Jakub Strelka

Krokovy motor

Krokovy motor je synchrénny stroj vac¢Sinou napajany impulzmi jednosmerného prudu. Sklada sa zo
statora, ktory je tvoreny sadou cievok a rotora, ktory je tvoreny hriadefom osadenym na gulickovych
loZiskach a prstencami permanentnych magnetov. Magnetické pole je generované postupnym
napajanim jednotlivych pdélovych dvojic. Pohyb rotora krokového motora je pri nizkych rychlostiach
nespojity, rotor sa pohybuje medzi stabilnymi polohami vzdy v uréitom uhle. Hovorime teda

o pohybe v krokoch. Pocet krokov je dany po¢tom pélovych dvojic a mdze byt ovplyvneny spdsobom

ovladania. K pohybu krokového motoru je vidy potrebna riadiaca elektronika (ovladac). |Ov|éda5 [Komentér od [RB1]: Opisané zo str. 13

krokového motora vytvara presnu ¢asovu postupnost napajania jednotlivych faz krokového motora a
zaistuje aj vykonové poziadavky na budenie faz. Krok je definovany ako zmena natodenia rotora o
presne dany uhol. Deje sa to tak Ze sa rotor z jednej magneticky neutralnej polohy dostava do
nasledujicej magneticky neutralnej polohy. Velkost kroku a je uhol, ktory je dany presne
konstrukciou krokového motora ale aj sp6sobom jeho riadenia a volbe rezimu riadenia. Velkost
kroku zavisi od toho ¢i pouZijeme Stvortaktné alebo osemtaktné riadenie, popripade urcité Specidlne
metddy riadenia. Magneticky neutralna poloha je poloha, ktord zaujme rotor krokového motora,
ktory je nabudeny ak sa staticky uhol zétaZe rovna 0. Staticky uhol zétaZe B je uhol, o ktory sa vychyli
rotor z magneticky neutralnej polohy nabudeného krokového motora pésobenim vonkajsieho
momentu. Staticky moment MS je moment, ktory je v rovnovahe s kritiacim momentom posobiacim
na rotor nabudeného krokového motora, ktory vychyluje rotor krokového motora z magneticky
neutrélnej polohy o dany staticky uhol zataZe. Rotaénad rychlost krokového motora nezavisi od zataze.
Plati to za predpokladu dostatoéného momentu motora tak, aby sa predislo strate kroku
(prekiznutiu). K strate kroku dochédza najma pri vysokych rychlostiach. Vtedy nevieme presne uréit

poziciu. Kvéli tomu sa rychlost udrziava v ramci predpisaného intervalu. bta’éky] motora su Komentar od [RB2]: Opisané zo str. 14

definované pomocou kmitoctu krokov fk a velkosti kroku a podfa vztahu :

_ 60 fyxa
"= 7360

kde : n je pocet otacok za minutu,
fk je kmitocet krokov v Hz,
a je velkost kroku v stuprioch.

Krokovy motor ma vsak aj nevyhody. NajzavaZznejsim je zrejme trvaly odber prudu a to aj ked'sa
motor neotaca a maju tiez nie prilis vhodny pomer vykonu voci hmotnosti motora.



Rozdelenie krokovych motorov

Podla pozadovaného krutiaceho momentu, presnosti nastavenia polohy a pripustného odberu volime
bud bipolarny alebo unipoldrny motor s riadenim s plnym krokom alebo polovi¢nym krokom.
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_ (sucasne napajané obe cievky, ale meni sa polarita)
_(rozdiel od predchadzajlceho, Ze cievkou nemusi pretekat prud)



