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Krokovy motor

e Stejnosmeérna vinuti statoru motoru mohou byt pomoci
stejnosmérnych impulzt nastavovana na proménnou polaritu.
Zmeénami smeru proudu v jednotlivych vinutich dochazi
k prepolovani jednotlivych pdlovych pard. Dochazi-li
k prepolovani postupné v jednom smeéru, vznikne tocivé pole,
které se mize ménit po krocich, nebo urcitou rychlosti
otacek.

e Kotva z permanentniho magnetu se vzdy natoci podle polarity
pole statoru.

e Kotva krokového motoru muze byt fizena v krokovém nebo
rovhomeérném otacivém pohybu.



Krokovy motor

 Krokové motory se vyrabegji
jako jednofazové nebo
vicefazové. Polarita
statorovych pélu muize byt
meénéna dvéma zpusoby.

e Je-li kazdé vinuti tvoreno
dvéma civkami (obr. 1),
mluvime o unipolarnim

; provozu. Kazda civka je
S zdrojem magnetického toku
Obr. 1 Dvoufazovy krokovy v jednom sméru. Prepinanim

E;T:;:’E:“'m"' civek se méni polarity
polovych paru statoru.




Krokovy motor

17

i

Obr. 2 Dvoufazovy krokovy
motor bipolarni
konstrukce

Je-li budici vinuti kazdého
magnetu tvoreno jen jednou
civkou a prepdlovani je
realizovano zmeénou smeéru
proudu v civce, mluvime o
bipoldarnim provozu (obr. 2).

Na prikladu dvoufazového
krokového motoru v bipolarnim
provozu je ukazan princip
¢innosti. Polohami prepinacl na
obr. 2 je uréeno natoceni
magnetické kotvy odpovidajici
spoleCnému jiznimu a severnimu
polu obou statorovych vinuti E1 a
E2.



Krokovy motor
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Obr. 3 Krokovy motor (obr. 2)
po prepnuti S2

Prepinacem S2 (obr. 3) je mozno
zmeénit polaritu vinuti E2. Poloha
novych spolecnych pdlu se tak
pootoci o 90 stupnl ve sméru
hodinovych rucicek.

Prepnutim S1 je prepolovano vinuti
E1 a kotva se pootoci o 90stupn
do dalSi nove polohy. Pfi dalSim
prepinani S2 a S1 se bude kotva
pootacet o odpovidajici kroky (po
90 stupnu). Kazdé pootaceni je
oznacovano jako krokovy uhel,
ktery je tim mensi, ¢im vice fazi a
poll ma krokovy motor.



Krokovy motor

e Smysl otaceni (smér postupnych kroku) Ize obratit zménou
poradi proudovych impulz{. Protoze k obsluze mechanickym
prepinacl je potreba velka energie, je prepinani relativné
pomalé a prepinace se opotrebovavaji, je pouzivano
elektronické prepinani, které elektronicky spina potrebné
stejnosmeérné impulzy.

e Vztah mezi krokovym Uhlem, poctem fazi a poétem pard je
nasledujici:

360°
2-p-m

=

¢ krokovy thel
m pocet fazi
P pocet polovych paru



Krokovy motor

 Tak napriklad krokovy uhel pro krokovy motor
s jednim polohovym parem a dvéma fazemi
(viz obr. 2) je 90 stupnu.

 Krokové motory vyzaduji specialni ridici elektroniku.
Krokové motory meéni elektrické ridici impulzy na
odpovidajici posloupnosti kroku bez prenosové
chyby, takze zpétné kontrolni hlaseni polohy neni
nutné.



Krokovy motor

Pouziti je ve vsech moznych aplikacich. Napr. kazdy kdo pracuje na
pocitaci tak ma krokovy motor zabudovany napfr. v pevném disku
(obr. 4). Ridici elektronika je realizovana na bazi mikroprocesord,
PLC nebo specialnich obvodd.

Hridelka

Hlava

Boseplaie

Obr. 4 —rozdélany
pevny disk
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