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Jednotky EPOS

stejnosmérnych motoru

mMmaxon

obr. 1) Vinuti maxon

Soustava malych elektrickych motor(
maxon, pfevodovek, snimacu, brzd a fidi-
cich jednotek fesi pohyb ve velmi pouzi-
vané oblasti do vykonu 400 W. Aplikace
pokryvaji kratkodobé i trvale pracujici po-
hony v automatizaci, pfistrojich a malych
strojich. Zakladem soustavy jsou stejno-
smérné kartacové motory DC a bezkarta-
¢ové motory EC s elektronickou komutaci.

Krokové motory, které jsou dalsi moz-
nostl pro nendaro¢né malé pohony, maji
podstatné nizsi dynamiku rozbéhu, mo-
mentovou pretiZitelnost, omezeny rozsah
rychlosti a maji vétsi rozméry. Protoze se
fidi bez zpétné vazby a hnaci moment vy-
vozuji az pfi odchylce rotoru z pozadova-
né polohy, nezajisti ani pfesné a reprodu-
kovatelné zastavent.

Vlastnosti motorli maxon ©

Zakladni odlisnost stejnosmérnych kar-
tacovych motorli maxon DC i bezkartaco-
vych motorli maxon EC od béznych stej-
nosmérnych motord je ve vyuZiti patentu
samonosného vinuti rotoru podle obr. 1.

U kartacovych motort DC vinuti nékolika-
nasobné prodluzuje Zivotnost komutdtoru
a kartacli oproti motorlim s konvenc¢nim
vinutim. Zivotnost dosahuje pfi piiznivych

provoznich podminkach ptes 10 000 hodin.
Vinuti rotoru bez zelezného jadra dodava
motordm dynamiku rozbéht, linearni re-
gulacni charakteristiky a umoznuje moto-
rim dosdhnout vysokou rychlost kolem
10 000 ot/min a malé rozméry. Perma-
nentni magnet je umistén v dutiné vinutf,
coz dale zmensuje prdmér motoru. Motor
DC s vykonem 150 W ma prameér 40 mm.
Motory DC umoznuji jednoduché fizenf
rychlosti napdjecim napétim v Sirokém
rozsahu, prakticky od nuly.

Stejnosmeérné valcové bezkartacové mo-
tory maxon EC zachovavaji dynamické
vlastnosti motori DC i jejich rozméry.
Vinuti je vSak umisténo ve statoru a rotor
je tvofen permanentnim magnetem. Ko-
mutace, tj. prepinani proudu do sekci vi-
nuti, neprobiha mechanickou vazbou pres
lamely komutatoru, ale elektronickymi spi-
nacimi prvky podle informace snimace
polohy rotoru. Zivotnost motoru je zvyse-
na na zivotnost kulickovych lozisek, néko-
lik desitek tisic hodin. Motor je vhodny pro
nepfetrzity provoz s proménnou rychlosti
i zatizenim. Pravé tak nejvyssi rychlost do-
sahuje nékolik desitek tisic ot/min, nebot
neni omezena komutdtorem. Pro aplikace
s nizsi rychlosti se pouzije prevodovka.
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Pro Fizeni rychlosti a polohy motoru je dllezita rovhomérnost
mechanického momentu, zejména pfi malé rychlosti.
Nerovnomérnost momentu motoru DC s komutatorem s obvy-
klymi 7 lamelami je 2,5 %. Rovnomérnost momentu motoru EC
ovliviiuje jak Fidici jednotka, tak i konstrukce vinuti. Ridici jednot-
ky s obdélnikovym priibéhem proudu na vystupu zpUsobf kolisa-
ni momentu béhem otaceni o 14 %. Témto jednotkam postacuje
informace ze snimace polohy rotoru se tfemi Hallovymi sondami.
Snimac je standardni vybaveni motor( EC. Pozaduje-li se rovno-
mérny moment motoru, pouZije se fidici jednotka, kterd vytvofi si-
nusovy prubéh napdjeciho proudu a motor se vybavi jesté inkre-
mentalnim snimacem. Pfinos vinuti maxon bez Zeleznych pdlu
k rovnomérnosti momentu je, ze odstranuje i vliv péli obvykly
u standardnich motor.

Stejnosmérné diskové bezkartacové motory maxon EC maji vi-
cepolové vinuti na feromagnetickych jadrech, poskytuji nizsf
rychlost a vyssi mechanické momenty pfi stejném objemu mo-
toru nez motory vélcové. Napdjeji se zpravidla proudem s obdél-
nikovym pribéhem.

Rizeni rychlosti )

Rychlost motori DC s komutdtorem je v jednoduchych aplika-
cich mozno nastavit velikosti napajeciho stejnosmérného napéti.
Rychlost motoru bez zatizent je pfimo dmérna napéti. Kazdy Nm
zatizeni ji snizi o konstantni Ubytek. Pfipojenim napéti se motor
rozbéhne s ¢asovou konstantou kolem 10 ms na rychlost odpovi-
dajici zatizeni. Rychlé zastaveni motoru s touto casovou konstan-
tou je mozné zkratovanim vinuti. Informace pro ovladaniv tom pri-
padé miize pochazet od koncovych spinact.

Pro dokonalejsi ovladani rychlosti motor DC se pouZije nékte-
ra z Fidicich jednotek rychlosti maxon s ctyfkvadrantovym fize-
nim podle obr. 2. Jednotka méni a udrzuje rychlost podle velikos-
ti vstupniho fFidictho signdlu a urychluje i brzdi motor
s pozadovanym prtibéhem rychlosti. Ridici signdl, nastaveni para-
metr{i regulatoru a omezeni proudu jsou analogové. Jednotky jsou
pfepinatelné na maéd se zpétnou vazbou s inkrementdlnim snima-
¢em, tachodynamem nebo s indukovanym napétim ve vinuti mo-
toru. Mohou se pouzit i pro fizeni proudu, ktery je momentovou
konstantou motoru svazan s mechanickym momentem.

Kazdy motor EC musi byt napdjen jednotkou, ktera vytvari elek-
tronickou komutaci. VSechny jednotky maxon obsahuji reguldtor
rychlosti s moZnosti nastavit jak rozbéhovou a brzdici rampu, tak
i pozadovanou rychlost. Ridicf signal a nastaveni parametrd regu-
lace mohou byt analogové nebo digitdlni v RS232. Lze volit jed-
notku pro jednokvadrantové nebo ctyrkvadrantové Fizent.

Rizeni polohy )

V jednoduchych aplikacich ¢asto neni na zavadu malé prebéh-
nuti v zastavené poloze. V tom pfipadé neni nutnd fidici jednotka
polohy. Pouzijeme levnéjsi fidici jednotku rychlosti nebo nastavi-
me rychlost napajecim napétim a zastaveni iniciujeme spinacem
na draze. Motory typu maxon maji kratkou ¢asovou konstantu ko-
lem 10 ms a zastavi velmi rychle.

Pro ndro¢néjsi aplikace pouzijeme fidici jednotku se zpétnou
vazbou a regulatory polohy a proudu podle obrazku 3. Vsechny
fidici jednotky polohy maxon maji v médu pro motory EC sinuso-
vy priibéh napdjectho proudu.

Ridici jednotka polohy maxon typu MIP fidi pohyb jednoho
motoru DC nebo EC podle vlozenych pozadavkl na koncovou
polohu, rozbéhovou a brzdici rampu, rychlost pohybu. Nastavi
se zesileni reguldtoru polohy PID a reguldtoru proudu PI. Jeho
vyznam je patrny z obr. 4. Pozadované hodnoty se vkladaji per-
sonalnim pocita¢éem nebo primyslovym pocitacem a nékteré se
v priibéhu provozu mohou ménit podle pozadavkd na funkci stro-
je. Motor musi byt opatten inkrementalnim snimacem. P¥i fizeni
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obr.2) Jednokvadrantové a Ctyrkvadrantové
fizeni rychlosti
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obr. 3) Regulacni smycka fizeni polohy
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obr. 4) Odpovéd na skokovou zménu: Stabilita
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obr. 5) Mady fizeni jednotky EPOS
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obr. 6) Komunikace jednotky EPOS s nadfazenym PLC
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obr. 7) Rychlost komunikace
jednotek EPOS
bez pribézné synchronizace
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1 pobyid o5 mezl dwbma bodly Bnadml oFy iniziy
Poifebupe 100 s na jeden pohybovy plikaz & 1 Mbg's

piikar pro 10 pohybd 1 ms, podet o3 nenl prakicky
omazen limit CAM bus : 127 nodes

MASTER

jednoho motoru jednotka komunikuje v RS232, p¥i fizeni vice
motor v RS485 s pouzitim sbérnice MIP-bus. Jednotka muze
pracovat i bez pocitace v médu 1/O, ve kterém se spinanim na-
péti na vstupech vybird z variant pfedem naprogramovanych pa-
rametrG drahy, rychlosti a jejiho pribéhu. Velikost fidici jednotky
MIP se voli podle pfikonu motoru.

Ridici jednotky EPOS ©

Nova fada fidicich jednotek polohy EPOS umoziiuje komunika-
ci s Casto pouzivanou sbérnici CANopen. Jednotky EPOS umoz-
nuji nejen fizeni polohy, ale i proudu a rychlosti podle obr. 5.
Pouziti jednotky EPOS v médu Fizeni rychlosti nebo Fizeni prou-
du pfinasi moznost digitalnich vstupl pozadované hodnoty
rychlosti, proudu, rozbéhovych ramp, omezeni proudu v dyna-
mickém rezimu. P¥i fizeni jednoho motoru komunikuje
i v RS232.V roce 2004 zacala vyroba typu EPOS 24/1 s napdje-
nim 24V a vystupem 1 A trvale, 2 A kratkodobé a silnéjsi typu EPOS
24/5 s napdjenim 24 V a vystupem 5 A trvale, 10 A kratkodobé.
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obr. 8) Rychlost komunikace
jednotek EPOS
s pribéznou synchronizaci

Péiklsdy
3 gymchronizovans osy & AT= Tms:
B2 % Bustload @ 1 Mbiis

B synchronizowanyoh 0% & AT= 3 ms:
a1 % busioad @ 1§ Wbt

bypecid ilksni mendi ned 100 s

Pripravuje se vyroba typu EPOS 70/10 s napdjenim do 70 V a vy-
stupem 10 A trvale, 20 A kratkodobé.

Zpusob zapojeni jednotek EPOS v siti sbérnice je na obr. 6. Obr. 7
informuje o ¢asové naro¢nosti pfi fizeni pohybl, které nejsou prui-
bézné koordinovany. Doby pfenosu dat pfi fizeni synchronizova-
nych pohontl jsou uveden na obr. 8. ]
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