Elektronika 2000

Sterowniki silnikéw krokowych ciesza
si¢ ogromnym zainteresowaniem ws$rod
hobbystéw i modelarzy. Dzigki techni-
ce mikroprocesorowej mozliwa jest re-
alizacja zlozonych funkcji sterowania
W znacznym stopniu w sposob programo-
wy, co upraszcza budowe kompletnego
sterownika, a co za tym idzie, znaczgco
zwigksza si¢ jego niezawodno$é. Opi-
sywany sterownik umozliwia budowe
zaawansowanych mechanizméw makiet,
rozbudowe¢ maszyn i narzedzi takich jak
frezarki czy wiertarki, ale rowniez moze
by¢ przydatny w fotografii do budowy
napedu stuzacego wykonywaniu zdjec
typu timelaps 1 360°.

Do czego to stuzy?

Prezentowany sterownik silnika umoz-
liwia ptynna regulacj¢ predkosci obro-
towej 1 kierunku obrotow silnikow kro-
kowych bipolarnych (4-przewodowych)
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i unipolarnych (5-, 6- lub 8- przewodo-
wych) za pomoca jednego potencjome-
tru. Zakres zmian predkosci wirowania
osi silnika podzielono na dwa podzakresy
1...10 Iub 7...100 cykli na sekundg. Wy-
boru mozna dokonaé odpowiednia zwor-
ka. Sterowanie mikrokrokowe odbywa
si¢ z rozdzielczoscig 1/64 Tub 1/8 kroku.
Praca z mikrokrokiem polega na obraca-
niu polem magnetycznym stojana w spo-
sob znacznie bardziej ptynny niz w ste-
rowaniu petno- i potkrokowym. Dzigki
pracy z mikrokrokiem mozliwe jest
uzyskanie mniejszych krokow i doktad-
niejszego pozycjonowania. Kiedy silnik
sterowany jest przy niskich czgstotliwos-
ciach z pelnym krokiem lub poétkrokiem,
ruch staje si¢ nieciggly i charakteryzuje
si¢ duzym poziomem zaktocen i drgan.
Przy matym kroku energia przekaza-
na rotorowi przy jednym kroku wyno-
si tylko utamek energii petnego kroku
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i jest tak mata, ze moze by¢ z tatwoscia
pochlonieta i zamortyzowana przez we-
wnetrzne tarcie w silniku i jego bezwtad-
no$¢. Nie powstajg wtedy zadne drgania,
a wirnik silnika nie wybiega w zadnej
chwili poza swoje pozadane potoze-
nie. Sterowanie mikrokrokowe umozli-
wia rowniez duzo cichszg prace silnika.
Opisywany sterownik nalezy zasila¢ na-
pigciem z przedziatu 8...24V DC, a mak-
symalny prad wyjsciowy wynosi do 2
A/kanat (cewke) z odpowiednim radia-
torem. Bez niego sterownika bezpiecz-
nie mozna uzywaé z pradem do 250mA
na kanal/cewkg. Dodatkowo sterownik
wyposazono w funkcj¢ pracy czasowej
(czas jest regulowany ptynnie w zakresie
0,5...70s). Zworka START/STOP konfi-
guruje sterownik na pracg ciagly lub cza-
sowa. Czas ustawiany jest potencjome-
trem, a wyzwolenie odliczania czasu na-
stepuje po krotkotrwalym zwarciu szpi-
lek zworki START/
STOP. Rysunek 1
przedstawia konfigu-
racj¢ sterownika wraz
Z  najwazniejszymi
elementami jego bu-
dowy.

Jak to dziata?
Schemat ideowy ste-
rownika pokazano na
rysunku 2. Wiasci-
wego zasilania dostar-
cza stabilizator 7805
wraz z pojemnoscia-
mi Cl...C4. Stopien
mocy  zrealizowano
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ksztatt przebiegu
trojkatnego. Takie rozwigzanie jest nie-
skomplikowane i skuteczne w wigkszo-
$ci przypadkéw pracy silnika. Na plytce
sterownika znajduja si¢ zworki, ktore
stuza do konfigurowania uktadu. Zwor-
ka opisana jako H-FRQ/L-FRQ stuzy do
zmiany podzakresu predkosci. Jezeli jest
zamontowana, to wybrana zostanie wyz-
sza czgstotliwo$¢ sekwencji, ok. 7...100
cykli na sekundg¢ (czyli pelnych okresow
przebiegu w kazdym kanale). Uktad pra-
cuje z nizsza rozdzielczoscig 1/8 kroku.
Brak zworki oznacza nizsza czgstotli-
wos¢ sekwencji, czyli ok. 1..10 cykli
na sekunde oraz wyzsza rozdzielczo$é
mikrokrokéw 1/64. Zworka STAT/DYN
okresla, czy silnik w czasie zatrzymania
bedzie miat odlaczone zasilanie — zatrzy-
manie statyczne (zworka zalozona), czy
zasilanie bedzie utrzymane — zatrzyma-
nie dynamiczne (zworka zdjeta). Przy
zatrzymaniu statycznym jest mozliwy
prawie swobodny ruch watu silnika,
W czasie zatrzymania dynamicznego wat

Komplet podzespoiéw z piytka jest dostepny
w Skiepie AVT jako zestaw AVT73225

silnika jest zablokowa-
ny w swoim potozeniu,
i tu nalezy pamigtac,
ze przez cewki plynie
prad, przez co silnik
bedzie si¢ nagrzewat.

Sterownik ma funkcje
pracy czasowej. Jej za-

laczenie nastgpuje po
zwarciu ztacza START/
STOP i trwa przez czas proporcjonalny
do potozenia potencjometru PR1. Czas
liczony jest od momentu zdjecia zworki
START/STOP. Najlepiej zworke zastgpi¢
przyciskiem monostabilnym zwiernym

N u reset. Jezeli zwora pozostanie zato-
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Goldpin 6 szpilek prostych + 3 Jumpery jest na rysunku 3. Wymiary plytki sterow-

nika to 33x83mm. Uklad zbudowany jest
w oparciu o elementy do montazu przewle-
kanego, dzigki czemu z t3 czynno$cig pora-

dza sobie nawet mniej doswiadczeni hobby-
$ci. Prawidlowo zmontowany uklad dziata
od razu po dotgczeniu napigcia zasilajacego.
Jezeli silnik bedzie pobierat prad powyzej
250mA na kanat, uktad L298 wymaga zasto-
sowania dodatkowego radiatora. Na odkryte,
czyli bez soldermaski, $ciezki warto dodat-
kowo nalutowac srebrzanke o $rednicy 0,8—
Imm, aby dodatkowo poprawi¢ obcigzalnos$¢
pradowa $ciezek. Dotyczy to przypadkow,
edy prad jednej cewki/kanatu bedzie prze-
kraczat 500mA.

Uktadu powstat z mysla o sterowaniu
napedem wozka do kamery. Doskonale
nadaje si¢ do uzyskiwania bardzo niskich
predkosci obrotowych silnika krokowego.
Nalezy jednak pamigtaé, ze pomimo wy-
sokiej rozdzielczoéci sterowania mikro-
krokowego, w niektorych silnikach ruch
watu moze nie by¢ idealnie ptynny i moga
wystepowac niewielkie drgania. W zwigz-
ku z tym najlepiej wybiera silniki o duzej
liczbie krokéw na obrot np. 200 (1,8°) lub
400 (0,9°).
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