Silniki skokowe (krokowe)
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Silnik skokowy — C. L. Walker 1927r



Pole stojana pracuje skokowo, tzn. ze przemieszcza si¢ o staly kat. Wirnik podaza za

polem magnetycznym w konstrukcji:

Czynnej (magnes trwaty, elektromagnes)
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e Biernej (moment reluktancyjny)
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Silnik jednopasmowy



Silnik napedu zegarkow (Quartz)



Rys. 6.4. Hamownica linows do zdej-
mowania charakterystyk Ad, = f(§)
(wg [2])
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Charakterystyki mechaniczne silnika skokowego:
A — krzywa momentu pracy; B- krzywa momentu rozruchowego; fyoczgstotliwos$¢ graniczna
przy biegu jatlowym; f, — czgstotliwo$¢ graniczna pod obciazeniem; f; max o czgstotliwos¢
graniczna rozruchu (bieg jatowy); f; max — czestotliwos$¢ graniczna pod obciazeniem,; f;



czgstotliwos$¢ rozruchu; f;, czgstotliwosc pracy; M, moment pracy; M; moment rozruchowy;
M, moment obciazenia

a)

Droga katowa a) bez ttumienia; b) z thumieniem
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ZAKRES PARAMETROW PRODUKOWANYCH SILNIKOW
SKOKOWYCH
Skok znamionowy: 0.72°..120°
Skok w silnikach liniowych): 0.06..0.5 mm
Moment znamionowy: 1 mNm..40 Nm
Sita w silnikach liniowych: 3..20 N
Czestotliwos¢ graniczna 75..16000 Hz
Minimalny skok przy pracy miniskokowej: ~0.001°(msksymalnie ok. 1/100 skoku bazowego)
Minimalna $rednica wirnika —100 pm (silnik elektrostatyczny w laboratorium)

WADY I ZALETY SILNIKOW SKOKOWYCH W ODNIESIENIU DO KLASYCZNYCH
SERWOMECHANIZMOW
Zalety silnikow skokowych:
-brak sprzg¢zenia zwrotnego
-mozliwos¢ realizacji bardzo matych przemieszczen bez stosowania
przektadni mechanicznej
-mozliwo$¢ prostej synchronizacji wirowania kilku silnikéw skokowych
-latwe sterowanie
-duza niezawodnos¢
-niska cena

Wady silnikéw skokowych:
-mozliwo$¢ wypadania z synchronizmu (gubienie skokow)
-mniejsza predko$é maksymalna
-mozliwo$¢ wystgpowania stref rezonansowych czg¢stotliwosci sterowania
-wystepowanie oscylacji na koncu skoku
-mniejsza sprawno$¢, wigksze wymiary i wyzszy poziom hatasu
-gorsze wlasnosci dynamiczne
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