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Linearni motory jsou pohony vykonavajici linearnii{mocary) pohyb
Zéakladni vlastnosti:
- velmi kratka reaéni doba 1 az 10 ms;
- velkd maximalni sila od jednotek N az po 16 000 N
- vysoky rozsah rychlosti 0,01 aZ 15 mussynchronnich motér
- presnost nastaveni polohy u synchronnich niotor
Zakladni dleni:
- asynchronni — n&astji 3~;
- synchronni — &kdy ozn&ované jako reaini.

Linearni stejnosmérné motory

Od asynchronnich se vyzngi nutnosti uziticidici elektroniky ovladajici buzeni civek — nazy&adaké jako rénice
kmito¢tu. Posunu magnetického pole dosazen postupnymmbuzednotlivych civek. V satasnosti se vyuziva&kolik
principi pro konstrukci linearnich motibis tiznymi vlastnostmi pohonu.

Synchronni linearni motor — linearni reakéni krokovy motor

Induktor je tvden rekolika vicezubovymi (vicedrazkovymi) poly ugiddanymi vedle sebe v draze kolmé ng&rsm
drazek — ve simu pohybu. Kotva i magneticky uz&vmaji shodné drazkovani (ozubeni) jako polyiarpbuzeni
nékterého polu je kotva drzena v poloze se zuby mdtim poli (a sodasre proti zulim magnetického uzéw).
Poly musi byt usp@dané vedle sebe tak, aby drazkovani sousednithopldl fazo¥ posunuta o Eku kroku —
negastji ¥4 vzdalenosti $edu zulii. Postupnym fepinanim buzeni jednotlivych mdde vytvdi krokovy pohyb kotvy.
VétSinou byvaji tyto motorygtyifazové (ve 4 krocich je dosazeno vzdalenosti potozése), takze pet poli je
nasobkem 4 (2 pély t¢bjednu pélovou dvoijici a pro funkci motoru jsoutné nejmén dvé pélové dvojice), nap12.
Vhodnym fFepinanim fazi Ize dosahnout pohybu kotvy rovnowyishi Sice kroku (kterd rize byt shodna si&iou
drazky), tedy 1/4 rozte drazek Y.

Synchronni linearni motory umindji presné a rychlé nastaveni polohy, proto se pouzakaipohony v obréizich
strojich (nap. pro vyménu nastraj) a manipulatorech. Vyroldra provozs je synchronni motor draz&hasynchronni.
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Dva paoly linearniho reakéniho motoru

Hybridni linearni krokovy motor

V induktoru je uloZzeny permanentni magnet. Kotl@egbuzeni induktoru va@lpohybliva a v dsledku nesymetrické
polohy zuli proti zubim induktoru nemé zadnou fixovanou vychozi polofd.fere jsou buzeny postupfstidaw). V
disledku spolugisobeni permanentniho magnetu a aktédybuzené faze se kotva posusigguiné zrdne buzeni o 1/4
drazkové roztee Ty.

Hybridni linearni krokové motory jsou pouzivanygatastavovaci pohony, nap psacich strojich nebo v tiskarnach s
typovym kolékem k pohonu voziku.

Jednopodlovy stejnosémny linearni motor

Jeho princip je odvozen z principwfidla s ota'hou civkou, kde civka se pohybuje podél Zelezivdgneticky obvod
je tva’en valcem a podkovovyrmtenem. Kimenu je pipevren permanentni magnet, ve vzduchové reemezi pdlem
permanentniho magnetu valcem se pohybuje civka.

Jednopdlovy motor je jednoduchy, ale jeho nevyhgel@ohyblivy pivod k pohyblivé civce, ktery omezuje rozsah
pohybu na #kolik centimeti.

Motory jsou pouzivany v zapisa@¥eh n¥ricich pistroji.

Stejnosnérny linedrni motor s permanentimagnetickou kotvou

Motor ma Sikmou vzduchovou mezeroudtette dva magnetické obvody buzendmdy pevnymi civkami na obou
koncich drahy. Kotva je tvena permanentnim magnetem. Kotva je vzdy jedn&alcjvitahovana a druhou
odpuzovana. Tyto linearni motory mivaji zdvih da0

Jednopdlovy stejnosimy linearni motor a stejnosdmy linearni motor s permanentmagnetickou kotvou jsou
motory nekomutujici- nengni se srer polarity proudu.
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Komutujici stejnosrérné linearni motoryprepinaji (komutuji) polaritu budiciho proudu a mohuit libovolre velkou
délku odpovidajici poZzadovanému rozsahu pohylippdhybu kotvy v uitém snéru je po ugitych Usecich pohybu
menen sner budiciho proudu.

Komutujici stejnosrérny linearni motor s kotvou z trvalého magnese skladéa z libovolného ¢to stejre
konstruovanych péla kotvy z trvalého &pvého magnetu s poly na delSich stranach a délkowmesahujici rozié
mezi poly. Kazdy pdl je ti'en civkou s zZeleznym jadrem, polovymi plechy &ambaoliem polohy kotvy, nép
magnetorezistorem. &nnosti jsou vzdy jen dva pdly a oviiji kotvou stejnym Zjgobem jako vifipad? linearniho
motoru. Jakmile se kotva dostane do prostoru dalpifiu, je indikovandidlem s magnetorezistorem. Sigdlla

jehoz prostoru se kotva pradostala. Rozsah pohybu jeba nastavit v ovladacfi@ici) jednotce linearniho motoru.



