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Step Motor ya da Servo Motor: Hangisi Secilmeli?

Her teknolojinin kendi kullanim alani vardir ve step ya da servo teknolojisi
secimi basari olasiligini etkilediginden, uygulamaya yonelik en iyi motor
surucu sistemini secerken makine tasarimcisinin her iki teknolojinin de teknik
avantajlarini ve dezavantajlarini géz énunde bulundurmasi gerekir.

Makine tasarimcilari step ya da servo motor kullanimini sabit bir fikre
ya da konfor seviyesine gore sinirlandirmamali, bunun yerine her iki
teknolojinin, gerceklestirilecek spesifik mekanizma ve islem icin en iyi
sonucu verdigi yerleri 6grenmelidir.

GUNUmMUzde dijital step motor suruculeri; gelismis surdcu ozellikleri,
secenek esnekligi ve gelismis entegre devreler ve basitlestiriimis
programlama teknikleri kullanan iletisim protokolleri sunar. Ayni
durum servo motor sistemleri icin de gecerlidir, daha yuksek tork
yogunlugu, iyilestirilmis elektronikler, gelismis algoritmalar ve daha
yUksek geri besleme ¢6zunurligu bir yandan daha yuksek sistem
bant genisligi 6zellikleri saglarken, bir yandan da baslangi¢ ve genel
isletme maliyetlerini bircok uygulama icin azaltir.

STEP MOTOR SISTEMINE

Bu yazida, iki teknoloji arasinda se¢im
kriterleri olarak kullanilabilecek step

ve servo motor 6zelliklerine bir genel
bakis sunulacaktir. Bu teknolojilerin
iyice anlasilmasi, makinenizin tim
yeteneklerini ortaya ¢ikaracak optimum
mekatronik tasarimlari elde etmenize
yardim edecektir.

GENEL BAKIS

Step motorlarin servo sistemlere gére bircok buylk avantaji vardir. Bunlar tipik olarak disuk maliyetlidir, genel NEMA

montajlarina sahiptir, dusuk tork secenekleri sunar, daha dustk maliyetli kablolama gerektirir ve sahip olduklari acik
dongu hareket kontrolu ile makine entegrasyonunu ve isletimini basitlestirirler.
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TORK VE HIZ iLE iLGiLIi HUSUSLAR

Step ya da servo motorun kullanilip kullaniimamasi ile
ilgili sorun cogu durumda uygulama ile belirlenir. Step
motorlar genellikle, ek hizlanma ve/veya yavaslama tork
kapasitesi icin strekli gereksinime ya da gerekli tepe
torkuna gore iki kat boyutlandirilir.

Bunun aksine servo motorlar genellikle uygulamanin
spesifik hizlarina ve torklarina, maksimum aralikli
hizlanmasina/yavaslamasina, tutma torkuna (varsa) ve
komple hareket profili Gzerindeki esdeger RMS surekli
tork gereksinimlerine gore boyutlandirilir.

Genelde bir uygulamada dagitim dogrulugu icin yuksek
verim, yuksek hiz ve yUksek bant genisligi 6zellikleri
ve/veya eksenler arasinda siki koordinasyonlu veya

koordinasyonsuz yuksek rpm gerekiyorsa servo motorlar

en iyi ¢cozUm olacaktir. Noktadan noktaya konum

Step Motor ya da Servo Motor: Hangisi Secilmeli?

performansi ve rpm gereksinimleri orta dizeydeyse

(islem yUkdnun ve beklenen bozulmalarin bir fonksiyonu
olarak) step motorlar daha iyi bir ¢c6zum olabilir. Ayrica,
yUklerin makul sinirlar icinde olmasi halinde, step motorun
pozisyonu tutma (tutma torkunu gucle tutma ve kilit
torkunu gui¢sUz tutma) becerisi avantaj olabilir.

Hiz-tork egrileri, step motorlar ile ayni hacme sahip (Sekil
A) AC sabit miknatisli servo motorlar arasindaki farki
vurgular. Step motorlar, genellikle servo motorlara gore
daha dusuk hizlarda daha yuksek dizeyde surekli tork
dretir. Ancak servo motorlar bu ayni dustk hiz araliginda
aralikli pik torklari ve daha genis ve yuksek hiz araliginda
pik ve surekli torklar Uretir.

STEP MOTOR VE SERVO MOTOR KAPASITESI
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Sekil A: Yaklasik ayni hacimde performans egrisi karsilastirmasi.
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Step motorlarin iyi performans gosterdigi uygulama
ornekleri arasinda otomatik makinelerdeki ayarlama ve
hazirlama eksenleri ile goruntu ile hat ayiklama eksenleri
yer alir. Step motorlari 6zellikle bu tip eksenlerde idealdir,
cunku kontrol sistemlerinde tasarimi daha kolay ve ilk
kurulumda daha dusuk maliyetlidir. Belli bir kurulumda
bir eksen yerine kilitlenebilirse isletiimesi daha az maliyetli
olur (6r. disuk gl¢ modu istege bagli agma/kapatmayi
etkinlestirme). Ayrica, dogru bir sekilde uygulandiginda
step motorlar basit acik dongd kontrolt nedeniyle daha az
arizalanma egilimi gosterir. Bu sistem i¢in yalnizca sarim-
surtcu eslesmesi gerekir. Diger taraftan kapali dongu
sisteminin geri besleme devreleri icin motor-surtcu
mekanizmasinda ayarlama gerekir.

STEP MOTOR SURUCULERI

Yeni tasarim teknikleri, su 6zellikler kullanilarak step
motor performansini gelistirmistir; dahili geri besleme,
dogrulugu artirirken daha kisa durma suresi icin hareket
sonu yavaslama, guc verildiginde sicramayi azaltmak

icin yumusak kalkis, duyulabilen veya farkli sekilde tork
optimizasyonu, stabilite ve gurultl azaltma icin anti
rezonans modlari, duraklama sirasinda motor isinmasini
azaltmak igin rolanti akimr azaltma ve tam kademe, yarim
kademe ve mikro kademelendirme arasindaki kolayca
kontrol edilen ¢alisma modlari.

Her ne kadar cogu dogru boyutlandiriimis step motor,
secilen kademe modunda acik dongude ¢alisma
konusunda Ust duzey dogruluk saglasa da yerlesik geri
besleme sistemi harici bir geri besleme cihazinin maliyeti
olmaksizin ek hassasiyet sunar. Cozunurltgu artirmak

icin kademe boyutundaki azaltma ile birlikte, Mikro
kademelendirme teknikleri daha dusUk hizlarda ve yuksek
hizlarda purdzsiz tork ve hareket saglar.

MODERN STEP MOTOR
GELISTIRMELERI

Modern step motorlari, erken donem step motorlarina
gore daha yuksek gl¢ deger, secenekleri sunar. Yeni
tasarim teknikleri daha ktguk hava bosluklari, daha guclu
miknatislar, fiziksel olarak daha buytk miknatislar ve
buyuk boyutlu rotorlar saglamistir.

Rotor capinin ve ataletin artmasi (bir yandan da step
motorun govde boyutunun ve sarimlarinin korunmasi)
hacim basina daha fazla tork Uretir. Elbette, daha buyuk
bir rotor belli bir uygulamanin hizlanma ve yavaslama
surelerini etkileyebilir. Fakat bu ydntem sayesinde, yuk
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(J_load) ile motor rotoru (Jm) ataleti oraninin etkin bir
bicimde azalmasi sayesinde sz konusu step motor
govdesi icin ¢cok daha fazla uygulamaya olanak saglanir.
Genellikle, step motor sistemleri 30:1'den daha az J_
load:Jm ile boyutlandirilir. Fakat daha yavas hizlanmalar ve
yavaslamalar ve gelismis mikro kademelendirme islemiyle,
200:1'lik atalet oranlari elde edilebilir.

GUnUmuzdn modern step motor surdculeri icinde artik
elektronik olarak isleme alinan durma tespiti sayesinde

darbe-mil senkronizasyonu icin harici geri bildirime
genellikle gerek kalmaz. Ancak, konum dogrulamasi (acik
dongu) ya da bilesen hiza bozuklugu, gurultt ve/veya
kayip darbe (konum) bilgisinden dolayr konum dizeltmesi
icin istege bagl geri besleme cihazlari kullanilir. Step
motor strlctsltne bagl olarak geri beslemeli bir step
motorun, daha dusuk hiz dalgalanmasi olur ve acik dongu
esdegerlerine gore daha az guc kullanir ve esdeger tg¢
fazli servo motoruna gore dustk hizlarda daha ytksek
artik torka sahip olur.

Geri besleme gerektiren step motor uygulamalarinin
maliyeti servo motorun maliyetine yaklasabilir. Yine,

bir uygulamada operasyonel olarak avantajl olan bir

sey digerinde dezavantaj olabilir. Dogru se¢imi yapmak
adina tasarimcilarin yapilacak isi dikkatli bir sekilde
degerlendirmeleri gerekir. Genelde kapali dongu step
motor sistemleri, dustk fiyatli servo motor sistemleriile
teknik acidan cok iyi rekabet edemez, bu ytzden de belirli
bir uygulama acisindan her iki tirtn de artilari ve eksileri
dikkatle ele alinmalhdir.

PMX step motorlar, birim maliyet basina ytiksek tork
saglayan bir pakette performans ve tasarim esnekligi
sunar.
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SERVO MOTOR SISTEMINE GENEL BAKIS

Servo motorlarinin step motor sistemlerine gore kendine
has bazi avantajlari vardir. Talep Gzerine genis bir hiz
araliginda yuksek tork olusturabilir ve daha genis tork
araliklarinda ve daha yuksek gerilimlerde (480 Vac'ye
kadar) kullanilabilirler. Strekli kapasiteye gore cok

daha buyuk torklarda arizalara tepki verirler ve yalnizca
komut verilen hareketi yerine getirmek icin gerekli gtcu
kullanirlar. Ayrica kompakt bir yapilari vardir.

SERVO SURUCULER

Genellikle ayarlama ya da dengeleme olarak bilinen motor
sdrdct dengeleme, bir zamanlar servo kullanicilarinin

kurulum surecinin en sorunlu asamasi iken artik cogu

SERVO YAPISI

Arc Miknatislar

Bobin sarimlari
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kismi ge¢miste kaldi. GUnumuzde, en yeni dijital servo

surdcu teknolojileri yazilim ve donanim becerilerini
gelistirerek daha iyi bir kullanici deneyimi saglamakta ve
dikkate deger bir tcret esnekligi sunmaktadir. Aslinda,
servo sistemleri motoru, strtclyU ve geri beslemeyi
otomatik olarak yapilandirmakta ve ayrica kendilerine de
ayar yapmaktadir. Kendisini ayarlayan servo suruculer,
performansta herhangi bir dusts olmaksizin ve kontrol
dongulerinin ince ayarlarinin az miktarda yapilmasiyla
verilen motor-surtct mekanizmasina gore otomatik
olarak uyarlanir.

TORK VE HIZ iLE iLGIiLIi HUSUSLAR

Her ne kadar servo motorlar yuksek hizda calisacak
sekilde tasarlanmis olsalar da, 1 devir ve altinda hizda
bile gerekli hazirlikla cok hassas bir kontrolle cok disuk
hizlarda dogru bir bicimde calisabilir. Dogru bir bicimde
kullanildiginda, step motorlar hatasiz calisir ve 1.000
devirden dusuk hizli uygulamalarda genellikle daha
ekonomik bir ¢6zUm sunar. Bununla birlikte, 1.000 devir
Uzerinde, step motorun torku bozulmaya baslar, bunun
sebebi de manyetik devre stresi sabitleri ve cekirdek
kayiplaridir.

Buna karsilik, benzer torka sahip servo motorlari 2.000
ila 4.000 devir ve daha yUksek degerlere ¢ikana kadar
bozulmaz (Sekil B). Yuksek ataletli ytklere glc veren
dogrudan suruculd servo uygulamalari tipik olarak 1.000
rpm altindaki hizlari kullanir, diger yandan mekanik
olarak avantajli bir aktarma organi bulunan tipik servo
uygulamasi motorun yetenekleri dahilindeki calisma
araliginda herhangi bir hizi kullanabilir.

1.000 ila 3.000 devir arasindaki gerekli hiz araliginda,
optimum motor teknolojisi; beygir glict, tepe tork hizi,
surekli (RMS) tork ve tekrar edebilirlik gibi uygulama
gereksinimlerine gore belirlenebilir.

Durma aninda (dustk hizlar < 50 adim/saniye veya 15
devir) veya hareket olmaksizin yuk tutuldugunda, ozellikle
buyuk boy rotorlara sahip step motorlar belli bir govde
boyutu icin servolara gore daha fazla tork dretebilir, diger
yandan, daha yeni servo motor tasarimlari bu konuda
daha etkileyicidir. Bu tork kapasitesi ile step motorlar,

bir disli kutusu ya da diger mekanik avantajlara gerek
duymadan ileri duzeyde dogru ve saglam dusuk hizli
hareket Uretebilir,
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Buna karsilik, daha ytksek kutup sayisi ve yuksek
¢6zUNnUrltk geri beslemesine sahip dogrudan suruculu
servo motorlar, genellikle disli kutusu gibi mekanik bir
avantaj olmaksizin 1.000 devir hizdan daha dusuk hizlara
ihtiya¢c duyan endustriyel islem uygulamalari igin kullanilir.

Bir step motor dinleniyorken, strekli enerji kullanir ve
asiri yuk olmadikca herhangi bir hareket olmaz. Motora
guc verilmediginde bazi uygulamalara yonelik kilit torku
ozelligi ilgili konumu tutmak icin kullanilabilir.

Tersine, bir servo motor, etkin oldugunda, strekli kapali
dongu hata duzeltmesi nedeniyle hicbir zaman hareketsiz
kalmaz, bu duzeltme sirasinda yalnizca komut verilen
konumda kalmak icin gereken enerijiyi kullanir. Strekli
degisen konum dongusu hatasi nedeniyle servonun ¢ikis
mili, minimum hata arayisinda ileri geri hareket eder, yine
de bu fark edilir dizeyde olmayabilir.

Step Motor ya da Servo Motor: Hangisi Secilmeli?

Bu surekli geri-ileri aktUator hareketine "salinim" adl
verilir. Bu ifade, 6rnegin strekli olarak potansiyel
asindirma sorunlarinin tUstesinden gelmek icin bir valf
aktivasyonundaki gibi kasten tetiklenen bir akttator
hareketi icin kullanilan bir baska terim olan "kararsizlik"
terimine benzer. Salinim sirasindaki fiziksel yer degistirme,
toplam ¢ozunurltge bagil olarak yalnizca birkac geri
besleme sayimini tipik olarak icine alir. Cogu uygulamada
dikkat cekmeyecek duzeydeki hareket baskalarricin
kabul edilmez olabilir. Yiksek ¢cozUnurluklt geri besleme
cihazlari bir yandan tipik salinim delta degerini azaltirken
bir yandan da eksen kararsizligi riskini dusurdr.

Tekrar edilebilirlik ve ¢cozUnurltgun sorun oldugu
yerlerde (geleneksel servo motor uygulamalari) step
motorlar g6z 6ntinde bulundurulabilir. Akslar arasinda
siki koordinasyon gerekli olmadiginda, step motorlar icin
buradaki uygulama gereksinimi, ydktn tahmin edilebilir
olmasinin zorunlulugu veya yalnizca kictk dis kuvvetlere
ve bozulmalara maruz kalabilmesidir. A¢ik dongu seklinde
calisan step motorlar, benzer bir servo ¢6zimune goére
9%20-30'dan fazla ilk makine maliyeti tasarrufu saglayabilir.

STEP MOTOR VE SERVO MOTOR KAPASITESI
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Sekil B: Benzer hacim ve hiz yetenegi ile performans egrisi karsilastirmasi.
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SECiIM KRITERLERI

TORK PERFORMANSI

Karsilastirilabilir hiz-tork egrilerini degerlendirirken,
tasarimcilar gerekli hizlarda daha ytksek tork degeri
saglayan motoru se¢melidir. Ayni fiyata, cogu tasarimci
servo motorlari kullanmayi tercih eder. Sabit veya
degisken yuklerde, servo sistemleri, step motor
sistemlerinin yetersiz kaldigi asiri yuk kosullarindan
basariyla cikabilir. Step motorlar kiicuk bir pakette 1.000
rpm'nin altindaki hizlarda birgok tork sunarken, servo
motorlar 1.000 rpm altindaki ve ¢ok Ustundeki hizlarda
tork gereksinimlerini karsilayabilir.

ATALET UYUMU

Sistemin yuk ataletini belirlemek motor teknolojisinin
teknik secimine yardim edebilir. Temel bir kural olarak,
step motorlar genellikle 30:1'lik yUk ataleti-motor
ataleti oranini (J_load:Jm) gecmez. Buna karsilik, ytksek
¢cozUnurlik geri beslemesine sahip ve uyumlu olmayan
dogrudan surucult servo sistemler (strdlen ¢elik harig),

200-300:1 ve daha yuksek oranlarda, 6nceki geri besleme

teknolojilerine gore daha hizli tepki streleriyle calisabilir.

Step Motor ya da Servo Motor: Hangisi Secilmeli?

Eskiden, hizli bir tepki stresine ve yuksek hizlanma veya
yavaslamaya ihtiya¢ duyan tipik servo motor sistemleri
1:1ila 5:1 araliginda bir ytk-rotor eylemsizlik oranina
ihtiyac duyardi. Daha sonra bu deger 1:1 ila 8-10:1 arahgi
seklinde degisti.

GUnumuzde ise en yuksek kullanilabilir geri besleme
¢ozUnurldgune ve minimum uyum ve/veya geri tepmeye
sahip bir servo sistemi pek ¢cok uygulama icin 1-20:1

ve daha yUksek bir eylemsizlik orani elde edebilir. Daha
yUksek aralik oranlari, az miktarda ek risk ile en iyi
operasyonel verimliligi saglar. Daha yUksek eylemsizlik

oranlari, yalnizca istenen makine 6zelliklerine ve
performansina bagl degil, bunun yaninda mekanizmanin
uyum ve geri tepmesine gore gittikce artan oranda
uygulamaya bagli hale gelmistir. Dogrudan surdculu
sistemler icin gerekli sertlik cogunlukla daha buyuk

mil ve yatak olmasini gerektirir. Hatta makine baglanti
duzeneklerinin/motoru tutan standin uyumlulugu bile

devreye girer.

AKM™ servo motorlar tasarimcilara, belirli uygulamalara uyum saglamak icin hizli ortak miihendislik driindi
modifikasyonlar yapma esnekligi saglar. 500.000'den fazla standart yapilandirma ile birlikte 8 govde boyutu secenegi

vardir.
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EKSENLERIN KOORDINASYONU

Akslar arasinda koordinasyon olmasini gerektiren
uygulamalar, siki senkronizasyon ve yiksek bant genisligi
kapasitesi nedeniyle servo kontrollU sistemlerden
faydalanabilir. Bu da algilanan bozulmalara ve/veya
komut degisikliklerine gére daha hizli bir dizelme saglar.
Dogru boyutlara sahip acik dongu step motor sistemleri,
herhangi bir onay geri beslemesi olmaksizin senkronize
kalir. Bununla birlikte, komut verilen akslar arasinda
yalnizca sirali veya gercek disi bir koordinasyon olasiligr ile
noktadan noktaya hareketle sinirlidir.

KABLO TESiISATI VE MOTOR-
SURUCU AYARLAMALARI

Servolarda guvenilirligi ve bakimi iyilestiren
degisikliklerden biri de guc ve geri besleme cihazlari
arasindaki gerekli kablo sayisindaki azalmadir.

Ureticiler, kapali dongu sistemlerindeki ayarlamalarda
(motor-surucu-mekanizma dengesi) ve sistem bakim
zamanlamasinda tahmin faktérdnun buydk kismini
elemislerdir. Otomatik veya hesaplanmis ayarlama
teknikleri ve yerlesik tanilama programlari, bu
gereksinimleri kullanici agisindan basitlestirmistir. Ayrica,
cogu servo surdcy, uzun yillar boyunca step motorlarda
arayuz olarak kullanilmis geleneksel Step ve Yon girislerini
kullanabilir. Bu kapasiteyi kullanan servolar, potansiyel
kayiplari veya komut verilen motor kademelerinin
eklenmesini ortadan kaldiran bir operasyonel konum
modundadir.

Kapasite esigini asacak sekilde calisildiginda, komut
verilen kademe sayisina gore hareket kademesi kaybi ve/
veya ekleme gibi durumlarda step motor sistemlerinde
yasanabilecek pek ¢ok sorundan biri ortaya cikar. Sorun,
en cok hizlanma ve/veya yavaslama sirasinda fark edilir.
Kademe kaybi genellikle cok buytk ataletten olusur

ve hizlanmayi olumsuz etkiler ya da normalden daha
fazla strtinme nedeniyle ortaya cikar. Buna karsilik,
kademelerin eklenmesi genellikle gurultuden veya
yavaslamayi olumsuz etkileyen cok buyuk ataletten
kaynaklanir. Eklenen ve kaybolan hareket kademelerinin
birikmesi nedeniyle, belirli Gretim toleranslari asiimadan
once saatler gecmesi gerekebilir.

Bununla birlikte, step motorlar hala basittir, cok az kablo
baglantisi ve sistemi kaldirip ¢alistirmak icin minimum
motor-suricu ayarlamasi gerektirir.
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DOGRULUK VE ¢OZUNURLUK

Step motor sistemlerinde, teorik ve gercek ¢cozunurlik
arasinda farklilik vardir. Ornegin iki fazl, tam kademeli,
1,8° kademe acili bir motorun bir devirde 200 olasi
konumu (360°/1,8°) vardir, ancak gercekte bu sayiya
ulasilip ulasiilmamasli, motorun uygulama igin nasil
boyutlandirildigina baghdir. Ayni durum, yari kademeli ve
mikro kademeli motor strtct modlariicin de gecerlidir.
1,8° bir mikro step motor, her tam kademe i¢in on mikro
kademeye sahip oldugu belirtiimesine ragmen mutlaka
her mikro kademe konumuna ulasamayabilir.

Ayrica, surtinme ve yuk ataletinin Ustesinde gelecek
yeterli tork olusana kadar birka¢ komutlu mikro kademe
gerekli olabilir. Gercek dunya kosullarinda, motor, komut
verilen sayinin 6tesinde bir veya daha fazla mikro kademe
kolayca atlayabilir ve burada dengelenir. Konumlandirma
¢ozunurluk gereksinimleri devir basina 200 adimdan
fazlasini gerektirdiginde, step motor 1000 kademe/devir
degerinin otesine ulasmak icin bir geri besleme kodlayici
kullanabilir. Makul bir hazirlikla bes fazli motorlar ve mikro
kademeli motorlar da kademe/devir sayisi agisindan
iyilestirilebilir.

Servo motor ¢ozUnUrlugu teoride sonsuzdur ama kapali
dongu calisma ile sistem konumlandirmasi, oncelikle
geri besleme cihazinin (bir sine kodlayici, ¢6ztcU ya

da bir dijital (TTL) kodlayici) cézanurltgune baghdir.
GUNUmMUzUN yuksek ¢ozundrldkla geri besleme cihazlari
22" (yani, 2.097.152) ile 2?8 (yani, 268.435.456) sayim/
motor devri arasina yaklasabilir, ayrica ek olarak istege
bagl coklu donus kapasitesi (tipik olarak 4.096 dontse
kadar) sunabilir. Coklu donus kapasiteli geri besleme
cihazlari, makine acilisinda bir eksenin mutlak konumu
icin kullanilabilir ve her makine acilisinda ana konuma
geri ddbnme dongusu ortadan kaldinlabilir; ancak bir
coklu donus secenegi, toplam kullanilabilir geri besleme
¢6zUnarltguna sinirlayabilir.



KOLLNMORGEN

Step Motor ya da Servo Motor: Hangisi Secilmeli?

TEKRAR EDILEBILIiRLIiK

Kapali dongu seklinde calistigindan, servo motorlar Ust
duzey tekrar edilebilirlige sahiptir. Fakat step motorlar,
pek cok uygulamada, dzellikle tek bir yonde ¢alisirken de
tekrar edilebilir olabilir. Ancak, bir eylemsiz akim azaltma
(ICR) modu kullanildiginda ve/veya yuk arttiginda (6rnegin
yon tersleme), step motor kapasitesi asildiginda durum
degisir. Disli kutusunun geri tepmeyle nasil ugrastigina
benzer bir sekilde, step motoru sistem komutu ile uyumlu
olmalidir. Yeni bir yondeki ilk hareket sirasinda, motor
dogrulugu bundan etkilenir, ciinku step motor yukin
atalet ve strttinme etkilerinin Ustesinden gelir. Bu durum
gerceklestiginde, sistem belirtilen tekrar edilebilirligi
tekrar kazanir. Fakat, bu komutlar sirasinda mevcut
konum adimlarini kaybetmis veya kazanmis olabilir.

SONUC

GiRisS cUcCU

Bir step motor, bir direng ile seri bagl bir indtktore
esdegerdir ve sonug olarak torku Ureten akimin
yukselmesi icin zaman gerekir. Bu asamada belli bir
gerilim icin hizi sinirlar, boylece belli bir uygulamada
motor hizini artirir ve daha yuksek gerilimlere ihtiyag
duyar.

Servo sistem de benzer sekilde calisir, fakat kapasite
sinirlari dahilinde calisir ve strtictinun kontrol donguleri
servo motora gerekli gerilim ve akimi sunar ve bdylece
komut ve geri besleme hatasina gore yuk talebini karsilar.
Buna karsilik, servo motor bir milisaniye stre igin bile
olsa calisma sinirlari disinda calismaya zorlandiginda,
artik kontrol altinda degildir ve dolayisiyla servo olarak
calismaz.

Step motor ve servo teknolojilerin her ikisi de ginimuzin mekatronik makine tasarimlarinda énemli roller

oynar. Bununla birlikte, 6zellikle gerceklestirilecek proses veya ise gore servo ve step motoru sistemlerinin

avantajlari ve dezavantajlari net bir sekilde anlasildiginda, belli bir uygulamaya 6zel en iyi secim ¢ok daha

belirgin olacaktir.

Istenen islemin, simdiki ve gelecekteki ihtiyaclar icin uygulamanin tekrar edilebilirlik, dogruluk ve esneklik

gereksinimlerini karsilayan bir step motor ya da servo motor ¢6zimu ile saglandigi varsayilirsa dikkate

alinacak diger hususlar muhtemelen cevre, 6mur beklentisi, calisma gurudlttsu ve enerji kullanimi olacaktir.

Spesifik gereksinimler iki teknolojiden birine izin verdiginde, stz konusu ¢alisma streci ya da yapilacak is,

gelecekteki olasi intiyaclar ve tasarimcinin makine deneyimi ile ilgili olarak son se¢imde sezgi ve 6ngoru

rehber olabilir.
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KOLLMORGEN Step Motor ya da Servo Motor:

UYGULAMA OZNITELIKLERIi, STEP MOTORA KARSI SERVO MOTOR

Uygulama Gereksinimleri Step Motor Servo Motor
En YUksek Tork Yogunlugu (/]

En Genis Tork ve Hiz Araligi (V)
Acik Dongu (tipik) (V]

Dusuik Voltaj(<75 Volt) o o
Orta Voltaj Olas (V]
YUksek Voltaj(400-480+ Volt) (V)
DUsUk Hiz (1.000 rpm'ye kadar) (V) (V)
Orta Hiz (1.000 - 3.000 rpm) Olasi (V]
Yiksek Hiz (> 3.000 rpm) (V)
DusUk Hizda Yuksek Tork (< 1.000 rpm) V] (V]
YUksek Bant Genisligi Yanit Sureleri (V]
Noktadan Noktaya (basit / yalin) (V] (V]
Noktadan Noktaya(es gudumlu) Olasl (V]
Eksenler Arasindaki Koordinasyon Psédo o
En YUksek Hizlanma / Yavaslama (V]
"Salinim" Olmadan Konumu Tutma (V)

Kilit Torku (/]

30:1'e Kadar Atalet Yukleri (J_load:Jm) (V) Olasi
200:1'e Kadar Atalet Yukleri (J_load:Jm) Olasli DD+(R/L)*
Bozulmalara / Komutlara Karsi Hizli DUzeltmeler (V)
Kullanilabilir Pik Tork > Surekli Kapasite (V]
En Yiksek Coztnarlik (V)
En YUksek Giris Voltaji Aralig (V]
En Basit Entegrasyon (V]

Sabit Yukler icin Ideal (/]

En Yiksek Urtin Verimi (V]
En YUksek Verimlilik (V]

*DD=Dogrudan Surlcu, R= Doner, L=Lineer
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KOLLMORGEN Step Motor ya da Servo Motor:

Hurley Gill, Radford, VA merkezli Kollmorgen'de kidemli uygulamalar/
sistemler mihendisidir. Kendisi Virginia Tech'in 1978 Muhendislik
mezunlarindandir ve 1980'den beri hareket kontrolt sektériinde

faaliyet gostermektedir.

KOLLMORGEN HAKKINDA

Kollmorgen'in 100 yili agskin hareket deneyimi vardir ve bu deneyim sektérin en yliksek performansli,
en guvenilir motorlari, strtculeri, lineer akttatorleri, disli kutulari, AGV kontrol ¢éziimleri ve
otomasyon platformlari ile kanitlanmistir. Essiz bir performans, giivenilirlik ve kulanim kolayligina
sahip tstun ¢é6zumler sunuyor, makine ureticilerine kesin bir pazar avantaji sunuyoruz.

Daha fazla bilgi icin www.kollmorgen.com adresini ziyaret edin,
support@kollmorgen.com adresine yazin ya da 1-540-633-3545 nolu telefonu arayin
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