i " Al LED connecteq on
'/ dlve it a5 Naxe :
mt led = 13;

= SELID Loutine runs once when YOU press re
void setup() (

f/ Initialize the digital pin a3 an outpuc,
pinllode(led, OUTPUT);
}

// the loop routine runs over and over again forever
void loop() {
jigitalVrite(led, HIGH): > :
e e _, 'J""‘P t. making the VO
digitalirice(led, Low); rhe LED y
1e1ay{1000);

}

¢

Bevezetés a mikrovezérlok programozdsaba:
Léptetomotorok vezérlése
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Mi a léptetomotor?

Felhasznalt forras: learn.adafruit.com/all-about-stepper-motors/what-is-a-stepper-motor

A léptetdmotorok olyan egyenaramu motorok, amelyek az elfordulast diszkrét |épésekben
végzik. Tekercsei ugynevezett ,fazisokba “vannak szervezve. Egymas utan aram ala
helyezve sorban minden fazist egy |épést végeztethetiink el a motorral.

Szamitogép vagy
mikrovezérlé
vezérléssel iranyitva
a |éptetéseket,
pontos pozicionalas
vagy sebesség-
vezérlés érhetd el:
3D printer, CNC
gépek, X-Y plotter,
floppy fejmozgato,
matrix vagy
tintasugaras
nyomtato .
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Hogy mukoédik a [éptetomotor?

A léptetbmotor Iényegében olyan szinkronmotor, ahol a forgdrészt az allérész magneses

terének elforgatasaval mozgatjuk. A magnese tér forgatasat a fazisok sorrendben, egymas
utani aktivalasaval érjik el.

Az alabbi képeken egy négyfazisu unipolaris
motor lathato.
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Mire j6 a [éptetomotor?

Pozicionalas — Mivel a |éptet6dmotor pontos, jol reprodukalhato lépésekben
forog, kitlin6en hasznalhatd pozicionalasra nyomtatokban, szerszamgépekben,
rajzgépekben, mozgodfejes tomegtarolokban, robotokban.

Sebességvezérlés — A preciz |épésekben torténd elfordulas kitlind lehetdséget
nyujt a forgasi sebesség pontos vezérlésére a gyartasfolyamatok
automatizalasban és a robotikaban.

Nyomaték kis sebességeknél — A hagyomanyos egyenaramu motorok kis
fordulatszamnal nagyon kis nyomatékot képesek kifejteni. A léptetémotorok
viszont kis fordulatszamnal maximalis nyomatékkal rendelkeznek, ezért
idealisak lehetnek a kis fordulatszamu alkalmazasoknal, kiillondsen, ha preciz
pozicionalasra, vagy sebességvezérlésre is szikség van.
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A léptetomotorok korlatai

Kis hatasfok — A hagyomanyos DC motoroktdl eltér6en a fogyasztas fuggetlen a
terhelést6l. A legnagyobb aram akkor folyik, amikor a motor nem forog. Emiatt
jellemz6 az erGteljes melegedés.

Korlatozott nyomaték nagy sebességnél — Altaldban nagyobb fordulatszamon
kisebb a nyomaték, mint alacsony fordulatszamon. Léteznek magasabb
fordulatszamra optimalizalt [éptet6motorok, de ezekhez specialis vezérl6re van
szukseg.

Nincs visszacsatolas — A szervomotoroktol eltéréen a Iéptetbmotoroknal nincs
beépitett visszajelzés a poziciordl. Habar egyszer(i esetekben ,,nyilthurku
alkalmazasokkal” is j6 eredményeket érhetlink el, a komolyabb alkalmazasoknal
végallaskapcsolokra, vagy ,,alaphelyzet” érzékel6re van sziikség a biztonsagos
mukodés vagy a megbizhato referenciahelyzet biztositasahoz.
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Léptetomotorok vezérlése

© 1@
M NN

Bipolar Unipolar (8 wire)

Az unipolaris motoroknal a tekercsek
vezérlése mindig azonos polaritassal
torténik, igy a tekercsek egyik vége
0sszekothet6 (8 helyett 6 vagy 5 kivezetés).
A tekercsek vezérlése egy-egy

Peldaul: L293D tranzisztorral vagy FET-tel is megoldhatd.

Bipolaris motorok vezérlésénél
biztositani kell a tekercseken a
polaritasvaltas lehetfségét:
tekercsenként 1-1 H-hid sziikséges
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Bipolaris vezérlés 6 kimenettel

4 vezeték a két H-hid vezérléséhez, 2 vezeték pedig a PWM teljesitményvezérlésre kell
(az Enable labak felhasznaldsaval). Bévebb informacio taldlhaté a 2015. december

17-i talk18 motorvezérlésrdl szol6 el6adasban. _

A kapcsolas |ényegében
= > megegyezik a talk18 el8adasban
bemutatott, két DC motor
vezérlésére hasznalt H-hidas
aramkorrel, csak a DC motorok
helyére most a bipolaris
|éptetdmotor egy-egy tekercsét
kotjuk.

H
N

AAA Battery
AAA Battery

WL LI-T= WYYV
L
] Auajqe
‘ | g vvv

= =

fritzing
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stepper_oneRevolution.ino

#include <Stepper.h>

const int stepsPerRevolution = 20; // steps per revolution

#define PWMA 3 // L293D pinl Enablel PWM control

#define PWMB 6 // L293D pin9 Enable2 PWM control

Stepper myStepper (stepsPerRevolution, 2,4,5,7); D2, D4, D5, D7 rendre az L293D IC

void setup () { . T
pinMode (PWMA, OUTBUT); In1, In2, In3, In4 bemeneteit vezerlik

pinMode (PWMB, OUTPUT) ;
setThrottle (0) ;
myStepper.setSpeed (120) ; // set the speed at 120 rpm
Serial .begin (9600) ; // initialize the serial port:

}

void loop() {
Serial.println("clockwise") ; // step one revolution in one direction:
setThrottle (255) ;
myStepper.step (stepsPerRevolution) ;
setThrottle (64) ;
delay (1000) ;
Serial.println ("counterclockwise"); // step one revolution in the other direction:
setThrottle (255) ;
myStepper.step (-stepsPerRevolution) ;

setThrottle (64); A program az Arduino IDE mintapéldai

} delay(1000); kézott taldlhatd, csak:

void setThrottle (uint8_t duty) ({ 1. Aktualizaltuk a konkrét motortipushoz.
digitalWrite (PWMA, duty) ; 2. Kiegészitettik a

} digitalWrite (PWMB,duty) ; teljesitményvezérléssel.
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Bipolaris vezérlés 3 kivezetéssel

Kihasznalva, hogy a H-hiddal torténd vezérlésénél 2-2 1ab allapota mindig ellentétes,
egy-egy inverterrel csokkenthetjik a felhasznalt Arduino kivezetések szamat. A PWM
vezérlés pedig kozdsithetd. igy csak a D2, D3 (PWM) és a D4 kivezetésekre van sziikség.

£ 2

AAA Battery
AAA Battery
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\Em(ékezteté’: Arduino nano v3.0
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