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Silniki krokowe - rodzaje

Elektryczne silmiki krokowe
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rokowy O zmiennej reluktanci
VR (Variable Reluctance)
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Silnik krokowy z magnesami statymi
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Silnik krokowy hybrydowy
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Zalety 1 wady silnikow krokowych

» Zalety:
— Kat obrotu silnika jest proporcjonalny do liczby impulsow wejsciowych.
- Silnik pracuje z petnym momentem w stanie spoczynku (o ile uzwojenia sg zasilane).
- Precyzyjne pozycjonowanie i powtarzalnosc ruchu
- Mozliwosc¢ bardzo szybkiego rozbiegu, hamowania i zmiany kierunku.

- Niezawodne — ze wzgledu na brak szczotek. zywotnoS¢ silnika zalezy zatem tylko od zywotnosci
fozysk.

— ZaleznoSc obrotow silnika od dyskretnych impulsow umozliwia sterowanie w petli otwartej, przez co
Silnik krokowy jest fatwiejszy i tanszy w sterowaniu.

- Mozliwosc osiggniecia bardzo niskich predkosci synchronicznych obrotow z obcigzeniem
umocowanym bezpoSrednio na wale silnika.

- Szeroki zakres predkosci obrotowych uzyskiwany dzieki temu, ze predkosc¢ jest proporcjonalna do
czestotliwosci impulsow wejsciowych

* Wady:
- Rezonanse mechaniczne pojawiajgce sie przy niewtasciwym sterowaniu.
— Trudnosci przy pracy z bardzo duzymi predkoSciami.
- W praktyce mate maksymalne obroty: rzedu kilku-kilkuset obrotow na minute.

Wystepuje zjawisko gubienia krokow
Duzy pobor pradu
Duza emisja ciepfta
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Silniki krokowe — rodzaje wyprowadzen
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Silniki krokowe — sterowanie

BIPOLAR UNIPOLAR

BLACK BLACK

RED .
GREEN
BL
+V i +V b
RED |,
) l w | wh
a1 Q2 Q5 Q6 BLUE  GREEN
ﬁ -éz %3
Q3 Q4 Q7 Qs

10.12.2017 dr inz Robert Kazata



Silnik bipolarny - taczenie

laczenie uzwojen silnikow krokowych 8-wyprowadzeniowych

s SO gy moment predkosé
relatywnie: prad rezystancja indukcyjnosé obrotowy i
unipolar 1,00 1,0 1,0 1,00 1,00
bipolar serial 0,71 2.0 4.0 142 1,00
bipolar parallel 1,42 0,5 1,0 142 142
unipolar bipolar serial bipolar parallel
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Unipolar motor
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Sterowanie petnokrokowe
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Silniki krokowe - rozmiary

* obudowy silnikow krokowych wykonane sg w 9 rozmiarach:

— Seria Nema 8 — rozmiar 20 x 20 mm (dtugosc od 28 do 33 mm)

— seria Nema 11 — rozmiar 28 x 28 mm (dtugosc od 28 do 50 mm)
— seria Nema 14 — rozmiar 35 x 35 mm (dtugosc od 20 do 34 mm)
— Seria Nema 16 — rozmiar 39 x 39 mm (dtugosc¢ od 20 do 40 mm)
— seria Nema 17 — rozmiar 42 x 42 mm (dtugosc od 28 do 48 mm)

- seria Nema 23 — rozmiar 2,3 x 2,3 inch (58,4 x 68,4 mm) 57 x 57 mm (dtugosc¢ od 41 do 112
mm)

- seria Nema 24 — rozmiar 60 x 60 mm (dtugosc od 45 do 90 mm)
— seria Nema 34 — rozmiar 86 x 86 mm (dtugos¢ od 63 do 150 mm)
— seria Nema 43 — rozmiar (4,33 x 4,33 inches) 110 x 110 mm (dtugos$¢ od 115 do 165 mm)

» dostepne watki wyjsciowe w zaleznosci od rozmiaru:

- serie Nema 8 do 17 — watki petne o srednicach 4 mm, 4,7 mm, 5§ mm
— serie Nema 23 i 24 — watki petne o Srednicach 6,35 mm i 8 mm

- Seria Nema 34 — watki petne o srednicy 14 mm z dwoma Scieciami 1 x 25 mm lub watki
petne z wycieciem na klin 3 x 5 x 13 mm wycieciem na klin o Srednicy 14 mm, wymiary klina
4 x 20 mm

— Seria Nema 43 — tylko watki petne o Srednicy 19 mm z wycieciem na Klin
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Silniki krokowe - rozmiary
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Standardowo silnik posiada o5 wyprowadzona z jednej strony,
moiliwe jest zamowienie silnikow z oska wyprowadzona na dwie strony

Diugosc Length podana w tabeli na stronie
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Silnik krokowy — przyktadowe parametry

* Specyfikacja
* Rozdzielczosc: 200 krokow/obr (1,8 °)

* Napiecie znamionowe: 2,4 V

Pobor pragdu na cewke: 2,8 A

* Rezystancja cewki 0,9 Q
* Indukcyjnos¢ uzwojenia: 2,5 mH -

* Moment trzymajgcy 12,8 kg*cm (1,26 Nm) 4 LEADS

* Wyprowadzenia: bipolarne (cztery przewody) i

» Srednica watu: 6,35 mm Q

« Masa: 680 g R

* Standard: NEMA 23 m
 Wymiary: 56,4 x 56,4 x 56 mm (bez watu) REBD BDLU
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Silniki krokowe — charakterystyka
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Silnik krokowy — przyktadowa konfiguracja

RS485 MODBUS-RTU )

i Lo ]
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