Sterownik siln

ika krokowego

z RS232 TTL

Nowy Elektronik 310-K

Potrzebny jest sterownik silnika krokowego - prosze bardzo. Nasz sterownik umozliwia sterowanie silnikéw
krokowych dwu i czterocewkowych o poborze pragdu do 10A i napieciu zasilania cewek max 36V. Sterowanie
silnika odbywa sie poprzez szeregowy interfejs RS232 TTL (+5V).

Silniki krokowe wykorzystywane sg tam, gdzie za-
chodzi potrzeba przetozenia informacji cyfrowej na prze-
suniecie mechaniczne. Co prawda istnieje mozliwo$¢ pra-
wie zawsze zastosowania silnika liniowego, jednak moze
to sie okaza¢ bardzo ktopotliwe i drogie. Przyktadem niech
bedzie choéby ploter lub frezarka numeryczna. Aby w tych
urzadzenia uzy¢ silnikéw liniowych potrzebna jest bardzo
rozbudowana elektronika i mechanika. A skoro rozbudo-
wana, znaczy droga. Zastosowanie silnika krokowego do
sterowania ploterem ogranicza koszty do minimum. Wy-
starczy silnik, pasek, jedna zebatka , dwa kétka, maty uktad
sterujacy i juz mozemy bardzo precyzyjnie poruszac¢ sie w
jednej wybranej osi z doktadnos$cia do setnych cze$ci mi-
limetra. Jak wida¢ na powyzszym przyktadzie stosowanie
silnikéw krokowych jest jak najbardziej uzasadnione.

Budowa i dziatanie
Schemat catego sterownika jest zamieszczony na
rys.1. Do zarzadzania zostat wykorzystany popularny mi-

krokontroler 89C2051. Natomiast program zostat napisa-
ny w pakiecie BASCOM. Jak wida¢ na rys. 1 do sterowni-
ka mozna podtaczy¢ dwa rodzaje silnikéw krokowych.
Oczywiscie nie jednoczes$nie. Silnik czterocewkowy ozna-
czony na schemacie jako M1 lub silnik dwucewkowy o
oznaczeniu M2. Ja osobiscie polecam uzywanie silnikdw
czterocewkowych. Dajg sie znacznie lepiej sterowaé niz
dwucewkowe. Doktadniej chodzi o ilo$¢ i wielko$é kroku.
Oczywiscie ostateczny wybor zalezy do konstrukcji urza-
dzenia, do ktérego chcemy zastosowac silnik krokowy. Naj-
prostsze sterowanie silnika krokowego odbywa sie w na-
stepujacy sposob. Stan poczatkowy - prad nie ptynie w
zadnej cewce. Stan pierwszy - prad ptynie tylko w cewce
pierwszej. Stan drugi - prad przestaje ptyna¢ w cewce
pierwszej i zaczyna ptyna¢ w cewce drugiej. Stan trzeci -
prad przestaje ptyna¢ w cewce drugiej i zaczyna ptynaé w
cewce trzeciej. Stan czwarty prad przestaje ptyna¢ w cew-
ce trzeciej i zaczyna ptyngé w cewce czwartej. Stan pierw-
szy - prad przestaje ptyna¢é w cewce czwartej i zaczyna
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Tabela 1

Nazwa
algorytmu

Numer

programu Kolejnosé wiaczania cewek

Typ silnika

Al] [B1] [A2] [ B2] 1/4 czterocewkowy

Al,B1] [B1,A2] [A2,B2] [B2,A1] 2/4 czterocewkowy

Al,B1,A2][B1,A2,B2][A2,B2,A1][B2,A1,B1] 3/4 czterocewkowy

A1,B1][B1][BL,A2][A2][A2,B2][B2][B2,AL][AL] 3/8 czterocewkowy

A1,B1][A1,B1,A2][B1,A2][B1,A2,B2][A2,B2][A2,B2,AL][B2,A1][B2,AL,B1] 5/8 czterocewkowy

!
!
!
!
I
I

A1-24][A 1+ 2-][B 1- 2+][B 1+ 2-] 1/4 dwucewkowy

nie napiecia do 10V. Co prawda napiecie bramki moze by¢
az 25V, ale tak wysoki potencjat nie jest tu potrzebny.
Powyzsze rozwigzanie umozliwia sterowanie silnikow dwu-
i czterocewkowych. Trzeba tylko pamieta¢, aby silnik dwu-
cewkowy podtaczy¢ do odpowiednich par tranzystoréow
zgodnie z rys. 1.
Caty uktad sterowany jest poprzez port RS232. W ukfadzie
celowo nie zostat dodany konwerter pozioméw MAX232.
Z doswiadczenia wiem, ze rzadko stosuje sie sterowanie
silnikéw krokowych z komputera. A jeszcze rzadziej z por-
tu szeregowego. Uktad zostat zaprojektowany tak, aby sta-
nowit modut wykonawczy wiekszego uktadu. Jednak nic
nie stoi na przeszkodzie, aby nasz uktad wyposazy¢ we
wczesniej wspomniany konwerter. Mozna réwniez skorzy-
sta¢ z zestawu 213-K.
Sterowanie poprzez port jest niezbyt skomplikowane i nie
powinno sprawi¢ ktopotéw. Petne kody sterujace zostaty
zawarte ponizej.
N1...N4 -adres sterownika. Istnieje mozliwo$¢ wybrania
czterech adreséw zworami J1-J2

T1...T6 -wybor typu silnika (zgodnie z tabelg 1)

SO -start

S1 -stop

DO -krok do przodu

D1 -krok do tytu

M -wszystkie wyjscia w stanie wysokim (zasilanie sil-
nikéw)

Q -zeruje sterownik

Dla przyktadu wyjasnie jak zmusi¢ silnik do wykonania
trzech krokéw do przodu, jednego kroku do tytu, ustawie-
nie wyj$¢ w stanie wysokim i zerowanie sterownika — N1T1;
N1S0; N1DO0; N1DO0; N1DO;N1D1; N1M; Q. Podczas wysy-
tania powyzszej sekwencji nalezy pomina¢ $redniki. Wy-
sytanie danych do sterownika odbywa sie z predkoscia
19200 bodéw. Zastosowanie tylko 19200 bodéw podykto-
wane jest mozliwoscig uzycia do$é dtugiego przewodu ta-
czacego nasz modut z jednostkg nadrzedna. Réwniez i
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pewno$¢ dziatania jest nie bez znaczenia. Przy zastoso-
waniu wiekszej predkosci przesytania danych uktad gubit
dane.

Montaz i uruchomienie

Montaz uktadu nalezy wykonaé zgodnie z rys. 2. Naj-
lepiej rozpocza¢ od wlutowania wszystkich mostkéw, a na-
stepnie elementéw biernych i dyskretnych. Nastepnie wylu-
towujemy stabilizator napiecia i podtaczamy Zrédto zasilania
do naszego uktadu. W podstawce pod U1 sprawdzamy na-
piecie miedzy wyprowadzeniami 10 i 20. Powinno byé +5V.
Odtaczamy Zrédto zasilania i wktadamy 89C2051. Ukiad jest
gotéw do pracy. Na zakonczenie wyjasnie potrzebe stoso-
wania rezystoréw ograniczajacych R7-R10. Zadaniem tych
rezystoréw jest ograniczenie pradu pobieranego przez cew-
ki silnika krokowego. Warto$¢ ich jest uzalezniona od typu
zastosowanego silnika. Aby je obliczy¢ potrzebne sg dane
cewek w silniku. Z reguty wartosci R7-R10 wahaja sie od dzie-
siatych czes$ci ohma do kilkunastu ohmoéw.

Spis elementéw
Rezystory:

R1 - 4k7

R2 - 4k7

R3 - bk1

R4 - 5k1

R5 - bk1

R6 - bk1
Kondensatory:
C1-680nF

C2 - 33pF

C3 - 33pF

C4 -100uF/16v
C5 - 100nF

(6 - 330nF
Pétprzewodniki:
T1-BC547

T2 - BC547

T3 - BC547

T4 - BC547

T5 - IRFZ44

T6 - IRFZ44

T7 - IRFZ44

T8 - IRFZ44

T9 - IRFZ44

T10 - IRFZ44

T11 - IRFZ44
T12- IRFZ44

DZ1 - BZX55C10V
DZ2 - BZX55C10V
DZ3 - BZX55C10V
DZ4 - BZX55C10V
Uktady scalone:
U1-89C2051

U2 - 7805

Inne:

Podstawka - DIL20
J1-PLS2+MJ6B
J2 - PLS2+MJ6B
Z1 - ARK3

DR1 - 2k2

Plytka 310-K




