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Rotaé¢ni aktuator

Uzivateldm s naroky na vysoce pfesné nastavovani polohy nabizi uvadény rotacni- aktuator zajimavé moznosti pro
nasazeni v praxi. Vedle vysoké pfesnosti nastaveni polohy tvofi extrémné kompaktni jednotku. Ve srovnani s dosavadni
praxi pouziti femenic nebo pfimého ¢elniho pohonu je vice nez jen nahradou. Se zavedenim rotacnich aktuatort do
vyroby je Oriental motor ve shodé s trendem soucasného rozvoje polovodi¢ovych prvkd, optiky nebo testovacich zafizeni
pro vyrobu elektronickych souéasti. Velkou roli, zde hraje miniaturizace u sou¢asnym pozadavkl a vysoka presnost najeti
do pozadované polohy. DG — série aktuator( je uréena k rotaci ¢i otaceni stolu nebo ovladani ramene automatizacniho
zafizeni. Diky kompaktnimu provedeni velikosti, duté hfideli s velkym primérem a hodnym provedenim pro napojeni
kabelaze pres izolaéni trubice je prace s aktuarorem velmi pohodina. Skute¢né vyhody v§ak nalezneme uvnitf samotného
pohonu:

Specialnim provedenim ozubenych kol pfevodu a mechanismu, se snizuje vile pfevodovek a jeji pfesnost dosahuje
+0,004° i pfi nejvy3si rychlosti od 200 otadek , min ' To jsou ty nejlepsi predpoklady pro vysoce piesné najeti do uréené
polohy.

Nabidka

Vyrobce nabizi dvé rlizné varianty série DG - viz obraz 1. Mensi typ s primérem priruby 60 mm, pfirubovy, vazici jen
0,5 kg, pro primér duté htidele do 28 mm. Zabudované kulickovym loziskem realizuje kroutici moment od 0,9 Nm a
mUiZe pfenést axialni zatizeni do max. 100 N. Provozni napéti je 24 V DC. Vétsi typ s rozmérem pfiruby 130 mm vazi 2,6
kg. Pro primér duté hfidele do 62 mm . V protikladu z mensi verzi je zde pouZzito kFizové valeckové lozZisko pro maximalni
axialni zatizené do 2000 N. Kroutici moment je 12 Nm, provozni napéti 230 V AC. Oba typy jsou znaceny nalepkou CE,
UL acUL.



Koncepce pohonu

Jako pohon série DG slouzi osvédceny a
spolehlivy krokovy motor Alfa step, ktery
zarucuje bezvibraéni chod bez ztraty kroku

s pozadovanou ¢asovou odezvou. Alfa - step
zarucuje tradi¢ni vyhody krokového motoru
(limituje ztratu kroku), tak Ze je pfesné
zabezpecen provoz, ktery je jinak znam u AC
Servomotor(. Je tfeba se jesté zminit o
revolveru, ktery je umistén v zadni ¢asti motoru,
ktery ve své struktufe je rovnéz krokovym
motorem s rotorem a statorem. V detailech se
liSi jen v priméru a poctem zubl. Pribéh
otaceni se da popsat nasledujicim zplsobem :
Revolver rotuje sou€asné s motorovou hfideli a
na jeho vystupu je sinusovy signal, ktery je
zavisly na orientaci sméru rotorovych zubt
oproti statorovym zublm resolveru. Odpovidajici
zména pozice rotoru pak vyvola indukéni zménu
mezi rotorem a statorem. Je-li ozubeni rotoru
naproti jemnym zublm statoru, pak sebe
nepatrnéjsi vzajemna vzdalenosti vyvola
induktivitu s nejvy$si hodnotou. Obracené, pfi
nejvétsi vzdalenosti bude induktivita minimalni.
Resolver pracuje se dvémi fazemi a dava tak
graf dvou sinusovek s fazovym thlem posunuti
0 90° mezi fazi A a fazi B. Prostfednictvim tohoto
vystupniho signalu Ize provadét ur€eni pozice
rotoru. Vstupni snimac¢ otacek zpracuje vstupni
impulsy a tuto informaci preda dale

k hodnoticimu ¢€lenu sekvence . Tento modul je
prostfednictvim FETs pfepina jednotlivé fazovy
proudy: Systém tedy pracuje v otevieny smycce.
Pokud je motor v pracovnim cyklu, resolver
detekuje pozici rotoru a tyto informace posila

k CitaCi pozice rotoru a dale na komparator.
Komparator porovna stavajici hodnotu elektrické
pozici statorového - pole s ¢itacem pozice rotoru
a soucasné stfezi vznikly rozdil. V nezatizeném
stavu rotorové a statorové zuby krokového
motoru stoji proti sobé , tek Ze moment se rovna
nule. Bude-li motor zatizeny, vznikne pfesazeni
mezi zuby rotoru a statoru ve sméru pusobiciho
momentu. Toto pfesazeni zpusobi tak, Ze motor
vyvine kroutici moment , ktery se zacne
vyrovnavat pfesazeni. Je-li pfesazeni vétSi nez +
1,8°, pak pohon pfitahne dalsi pdl statoru.
Tento stav nazyvame ztratou kroku a znamena
to maximalni pfipustny kroutici moment motoru
nez dojde prekroceni. U krokového motoru Alfa-
Step lezi bod maximalniho dodrzeni momentu
pro krok v rozmezi +1,8° (50 zub( na rotoru).
Znamena to , Ze stabilita provozu je
zabezpecena v oblasti od - 1,8° az +1,8°.
Zuastane-li presazeni kroku u Alfa- Step uvnitf
stabilni oblasti +1,8°, pokracuje krokovy podle
impulst z fidici jednotky. Naproti tomu
prekraCuje-li pfesazeni + 1,8°, komparator da
povel, aby reakéni sekvence z fidici jednotky
dala signal ¢itaci pozice rotoru. Ztrata kroku tim
bude zkorigovana, zatim co buzeni statorového
vinuti vyvola zménu pozice rotoru, ¢im vznikne
rovnomeérny kroutici moment. To plati také u
odchylka od + 1,8° kde jiz nedochazi ke ztraté
kroku. Vznikne-li takova odchylka od stavajici
polohy pFekrocenim maximalniho dovoleného
krouticiho momentu u tradi¢niho krokového
motoru dojde ke ztraté kroku. Naproti tomu u
krokového motoru. Alfa- Step se stavajici pozice
uklada do paméti, tak Ze Ize pfi pretizeni znovu
najet do zadana pozice. Stejné jako u AC
servomotoru je v§ak mozné aby pro urcitou
aplikaci byl vypustén néktery z pozadovanych
parametrd. Tim je dana moznost rychlého
polohovani pro kratké zdvihy. Tak zvany "
Hunting“ nepfedstavuje pro Alfa - step zadny
problém.

Charakeerizkika femenicoveho pohomg

Charaliteristika DG série 130 mm
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Vysledky srovnavaciho testu

Aby se dalo mluvit o vyhodach série DG oproti tradi¢né zavedenych pohonech v aplikacich, kde se pouzivaji Femenové
eventualné celni pfevodovky musi vyrobce provést potfebny srovnavaci test. Jako reference poslouzi pohon se stejnymi
parametry jaké jsou u typu série DG 130 mm .

Remenovy prevod ma tu nevyhodu, Ze jeho ozubeny Femen negativné ovliviiuje kroutici moment a mimo to vyZaduje udrzbu.
Tyto nevyhody se i v pfipadé nasazeni DG- nevyskytuji. Vysledek srovnavaci zkousky je graficky znazornéna na obrazku 2.
Polohovani s rotaénim - aktuatorem je zfetelné pfesnéjSi nez u femenového prfevodu. Podobné vypada srovnavaci vysledek u
¢elniho (pfimého) pfevodu. Odebereme-li hmotnost béhem automatizaéniho procesu vykazuje polohovani znaénou nepfesnost
. Celni prevod polohuje pFesné,jen pfipadé, Ze se hmotnost béhem akce nezméni. Dochazi-li ke zméné&, musime nejprve
provést justaci, takze mize nastat lehka vibrace. V protikladu je polohovani DG série naprosto spolehlivy a to i u ménici se
hmotnosti. Viz obraz 3 a 4. K tomu jesté dodejme, Ze u typu 30 mm je hmotnost pohonu asi o polovinu leh&i , nehledé na
rozméry, kde vySka predstavuje jen jednu tfetinu plochy a primér duté hfidele pfiblizné &ini dvojnasobek. Jinymi slovy, rotaéni
aktuator nabizi lepS$i parametry a ma fadu prednosti.

DG - série je uréena specialni pro aplikace, u kterych je tfeba provadét rotaci stolu ovladani ramene a kde je potfeba vysoka
presnost polohovani jako u NC stroji apod. Zde najde rotaéni aktator stejné uplatnéni jako pohoni s femenici nebo ¢elnim
pohonem. Celni pohon zfeteln& predéi ji pro svoji kompaktnost. Dal$imi vyhodami je velky pramér duté htidele a Alfa - step
krokovy motor a to pro nastavovani polohy bez vibraci a bez ztraty kroku.

Jaroslav Cada





