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Rysunek 1. Schemat ideowy sterownika silnikow krokowych

z przedziatu 0...5 V i w ten spos6b
sterowac pracy silnika. Wtedy dla
napiecia 2,5 V silnik bedzie zatrzy-
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Rysunek 2. Schemat montazowy sterownika
silnikow krokowych

polozeniu silnik jest zatrzymany, przesu-
wanie potencjometru powoduje stopniowe
zwiekszanie predkosci obrotowej. Mozna
nie montowac potencjometru R3, zamiast
tego do zlacza DIRECT podawaé napiecie

zwigkszanie obrotow w strone
przeciwng. Zamiast R3 mozna do-
Iaczy¢ joystick potencjometryczny,
wtedy obroty silnika beda propor-
cjonalne do kierunku i sity wychy-

lenia joysticka.
Uklad jest zbudowany w wigkszosci
z elementéw SMD, dlatego montaz wymaga
staranno$ci i precyzji. W trakcie montazu

nalezy podja¢ decyzjg odnosnie do montazu
rezystoréw R5 i R6. Jesli silnik bedzie pobie-
ral prad powyzej 0,5 A na kanal, uklad L298
wymaga zastosowania dodatkowego radiato-
ra. Prawidlowo zmontowany uklad dziala od
razu.

Prototyp uktadu powstal do sterowania
napedem wozka do kamery tzw Glidetrack
i doskonale nadaje sie do uzyskiwania bar-
dzo niskich predkosci obrotowych silnika
krokowego. Nalezy jednak pamieta¢, ze po-
mimo wysokiej rozdzielczosci sterowania
mikrokrokowego w niektérych silnikach
ruch walu moze nie by¢ idealnie plynny
i mogg wystepowac niewielkie oscylacje.

KS

AVTduino DCMotor - driver silnikow DC

o $redniej mocy

Przedstawiony modul umozliwia sterowanie i monitorowanie

dwdch silnikéw prqdu stalego

sredniej mocy o prqdzie uzwojen

do 2,8 A zasilanych napieciem 8...50 V. Uklad wspdlpracuje
z plytkami zgodnymi mechanicznie z Arduino, zasilanymi z 5 V
Iub 3,3 V. Ulatwia to zastosowanie z zestawami STM, Freedom,

W poréwnaniu ze standardowymi roz-
wigzaniami, plytka ma mozliwo$¢ plynnego
ustawiania ograniczenia pradu silnika, mo-
nitorowania biezacej wartos¢ pradu, regu-
lacji PWM. Sygnaly sterujace sa zgodne ze
standardem PWM/DIR, jest dostepny syg-
nal BRAKE wraz z wyborem sposobu (Fast/
Slow). Zadzialanie zabezpieczenia przecig-
zeniowego silnika sygnalizowane jest prze-
rwaniem. Piny portu analogowego zostaly
wyprowadzone na zlgcza SIP3, zgodne z Ar-
duino Brick, co umozliwia latwe dolaczenie
czujnikéw wspoélpracujacych z silnikiem.

Schemat modulu pokazano na rysun-
ku 1. Sercem AVTDuinoDCMotor jest U1,
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Pioneer (3,3 V).

specjalizowany sterownik-driver L6206 fir-
my ST. Uklad zawiera wszystkie niezbedne
dla sterowania silnikiem obwody (rysu-
nek 2): mostek H z tranzystorami MOSFET
o malej Rdson, zintegrowang przetwornice
podwyzszajaca napiecie dla bramek mostka
H, niewymagajacy zewnetrznych elementow
uklad monitorowania pradu i detekcji prze-
cigzenia, o mozliwosci ustawienia wartosci
progowej oraz uklad logiki sterujacej z za-
bezpieczeniami.

Napiecie zasilania silnika MVCC jest
oddzielone od napie¢ sterujgcych i musi
pochodzi¢ ze zréta zewnetrznego. Napiecie
MVCC, podawane poprzez zlacze PWRM,

®

zasila mostki H uktadu U1. Diody D1 i D2,
kondensatory Cb i Cp oraz rezystor Rp sa
elementami przetwornicy napiecia niezbed-
nej dla prawidlowego sterowania ,,gérnych”

tranzystoréw mostka. Do wyprowadzenia
U1-SENSEA sa dolaczone ,dolne” wypro-
wadzenia mostka H. Rezystory szeregowe
RAS1...RAS4 umozliwiajg pomiar pradu sil-
nika. Sygnat jest dostgpny na ztaczu CSA. Ze
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Rysunek 1. Schemat ideowy modutu AVTduino_DCmotor
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jeden z kilkunastu réwnolegle potaczonych
tranzystoréw skladajacych sie na tranzystor
mocy mostka H jako proporcjonalny czujnik
pradu. Umozliwia to znaczace zredukowania
mocy traconej i upraszcza uklad. Wypro-
wadzenie PROGCLA umozliwia ustawienie

progu zabezpieczenia przecigzeniowego sil-
nika zgodnie z rysunkiem 3.

Do ustawienia dokladnej wartosci pradu
zabezpieczenia stuzy potencjometr RVA. Re-
zystor RCLA ustawia wstgpnie maksymalny
prog zadzialania. Zadzialanie zabezpiecze-
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Rysunek 2. Schemat blokowy L6206 (za nota producenta).

// AVTDuinoDCMotor TEST, Adam Tatus
// Kolejno dwa silniki w rewersie

#define PWMA
#define DIRA
#define BRKA
#define PWMB
#define DIRB
#define BRKB

@ U110 -1 oy

byte LDT
byte SDT

= 1000;

= 10;

void setup() {
pinMode (PWMA, OUTPUT) ;
pinMode (PWMB, OUTPUT) ;
pinMode (DIRA, OUTPUT) ;
pinMode (DIRB, OUTPUT) ;
pinMode (BRKA, OUTPUT) ;
pinMode (BRKB, OUTPUT) ;

}

void loop () {
digitalWrite (DIRA,0); // A Right
digitalWrite (BRKA,0);

analogWrite (PWMA, 1i);
delay (SDT) ;
}
digitalWrite (BRKA,1); // A Brake
delay (LDT) ;
digitalWrite (DIRA,1); // A Left
digitalWrite (BRKA,0);
for (int i=0; i <= 255; i++){
analogWrite (PWMA, 1);
delay (SDT) ;
}
digitalWrite (BRKA,1);
digitalWrite (DIRA,O0);
digitalWrite (PWMA,0); // A Stop
digitalWrite (DIRB,0); // B Right
digitalWrite (BRKB,0);

analogWrite (PWMB, 1i);
delay (SDT) ;
}
digitalWrite (BRKB,1); // B Brake
delay (LDT) ;
digitalWrite (DIRB,1); // B Left
digitalWrite (BRKB,0) ;
for (int i=0; i <= 255; i++){
analogWrite (PWMB, i) ;
delay (SDT) ;
}
digitalWrite (BRKB, 1) ;
digitalWrite (DIRB,0);

digitalWrite (PWMB,0); // B Stop

Listing 1. Program testujacy dziatanie pitytki

digitalWrite (PWMA,0);
digitalWrite (PWMB,0) ;

for (int i=0; i <= 255; i++){ // A PWR RUN

// A PWR RUN

for (int i=0; i <= 255; i++){ // B PWR RUN

// B PWR RUN

nia przecigzeniowego jest sygnalizowane
wyzerowaniem wyjscia (otwarty dren) OCDA
wstepnie zasilanego przez rezystor RA1.
Bramka AND (U2-1) buforuje sygnal prze-
rwania OVCA, ktéry poprzez przelgcznik
DIP SW2-2 jest doprowadzony do zlacza IOL.
Przerwanie moze by¢ ,odlaczone” SW2-2,
jesli nie bedzie uzywane przez kontroler,
,uwalniajac” piny dla innych zastosowan.
Sygnal przerwania OVCA poprzez bramke
U2-3 blokuje wysterowanie sygnalem PWM
wejScia sterujacego U1-ENA. Powoduje to
wylaczenie mostka H przy przeciazeniu. Ste-
rowanie silnikiem odbywa sig przez sygnaly
kierunku DIRA, zezwolenia PWMA oraz ha-
mowania BRKA (wszystkie sygnaly aktywne
na poziomie wysokim). Przetacznikiem SW-4
zadajemy sygnal BRA okreslajacy sposéb ha-
mowania silnika. Sygnaly doprowadzone
sg do multipleksera U3-HC153 pelnigcego
funkcje transkodera. Funkcje realizowane
przez U3 okresla tabela 1.

Znaczenie sygnaléw ,B” i zasada dziala-
nia dla drugiego silnika sg identyczne. Zlacza
GNDA, VCCA, IAD umozliwiajg wyprowa-
dzenie sygnaléw portu analogowego zgodnie
z ArduinoBricks i moga by¢ wykorzystane

W ofercie AVT*

AVT-1759 A

Dodatkowe materiaty na CD lub FTP:

ftp://ep.com.pl, user: 62828, pass: 18ofqn10

* wzory plytek PCB

« karty katalogowe i noty aplikacyjne elemen-

tow oznaczonych w Wykazie elementow
kolorem czerwonym

Wykaz elementéw:

R1, RA2, RB2: 2,2 kQ (SMD 1206)

RA1, RA3, RB1, RB3: 100 kQ (SMD 1206)

RAS1...RAS4, RBS1...RBS4: 1 Q (SMD 1206,

1%, 0,5 W)

RCLA, RCLB: 5,1 kQ (SMD 1206)

RP: 100 Q (SMD 1206)

RVA, RVB: 47 kQ (potencjometr do druku)

C1...C4, CB: 220 nF (SMD 12106)

CA2, CB2: 5,6 nF (SMD 1206)

CE1, CE2: 47 pF/50 V (elektrolit. SMD FKV8E)

CP: 10 nF (SMD 1206)

D1, D2: LL4148 (MINI MELF)

U1: L6206PD (POWERSO36)

U2: HCO8 (SO14)

U3, U4: 74HC153 (SO16)

AD: ztacze przelotowe SIP6

RES: przycisk 6x3 mm

SW: przetgcznik DIP SW-4

CSA, CSB: ztacze meskie SIP2+zwora

IAD, GNDA, VCCA: ztacze meskie SIP6

IOH: ztgcze przelotowe SIP10

I0L, PWR: zitacze przelotowe SIP8

ISP: ztacze przelotowe IDC6

PW: dioda LED SMD

PWRM: ztacze MC katowe, kompletne

PWS: zfgcze MSS-2235

* Uwaga:

Zestawy AVT moga wystepowac w nastepujacych wersjach:

AVT xxxx UK to zaprogramowany ukfad. Tylko i wytgcznie. Bez

elementéw dodatkowych.

ptytka drukowana PCB (lub ptytki drukowane, jesli

W opisie wyraznie zaznaczono), bez elementéw

dodatkowych.

AVT xxxx A+ plytka drukowana i zaprogramowany ukfad (czyli

potaczenie wersji A i wersji UK) bez elementéow

dodatkowych.

plytka drukowana (lub ptytki) oraz komplet

elementéw wymieniony w zataczniku pdf

to nic innego jak zmontowany zestaw B, czyli

elementy wlutowane w PCB. Nalezy mie¢ na

uwadze, ze o ile nie zaznaczono wyraznie w opi-

sie, zestaw ten nie ma obudowy ani elementéw

dodatkowych, ktére nie zostaly wymienione

w zatgczniku

AVT xxxx CD oprogramowanie (nieczesto spotykana wersja, lecz
jesli wystepuje, to niezbedne oprogramowanie
mozna $ciagnad, klikajac w link umieszczony
w opisie kitu)

Nie kazdy zestaw AVT wystgpuje we wszystkich wersjach! Kaz-

da wersja ma zafaczony ten sam plik pdf! Podczas skfadania
zamowienia upewnij sig, ktora wersje zamawiasz! (UK, A, A+,

AVT xox A

AVT xxxx B
AVT xxxx C

B lub Q). http://sklep.avt.pl
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Rysunek 3. Zaleznos¢ progu zabezpieczenia od wartosci RCLA (za notq producenta)

do podlaczenia wspélpracujacych z silnika-
mi czujnikéw. Przelgcznik PWS umozliwia
wybdr napiecia zasilajacego logike pomiedzy
3,3V, a 5V zaleznie od wymogow plytki ba-
zowej. Zlacze ISP jest opcjonalne, modul nie
wykorzystuje jego sygnaléw, nalezy je wlu-

29

towac, gdy zamierzamy , kanapkowac” ptytki
rozszerzen dla zachowania pelnej zgodnosci
z Rev3 Arduino. Silniki i zasilanie dopro-
wadzone sg do plytki rozlgczanym zlaczem

srubowym MC. Uktad zmontowano na dwu-

Licznik impulsow

stronnej plytce drukowanej. Rozmieszczenie
elementéw pokazano na rysunku 4.

Montaz jest typowy i nie wymaga opisu.
Bardzo istotne jest prawidlowe wlutowanie
U1, a szczegblnie padu termicznego, ktéry
utatwia odprowadzenie ciepta. Poprawnie
zmontowany uklad nie wymaga uruchamia-
nia. W celu przetestowania plytki przygoto-
walem program zamieszczony na listingu 1.
Przed zaladowaniem i podlgczeniem silni-
kéw, nalezy zgodnie z rys. 3 ustali¢ warto$¢

Licznik impulséw pochodzqcych na przyklad z réznych czujnikow
Iub wiqcznikéw. Zlicza on impulsy w gore i w dol z czestotliwosciq
nie wieksza niz 10 Hz (10 impulséw na sekunde). Maksymalna
pojemnosc licznika wynosi 9999. Dodatkowo, uklad wyposazono

w mozliwo$¢ zapamietania wyniku oraz sygnalizacje dzwiekowq.

Licznik moze pracowaé¢ z wySwietla-
czami o dwdéch wielkosciach — pierwszym,
miniaturowym, o wysokoéci cyfry 7 mm
lub drugim, wiekszym, z wySwietlaczami
o wysokosci 27 mm, idealnie mieszczacym
sig w obudowie typu KM50 (fotografia 1).

Schemat ideowy licznika pokazano na
rysunku 2. Powinien on by¢ zasilany napie-

Fotografia 1. Wyswietlacz o wysokosci
znakéw 27 mm w obudowie KM50
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ciem stalym o wartosci 7...15 V doprowa-
dzonym do zlacza POWER. Dioda D1 zabez-
piecza uklad przed niewlasciwa polaryzacja
napiecia wej$ciowego, natomiast kondensa-
tory C1, C2 i C3 pelnig role filtra zasilania.
Zewnetrzne napiecie wejsciowe jest podawa-
ne na stabilizator U1. Praca licznika steruje

0o 0000

EEEREEIE

Rysunek 4. Schemat montazowy modutu
AVTduino_DCmotor

pradu zabezpieczenia i potencjometrami
RVA,B ustawi¢ przyblizong wartos¢. Opro-
gramowanie najpierw rozpedza silnik A za
pomocg PWM, zatrzymuje, zmienia kierunek
i ponownie rozpedza. Po zatrzymaniu silnika
A cykl jest powtarzany dla silnika B. Jezeli
wszystko dziala zgodnie z zalozeniami, mo-
dut jest gotowy do realizacji bardziej zlozo-
nych zadan.

Adam Tatus, EP

mikrokontroler ATtiny2313 taktowany we-

wnetrznym sygnalem zegarowym. Wyswiet-
lacze zostaly opracowane w dwéch wersjach
gabarytowych, natomiast ich sterowanie
odbywa sie w sposéb identyczny. Anody

LED1 LED2 LED3 LED4
g‘. Com|YA! ‘B‘- Com|-YA2 "Q. Com|YA3 é. Com|YA4
T | T | T | o T | =
o L o L o L o L
= . = . = . = .
G| op|RP G| oplDP G| op|DP G| op | DP
2‘; o 23
>(>(|0|0|w|Q[O|w|<|m| >S5
%|¢¢o¢¢¢¢¢¢¢¢¢|

Rysunek 2. Schemat ideowy licznika

®
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