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Eksperyment: Sterownik silnika krokowego

1. Cele

Celem tego eksperymentu jest zapoznanie studentéw z budowa i wlasciwosciami silnikow
krokowych, a takze poznanie metod ich napgdzania i sterowania.

2. Komponenty i oprzyrzadowanie.
Rysunek 1 przedstawia sposob zasilania silnika dwufazowego 1 dwubiegunowego
sterownika silnika krokowego przy uzyciu LMD18245 [1].
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Rysunek1 . Typowy obwdd aplikacji do sterowania bipolarnymi silnikami krokowymi [1]

Kazdy uktad scalony LMD18245 posiada mostek H DMOS o duzej mocy. Kazdy mostek moze
dostarcza¢ ciaggly prad wyjsciowy do 3 A. Obwody te wykorzystuja innowacyjng metode
wykrywania pradu, ktéra eliminuje straty mocy zwigzane z rezystorem czujnikowym
potaczonym szeregowo z silnikiem. Czterobitowy przetwornik cyfrowo-analogowy (DAC,
wejscia M1 - M4, M4 to MSB - najbardziej znaczacy bit) zapewnia cyfrowg $ciezke sterowania
pradem silnika 1 z latwoscia pozwala na implementacje pelnych, potéwkowych i
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mikrokrokowych napedow silnikéw krokowych. Rysunek 2 przedstawia schemat blokowy
funkcji 1 schemat polagczen LMD18245.
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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 LMD18245

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

3.2. Problemy

Jaka jest zasada dziatania silnika krokowego?

Jakie sg rodzaje silnikow krokowych?

Jaka jest zasada jazdy potkrokowej 1 mikrokrokowe;j?

Co to jest moment obrotowy?

Biorac pod uwage karte katalogowg LTS-6-NP, oblicz napigcie wyjsciowe czujnika pradu
dla 3 r6znych konfiguracji (1,2,3 zwoje uzwojenia) i dla 1A (czuto$¢ w V/A).

Nk =
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4. Tres¢ raportu
1. Rozpocznij konfiguracje:

a)  Uruchom na komputerze program STM32CubelIDE i wybierz projekt
Stepper 1.6205. Znaleziono funkcje SetCurrents(int I1,int 12) wiaczajaca
prady w uzwojeniu 1 i 2 o warto$ciach odpowiednio I1 112 oraz
delay us(DEL) wprowadzajaca opdznienie mi¢dzy krokami w
mikrosekundach.

b) Podiacz komputer do modutu Nucleo.

c) Podlacz zasilanie do sterownika (DC = 12V lub 24V, w zaleznosci od
rodzaju silnika);

d) Podlacz oscyloskop do ptytki drukowanej ze sterownikiem silnika, jak
pokazano naRysunek3

e) Uruchom program z domys$lnymi parametrami (tryb pelnego kroku).

Motor driver
M&MI_| | MD18245 ;
Brake coil A -
E Direction - - Ch1
[= R
= cs Ch2
3
o MM | vD18245 i B
g B =0 oscilloscope
-l (\
RCS

Rysunek3 . Pomiar prqdu silnika krokowego

2. Obserwowuj prady uzwojenia i okresla¢ ich amplitudy (korzystajac z wynikéw z punktu 5
rozdzialu 3.2). Zapisa¢ i wydrukowac przebiegi pradow. Powtorzy¢ ten punkt dla trybow
jazdy na fali, pelnego, pot-krokowego i mikrokrokowego (co najmniej dwie rdzne liczby
mikrokrokow) oraz dla czterech pozycji zworek P1x-P2x.

3. Oblicz (przyjmujac wyniki obliczen z punktu 5 rozdziatu 3.2) obserwowang amplitude
pradu uzwojen dla r6znych polozen zworki P1x-P2x - 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 aktualnych amplitud (r6zne
pozycje zworek P1x-P2x) - Tab.1

5. Uzywajac uktadu jak naRysunek5 zmierz moment obrotowy silnika krokowego w funkcji
maksymalnego pradu (pozycja P1x-P2x) i dla tryboéw petno-krokowych, falowych, pot-
krokowych, mikrokrokowych (co najmniej 2 mozliwosci) - Tab.1.

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

Tab.1
Tryb Amplituda Rozdzielczos¢ Minimalne Kroki na Predkos¢ Moment
swetry pradu kat/mikrokrok opdznienie tuning maks. obrotowy
[A] [deg] kroku bez [rip/min] [Nm].
utraconych
krokéw
[us]

P11(P12)
np. 16 P21(P22)
mikrokrokéw P31(P32)
P41(P42)
P11(P12)
np. 4 mikro P21(P22)
kroki P31(P32)
P41(P42)

Potkroku | P11(P12)

P21(P22)

P31(P32)

P41(P42)

Fala P11(P12)

jazda P21(P22)

P31(P32)

P41(P42)

Petny krok | P11(P12)

P21(P22)

P31(P32)

P41(P42)




* * %

UNIA EUROPEJSKA

* %%
*

HUMAN CAPITAL %? o EUROPEISKI i
NATIONAL COHESION STRATEGY Wroctaw University of Technology FUNDUSZ | ***

ROZWOJ POTENCJALU | PROGRAMOW AKADEMICKICH UNIWERSYTETU TECHNOLOGICZNEGO WE WROCEAWIU

Soclet
um)
[ o |
45 45V
LT
Currert._sens

TERMIINAL 2

Socket
JMasa

Soclet
uin
15 45V
LTSI
Cirrent sers

IMDI&A4ST

unper2X2
ul

= 5 £
§ UREF
% 1 g Iddddd
=l
i

mmmmm

1 25 26
Header 13X2

Rysunek6 . Schemat ideowy kontrolera.



