Léptetdmotorok

A léptetébmotorok lényeges tulajdonsaga, hogy egy korilfordulashoz hany |épés
szikséges. Ezt megadhatjak fokban, ekkor az egy |épésre esé szogelfordulast
adjak meg. llletve megadhatjak az egy korilforduldshoz sziikséges |épésszamot.
Természetesen fontos paraméter a motor terhelhetlsége, teljesitménye és
nyomatéka is. A kivezetések szdma azért valtozhat, mert novelhetik a tekercsek
szamat.

A |éptet6motoroknak alapvetéen két fajtaja létezik, az unipolaris és a bipolaris.
A bipolaris léptet6motornak altalaban 4 kivezetése van, mig az unipolarisnak 5
vagy 6.

A léptetémotorok rovid szakaszos lizemre vannak méretezve. Amikor nem
léptet, akkor egy alacsonyabb fesziiltséget kell rakapcsolni, ellenkez6 esetben
akar le is éghet. Ez a tartofesziltség azért sziikséges, hogy a motor ne tudjon
kimozdulni az adott poziciobdl. Egyébként a motort amikor magdara hagyod
(kikapcsolod a tapfesziltséget), akkor megprobdl a legkdzelebbi teljes [épés
pozicioba fordulni. Tehat a féllépés pozicid6 nem stabil. Erre a program
tervezésekor figyelni kell..

El6nyok:

- Nincs benne szénkefe, igy tartdésabb lehet (gyakorlatilag a csapagy minGsége
hatdrozza meg az élettartamot)

- A pontos pozicidba allashoz nem szikséges bonyolult visszacsatolds (tehat
megfelel§ vezérlés, és hatatarértéken beliili terhelés esetén biztos, hogy a
megfelel poziciéba fordul)

Hatranyok:
- Alacsony fordulatszdm (a maximalis fordulatszam tipikusan 500-600



fordulat/perc)

- Azonos teljesitmény mellett nagyobb méret és tomeg

- Nem szdmitégépes kornyezetben bonyolultabb vezérlés
- Dragabb
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Unipolaris leptetémotor

Teljes lépteteses mid teljes leptetéses iizemmaod
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Feélléptetéses mod fellaptetéses fizemnmod

Motorok bekotése

Mint feltlint itt csak az unipolaris vezérlések vannak lerajzolva. Ennek 2 oka
van, egyrészt még nem volt idém a madsikra, masrészt egyszeriibb a vezérlése.



Az is igaz viszont, hogy a bipolaris motorok kicsit erdsebbek. Valdjdban az

unipolaris motor nagyon egyszeri bipolarissa alakitani. Ehhez nem kell mast
tenni, mint a tekercs

kozépkivezetését szabadon hagyni, és persze bipolaris vezérléssel ellatni.
Elosszor a motor bekdtése. Az itt kozolt kapcsolasok mindegyikénél igy kell
bekotni (elméletben, de rogton meglatod...) Egyébként a legtobb unipolaris
motort forditva is bekotheted, tehat a GND keriil a tekercsek kdzos pontjara...

Ezt a kapcsolast csak abban az esetben hasznalhatod, ha a tapfesziiltséged
stabilizalt, és aramkorlattal ellatott.
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Természetesen ne feledkezziink meg az aramkorlatrdl sem (egyszerli stabilizalt
tapegység esetén). Nem kell megijedni, egy egyszerii ellendllasrol van sz6, amit
a rajznak megfelelden kell bekotni...

Az 1. variaciot csak abban az esetben alkalmazhatod, ha csak teljes léptetéses
tizemmodot alkalmazol (tehat egyszerre csak egy tekercsre keriil vezérlés).
Amennyiben félléptetéses lizemmodot is szeretnél, akkor mindenképp a 2.
variaciot kell alkalmazni. Igazsdg szerint a 2. varidciot teljes Iéptetéses
{izemmodnal is alkalmazhatod, azonban egy koltséges ellenallasbol (Altalaban
tobb W-os ellenallasr6l van sz6) minek hasznéalnal feleslegesen tobbet a
sziikségesnél.

A szamitottnal nagyobb értékii ellendlldsnak van egy olyan eldnye is, hogy né a
Iéptetési sebesség (mivel csokken az igy kialakult R-L tag id6allandoja). Mint
azt valoszinileg sejtetted is, ennek a kisebb nyomaték az é&ra. Ezenkiviil
természetesen a rendszered hatdsfoka is romlik, hiszen az ellenallds a felesleges
energiat "elfiiti"...

Valdjaban a leggyakrabban (iparilag) alkalmazott megoldas az ugynevezett
chopper kapcsolas. Ebben az esetben a tapfesziiltséget a névleges fesziiltség folé
engedjiik, majd amikor az dramerdsség elérte a megengedett szintet (ezt egy
ellenallassal figyeljiik), akkor a tekercset rovid idére magara hagyjuk. Ezutan
természetesen a folyamat indul eldlrél. FET-et hasznédlva kapcsoldelemként
szinte veszteségmentes lesz a meghajtas.

Erdemes még tudni a 1éptetdmotorrél, hogy a 1éptetés utan (amennyiben tartosan
all a motor), a motorra jutd teljesitményt korlatozni kell, mivel felesleges
energiat fogyaszt, és altaldban erésen melegszik is a motor... (szerencsétlen
esetben le is éghet) Erre (az ugynevezett tartofesziiltségre)azért van sziikség,
elmozdul, akkor a vezérlés is "eltéved"). Ezt végezheti egy kiils6 fiiggetlen
aramkor (példaul egy 555 alapu), vagy printerportrél vald vezérlés esetén egy
adatbittel kapcsolhatod at, hogy melyik aramforrasrél kapjon tapot a motor,
vagy egy masik ellendllast kapcsol az dramkorbe... Persze megteheted azt is,
hogy eleve kisebb teljesitményt engedsz a motorra, azonban ilyenkor az elérhetd
nyomatékod is kisebb lesz (gyengébb lesz a motor).
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Kédok

/*

* MotorKnob

k

* A stepper motor follows the turns of a potentiometer
* (or other sensor) on analog input O.

k

* http://www.arduino.cc/en/Reference/Stepper

* This example code is in the public domain.

*/

#include <Stepper.h>
// change this to the number of steps on your motor
#define STEPS 100

// create an instance of the stepper class, specifying
// the number of steps of the motor and the pins it's
// attached to

Stepper stepper(STEPS, 8, 9, 10, 11);

// the previous reading from the analog input
int previous = 0;

void setup() {
// set the speed of the motor to 30 RPMs
stepper.setSpeed(30);

}

void loop() {
// get the sensor value
int val = analogRead(0);
// move a number of steps equal to the change in the
// sensor reading
stepper.step(val - previous);
// remember the previous value of the sensor
previous = val;



/%
Stepper Motor Control - speed control

This program drives a unipolar or bipolar stepper motor.

The motor is attached to digital pins 8 - 11 of the Arduino.

A potentiometer is connected to analog input O.

The motor will rotate in a clockwise direction. The higher the
potentiometer value,

the faster the motor speed. Because setSpeed() sets the delay between
steps,

you may notice the motor is less responsive to changes in the sensor value
at

low speeds.

Created 30 Nov. 2009

Modified 28 Oct 2010

by Tom Igoe

*/

#include <Stepper.h>

const int stepsPerRevolution = 200; // change this
to fit the number of steps per revolution
// for your motor

// initialize the stepper library on pins 8 through
11:
Stepper myStepper (stepsPerRevolution, 8, 9, 10, 11);

int stepCount = 0; // number of steps the motor has
taken

void setup () {
// nothing to do inside the setup

void loop () {
// read the sensor value:
int sensorReading = analogRead (A0) ;
// map it to a range from 0 to 100:
int motorSpeed = map (sensorReading, 0, 1023, O,
100) ;
// set the motor speed:
if (motorSpeed > 0) {
myStepper.setSpeed (motorSpeed) ;
// step 1/100 of a revolution:
myStepper.step (stepsPerRevolution / 100);






