, C, CD, D a AD. Pro
opacny smér AD, D, CD, C, BC, B, AB a A. DulezZité je si uvédomit, Ze v tomto pfipadé je jeden krok
polovi¢ni v porovnani s Ctyrtaktnim fizenim, a to bez zmény budiciho obvodu. Je vSak potfeba
uvazovat, Ze jednou dochazi k spinani dvou fazi a ndsledné k sepnuti pouze jedné faze. Jak jiZ bylo
zminéno rozdilem pfi spinani jedné a dvou fazi je velikost vazebniho momentu. Tomuto problému lze
predejit mérnym sniZzenim proudu pfi buzeni dvou fazi. To se provede na ukor budiciho obvodu,
ovsem problém se tim vyresi [6].
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Obr. 4 Osmitaktni fizeni [6]

Mikrokrokovdnf{

Pro jemné rozlisSeni polohy, nebo pfi potfebé tlumeni mechanickych razu Ize pouzit mikrokrokovani.
Tuto metodu Ize uskutecnit pri buzeni dvou fazi, kdy je zvySen pocet kroku na otacku a uhel otoceni
muze Cinit zlomek stupné. U Ctyrtaktniho Fizeni s magnetizaci dvou fazi se predpoklada buzeni obou



fazi stejnym proudem. Kdyz jsou tedy velikosti budicich proudu rtizné a vhodné zvolené, je moziné
dosdhnout libovolné rovnovainé polohy. Pro pocet mikrokrokl jsme limitovani napajecim zdrojem,
ktery musi byt schopny poskytovat ndmi poZadované hodnoty proudu. Je také potreba si uvédomit,
Ze Uhel rozladéni je stejny, jako pro krokovani celymi kroky, to znamena, Ze ve skutec¢nosti velikost
Uhlu mezi jednotlivymi mikrokroky neni zcela stejna. Pti mikrokrokovani dochazi ke znacnému snizeni
mechanickych oscilaci [6].
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Obr. 5 Princip mikrokrokovadni [6]

Budici obvody krokového motoru

Prvni zpUsob je buzeni napétovym zdrojem. Jedna se o nejjednodussi zplsob buzeni. Problém nastava
pfi stfednich a vysokych krokovacich frekvencich, a to z dlivodu vysoké ¢asové konstanty fazového
vinuti, ktera je ddna pomérem indukénosti a vnitfniho odporu vinuti [6].

ZpUsobem, jak sniZit casovou konstantu je zvySeni odporu predfadnym odporem. Takovéto buzeni se
oznacuje jako vnucenym proudem. Diky tomu lze tento zpUlsob buzeni pouZit pro vyssi krokovaci
kmitocCty, neZ je tomu v pfedchozim pripadé. Tento zpUsob buzeni je viak nehospodarny [6].
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zavedenim frekvencni modulace budiciho proudu. Toto buzeni se nazyva buzeni pulsnim proudovym
zdrojem (chopper). S vétsim napétim se dosahne strméjsiho sklonu tecny proudu i pfi stejné ¢asové
konstanté. Princip tedy spociva v pfivedeni napajeciho napéti, které je podstatné vétsi nez napéti
jmenovité. V obvodu je zapojeny tranzistor, ktery je fizeny logickym prvkem. Logicky prvek je Fizeny
komparatorem, ktery porovndava stdvajici a jmenovitou hodnotu proudu. V pfipadé hodnoty proudu
mensiho, nez je jmenovitd, je tranzistor otevien, na bazi je tedy log. 1. V pripadé dosaZeni jmenovité
hodnoty proudu se tranzistor pres logicky prvek uzavre [6].
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Obr. 6 Buzeni civek KM a) napétovym zdrojem, b) vnucenym proudem, c) pulznim proudovym zdrojem (chopper) [6]






