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ABSTRACT

A lot of companies are developing new kinds of gieengines in this time. These
engines principle is based on piezoeffect, ratmedeformation call of silicon coat dab on
stator. In this work | attest piezomotors charact@inear and rotation) Piezo-LEGS type.
These engines are quite cheap and almost unweafiléeto their unique movement and
way of handling they will be much more utilize hetnear future.

1 UvoD

V sowasné dob mnoho firem a vyzkumnych Ustaypracuje na vyvoji novych motor
vyuZzivajici piezoelektricky jev. Podstatou funkceezomelektrickych motdr je vyvolani
deformace povrchov&démikove vrstvy statoru, ktera v rozmanitém konstnitk uspdadani
prevadi zvigni na rot&ni nebo linearni pohyb. V této praci je pozorn@st&ena na o¥reni
vlastnosti linearniho a rataiho piezomotoru typu Piezo-LEGS (Piezomotor UmsgsB,
Sweden).

2 LINEARNI PIEZOMOTOR

Piezoelektricky efekt umatije vytvaeni gimocarého pohybu motoru s pohyblivyma
.nohama"“, kdy kazda ,noha“ zetyiprvkového systému je tvena tzv. ,keramickym
svalem®, ktery niZze byt prodluZovan, zkracovan nebo ohyban vérsrdoprava nebo doleva
podle zgisobu pohybu motoru ¥pd nebo vzad.

Vlastni funkce je zobrazena na nasledujicim obrdmkdynamicky model), kdy poloha
hnaci ,nohy" je znama v kazdém okamziku.

Tmaw modry odstin na strénhnaci ,nohy“ reprezentujefifpZzeni vysSiho nafti.
UvaZzujme nyni motor jako dva pary hnacich ,nohoe? pracuji nezavisle.r&dstavme si,
Ze nohya ac jsou hnaci nohy prvniho paru. Tyto nohy pracujickyonrg. Obdobr nohamb
a d nélezi druhy péar a také pracuji synchronNa obr.la jsou hnaci nohy prvniho paru
v uchopovacim rezimu. Pohyb je zndzmrma obr.1la az 1f. Na obr.1d jsou hnaci nohy
prvniho paru odblokované.



la) Pohyb z&na @i dotyku obou par hnacich
nohou s hnanou &. Nohy prvniho parud a c) jsou
ohnuty doleva a nohy druhého pabua(d) jsou ohnuty
a) doprava.

1b) Nohy prvniho paru se pohybuji nahoru
doprava. A naopak nohy druhého péaru se pohybuiji dol
b) doleva. To znamena, Ze hnaci nohy druhého parti ztra
kontakt s hnanou &y a tim se bude & pohybovat
stejnym snirem jako prvni par.

c) - = . 1c) Za utitou dobu hnaci nohy zi swj
pohyb. Hnaci nohy prvniho paru se nyni budou
pohybovat dal doprava a druhy par zase nahoru a

d) doleva.
1d) az 1f) Nyni piezoprvek bude konat stejny
pohybovy cyklus ale s druhym parem hnacich nohou.
e)

s Pri stale se opakujiciméd bude motor konat
linearni pohyb. Kroky jsou obvykle dlouhé pouze
nékolika tisicin milimetru. Ale g schopnosti motoru

f) o . vykonat 10000 krok za sekundu se iwe motor
n pohybovat rychlosti #olika centimeth za sekundu.
Obr. 1:  Princip linearniho
pohybu

3 ROZBOR TVARU VLNY
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Kazdy par hnacich nohouijien déma
obdobnymi signaly majici velikost n&p
priblizné 46 V. Na obr. 2 jsou signaly pro 1. a
3. hnaci nohu, tyto signaly jsou posunuty o
n/2. Signal pro 2. nohu je oproti signalu 1
s fazovym posunem/4, zatimco viny 3 a 4
jsou stejné jako viny 1 a 2, ale sfazovym
posunemr/2 (180 °). Tato vina vytua pohyb
o hnacich nohou podél kodtwerce. Prorizeni
Obr. 2:  Ridici signal motoru byla pouzitaidici demojednotka, které
ma pevi stanovenyidici kmitaiet 909 Hz.

FreqiAzi=909.1 Hz

4 ROTACNI PIEZOMOTOR

)

Aplikace principu ,kr&eni* umoznila vyvoj roténiho piezomotoru .# 5

nabizejici jedinéné vlastnosti:

a) nizka a promnliva rychlost (od 20 ot/min k jedné ¢t za tyden) bez — [Srv
pouziti gevodovky a maximalni moment 0,08 Nm s vysokou k
rozliSovaci schopnosti jedné desetimiliotdéti ot&ky. Obr.3: Rot.

b) dlouha Zivotnost s téen nulovou Udrzbou, samosvorné vlastnosti (p motor



zablokovani nedojde k mechanickému poskozeni).
c) vysoka adaptibilita k poh&nym mechanisiim.

5 ZATEZOVACI CHARAKTERISTIKY
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Obr. 4:  Experimentdld zjiStna zavislost rychlosti na sile linearniho piezometo
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Obr. 5:  zavislost otédek na zatZovacim momentu rataiho piezomotoru

6 ZAVER

Pomoci elektrotechniky jiz umime mnohem Iépe vyubbrovsky potenciél
piezokeramickych materigl které jsou velmi pevné, igsné, silné a rychlé. Lze jej
prizpasobit tiznym aplikacim vhodnou konstrukci (ffamizné roznéry hnacich nohou).

Oba typy motoru byly testovany v laboratornich padtdach s vysledky, které jsou
v relaci s Udaji poskytovanymi vyrobcem. Déle by@sténo, Ze rychlost obou typ
se z¥tSuje lineard s nafistajicim proudem,ipzvySovani zatZze dochazi k prokldanm, ¢imz
dochazi ke zpomalovani.

Tento linearnti rotatni piezomotor neni pouze hlavnim krokem pro vy\tektickych
motort v mikroprovedeni. Je to takégupoklad pro miniaturizaci mechatronickych vyrabk
fizenych elektrickym motorem.
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