RONDA Spécification technique 5040.005f.02

GB10

Gear Box bidirectionnel avec une aiguille avec
une résolution de 1°.

Edité 11.10.2019 15223
Modifié 19.11.2020 15223
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Spécification technique GB10 5040.005f.02

Moteurs 1

Température de fonctionnement 0...50 °C

Résistance aux chocs * NIHS 91 - 10

i

Angle de rotation / impulsion J 1°

* En utilisant les méthodes de controle mentionnées sur les pages 4 et 5.
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Spécification technique

Connexion du moteur no. 1

Connexion du moteur no. 2

Connexion du moteur no. 3

Connexion du moteur no. 4

Bobine no. 1

Bobine no. 2

Résistance de la bobine — typique

Inductance de la bobine — typique

RONDA

GB10

Coté rouage

Principe pour I’électronique de controle

5040.005f.02

+
moteur \ 1 moteur
ey ey
[T \\. [N \
O : Y
M1 \ bobine  '\2 M3\ bobine 4
i Nl 5N / E S / iy
M1
M2
M3
M4
L1
L2
Condition T=20°C 1'600 Ohm
Condition f=1kHz 1.5H
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Spécification technique

GB10

Recommended driving method
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Tension nominale
Gamme de tension
Cycle de service

Durée d’'impulsion

Fréquence maximale du pas du moteur

Fréquence de hachage

Consommation de courant (fsp = 1 pas/s)

Consommation de courant (fsi, = 60 pas/s)

Couple de rotation 2 *

Légende:
" Condition: U, = Uy, T=20°C

2 typique

3)

possibles selon 'application.
4)

RONDA

Un 3.0
Unnin 2.80
Ui 3.20
PWM  100%
i 3.0
LAY fStep 60
fen ---
29 It 4.0
2.4 Imot 240
M 50

Application avec fréquence plus élevée: voir page 7.
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Fréquence des pas du moteur maximale testée. Des fréquences plus élevées peuvent étre
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Spécification technique

GB10

5040.005f.02

Méthode de controle recommandée

Controle du moteur dans une direction

Les deux exemples suivants montrent les impulsions moteur pour 3 pas moteur dans une direction. Le

moteur doit étre contrélé en alternant les impulsions.

Direction = sens horaire (CW)
Séquence pour 3 pas moteur
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Changement de direction

Direction = sens antihoraire (CCW)
Séquence pour 3 pas moteur
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Les exemples suivants montrent les impulsions moteur pour un changement de direction

CW — CCWwW

derniére impulsion d'une suite d'impulsions en
direction CW (se terminant par une impulsion
avec tension positive) suivi de 2 impulsions CCW
(commengant par une impulsion avec tension
négative)

UL+
+UN“
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-UN
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+UN“
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CwW - CCw

derniére impulsion d'une suite d'impulsions en
direction CW (se terminant par une impulsion
avec tension negative) suivi de 2 impulsions
CCW (commengant par une impulsion avec
tension positive)
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RONDA

CCW —- CWwW

derniére impulsion d'une suite d'impulsions en
direction CCW (se terminant par une impulsion
avec tension positive) suivi de 2 impulsions CW
(commengant par une impulsion avec tension
négative)

UL1
+UN
OV_—._Lt
-UN
UL2
+UN
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CCW - CWwW

derniére impulsion d'une suite d'impulsions en
direction CCW (se terminant par une impulsion
avec tension négative) suivi de 2 impulsions CW
(commengant par une impulsion avec tension
positive)

UL+
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Spécification technique

GB10

Exemple: méthode de contréle recommandée

UL
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(a) impulsion positive
UL =+Uy

UL = Uus - Un2
P1, N2 = fermé
P2, N1 = ouvert

D = diode de roue libre

(b) impulsion négative

U|_ = -UN
P1, N2 = ouvert
P2, N1 = fermé

D = diode de roue libre

(c) court-circuit

U|_ =0V
P1, P2 = ouvert
N1, N2 = fermé

D = diode de roue libre

RONDA

5040.005f.02
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Spécification technique GB10 5040.005f.02

Méthode de contréle recommandée pour fréquence plus élevée

UL pas 1 pas 2 pas 3 pas 4
P ] e
o i T |

tpra = 3.00 ms Uz | et

tre = 0.25ms | ” ”

tp2 = tp1b + tp']c = 050 ms UL+ | tpia

ty > 2.50ms L

d = ;, | _Wr~~ft

tp'u tpc

ULz tp2
UN—
ov et

Contréle du moteur dans une direction
Les deux exemples suivants montrent les impulsions moteur pour 3 pas moteur dans une direction. Le
moteur doit étre contrélé en alternant les impulsions.

Direction = sens horaire (CW) Direction = sens antihoraire (CCW)
Séquence pour 3 pas moteur Séquence pour 3 pas moteur
UL1 UL1
+Unt sunt
ov ]]?IL t o JﬁJﬂ t
-UN -UN
UL2 ULz
+UN g _*_UNjl
v [ .. ov ]]?ILt
-UN I -UN

Fréquence maximale du pas du moteur ¥ fstep 167 pasy
Consommation de courant (fsp, = 1 pas/s) 2 Imot 5.0 MA
Consommation de courant (fg, = 167 pas/s) ? ot 835 pA
Couple de rotation ? M 30 UNm

Légende:

Condition: U_ = Uy, T=20°C

2 typique

Fréquence des pas du moteur maximale testée.
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