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Servo motors; classification, survey

Fiir den Anwendungsbereich dieser Norm bestehen keine entsprechenden regionalen oder internationalen Normen.

1 Anwendungsbereich 3.1.2.3 Laufer ohne Eisen

Diese Norm gilt fiir elektrische Stellmotoren im Bereich mit schelbenformllger chklung“

der Klein- und Kleinstmotoren. Bei dieser Bauart rotiert eine scheibenférmige Wicklung
zwischen Dauermagneten. Die Wicklung kann in gewickel-
ter, gestanzter oder in geatzter Form ausgefihrt sein.

3.1.2.4 Laufer ohne Eisen
mit zylinderformiger Wicklung

Ein e!ektrischer STE"VT‘OW ist in der Lagg, mit.einer Bei dieser Bauart lauft eine gleichmaRig iiber den Umfang
elektrischen Ansteuereinheit analoge oder digitale Signale  yerteilte selbsttragende Wicklung (als Glocken- oder

(FihrungsgroBe) hinreichend schnell und genau in  Korhwicklung bezeichnet) zwischen den feststehenden

2 Allgemeines

mechanische Bewegung umzuformen und einen Sollstell- g,y teilen EisenriickschluR und Dauermagnet um.
bereich zu erreichen. Der Stellmotor kann Teil (Stell-

glied) einer Steuerstrecke oder eines Regelkreises sein. 3.2 Biirstenlose DC-Motoren (Elektronikmotoren)

Mit einer entsprechenden Stellungserfassung fiihren die  Bei dieser Bauart erfolgt die Kommutierung des Stromes
Stellmotoren Stellungsidnderungen um beliebige Dreh-  in der im allgemeinen im Sténder feststehenden Wicklung

winkel oder Wegstrecken aus. Die Art der Stellungs- mit Hilfe elektronischer Bauelemente. Die zyklische
erfassung bestimmt den kleinstmoglichen Drehwinkel  Fortschaltung wird durch die Sensoren fir die Erfassung
oder Weg. Schrittmotoren kommen ohne Stellungs- der Lauferstellung ausgeldst und ist selbstgefiihrt.
erfassung aus. Der kleinste mogliche Schrittwinkel ist

hier durch die Motorkonstruktion festgelegt. 3.3 Schrittmotoren

Schrittmotoren formen im Zusammenwirken mit der
zugehorigen elektronischen Ansteuereinheit elektrische
Impulse in diskrete mechanische Schrittwinkel um. Die

3 Bauarten Schrittwinkel sind untereinander gleich, und sie sind
3.1 Gleichstrom-Klein- und -Kleinstmotoren ohne besondere Malnahmen nicht veranderbar. Eine
3.1.1 Feld elektromagnetisch erregt Stellungsriickmeldung ist bei Schrittmotoren nicht erfor-

derlich.
Man kann drei Schrittmotorausfiihrungen unterscheiden:

Im Bereich der Klein- und Kleinstmotoren werden sie
aus wirtschaftlichen Griinden (Verluste und Kosten)
selten eingesetzt. 3.3.1 Schrittmotoren

mit dauermagnetischem Wechselpollaufer

3.1.2 Feld dauermagnetisch erregt 3.3.2 Schrittmotoren mit axial magnetisiertem

Ein betrachtlicher Anteil aller Stellmotoren fallt in diese Dauermagnet im Liufer oder im Stinder und
Gruppe. Es wird nach folgenden Bauarten unterschieden: mit genuteten Weicheisenpolen (Hybridmotor)
3.1.2.1 Laufer mit Eisen als Nutenlaufer 3.3.3 Schrittmotoren mit genutetem Weicheisenldufer
Die Wicklung ist bei dieser Bauart in die Nuten eines mit- (Reluktanz-Schrittmotor)

Nachdruck, auch auszugsweise, nur mit Genehmigung des DIN Deutsches Institut fur Normung e. V., Berlin, gestattet.

umlaufenden Blechpaketes eingelegt. Die Drehmomenten- .

anderungen in Abhangigkeit vom Drehwinkel (Nutungs- 4 Weitere Motorbauarten

moment) sind beim Einsatz als Stellmotor zu beachten.  Alle weiteren in der Systematik (siehe tabellarische
Ubersicht) angesprochenen Motorbauarten sind grund-

3.1.2.2 Laufer mit Eisen als Mantelldufer satzlich auch als Stellmotoren einsetzbar. lhr Einsatz ist
Die Wickiung liegt bei dieser Bauart gleichmaBig verteilt  jedoch auf besondere Anwendungen beschrankt. Sie wer-
auf einem mitumlaufenden, nutenlosen Blechpaket. den hier deshalb nicht behandelt.
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Zitierte Normen
DIN 42021 Teil 1  Schrittmotoren; AnbaumaRe, Typschild, elektrische Anschliisse
DIN 42021 Teil 2 Schrittmotoren; Begriffe, Formelzeichen, Einheiten und Kennlinien

DIN 42025 Teil 1  Stellmotoren; Gleichstrom-Klein- und -Kleinstmotoren mit dauermagnetischer Erregung, Anbau-
male, Drehrichtung, Typschild

DIN 42025 Teil 2  Stelimotoren; Gleichstrom-Klein- und -Kleinstmotoren mit dauermagnetischer Erregung, Begriffe,
Formelzeichen, Einheiten

Erlauterungen
Diese Norm wurde ausgearbeitet vom AK 311.1.1 ,,Klein- und Kleinstmotoren’’ im UK 311.1 ,,Elektrische Maschinen,
Leistungen und Abmessungen’’ der Deutschen Elektrotechnischen Kommission im DIN und VDE (DKE).

Seit der Erfindung des mechanischen Kraftverstérkers durch M.J. Farcot (1868), dessen Servo-moteur patentiert wurde,
spricht man von Servo-Mechanismen und Servomotoren, wenn vom Umformer im Stellglied des Regelkreises die Rede ist.

Die Norm DIN 19226 ,,Regelungstechnik und Steuerungstechnik; Begriffe und Benennungen” verwendet den Begriff
Stelimotor. Dies gilt sowohl fiir Steuerungen (open loop control) als auch fiir Regelkreise (closed loop control). Meist
werden elektrische Stellmotoren eingesetzt.

Hydraulische oder pneumatische Antriebe sind ebenfalls fiir Stellaufgaben gebrauchlich. In dieser Norm werden aus-
schlieBlich elektrische Stelimotoren behandelt.
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