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Krokovy motorcek
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Zékladny princip krokového motora je pomerne jednoduchy. Prad prechadzajuci

cievkou statora vytvori magnetické pole, ktoré pritiahne opac¢ny po6l magnetu rotora.



Vhodnym zapojenim cievok dosiahneme vytvorenie rotujiceho magnetického pola, ktoré

otaca rotorom.

Kvoli prechodovym magnetickym javom je obmedzené rychlost’ ota¢ania motora. Po
prekroeni tejto maximalne rychlosti motor zacina stracat’ krok. V pripade, kde by mohol
nastat’ takyto jav, je potrebné v pripade otvoreného systému uvazovat o motore s vysSimi

parametrami alebo uvazovat’ o uzavretom systéme so spéatnou viazbou.
Vlastnosti krokovych motorov:

e su bezkefove - nedochddza k vzniku iskier, mozno ich pouzitia aj v rizikovejSich
prostrediach

o udrzuju krutiaci moment

e otvoreny systém - pravdepodobne najcennejSou a najzaujimavejSou vlastnostou
krokovych motorov je, Ze ich mozno pouzit' v otvorenych systémoch bez spitnej
véizby. Toto vSak plati pri dostato¢nom nadimenzovani motora (zat'azovy moment).

e nezavislost od zataZe - rotacna rychlost’ krokového motora nezalezi od zataze. plati to
za predpokladu dostatoéného momentu motora tak, aby sa prediSlo strate kroku
(prekiznutiu). Toto sa stdva najmi pri vysokych rychlostiach. Vtedy nevieme presne

urcit’ poziciu. Kvoli tomu sa rychlost udrziava v ramci predpisaného intervalu.

Nas krokovy motorcek je sucast'ou inteligentného sklenika, na ktorého makete sme sa
podielali. Bol vyuzity na ovladanie otvarania a zatvarania okien, s vyuzitim open - source
platformy Arduino. Stcastou modelu inteligentného sklenika boli aj termalne senzory,
senzory snimajuce vlhkost” vzduchu a pddy, svetelny senzor a komunikécia medzi riadiacou
jednotkou a pocitacom.

Pre otvaranie okien sme sa rozhodli pouzit’ krokové motorceky preto, aby sme mohli
presne stanovit’, o kol’ko sa ma okno otvorit’. Pouzili sme tri motorceky (pre kazdé okno jeden
ovladané jednym signalom). Ak by sme vSak tento projekt chceli realizovat’ v skuto¢nej
vel’kosti, bolo by vhodnejsie pouzit’ hydraulické piesty. Narazili sme totiz na problém, kedy
prilis velké trenie blokovalo vykonu motorceka, ¢im sa naSe okna zasekli alebo vObec
neotvorili. Tym sme dosli k zdveru, Ze pouzit¢ motorceky teda nemali dostatocny kruatiaci
moment na to, aby oknd na skleniku dostato¢ne otvorili.

Navrh plo$ného spoja sme robili v programe Eagle. Po navrhu dosky plosného spoja sme ho
vytlacili na laserovej tlaCiarni na mastny papier. Nasledne sme ho nazehlili na vopred
pripraveny plosny spoj, ktory bol ocisteny lichom a vybriseny brisnym papierom. PloSny

spoj sme ponorili do vody a odstranili papier. Plosny spoj bol pripraveny na leptanie. Na



leptanie sme pouzili roztok kyseliny chlorovodikovej. Po vyleptani sme plos$ny spoj ocistili

a naletovali suciastky.
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Obr. 1: Doska plosného spoja
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Obr. 2: Schéma riadiacej jednotky pre krok motorcekov

Obr. 3: Krokovy motorcek pripojeny k sustave na oviadanie okien



