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Rizeni polohy malych motori:

Soustava malych elektrickych motori
maxon, prevodovek, snimaci, brzd a ridi-
cich jednotek resi pohyb ve velmi pouzivané
oblasti do vykonu 400 W. Aplikace pokryvaji
kratkodobé i trvale pracujici pohony v auto-
matizaci, pristrojich a malych strojich. Zakla-
dem soustavy jsou stejnosmérné Kkartacové
motory DC a bezkartacové motory EC s elek-

tronickou komutaci.

VLASTNOSTI MOTORU

Stejnosmérné karti¢ové motory maxon DC
jsou postaveny na patentu samonosného vinuti ro-
toru, které nékolikandsobné prodluzuje Zivotnost
komutatoru a kartacd. Zivotnost dosahuje pii piiz-
nivych provoznich podminkéch pres 10 000 h. Vi-
nuti rotoru bez Zelezného jadra dodédva motoram

Stejnosmérné valcové bezkarticové motory
maxon EC zachovévaji dynamické vlastnosti
motord DC i jejich rozméry. Vinuti je vSak umis-
téno ve statoru a rotor je tvofen permanentnim
magnetem. Komutace, tj. pfepinani proudu do
sekei vinuti, neprobihd mechanickou vazbou pres
lamely komutatoru, ale elektronickymi spinacimi
prvky podle informace snimace polohy rotoru.
Tak je Zivotnost motoru zvySena na Zivotnost ku-
lickovych loZisek, nékolik desitek tisic hodin.
Motor je vhodny pro nepretrzZity provoz s pro-
ménnou rychlosti i zatiZzenim. Pravé tak nejvyssi
rychlost dosahuje nékolik desitek tisic ot.min™,
nebot neni omezena komutitorem. Pro aplikace
s niz$i rychlosti se pouzije prevodovka.

Pro fizeni rychlosti a polohy motoru je dtlezita
rovnomérnost mechanického momentu, zejména
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dynamiku rozbéhti a linedrni regulacni charakte-
ristiky. Vinuti umoziiuje motorim dosahnout vy-
sokou rychlost kolem 10,000 ot.min" a malé roz-
méry. Permanentni magnet je umistén v dutin€ vi-
nuti, coz dale zmenSuje praimér motoru. Motor
DC s vykonem 150 W ma primér 40 mm. Moto-
ry DC umozZiiuji jednoduché fizeni rychlosti na-
pajecim napétim v Sirokém rozsahu, prakticky od
nuly.

pfi malé rychlosti. Rovnomérnost ovliviiuje jak
fidici jednotka, tak i konstrukce vinuti. Jednodu-
ché ridici jednotce postacuje informace ze snima-
¢e polohy rotoru se tfemi Hallovymi sondami.
Jednotka napéji sekce vinuti proudem s obdélni-
kovym pribéhem. Moment kolisa o 14 %. Pokud
je kolisani na zdvadu, vybavi se motor jeste inkre-
mentalnim snimacem. PouZije se komfortni fidici
jednotka, kterd vytvoii sinusovy prubéh napéjeci-

ho proudu v zavislosti na thlu natoceni rotoru.
Moment je nadprimérné konstantni. Vinuti Ina-
XOn bez Zeleznych pola odstrafiuje i vliv pold
obvykly u standardnich motort.

Stejnosmérné diskové bezkartaCové motory
maxon EC maji vicep6lové vinuti, nizsi rych-
lost a vyss§i mechanické momenty pfi stejném ob-
jemu motoru nezZ motory valcové. Napdjeji se
zpravidla proudem s obdélnikovym priibéhem.

RIZENi POLOHY OVLADANIM RYCHLOSTI

V jednoduchych aplikacich ¢asto neni na zava-
du malé prebéhnuti v zastavené poloze. V tom
pripadé neni nutna fidici jednotka polohy. PouZzi-
jeme levné;jsi fidici jednotku rychlosti a zastaveni
iniciujeme spinacem na draze nebo ¢itanim im-
pulzi inkrementdlniho snimace. Motory maji
kratkou ¢asovou konstantu kolem 10 ms a zastavi
velmi rychle. Funkce fizeni rychlosti motora DC
a EC je nasledujici:

rychlost motorid DC s komutétorem je v jedno-
duchych aplikacich moZno nastavit velikosti na-
pajeciho stejnosmérného napéti. Rychlost moto-
ru bez zatiZeni je pfimo Umérnd napéti. Kazdy
mNm zatiZeni ji sniZi o konstantni ibytek. Pfipo-
jenim napéti se motor rozbehne s ¢asovou kon-
stantou kolem 10 ms na rychlost odpovidajici za-
tizeni. Zastaveni motoru s touto ¢asovou konstan-
tou je mozné jednoduse zkratovanim vinuti. In-
formace pro ovladani v tom pfipadé mulze
pochazet od koncovych spinacu.

Pro dokonalej$i ovladani rychlosti motort
DC se pouzije fidici jednotka INAXO1N se Ctyi-
kvadrantovym fizenim. Jednotka fidi a udrzu-
je rychlost podle velikosti vstupniho fidiciho
signalu a urychluje i brzdi motor s poZadova-
nym pribéhem rychlosti. I v tomto ptipadé lze
ovladat rozbéh a zastaveni jednoduchymi kon-
covymi spinaci. Rozb&hové rampy se nastavi
omezenim proudu.

Kazdy motor EC musi byt napédjen jednot-
kou, kterd vytvaii elektronickou komutaci.
Vsechny jednotky INAaXON obsahuji regulator
rychlosti s moZnosti nastavit jak rozbéhovou
a brzdici rampu, tak i poZadovanou rychlost.
Lze volit jednokvadrantové nebo ctyrkvadran-
tové fizeni.

RIDICi JEDNOTKY POLOHY

Ridici jednotka polohy maxon typu MIP fidi
pohyb jednoho motoru DC nebo EC podle vloze-
nych pozadavki na koncovou polohu, rozbéhovou
a brzdici rampu, rychlost pohybu. Respektuje po-
voleny proud a pripustnou rychlost. PoZadované
hodnoty se vkladaji persondlnim pocitacem nebo
priamyslovym pocitacem a v pribéhu prace se mo-

hou ménit podle poZzadavki na funkci stroje. Mo-
tor musi byt opatfen inkrementalnim snimacem.
Pri fizeni jednoho motoru jednotka komunikuje
v RS232, pfi fizeni vice motorid v RS485 s pouZi-
tim sbérnice MIP-bus. Jednotka miize pracovat
i bez pocitace v mddu I/O, ve kterém se spinanim
napéti na vstupech vybira z variant pfedem napro-
gramovanych parametrtt drahy, rychlosti a jejitho
prabéhu. Velikost fidici jednotky MIP se voli pod-
le prikonu motoru.

Nova fada fidicich jednotek polohy EPOS umoz-
nuje komunikaci s Casto pouzivanou sbérnici CAN-
bus. UmoZiiuje nejen fizeni polohy, ale i proudu
a rychlosti s nastavitelnymi prechodovymi rampa-
mi. Pfi fizeni jednoho motoru komunikuje
1 v RS232. Soucasné se zahdjila vyroba typu EPOS
24/1 s napgjenim 24 V a vystupem 1 A trvale,
2A kratkodobe a siln€jsi typu EPOS 24/5 s napéje-
nim 24 V a vystupem 5A trvale, 10A kratkodobg.
Vsechny fidici jednotky polohy maji v mdédu pro
motory EC sinusovy prib¢h napéjeciho proudu.
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