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ABSTRACT

This paper describes modeling of the stepping motor with permanent magnets in
MATLAB Simulink. The results show the real plots of stepping.
1 UVOD

Pro spravnou c¢innost pohonu s krokovym motorem je nutné zabezpecit, vzhledem
k absenci polohové zpétné vazby, aby béhem jeho Cinnosti nedochédzelo ke ztraté¢ kroku.
Tento nezddouci jev lze omezit pomoci matematické analyzy soustavy, kterd vyzaduje
vytvoieni matematického modelu krokového motoru.

2 MATEMATICKY MODEL

Krokovy motor je po transformaci rovnic do d,q os popisovan soustavou rovnic:
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Po upravé a nasledné Laplaceové transformaci obdrzime nésledujici rovnice:
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Obr.1:  Blokové schéma modelu KM v d,q souradnicich

3 RIZENI KROKOVYCH MOTORU

Nejjednodussim zplsobem fizeni KM je spinani buzeni pro celé kroky, kdy je vzdy
napajeno jen vinuti jedné faze statoru a to jmenovitym proudem kladné nebo zaporné polarity.
Tento zpisob krokovani je vSak zastaraly pro své vyrazné prechodné déje, pulzujici moment a
nestabilitu KM pfi riznych budicich frekvencich.

Se zvySenymi naroky na ptesnost pohybu se dnes pouziva systém fizeni
mikrokrokovani (MK), ktery odstraituje nezadouci jevy u fizeni po celych krocich..
Nejpouzivangjsim typem MK v fidicich jednotkdch je postupné zvySovani respektive
snizovani budiciho proudu pro generovani rotujiciho magnetického pole pomoci PWM, coz
vede ke snizeni obsahu vysSich harmonickych, snizeni ztrat, snizeni hlucnosti a
rovnomérnéjiiho momentu. Cim vice zmén za periodu, tim je frekvence krokovani vétsi.

Pii simulaci byly pouzity parametry realného krokového motoru Berger-Lahr VRDM
397 v laboratofi elektrickych pohonii, které byly ziskany méfenim nebo z katalogu vyrobce.
U=325V;I=1,75A;R=6,75V;J=1,1 kg.cmz; Zr=50; q=20; Ld=0,023; Lq= 0,023 .



4 SIMULACE
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Obr.2:  Rizeni KM pro celé kroky (odezva na jednotkovy skok)
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Obr.3:  Mikrokrokovani pri napdjent sinusovou funkci

ZAVER
Pro své vyhodné statické a dynamické vlastnosti jsou krokové motory dnes zpravidla

pouzivany jako vykonové prvky ve strukturach elektrickych pohonil pro nastavovani polohy a
rychlosti. Jejich vyhodou oproti synchronnim motoriim je absence zp&tné vazby.

Z odsimulovanych grafl je patrné, Ze pti mikrokrokovani je zména polohy ptesnéjsi a
rychlej$i s miniméalnim pfechodnym dé&jem.

V dalsi praci se budu zabyvat analyzou tohoto matematického modelu z hlediska
rezonanci. Tato prace vznikla za podpory vyzkumného zdméru ¢. MSM 262200010.
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