,StepGen” V1.0

Ndvod na pouziti

StepGen V1.0 je zafizeni uréené k fizeni
vykonového budice krokového motoru -
driveru. Jak uZ ndzev napovidd, jednd se o
generator, jehoZ vystupem jsou pulzy pro
jednotlivé kroky krokového motoru, smér
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otdceni, zapnuti driveru a invertovany vystup
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Na vstup se zapojuji spinace pro rychloposuv
vlevo, normdlni posuv vlevo, normdlni
posuv vpravo, rychloposuv vpravo a potenciometr urcujici rychlost normdlniho posuvu. Ddle je
mozZné na vstup zapojit koncové spinace. Pti dosazeni koncové polohy je pohyb zastaven, pricemz je
dodrZena nastavend hodnota zrychleni a dalSi pohyb je umoZinén pouze smérem zpét. Timto je
zajisténa ochrana motorem pohanéného mechanismu (za predpokladu sprdvného umisténi
koncovych spinacu).

StepGen umoiiiuje nastavit pomoci ¢tyrbitového DIP prepinace rychlost konstantniho zrychleni,
kterd je pouzita jak pro akceleraci, tak pro deceleraci. DalSim Sestibitovym DIP prepinatem je
nastavena maximalni rychlost pro ,rychloposuv” a od této rychlosti je také odvozen rychlostni rozsah
ovladany potenciometrem.

Vyuziti tohoto zafizeni je vSude tam, kde je potreba plynuly pohyb nastavitelnou konstantni
rychlosti.

Prikladem je tfeba osa obrabéciho stroje, kde ma nahrazeni ru¢niho posuvu za ndsledek rychlejsi
posun dané osy do pozadované polohy (,rychloposuv®) a lepsi povrch obrobku (,normaini“ posuv) pfi
nastaveni idedlnich konstantnich feznych podminek.

DalSi mozZnosti vyuZiti je tfeba poloautomaticky pohyb pfi pohybu kamerovym systémem kde se
vyuziji spiSe pomalejsi rychlosti a zrychleni coz ma za nasledek plynulejsi a profesiondlnéjsi nahravku.

Pro napajeni StepGenu je moiné pouZit nestabilizované napajeci napéti 6 ai 12 Voltl
stejnosmérné, nebo 4,5 az 9 Voltl stridavé. Pro vlastni spotfebu staéi proud 65mA. Zdroj vSak musi
byt schopen pokryt také proudovy odbér opto-clenl pripojeného driveru.

Vystupni signaly jsou navrZeny pro piimé napajeni vstupnich opto-¢lend vykonového budice
krokového motoru, které vétsinou pozaduji logickou uroven 5V. Vystupy mohou byt zatizeny az
100mA kazdy, co?Z je dostatecny proud pro spolehlivé buzeni vétsiny opto-¢lend.



Nasledujici tabulka popisuje nastaveni vystupni frekvence, kterd ma v souvislosti s nastavenim
driveru vliv na rychlost otaceni krokového motoru. Poloha 1 = ON (nahore). Uvedené hodnoty jsou
orientacni (ziskané vypoctem) a od skutecnosti se mohou nepatrné lisit. Pro kvalitni pohyb motoru
vSak neni podstatna absolutni hodnota nastavené frekvence, ale jeji relativni stdlost a konstantni
hodnota akcelerace a decelerace, coz je zajisténo pouZitim krystalového oscildtoru. Nastaveni
akcelerace je popsdno v tabulce na nasledujici strané. Na rozsah rychlosti ovladané potenciometrem
ma vliv vyskyt prvni nuly (poloha DIP prepinace dole) smérem zprava. Nastaveni maximalni rychlosti
od 63kHz vySe ma vliv také na nastavenou hodnotu akcelerace a decelerace, které se zdvojnasobi.
Tento jev je popsan v tabulce nastaveni akcelerace a decelerace na nasledujici strané.

Volba frekvence [HZ]

DIP 6 Rychloposuv Potenciometr DIP 6 Rychloposuv Potenciometr
1(1(1(1(1|1 491 65az 1875 1|1/1(1|1|0 63 591
Oj1(1|1|11 2463 125 az3 750 0|1({1/1|1/0 65 563
11011111 4 435 . 1/0(1(1|1|0 67 535

255 az 7 500
o|0|1|1|1]|1 6 407 0|0f(1/1|1|0 69 507
1111|0111 8379 1/1/0(1|1|0 71479
0j1(0|1|1]1 10350 . 0(1({0(1|1|0 73 450
500 az 15 000
1/10|0(1|1|1 12 322 1/0/0f1|1|0 75422
o|0|0|1|1]|1 14 294 o|ojoj1|1|0 77 394
11111011 16 266 1/1/1(0|1|0 79 366
0j1(1|0|1]1 18 238 0|1({1/0|1|0 81338
1(0(1(01|1 20210 1|/0(1|0|1|0 83 310
0j0f1|0|1]1 22 182 . 0|0({1/0|1|0 85 282
1 000 az 30 000
1111|0011 24 154 1/1/0(0|1|0 87 254
0j1({0|0|1]1 26 125 0/1({0|0|1|0 89 225
1/10|0({0|1|1 28 097 1/0/0(0|1|0 91197
0|0(0|0|1]1 30069 0|0({0|0|11|0 93169 .
4 000 az 120 000
1/11(1(1|0]|1 32041 1/1/1(1|0]|0 95 141
O|1|1|1]|0]|1 34013 0|1|1|1|0]|0 97 113
1/10(1(1|0]|1 35985 1/0(1(1|0]|0 99 085
0|0f1|1|0(1 37957 0|0(1/1|0/|0 101 057
1/1|0(1|0]|1 39929 1/1/0(1|0]|0 103 029
0/1(0|1|0(1 41900 0/1({0(1|0|0 105 000
1/0|0(1|0]|1 43 872 1/0/0(1|0]|0 106 972
0/0(0|1|0]1 45 844 . 0|0(0|1|0]|0 108 944
2 000 az 60 000
1(1(1(0(0|1 47 816 111|11|0|0]|0 110916
0j1({1|0|0|1 49788 0|1({1/0|0|0 112 888
1/0(1({0|0]|1 51760 1/0(1(0|0]|0 114 860
0j0(1|0|0(1 53732 0|0({1/0|0]|0 116 832
1/1|0({0|0]|1 55704 1/1/0(0|0]|0 118 804
0/1({0|0|0|1 57 675 0/1({0/0|0]|0 120775
1/0|0({0|0]|1 59 647 1/0/0|0|0]|0 122 747
0/0(0|0|0|1 61619 0|0({0|0|0]|0 124 719




Nasledujici tabulka popisuje nastaveni hodnoty zrychleni. Pro akceleraci a i deceleraci je pouZita
stejnd hodnota zrychleni. Zrychleni udava rychlost zmény frekvence za sekundu. Napfiklad prvni
hodnota v tabulce fika, Ze za jednu sekundu se zméni hodnota frekvence o 486Hz. Nastaveni spravné
hodnoty zrychleni je dulezité z dynamického hlediska.

Podle Newtonova zakonu:
F=m-a [N;kg;m-s?]
M=]-¢ [Nm;kg-m?rad-s 2]

Sila motoru je dana vlastnostmi motoru a driveru, hmotnosti systému také moc neovlivnime, takze
zbyva spravné nastaveni zrychleni.

Volba akcelerace a decelerace

Zrychleni Zrychleni
DIP 6 DIP4 [Hz/Sekundu] DIP 6 DIP4 [Hz/Sekundu]

X| x| x{x|x|1/1{1]1]|1 486 X[ x| x| x|{x[0]1]1/1|1 972

X| x| x[x|x|1/0{1|1]|1 1458 X[ x| x|x|{x[0]0]1/1|1 2916
X| x| x{x|x|1/1{0|1]|1 2430 X[ x| x|x|{x[0]1]01|1 4 860
X| x| x|x{x[1/0{0{1]|1 3402 x| x| x|x|x/0]{0[{0]1]1 6 805
X| x| x| x{x[1/1{1{0|1 4374 X| x| x| x|x|0[1]1/0|1 8749
X| x| x|x|x|1/0{1{0]|1 5346 X[ x| x|x|{x[0/0]1/0|1 10 693
X| x| x{x|x|1/1{0{0]|1 6318 X[ x| x|x|{x[0]1]/0/0|1 12 637
X| x| x|x{x[1/0{0{0]|1 7 291 x| x| x|x|x/0]{0[{0|0]|1 14 581
X| x| x| x{x[1/1{1{1|0 8 263 X| x| x| x|x[{0]1[{1]1]0 16 525
X| x| x|x{x[1/0{1{1]|0 9 235 X| x| x| x|x|/0[{0|1]1|0 18 469
X| x| x|x|x|1/1{0{1]|0 10 207 X| x| x|x|x[0[{1]0[1]0 20414
X| x| x[x|x|1/0{0|1|0 11179 X| x| x|x|x[0[{0|/0|1]0 22 358
X| x| x|x{x[1/1{1{0|0 12 151 X| x| x|x|x[{0]/1[{1|/0]|0 24 302
X| x| x|x{x[1/0{1{0|0 13123 X| x| x| x|x|/0[{0/1/0f0 26 246
X| x| x|x{x[1/1{0({0|0 14 095 X| x| x| x|x|0[1/0[{0|0 28 190
X| x| x| x|x|1/0{0[{0]|0 15 067 X| x| x|x|x[/0[{0/0/0|O 30134

Na nasledujici strance je ukazan ptiklad zapojeni StepGenu k driveru. POROZ na zapojeni vystupu
ktery nema spole¢nou zem, ale ma spojené plusové svorky. Je to sice méné obvyklé, ale je to dano
pouZitim obvodu ULN2803 jako vystupniho zesilovace. ProtoZe se vSak vystup pfipojuje pfimo na
opto-Cleny driveru, neni tento zpUsob zapojeni Zddnou prekazkou.

Na vstupy se pripojuji pfimo ovladaci spinace (neni potrfeba zZadné vnéjsi napéti). Spinace jsou
elektronicky oSetreny proti zakmitim, neni proto nutné volit Zadné specialni — vyhovi jakékoliv.

Potenciometr pro fizeni rychlosti vyhovi jakykoliv s odporem drahy kolem 10 kQ. Nejlépe s linedarni.




Pfedpokladané zapojeni StepGenu
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