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Opis

KAmod Motor Driver jest sterownikiem silnika elektrycznego na napiecie state do 30 V. Umozliwia wybdr kierunku obrotéw
silnika oraz regulacje jego mocy w zakresie 0...100%, co w praktyce stuzy do regulacji predkosci obrotowej. Sygnatem
sterujgcym moze by¢ sygnat napieciowy mieszczacy sie w jednym z 3 zakreséw: 0...3,3V, 0...5 V lub 0...10 V, lub sygnat
PWM o amplitudzie 3,3V, 5 V lub 10 V. Takie sygnaty mozna tatwo uzyskac z ptytek Raspberry, Arduino, Nucleo lub ze
zwyktego potencjometru. Stopien mocy jest zbudowany z tranzystoréw MOSFET potaczonych w ukfadzie mostka H, co
zapewnia wysoka moc wyjsciowa i wysoka sprawnos¢ sterownika.
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Podstawowe parametry

Reguluje moc silnika metodg PWM

Umozliwia prace silnika w obu kierunkach

Moc silnika moze by¢ sterowana sygnatem analogowym lub cyfrowym

Analogowy sygnat sterujacy moze zawierac sie w jednym z 3 zakreséw: 0...3,3V, 0..5V lub 0...10 V
Cyfrowy sygnat sterujacy w postaci przebiegu PWM powinien mie¢ czestotliwo$¢ w zakresie 200 Hz... 50 kHz oraz
amplitude 3,3V, 5V Iub 10V

Oddzielne wejscie cyfrowe do sterownia kierunkiem obrotéw silnika

Funkcja tagodnego startu i tagodnego zatrzymania

Funkcja zatrzymania za pomoca sygnatu z czujnika krancowego

Funkcja zatrzymania z blokowaniem lub nie blokowaniem watu silnika

Czestotliwos¢ wyjsciowego sygnatu PWM: 750 Hz

Zabezpieczenie przecigzeniowe (ograniczenie pradu wyjsciowego)

Zabezpieczenie przed przegrzaniem

Zasilanie napieciem statym z zakresu 6...30 V

Maksymalny ciagty prad silnika: 15 A

Przyciski do szybkiego testowania

Diody LED sygnalizujace stan pracy urzadzenia
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Wyposazenie standardowe

Kod Opis

KAmod Motor Driver|Urzadzenie zmontowane i uruchomione




Schemat elektryczny
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Sterowanie moca wyjsciowa

Ztacze Funkcja

» Wejscie sygnatu sterujgcego analogowego lub cyfrowego
ADJ IN * Sygnat analogowy to napigcie o odpowiednim zakresie zmian
Szpilki goldpin 3x1, 2,54 mm |« Sygnat cyfrowy to sygnat PWM o regulowanym wypetnieniu

* Na ztaczu wyprowadzone jest napiecie 3,3 V

Szpilki ztacza ADJ IN petnig nastepujace funkcje:

e V (pin 1, po prawej) - wyjscie napiecia 3,3 V, ktére mozna obcigzy¢ pradem do 10 mA;

® S (pin 2, Srodkowy) - wejscie sygnatu analogowego lub cyfrowego, maksymalne doprowadzone napiecie nie
moze przekracza¢ 16 V;

e G (pin 3, po lewej) - masa uktadu, nalezy dotgczy¢ mase sygnatu sterujgcego.

Doprowadzony sygnat analogowy musi miesci¢ sie w jednym z 3 zakreséw sterujacych: 0...3,3 V; 0...5 V lub 0...10 V. Moc
wyjsciowa sterownika silnika bedzie proporcjonalna do napiecia przytozonego do styku S i zalezy od wybranego zakresu
sterujacego. Do stykdw V, S, G ztgcza mozna potaczyé zwykty potencjometr i w ten sposéb regulowaé moc wyjsciowa.

Sygnat cyfrowy - PWM moze miec czestotliwos¢ w zakresie od 200 Hz do 50 kHz, wypetnienie w zakresie od 0 do 100% oraz
amplitude o napieciu 3,3V, 5V lub 10 V. Moc wyjsciowa sterownika silnika bedzie proporcjonalna do wspétczynnika

wypetnienia sygnatu PWM.

Zakres sterujacy zaréwno dla sygnatu analogowego, jak i cyfrowego, jest wybierany za pomoca ztgcza IN.RNG.
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Wybor zakresu amplitudy sygnatu sterujacego

Ztacze Funkcja

IN.RNG

Szpilki goldpin 4x1, 2,54 mm  Ustawienie zakresu napiecia dla sygnatu sterujgcego analogowego i cyfrowego

Sygnat sterujacy doprowadzony do ztgcza ADJ IN moze pochodzi¢ z réznych uktadéw, ptytek uruchomieniowych i
komputerkéw SBC. Dwa najbardziej popularne standardy poziomu napiecia uktadéw cyfrowych to 3,3 V oraz 5 V. Natomiast
sygnat analogowy stosowany w systemach automatyki domowej i przemystowej to sygnat o zakresie 0...10 V. Aby sterownik
silnika KAmod Motor Driver prawidtowo wspétpracowat z réznymi systemami nalezy ustawi¢ wtasciwy zakres napiecia dla
sygnatu sterujgcego. Stuzy do tego ztacze IN.RNG (input range).

Ustawienie zworki w jednej z 3 pozycji powala wybrac¢ 1 z 3 zakreséw:

e zaworka na szpilkach 1-2: zakres napiecia dla sygnatu sterujacego wynosi 10 V;
e zaworka na szpilkach 2-3: zakres napiecia dla sygnatu sterujagcego wynosi 5 V;
e zaworka na szpilkach 3-4: zakres napiecia dla sygnatu sterujgcego wynosi 3,3 V.

Potozenie zworki oraz odpowiadajgce mu zakresy napiecia zostaty wyraznie oznaczone na ptytce sterownika silnika.
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Sterowanie polaryzacja wyjscia (kierunkiem obrotéw
silnika)

Ztacze Funkcja

DIR

Szpilki goldpin 3x1, 2,54 mm * Wybdr polaryzacji napiecia wyjsciowego, czyli kierunku obrotow silnika

Kierunek obrotéw typowego silnika pradu statego zalezy od polaryzacji napiecia zasilajacego silnik. Odwracajac polaryzacje
napiecia mozna odwréci¢ kierunek obrotéw silnika. Sterownik silnika KAmod Motor Driver pozwala wybra¢ kierunek obrotéw
silnika za pomoca stanu na ztaczu DIR.

Ustawienie zworki w jednej z 2 pozycji powala wybrac jeden z 2 kierunkéw - polaryzacje napiecia na wyjsciu:

e zaworka na szpilkach 1-2 (po prawej stronie): na wyjsciu OUT 1 bedzie potencjat dodatni, a na wyjsciu OUT 2 -
masa zasilania;

o zaworka na szpilkach 2-3 (po lewej stronie): na wyjsciu OUT 1 bedzie masa zasilania, a na wyjsciu OUT 2 -
potencjat dodatni.

Szpilki ztagcza DIR petnig nastepujgce funkcje:

e pin 1 (po prawej) - wyjscie napiecia 3,3 V, ktére mozna obcigzy¢ pradem do 10 mA;
e pin 2 (Srodkowy) - wejscie sygnatu cyfrowego okreslajgcego kierunek;
e pin 3 (po lewej) - masa uktadu, nalezy dotaczy¢ mase sygnatu sterujgcego.

Wejscie DIR jest normalnie podciggniete do 3,3 V (pull-up). Zmiana stanu nastgpi po podaniu masy na pin 2 lub zwarciu
pinéw 2-3. Na wejscie mozna poda¢ napiecie do 6 V.
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Wymuszenie zatrzymania pracy silnika

Ztacze Funkcja

LIMIT * Natychmiastowe zatrzymanie pracy silnika
Szpilki goldpin 3x1, 2,54 mm |« Ustawienie mocy wyjsciowej na 0%

Dziatanie silnika mozna w kazdej chwili przerwaé. Moc wyjsciowa jest wtedy ustawiana na wartos¢ 0% niezaleznie od sygnatu
sterujacego doprowadzonego na wejscie ADJ IN. Po zatrzymaniu za pomocg ztacza LIMIT, ponowne uruchomienie silnika
jest mozliwe po spetnieniu jednego z 2 warunkéw:

e zostanie zmieniony kierunek obrotéw, poprzez zmiane stanu na ztaczu DIR. Silnik rozpocznie prace w
przeciwnym kierunku, nawet jesli sygnat na ztgczu LIMIT pozostaje w stanie aktywnym w momencie zmiany
kierunku.

e sygnat sterujacy na ztaczu ADJ IN osiggnie warto$¢ zerowg oraz sygnat na zigczu LIMIT przejdzie w stan
nieaktywny. Po ponownym zwiekszeniu sygnatu na ztgczu ADJ IN silnik rozpocznie prace w dowolnie
ustawionym kierunku.

Stan na ztgczu LIMIT jest:

e aktywny, gdy zwarte sg szpilki 2-3 (po lewej stronie);
e nieaktywny, gdy zwarte sg szpilki 1-2 (po prawej stronie), lub nie sg zwarte zadne szpilki.

Szpilki ztacza LIMIT petnig nastepujace funkcje:

e pin 1 (po prawej) - wyjscie napiecia 3,3 V, ktére mozna obcigzy¢ pragdem do 10 mA;
e pin 2 (Srodkowy) - wejscie sygnatu cyfrowego aktywujacego funkcje zatrzymania;
e pin 3 (po lewej) - masa uktadu, nalezy dotgczy¢ mase sygnatu sterujgcego.

Wejscie LIMIT jest normalnie podciggniete do 3,3 V (pull-up). Aktywny stan nastapi po podaniu masy na pin 2 lub zwarciu
pinéw 2-3. Na wejscie mozna podac napiecie do 6 V.
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BRK/FRE - Wybdr sposobu zatrzymania

Ztacze Funkcja

BRK/FRE

Szpilki goldpin 3x1, 2,54 mm * Wybdr sposobu zatrzymania - z hamowaniem, lub bez

Zatrzymanie pracy silnika za pomoca ztacza LIMIT moze by¢ wykonane na 2 sposoby:

® w sposéb swobodny,
e z hamowaniem.

Stan zlacza BRK/FRE pozwala wybra¢ jedna z tych opcji:

¢ zatrzymanie swobodne - zwarte szpilki 1-2 (po prawej stronie). Zasilanie silnika jest odtgczane i silnik
wytraca predkos¢, az do zatrzymania;

e zatrzymanie z hamowaniem - zwarte szpilki 2-3 (po lewej stronie). Zasilanie silnika jest odtagczane, a jego
zaciski zasilajgce sg zwierane do masy, co powoduje gwattowne wyhamowanie silnika.

Wtgczona funkcja zatrzymania z hamowaniem powoduje, ze przy zerowym sygnale sterujgcym na ztgczu ADJ IN, silnik
réwniez jest blokowany - jego zaciski zasilajgce sg zwierane do masy, co znacznie utrudnia jego obracanie za pomocg
zewnetrznej sity.
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Przyciski szybkiego testowania

Typ Funkcja

TEST * Ustawienie mocy wyjsciowej 100%, niezaleznie od poziomu sygnatu na ztgczu ADJ IN
Przyciski microswitch |* Zmiana kierunku obrotéw, przy niewysterowanym ztaczu DIR

Sterownik silnika KAmod Motor Driver mozna fatwo przetestowac bez doprowadzania sygnatéw sterujgcych, za pomoca
dwdéch miniaturowych przyciskdw umieszczonych na ptytce:

e TEST RUN - wcisniecie przycisku powoduje ustawienie mocy wyjsciowej 100%, niezaleznie od poziomu
sygnatu na ztagczu AD) IN;

o TEST DIR - wcisniecie przycisku powoduje zmiane kierunku obrotdéw, jesli ztgcze DIR nie jest wysterowane
zewnetrznym sygnatem.
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Potencjometry do regulacji parametréow pracy

KA ]| =—

Typ Funkcja
SOFT START * Ustawianie szybkosci dziatania funkcji tagodnego rozruchu oraz tagodnego zmniejszania
CURR LIMIT predkosci
Potencjometry miniaturowe | * Ustawienie progu zadziatania zabezpieczenia przed przecigzeniem

Sterownik silnika KAmod Motor Driver realizuje funkcje SOFT START, ktéra obejmuje:

tagodny rozruch,

tagodne zwiekszanie predkosci,

tagodne zmniejszanie predkosci,

ptynna zmiane kierunku obrotéw (z etapami tagodnego hamowania, zatrzymania i tagodnego rozruchu).

Dziatanie tych rozwigzan pozwala zmniejszy¢ obcigzenie Zrédta zasilania oraz ograniczy¢ przecigzenia mechaniczne silnika i
elementdéw mechanicznych potaczonych z silnikiem. Intensywnos¢ dziatania powyzszych funkcji okresla potozenie
potencjometru oznaczonego SOFT START. W zakresie od pozycji MIN do MAX czas rozruchu z poziomu 0% do 100% jest
regulowany w zakresie od 1 do 4 sekund.

Sterownik silnika KAmod Motor Driver realizuje funkcje zabezpieczenia przed przecigzeniem CURRENT LIMIT, ktéra
zabezpiecza sterownik oraz silnik przed przeptywem zbyt duzego pradu (funkcja nie gwarantuje zabezpieczenia przed
zwarciem na wyjsciu sterownika). Poziom ograniczenia padu okresla potozenie potencjometru oznaczonego CURR LIMIT. W
zakresie od pozycji MIN do MAX warto$¢ pradu jest regulowana od ok. 2 A do ok. 15 A. Dziatanie ograniczenia jest
sygnalizowane miganiem czerwonej diody sygnalizacyjnej FLT.
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Sygnalizacja stanu pracy

Typ Funkcja
ouT o - e o
 OUT - sygnalizacja obecnosci napiecia na wyjsciu
FLT . . . .
STA o STA - sygnal_lzagja normglpej pracy lub aktywpej funkcji LIMIT
Diody LED * FLT - sygnalizacja przecigzenia lub przegrzania

OUT (Output) - Sygnalizacja napiecia wyjsciowego jest realizowana przy pomocy dwdch diod LED oznaczonych na ptytce
sterownika jako OUT. Kazda z diod odpowiada jednemu kierunkowi obrotéw, jednak w przypadku silnikéw o duzej mocy,
energia indukowana w silniku w trakcie sterowania PWM bedzie powodowa’ra efekt Swiecenia obu diod jednoczesnie. Diody

s

STA (Status) - W czasie normalnej pracy sterownika zielona dioda STA $wieci Swiattem ciggtym. Gdy zostanie wymuszone
zatrzymanie silnika sygnatem na ztaczu LIMIT, wéwczas dioda STA bedzie swiecita krétkimi impulsami, sygnalizujac w ten
sposob, ze nalezy spetnic jeden z warunkéw zakonczenia stanu zatrzymania, aby uruchomic silnik.

FLT (Fault) - W czasie normalnej pracy czerwona dioda FLT jest wygaszona. Swiecenie diody krétkimi impulsami oznacza
dziatanie zabezpieczenia przed przecigzeniem CURRENT LIMIT, czyli ograniczenie pradu zasilajgcego silnik. Swiecenie
ciagte diody FLT oznacza wytgczenie sterownika z powodu przecigzenia i/lub przegrzania.
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Zasilanie i obciazenie

Ztacze Funkcja

POW
ouT
Ztacze Srubowe DG35, M3 22...12AWG

* POW - ztacze umozliwiajgce dotaczenie zasilania
* OUT - ztacze umozliwiajgce dotaczenie obcigzenia

POW - Napiecie zasilania dotgczone do ztgcza POW musi zawierac sie w zakresie 6...30 V. Stuzy ono do zasilania sterownika
silnika oraz dotaczonego do jego wyjscia obcigzenia, np silnika. W przypadku obcigzen o duzej mocy nalezy zapewnié zrédto
zasilania o odpowiedniej wydajnosci. Ztgcze wyposazone jest w Sruby rozmiaru M3.

OUT - Ztagcze umozliwiajace dotgczenie obcigzenia, np. silnika elektrycznego na napiecie state, itp. Napiecie znamionowe
silnika musi odpowiada¢ wartosci napiecia zasilajacego sterownik. Prgd znamionowy silnika nie powinien przekracza¢ 15 A.
Ztacze wyposazone jest w sruby rozmiaru M3.

W przypadku obciazen o duzej mocy nalezy zadba¢ o odpowiednio duzg $rednice oraz jak najmniejsza dtugos¢ przewodow
potgczeniowych.
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Wymiary

Ptytka sterownika silnika KAmod Motor Driver ma wymiary 65x56 mm i wysoko$¢ ok. 21 mm. Umiejscowienie otworéw

mocujacych pokazano na rysunku.
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Linki zewnetrzne

e Karta katalogowa uktadu DRV8701
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https://www.ti.com/lit/ds/symlink/drv8701.pdf

BTC Korporacja
05-120 Legionowo
ul. Lwowska 5

tel.: (22) 767-36-20

faks: (22) 767-36-33
"bte i
sprzedaz@kamami.pl

https://kamami.pl

Zastrzegamy prawo do wprowadzania zmian bez uprzedzenia.

Oferowane przez nas ptytki drukowane moga sie rézni¢ od prezentowanej w dokumentacji, przy czym zmianom nie ulegaja
jej wtasciwosci uzytkowe.

BTC Korporacja gwarantuje zgodnos$¢ produktu ze specyfikacja.

BTC Korporacja nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate bezposrednio lub posrednio w wyniku uzycia
lub nieprawidtowego dziatania produktu.

BTC Korporacja zastrzega sobie prawo do modyfikacji niniejszej dokumentacji bez uprzedzenia.
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https://kamami.pl

