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Linearni pohon 300 mm s krokovym motorem

E PoPIs

Linedrni pohon uréeny do primyslu a

strojirenstvi. Pojezdova ploSina je usazena na
trapézovém $Sroubu. Sroub je pohénén krokovym
motorem. Posuvnd plocha se mize pohybovat v
rozsahu az 300 mm.

Spodni strana montazni plochy je osazena 8
matkami pro pripevnéni k plochému povrchu.
Pojezdova plosina je osazena 4 matkami pro
pfipevnéni zafizeni/predmét(.

Zakladni charakteristika:

e  krokovy motor

e trapézovy Sroub
e unas$ec na dva imbusy

e délka posuvu 300 mm
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SPECIFIKACE MOTORU

Napajeci napéti 12 VDC Tocivy moment 45 N.cm

Max. proud 1200 mA Presnost (posuvu) | 0,1 mm

Odpor motoru 3,20 Provozni teplota -10az 50 °C
Uhel kroku motoru | 1,8° Rozméry 55x 55 x 65 mm

Bl ©SES CZzECH IMPORTER



A

Material

Délka posuvu

Rozmeéry pojezdové
plosiny

Rozmeéry montazni
plochy

Celkové rozmeéry
Priumér unasece

Délka trap. Sroubu

=3 ZAPOJENI

aluminium

300 mm

80 x 60 x 30 mm

385x40 x 20 mm

455 x 80 x 65 mm

20 mm

385 mm

« SPECIFIKACE KONSTRUKCE

Max. horizontalni
zatizeni

Max. vertikalni
zatizeni

Trapézovy Sroub

Montazni matice

Matice na pojezdu

Roztec otvoru
montazni plochy

Rozte¢ otvoru
pojezdu
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56 kg

15 kg

M8

M4

2x M5 a 2x M6

20 mm

30 mm
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Zapojeni civek krokového motoru

Vodic Svorka civky
cerveny A+

zeleny A-

modry B+

Zluty B-

Nastaveni driveru

Driver uzivatel nastavi napf. na % mikrostepu (1600 pulz(). Proud uzivatel omezi napf. na 0,5 A.
Nastaveni driveru je individudlni a je nutné jej upravit podle potreb aplikace. Pokud driver konfiguraci
nepodporuje, uzivatel krok preskoci.
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% UKAZKA PROGRAMU

0000

Pro testovani programu je doporuceno, aby pojezdova plosina byla cca v poloviné pojezdové plochy.
Zafizeni neni osazeno koncovymi spinaci, tudiz by se motor otacel i pokud by se ploSina nachazela v
krajni pozici, coz by mohlo vést k poskozeni.

#define dirPin 2
#define stepPin 3
#define stepsPerRevolution 20000
void setup() {
// Declare pins as output:
pinMode(stepPin, OUTPUT);
pinMode(dirPin, OUTPUT);
}
void loop() {
// Set the spinning direction clockwise:
digitalWrite(dirPin, HIGH);
// Spin the stepper motor 1 revolution slowly:
for (inti = 0; i < stepsPerRevolution; i++) {
// These four lines result in 1 step:
digitalWrite(stepPin, HIGH);
delayMicroseconds(100);
digitalWrite(stepPin, LOW);
delayMicroseconds(100);
}
delay(1000);
// Set the spinning direction counterclockwise:
digitalWrite(dirPin, LOW);
// Spin the stepper motor 1 revolution quickly:
for (inti = 0; i < stepsPerRevolution; i++) {
// These four lines result in 1 step:
digitalWrite(stepPin, HIGH);
delayMicroseconds(100);
digitalWrite(stepPin, LOW);
delayMicroseconds(100);
}
delay(1000);

}
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