Pohony Sicich stroju

Obréazek 1:Motor Siciho stroje

Charakteristika

Podle druhu pouzitého pohonu lze rozdélit Sici stroje na stroje a pohonem: ru¢nim, noznim,
elektrickym pohonem. Motor Siciho stroje se nachazi zavéseny pod stehovou deskou, ktery
prostiednictvim pfevodového ustroji a hlavni hiidele ovladd pohyb jehelni tyce, ustroji

zachyceni smycky, Gstroji podavani materidlu.

Elektrické pohony pouzivané u Sicich stroju
Elektromotory pracujici na principu elektromagnetické indukce méni elektrickou energii na
energii mechanickou. Podle pribéhu napajeciho napéti se deli na stejnosmérné a stiidavé,
které jsou bud’ jednofazové, dvoufazové a nejcastéji trojfazové o napéti 380V. Jednofazové
elektrické pohony se pouzivaji pouze u domacich Sicich strojich.
Stiidavé motory se podle principu ¢&innosti déli na asynchronni, synchronni a
komutatorové. U synchronniho elektromotoru je rychlost otacek elektromotoru stejna jako
rychlost to¢ivého magnetického pole. Pokud rychlost otdcek elektromotoru neni stejna jako
rychlost to¢ivého magnetického pole, jedna se o asynchronni elektromotor.
Podle charakteru pohybu se rozliSuji motory s rotanim pohybem nebo pifimocarym
(linedrnim) pohybem. U Sicich strojl se nejcastéji jako pohonné jednotky vyuzivaji

A) krokové motory,

B) jednofazové nebo ttifazové asynchronni motory

1. Asynchronni motory se spojkou
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2. Asynchronni motory s kotvou na kratko

C) Stopmotory s Fizenou frekvenci

A) Krokové motory

Mezi nejpouzivanéj$i pohony u Sicich strojii patii pohony s krokovymi motory a to
ptedevsim diky jejich piesnosti (jsou schopné pfesné nastavit svoji polohu a i ptfes plsobici
sily ji udrzet) a snadné obsluze. Naopak nejvétsi nevyhodou krokovych motoru je, zZe

odebiraji trvale elektricky proud i kdyz se motor netoci.

Krokovy motor se sklada ze statoru a rotoru. Stator tvofi sada civek a vroubkovany polovy
nastavec. Rotor je tvoren hiideli na kuliC¢kovych loziskach a prstencem vroubkovanych
permanentich magnet. Polovy nastavec statoru je vroubkovdn se stejnou rozte¢i jako
vroubkovani na permanentnim magnetu rotoru. I diky tomuto je umoznéna zvySena presnost

pfi stejném poctu civek.

Princip funkce krokového motoru spociva v tom, Ze proud prochézejici civkou statoru vytvori
elektrické pole , které pfitdhne opac¢ny pol magnetu rotoru. Vhodnym zapojovanim civek
dojde k vytvoteni rotujiciho magnetického pole, které otaci rotorem. Rychlost otd¢eni motoru
je omezena na nékolik stovek krok za sekundu a to kvili pfechodovym magnetickym jevam.
Pokud by doslo k pfili§ velké zatézi nebo piekroceni rychlosti, motory zaCinaji zaCinaji ztracet

kroky.

Varianta fizeni se voli podle pozadovaného krouticiho momentu, piesnosti nastaveni polohy a
pripustného odbéru. Krokové motory muizeme fidit unipolarné¢ nebo bipolarn€. Pri
unipolérnim fizeni prochéazi proud v jednom okamziku pravé jednou civkou. Pfi bipolarnim
fizeni prochéazi proud vzdy dvéma protilehlymi civkami. U prvni moznosti zapojeni se ziska
mensi kroutici moment, ale zdroven ma motor mensi spotiebu — u druhé moznosti je tomu
naopak — tedy vétsi kroutci moment pii vétsi spotiebé. Podle toho, jestli je magnetické pole
generovano jednou civkou nebo dvéma sousedicimi civkami se fizeni d€li na jednofazové a
dvoufazové. Dvoufazové fizeni dosahuje vétSiho kroutictho momentu, ale zdroven ma
dvounasobnou spotiebu. Dale lze fidit s plnym nebo poloviénim krokem. Rizeni s plnym
krokem je mozné pfi pouziti jakékoliv vySe uvedené metody fizeni. Na jednu otacku je
potieba presné tolik kroku, kolik zubi ma stator motoru. U fizeni s polovicnim krokem
dochazi ke stfidani krokl s jedno a dvoufazovym fizenim a umoziuje to dvoundsobnou

piesnost.
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B) Asynchronni motory

Asynchronni motor je tvofen litinovou kostrou, v niz je uloZen svazek izolovanych plechti
tvaru dutého valce s drazkami pro statorové jednofdzové nebo trojfazové vinuti. Na rotoru je
takzvané klecové vinuti — tzn., ze po obvodu jsou drazky a v nich jsou uloZeny navzijem
spojené vodice. Vodice jsou tvofeny hlinikovymi nebo médénymi ty¢emi spojenymi na svych
koncich zkratovacimi krouzky. V elektromotoru se vytvari to€ivé magnetické pole, které
zacne ve vodicich rotoru vlivem elektromagnetické indukce indukovat napéti. Rotorem zacne
prochazet stiidavy elektricky proud, ktery vyvold vznik magnetického pole. Silové U¢inky
magnetického pole vyvolaji to¢ivy moment, ktery rotor uvede do otacivého pohybu ve sméru
otaceni toCivého magnetického pole statoru. Ke vzniku to¢ivého momentu musi tocivé
magnetické pole statoru indukovat napéti v rotoru. Otacky rotoru musi byt stdle mensi nez
otacky tocivého magnetického pole rotoru, protoze pokud by byly stejné klesl by tocivy
magneticky moment na nulu. Rozdil otdcek rotoru a otacek toc¢ivého magnetického pole

statoru se nazyva skluz.

U primyslovych Sicich strojii se pouZivaji dva typy asynchronnich motord a to motory se
spojkou a stopmotory. Treci spojka (brzda) je u spojkovych trojfazovych asynchronnich
motori jednokotoucova (jednolamelova) nebo kuzelova muze byt bud vestavéna nebo

vhodnou konstrukei piipojena.

B1) Spojkovy asynchronni motor

Pro vsSechny primyslové Sici stroje 1 ¢&i 2-jehlové, cig-cag s vazanym stehem je
nejpouzivanéjsi spojkovy motor. Spojkovy motor je tfifizovy a dosahuje maximalnich
rychlosti 2800 ot./min. Motor zabezpecujici chod Siciho stroje je ovladan noznim spoustéCem.
Ptislusnd rychlost motoru Siciho stroje se odviji od miry seSlapnuti nozniho spoustéce

pracovnici. Cim vice je nozni spoustéc seSlapnut, tim rychleji Sici stroj Sije.

Obrézek 2:Spojkovy asynchronni motor
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B2) Asynchronni motory s kotvou na kratko

Tyto motory lze pouZit pro stroje s automatizacnimi prvky napf.: stroje na vySivani
knoflikovych direk, stroje na pfiSivani prvki, stroje na tvarové Siti a jednoucelové
automatické Sici stroje, pro obnitkovaci Sici stroje. Tyto motory neumoziuji regulaci otacek

Siciho stoje.
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Obrézek 3: Asynchronni motor s kotvou na kréatko

C) Servomotory s fizenou frekvenci
Jsou motory umoznujici ovladani polohu vpichu jehly pomoci vestavénych elektrickych
elementll. Umoziiuji zpétnou vazbu, regulaci otacek a polohy. Pro Sici stroje jsou pouzivané
dva druhy servomotorut:

e AC brushless motory

¢ DC motory s permanentnimi magnety.
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Obrézek 4: AC brushless motory Obrézek 5: DC motory
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Konstrukce spojkového asynchronniho motoru Siciho stroje

asynchronni motor —E_._._ = _.k.

Obrazek 6: Schematicky popis spojkového motoru

Momentova charakteristika asynchronniho motoru
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Obrazek 7: Momentova a pi'ohdové charakteristika ésynchronnfhb motoru
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Rizeni stroje se provadi piesunem spojky ovladané pedalem u Siciho stroje $vadlenou.
Zastaveni je provedeno povolenim pedélu a piesunem spojky na brzdu. Rizeni je ne piilis
presné, nelze programovat zastaveni a otacky Siciho stroje. Nejbéznéjsi pouziti jako fizeni pro
stroje s obnitkovacim stehem (bez odstfihu). Velka spotieba elektrické energie nebot’ motor

béZi trvale. Asynchronni motor pracuje pii 6% skluzu. Otacky se tidi prokluzem spojky.
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