Vybér krokového motoru

1.1 Technicka specifikace pohonu, dimenzovani kazd¢ ¢asti, prevody, vné;si sily
a dalSi faktory

1.2 Vypocet zatézovaciho momentu T
1.3 Vypocet setrvacného momentu J

2. Stanoveni vzorku fidiciho signalu na zakladé znamého casu pro dosazeni
pozadované polohy, ¢asu pro zrychlovani a zpomalovani, startovaci rychlosti
(f1) a maximalni rychlosti (fo)
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3.1 Pfedbézny vybér motoru
e Setrvacny moment rotoru nesmi byt mensi nez 1/10 setrvaéného momentu
zatéze J.
e Startovaci kroutici moment pii startovaci rychlosti (f1) neni mensi nez
zatézovaci moment T
e Pracovni kroutici moment pii maximalni rychlosti (f0) neni mensi nez
zatézovaci moment T

3.2 Vypoclet zrychlovaciho a zpomalovaciho momentu Tp . Ten se spocita na
zékladé ¢asového pribeéhu vzorku fidiciho signalu, setrvacného momentu zatéze,
setrvatného momentu rotoru a ptip. dalSich faktori.

3.3 Vypocet hnaciho momentu Tp
e Hnaci moment Tp = (zrychlovaci moment Ta + zatéZovaci moment T )
x bezpecnostni faktor
e Pracovni moment pifi maximalni rychlosti neni mensi nez hnaci moment
To
A to je pro vybér motorku vSechno.



Stanoveni zatéZovaciho momentu T

Zatézovaci moment se zjisti prevodem sily vyvolané tfenim nebo gravitaci
hnané ¢asti na osu motoru. Tento moment vytvaii trvalou zatéz béhem pohybu
fizeného mechanizmu. Aplika¢ni ptiklady jsou na nasledujicich obrazcich.
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Stanoveni setrva¢ného momentu zatéze J,
Setrvacnost zatéze se projevuje jako moment setrvacnosti rotujicitho predmétu.

KdyzZ se pfedmét otaci podél osy x, jak ukazuje obrazek, je moment setrvacnosti
k ose x definovan

I« = [rPpdV  [kg.m?]
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Zjisténi momentu setrva¢nosti mérenim

PredbéZny vybér motoru

Jesté pred vypoctem zrychlujictho nebo zpomalujictho momentu je nutno
zjistit(z katalogu) setrvaény moment rotoru. Jak jiz bylo fe¢eno, moment
setrvacnosti rotoru nesmi byt mensi nez 1/10 momentu setrvacnosti zatéze.
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Vypocet zrychlujiciho (zpomalujiciho) momentu Tx
Zrychlujici moment je moment poZadovany pro zrychleni(nebo zpomaleni)
motoru a zatéZze.



Zrychlujici moment
Ta= (Jr + J)xmo/180x (f0-f1)/tl  [N.m]

Jr : setrvany moment rotoru
JL : setrvaény moment zatéze
0 : Uhel kroku

t1 : doba zrychleni

t2 : doba zpozdéni

f0 : max. kmitocCet pulz

f1 : startovaci kmitocet pulzt

Vypocet hnaciho momentu Tp

Hnaci moment je moment poZadovany pro fizeni krokového motoru. Je to
kombinace zrychlujiciho a zatéZovaciho momentu. Bezproblémové tizeni zatéze
vyzaduje kroutici moment s ur¢itym bezpec¢nostnim faktorem. Ten se voli 1,5 az
2.

Ridici moment Tp= (Ta + T.) x bezpe¢nostni faktor

Béhem zpomalovani, pracuje zatéZovaci moment ve zpomalovacim sméru a ma
zapornou hodnotu. Ridici moment se zvétSuje béhem zrychlovani a proto se
obvykle vybirda motor podle fidiciho momentu béhem zrychlovani.
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JelikoZ pracovni moment klesa s rostouci rychlosti, voli se pracovni bod tohoto
momentu ve stfednim pasmu rychlosti. Potom mtize byt motor fizen se



zvySovanou akceleraci v pasmu stiednich rychlosti (S-charakteristika) a tim se
zkrati ¢as potiebny pro polohovani mechanizmu.
Ridici moment mé potom priib¢h dle obrazku.
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A v tomto piipadé ma hnaci moment prab¢h dle nésledujiciho obrazku
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Pohon ma nasledujici parametry:
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e Hmota ¢asti s linearnim pohybem M : 10 kg
e Vaha ¢asti s linearnim pohybem W:98 N
o Koeficient tfeni desky n: 02
e Stoupani vietene P:24cm
e Prumér vietene D : 32cm
e D¢élka vietene L :25cm
e Ucinnost vietene n: 09
e M¢rnd hmota vietene p 1 7,8 x10°kg/cm
e Doba polohovani t.: 0,155
e Doba cyklu t:02s
e Hodnota polohovani I, : 2,5cm



Vzorek ridiciho signalu a stanoveni maximalni frekvence
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Stanoveni zatéZovaciho momentu
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Pfedbézny vybér motoru



Vypocet hnaciho momentu
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