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产品详情

西门子6AV2123-2GBO3-OAXO原装现货

常的步进运行，因此Tst是步进电机做单步运行所能带动的极限负载，即负载能力。所以把Tst称为大负载
能力，也称为启动转矩。当然它比大静转矩Tmax要小。可求得启动转矩为

由以上分析可知，当一定时，增加运行拍数N可以增大启动转矩。当通电状态系数C＝1时，正常结构的
反应式步进电机少的相数必须是3。如果增加电机的相数，通电状态系数较大时，大负载转矩也随之增大
。

此外，矩角特性的波形对电机带负载的能力也有较大影响。当矩角特性为平顶波时，Tst值接近于Tmax值
，电机带负载能力较大。因此，步进电机理想的矩角特性是矩形波。Tst是步进电机做单步运行时的负载
转矩极限值。由于负载可能发生变化，电机还要具有一定的转速。因而实际应用时，大负载转矩比Tst要
小，即留有相当余量才能可靠运行。

③步进电机转子振荡现象。前面的分析认为当电机绕组改变通电状态后，转子单调地趋向平衡位置。但
实际上步进电机在步进运行状态，即通电脉冲的间隔时间大于其机电过渡过程所需的时间时，由于转子
有惯性，它要经过一个振荡过程后才能稳定在平衡位置。这种情况，可通过加以说明。

步进电机空载，开始时A相控制绕组通电，转子处在失调角θ＝0的位置。当改变为B相控制绕组通电时
，B相定子齿轴线与转子齿轴线错开角，矩角特性向前移动了一个步距角θse，在磁阻转矩的作用下，转
子将由a点加速趋向新的初始平衡位置的b点（即B相定子齿轴线与转子齿轴线重合的位置）做步进运动，
到达b点时，磁阻转矩为零，但速度并不为
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 步进电机的动态特性显然，步距角越小，动稳定区越接近静稳定区。

动稳定区的边界点到初始稳定平衡位置点的区域称为裕量角（又称稳定裕度）。裕量角越大，步进电机
运行越稳定。它的值趋于零，步进电机就不能稳定工作，也就没有带负载的能力，裕量角用电角度表示
为

式中，为用电角度表示的步距角。

通电状态系数C＝1时，正常结构的反应式步进电机的相数m少必须为3，由上式可知，步进电机的相数越
多，步距角就越小，相应的裕量角（稳定裕度）越大，运行的稳定性也越好。

②大负载能力（启动转矩）。步进电机在步进运行时所能带动的大负载可由相邻两条矩角特性交点所对
应的电磁转矩Tst来确定。

设步进电机带恒定负载，可以看出，当负载转矩为TL1，且TL1<Tst时。若A相控制绕组通电，则转子的
稳定平衡位置为中曲线A上的点，这一点的电磁转矩正好与负载转矩相平衡。当输入一个控制脉冲信号
，通电状态由A相改变为B相，在改变通电状态的瞬间，矩角特性跃变为曲线B。对应于角度θa的电磁转
矩大于负载转矩TL1，电机在该转矩的作用下，沿曲线B向前转过一个步距角，到达新的稳定平衡点。这
样每切换一次脉冲，转子便转过一个步距角。

但是如果负载转矩增大为TL2，则初始平衡位置为

动态特性是指步进电机在运行过程中的特性，它直接影响系统工作的可靠性和系统的快速反应。

（1）单步运行状态

单步运行状态是指步进电机在单相或多相通电状态下，仅改变一次通电状态的运行方式，或输入脉冲频
率非常低，以致加第二个脉冲前，前一步已经走完，转子运行已经停止的运行状态。

①动稳定区和稳定裕度。动稳定区是指步进电机从一种通电状态切换到另一种通电状态时，不至于引起
失步的区域。
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