SILNIK KROKOWY SIL-KR3006A

Silnik krokowy - silnik elektryczny , w ktérym impulsowe zasilanie pradem
elektrycznym powoduje, ze jego wirnik nie obraca sie ruchem ciggtym, lecz wykonuje za
kazdym razem ruch obrotowy o Scisle ustalonym kacie. Dzieki temu, kat obrotu wirnika
jest Scisle zalezy od liczby dostarczonych impulséw pradowych, a predkosé katowa
wirnika jest dokfadnie rowna czestotliwosci impulséw pomnozonej przez wartos¢ kata
obrotu wirnika w jednym cyklu pracy silnika.

Kat obrotu wirnika pod wptywem dziatania jednego impulsu moze miec rézng wartos¢,
zaleznie od budowy silnika - jest to zwykle wartos¢ od kilku do kilkudziesieciu stopni .
Silniki krokowe, zaleznie od przeznaczenia sg przystosowane do wykonywania od
utamkdéw obrotu na sekunde do nawet kilku tysiecy obrotéw na sekunde.

Zalety i wady silnika krokowego:

Zalety:

e Kat obrotu silnika jest proporcjonalny do ilosci impulséw wejsciowych.

e Silnik pracuje z pelnym momentem w stanie spoczynku (o ile uzwojenia sg zasilane).

e Precyzyjne pozycjonowanie i powtarzalnos¢ ruchu - dobre silniki krokowe maja
doktadnos¢ ok. 3 - 5% kroku i btad ten nie kumuluje sie z kroku na krok.

Mozliwos¢ bardzo szybkiego rozbiegu, hamowania i zmiany kierunku.
Niezawodne - ze wzgledu na brak szczotek. zywotnosc silnika zalezy zatem tylko od
zywotnosci tozysk.

e Zaleznos¢ obrotow silnika od dyskretnych impulséw umozliwia sterowanie w petli
otwartej, przez co silnik krokowy jest tatwiejszy i tanszy w sterowaniu.

e Mozliwos¢ osiggniecia bardzo niskich predkosci synchronicznych obrotow z
obcigzeniem umocowanym bezposrednio na osi.

e Szeroki zakres predkosci obrotowych uzyskiwany dzieki temu, ze predkos¢ jest
proporcjonalna do czestotliwosci impulséw wejsciowych.

e Jedng z najbardziej znaczacych zalet silnika krokowego jest mozliwos¢ doktadnego
sterowania w petli otwartej. Praca w petli otwartej oznacza, ze nie potrzeba
sprzezenia zwrotnego - informacji o potozeniu. Takie sterowanie eliminuje potrzebe
stosowania kosztownych urzadzen sprzezenia zwrotnego, takich jak enkodery
optoelektroniczne. Pozycje znajduje sie zliczajac impulsy wejsciowe.

Wady:
e Rezonanse mechaniczne pojawiajace sie przy niewtasciwym sterowaniu.

e Trudnosci przy pracy z bardzo duzymi predkosciami.
e Malejacy moment obrotowy wraz ze wzrostem predkosci obrotowej (charakterystyki




silnikdw przedstawiajg tq zaleznosé).

Co to jest moment obrotowy :

Moment, jako pojecie fizyczne, jest to iloczyn sity i ramienia, czyli wielkos¢ sity
pomnozona przez ramie (jego dtugosé), na ktére oddziatuje ta sita. Na przyktad
oddziatujac sitg 100 kG na ramie dtugosci 0,5 m otrzymamy moment rowny 50 kGm,
takg samag wartos¢ momentu otrzymamy przy sile 50 kG dziatajgcej na ramie dtugosci 1
m.

Moment obrotowy natomiast jest to sita potrzebna do obracania ciata wokét osi. Moment
taki kierowca przyktada do obracania kotem kierownicy, mechanik do dokrecania lub
odkrecania Sruby palcami, momentu potrzebujemy tez do odkrecania lub zakrecania
pokrywki stoika. Sama sita, bez ramienia, w tym przypadku promienia obracanego
przedmiotu, nie przyniesie zadnego efektu.

Jednostka pomiaru momentu obrotowego w miedzynarodowym uktadzie SI jest
dekaniutonometr (1daNm=10Nm). Przeliczajac kGm na daNm trzeba zastosowac
wspotczynnik przejscia: 1kGm=0,980665 daNm. W silnikach krokowych wartos¢
momentu obrotowego zwyczajowo podaje sie w Nm.

W silnikach krokowych podawany jest moment trzymajacy, ktory wystepuje w
przypadku zerowej predkosci zasilanego silnika krokowego. Wraz ze wzrostem predkosci
obrotowej (czestotliwosci podawanych impulséw pps) moment ten maleje co pokazujg
wykresy umieszczone w opisie silnikéw.
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Standardowo silnik posiada os wyprowadzona z jednej strony,
moiliwe jest zamowienie silnikow z oska wyprowadzona na dwie strony

Diugosc Length podana w tabeli na stronie



006A VOLTAGE:30VDC

CONSTANT CURRENT:3.0A HALF STEP
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Liczba krokow 200
Ilos¢ wyprowadzen 6
Napiecie 3v
Prad fazy 3A
Rezystancja uzwojenia 1 ohm
Indukcyjnos$¢ uzwojenia 1.6 mH
Moment trzymajacy 1.35 Nm
Rotor Interia 480 g-cm2
Detent torque 0.68 kg-cm
Waga 1 kg
Dlugos¢ 76 mm

Schemat wyprowadzen:
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