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1. Opis

P46b_v2 to ptytka rozszerzeniowa ze sterownikiem silnika krokowego (lub dwdch silnikéw DC) L6207.
Uktad przeznaczony do zastosowan w takich dziedzinach jak: robotyka, maszyny wspoéfrzednosciowe,
drukarki 3D, sprzet medyczny. Wysterowanie sterownika przy pomocy interfejsu réwnolegtego
umozliwia przywrdcenie stanu (doktadnej pozycji wirnika sprzed zaniku zasilania) po ponownym
wiaczeniu urzadzenia, bez koniecznosci zjazdu na punkty referencyjne.

Cechy:

o Napiecie zasilania: 8-50V,

e  Prad wyjsciowy: 2.8A (max. 5.6A),

e  Podziat kroku do 8 mikrokrokow,

Wspdtpraca z systemami 5V oraz 3.3V,

Interfejs: rownolegty,

Selektywny wybdr napiecia referencyjnego (mozliwosé wyboru jednej z dwoch dostepnych
wartosci pradu: 1A dla postoju, 1.8A dla ruchu),

e Zabezpieczenie nadprgdowe, przed zwarciem, termiczne,

o Blokada podnapieciowa

Uwaga!
Niezbedne zapewnienie zewnetrznego chtodzenia (wentylatora).

W zestawie:

e Modut sterownika,
e Ztgcze meskie goldpin proste 20 pin.

2. Driver

Driver dysponuje interfejsem réwnolegtym, dajgcym mozliwosé podziatu kroku do 8 mikrokrokdéw.
Wejscia PH1, PH2 okreslajg kierunki przeptywu pradu przez poszczegdlne uzwojenia. Piny od 10_x do
I3_x stanowig 4-bitowe stowo bedace wejsciem dla zewnetrznego przetwornika cyfrowo-
analogowego (w postaci drabinki R-2R), i wraz z wybranym napieciem odniesienia, stanowig
informacja o poziomie pragdu majgcego poptynac przez dane uzwojenie silnika (Napiecie na wyjsciu
DAC’a przytozone do pinu Ve drivera L6207 wraz z rezystorem pomiarowym Rsokreslajg maksymalny

14 . . .
;ef. Tym samym, 4 bitowe stowo ustawione na pinach [0_x - 13_x
S

okresla jaki procent wartosci maksymalnej prgdu poptynie w danym momencie przez uzwojenie.
Patrz Tabela 2-1).

prad, zgodnie z wzorem: I, 4, =

Tabela 2-1

13 | 12 | 11 | 10 | Current level % of Imax
1 1 1 1 100,00
1 1 1 0 93,33
1 1 0 1 86,67
1 1 0 0 80,00
1 0 1 1 73,33
1 0 1 0 66,67
1 0 0 1 60,00
1 0 0 0 53,33
0 1 1 1 46,67
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Aby uzyskac obrot rotora z podziatem kroku do 2, 4, lub 8 mikrokrokdw nalezy podac¢ na wejscia Viefa
oraz Vyefs Nastepujacg sekwencje poziomdw napiecia:

Tabela 2-2
Y step Y step % step Vier phase A [%] Vier phase B [%]
1 1 1 0,00 -100,00
2 20,00 -100,00
2 3 40,00 -93,33
4 53,33 -86,67
2 3 5 73,33 -73,33
6 86,67 -53,33
4 7 93,33 -40,00
8 100,00 -20,00
3 5 9 100,00 0,00
10 100,00 20,00
6 11 93,33 40,00
12 86,67 53,33
4 7 13 73,33 73,33
14 53,33 86,67
8 15 40,00 93,33
16 20,00 100,00
5 9 17 0,00 100,00
18 -20,00 100,00
10 19 -40,00 93,33
20 -53,33 86,67
6 11 21 -73,33 73,33
22 -86,67 53,33
12 23 -93,33 40,00
24 -100,00 20,00
7 13 25 -100,00 0,00
26 -100,00 -20,00
14 27 -93,33 -40,00
28 -86,67 -53,33
8 15 29 -73,33 -73,33
30 -53,33 -86,67
16 31 -40,00 -93,33
32 -20,00 -100,00

Wartosci dodatnie oznaczajg, ze prad ptynie z OUT1A do OUT2A. Vice versa, wartosci ujemne
0znaczajg, ze prad ptynie z OUT2A do OUT1A.
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Zgodnie z powyzszg tabelg aby uzyskaé obrot rotora z podziatem kroku do 8 mikrokrokéw nalezy

podac na wejscia PHx oraz 10x - I3x nastepujace przebiegi:

Dajace na wejsciach Viera Oraz Vees, Nastepujace przebiegi:
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Rysunek 2-1

Rysunek 2-2
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3. Opis pindw

e GND - masa zasilania,

e Vc—zasilanie logiki. Zaleca sie 5V,

e Vs —zasilanie uzwojen silnika (poda¢ napiecie z zakresu 12-40V). Im wyzsze napiecie (nie
przekraczajgce wartosci maksymalnej) tym szybsze narastanie pragdu w uzwojeniach silnika.
Ma to szczegdlne znaczenie w przypadku duzej czestotliwosci przetaczania,

e PH1, PH2 — wejscia okreslajace kierunki przeptywu pradu przez poszczegélne uzwojenia
(podtaczac do wyjscia przeciwsobnego uktadu sterujgcego),

e 10x - I3x — 4 bitowe stowo okreslajgce jaki procent warto$ci maksymalnej pradu poptynie w
danym momencie przez dane uzwojenie silnika (podtgczac¢ do wyjscia przeciwsobnego uktadu
sterujgcego. Wejscia nie mogg pozostac niepodtgczone. W przypadku nie wykorzystywania
sterowania mikrokrokowego nalezy podac¢ na wszystkie wejscia stan wysoki — ,podciggngé”
do zasilania),

e EN - wejscie blokujgce/odblokowujgce mozliwos¢ przeptywu pradu przez uzwojenia silnika
(podtaczac do wyjscia typu otwarty kolektor uktadu sterujgcego),

e Al, A2 — podtaczenie pierwszego uzwojenia silnika,

e B1, B2 — podtaczenie drugiego uzwojenia silnika,

e SREF — selekcja napiecia odniesienia przyktadanego do pinu Vies1 0raz Vier;. Mozliwosé
wyboru, pomiedzy dwiema wartosciami, maksymalnego pradu ptyngcego przez uzwojenia:
stan niski — 1,8A, stan wysoki — 1A (podtaczaé do wyjscia przeciwsobnego uktadu
sterujgcego),

4. Przyktadowe podtaczenie

logic supply voltage|| supply voltage
+3.3V or +5V||+12V to +40V

stepper ‘M

motor GND

Ve <—
Vs =<2
PH_1<+—
PH_2
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[P % 4} ? [F‘ [} ﬁx [f microcontroller

pins 13_1to 13_2 must be 3.3V or 5V GND
connected to logic high or low

Rysunek 4-1
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