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Eksperyment: Poréwnanie silnikow krokowych

1. Cele

Celem tego eksperymentu jest zapoznanie studentéw ze struktura i wtasciwosciami silnikow
krokowych oraz poznanie metod ich sterowania i kontroli.

2. Komponenty i oprzyrzadowanie.
Rysunek 1 przedstawia sposob zasilania silnika dwufazowego 1 dwubiegunowego
sterownika silnika krokowego przy uzyciu L6205D [1].
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Rysunekl . Typowy obwdd aplikacji do sterowania bipolarnymi silnikami krokowymi [1]

Kazdy uktad scalony L6205 posiada dwa mostki DMOS H o duzej mocy. Kazdy mostek moze
dostarczac ciagly prad wyjsciowy do 2 A. Uktad zapewnia cyfrowg §ciezke sterowania pradem
silnika i1 z tatwos$cig pozwala na implementacj¢ dowolnych napedéw silnikow krokowych
(Two-Phase-On, One-Phase-On Drive (Wave Drive) 1 half step Drive). Rysunek 2 przedstawia
schemat blokowy funkcji 1 schemat potaczen uktadu L6205.
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Rysunek2 . Blok funkcjonalny i schemat potgczen

3. Przygotowanie.
Szacowany czas przygotowania do zaje¢ wynosi od 3 do 6 godzin.

3.1. Materiaty
Podstawowe:

[1] Notatki z wyktadow ("Sitowniki")
[2] Karta katalogowa L6205D

Opcjonalnie:
[3] Takashi Kenjo, Akira Sugawara, Stepping motors and their microprocessor
controls, Oxford University Press, USA , 1995
[4] T. R. Kuphaldt, Lessons In Electric Circuits, Volume II - AC, wydanie szoste, 2007.
[5] J. Przepiorkowski, Silniki elektryczne w praktyce elektronika, BTC.

3.2. Problemy

Jaka jest zasada dziatania silnika krokowego?
Jakie sg rodzaje silnikow krokowych?
3. Jaka jest zasada dziatania p6t kroku, pelnego kroku i jazdy na fali?
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Co to jest moment obrotowy?
Biorac pod uwage karte katalogowg LTS-6-NP, oblicz napigcie wyjsciowe czujnika pradu
dla 3 réznych konfiguracji (1,2,3 zwoje uzwojenia) i dla 1A.

. Tres¢ raportu
. Uruchom silnik (jeden z dostepnych na stojaku):

a) Uruchom na komputerze program STM32CubelDE 1 wybierz projekt
PRG ST32G071 L6205. Znajdz funkcje SetCurrents(wind_A,wind B), ktora
wlacza dodatni, ujemny i1 zerowy prad w uzwojeniach A 1 B silnika. Do regulacji
czasu trwania kroku uzyj funkcji DelayUS(), ktéra wprowadza opdznienie w
mikrosekundach (zmienna DEL).

b) Podtacz komputer do modutu Nucleo
c) Podlacz zasilanie do kontrolera (DC = 12V);

d) Podtacz oscyloskop do ptytki drukowanej ze sterownikiem silnika, jak
pokazano naRysunek3 (pordwnaj zRysunek7 iRysunek8

e) Uruchom program z domys$lnymi parametrami (tryb petnego kroku).
DRIVER
_~" (H-BRIDGE) (3\ R

MICROCONTROLLER

™~ DRIVER MED/

(H - BRIDGE)

CURRENT SIGNALS OF BOTH WINDINGS
Rysunek3 . Pomiar prqdow silnika krokowego.

Obserwowuj prady uzwojenia i okresla¢ ich amplitudy (korzystajac z wynikéw z punktu 5
rozdzialu 3.2). Zapisz i wydrukuj ksztatty fali pradu. Powtorz ten punkt dla trybow jazdy
falowej, pelno-krokowej 1 pot-krokowej oraz dla dwdch napie¢ zasilania (nominalnego 1
%2 nominalnego).

Oblicz (biorac pod uwage wyniki obliczen z punktu 5 rozdziatu 3.2) obserwowang
amplitud¢ pradu uzwojen przy dwoch napigciach zasilania (nominalnym i %
nominalnego) - Tab. 1
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screen

stepper motor laser pointer /

Rysunek4 . Konfiguracja pomiarowa do okreslania rozdzielczosci silnika krokowego (alternatywnie wskaznik laserowy
mozna zamocowac na wale silnika).

4. Korzystajac z powyzszej konfiguracji naRysunek4 okresl maksymalng predkosc¢ silnika dla
roznych tryboéw pracy; wykonaj kilka krokéw do przodu i do tytu z matg predkoscia i
obserwuj, czy plamka lasera powrdci do pozycji poczatkowej; zwigksz predkos¢ (zmniejsz
opoznienie miedzy krokami) 1 okresl predkos¢, gdy zmieni si¢ koncowa pozycja plamki
lasera (kroki silnika zostang utracone); Powtorz to dla dwoch maksymalnych amplitud
pradow uzwojenia (zmien napigcie zasilania - nominalne 1 % nominalnego) - Tab.1

5. Korzystajac z uktadu jak naRysunek5 zmierz moment obrotowy silnika krokowego dla
dwoch maksymalnych amplitud pradu (zmiana napig¢cia zasilania - nominalnego 1 %
nominalnego) oraz dla trybow pelno-krokowych, falowych i pot-krokowych - Tab.1; ;

6. Powtorz punkty 2-5 dla roznych silnikéw dostepnych w laboratorium.
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Rysunek5 . Konfiguracja pomiaréw momentu obrotowego...

Tab.1 (dla silnika......ccceeeeeeiieieeieeeccee e, )
Tryb Napiecie Amplituda Rozdzielczosé Kroki na Minimalne Maksymalna Moment
zasilania pradu kat/minimaln tuning opdznienie predkos¢ dla obrotowy
(nominalnaii [A] y krok kroku bez minimalnego [Nm].
% nominalna [deg] utraconych opoznienia
supp.) [V] krokow kroku bez
[us] utraconych
krokéw
[RPM]
Petny krok
Jazda na
fali
P&t kroku

Rysunek6 . Schemat ideowy kontrolera.
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Rysunek8 . Ptytka drukowana sterownika silnika krokowego.
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