A léptetőmotorok elektromos felépítése
Unipoláris négytekercses léptetőmotorok kapcsolása


Bipoláris kéttekercses léptetőmotorok kapcsolása



A léptetőmotorok jellemzői:

· egy lépésre eső szögelfordulás,

· egy teljes körülforduláshoz szükséges lépésszám,
· forgatónyomaték és terhelhetőség

· tartófeszültség.

A léptetőmotorok vezérlése
Kéttekercses léptetőmotor, teljes léptetés: egyszerre két szomszédos tekercs kap gerjesztést.
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Egyfázisú teljes léptetés: egyszerre mindig csak egy tekercs kap gerjesztést, ilyenkor egy teljes osztásnyit fordul el a léptetőmotor.
   


	
	a1
	a2
	b1
	b2

	 0
	1
	0
	0
	0

	1
	0
	1
	0
	0

	2
	0
	0
	1
	0

	3
	0
	0
	0
	1

	4
	1
	0
	0
	0

	5
	0
	1
	0
	0

	6
	0
	0
	1
	0

	7
	0
	0
	0
	1


Egyfázisú fél léptetés: az egyik tekercs gerjesztése után az adott tekercsre és a mellette lévőre egyszerre kapcsolunk áramot, majd megint csak a következőre.
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A léptetőmotorok bekötése

Előtét-ellenállás a középleágazáson

Előtét-ellenállások a tekercs kivezetéseken


Példa tranzisztoros meghajtó áramkörök alkalmazására
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