MINIPROJEKTY

Sterownik silnikow pradu
statego dla Arduino MKR

Opisywana plytka powstata pod
kqtem zastosowan w robotyce
amatorskiej i jest przeznaczona dla
nowych opracowar z serii Arduino
MKR, w ktérych procesory z rdze-
niem ARM MO+ z powodzeniem
zastepujq leciwe ATmegi.

Plytka umozliwia sterowanie dwoch sil-
nikéw pradu stalego, sredniej mocy (prad
szczytowy 3,6 A) oraz zasilanie ptytki MKR
w szerokim zakresie napigcia wejsciowego
6...32 V DC. Dodatkowo wyposazono ja

Dodatkowe materiaty do pobrania
ze strony www.media.avt.pl

W ofercie AV

Wykaz elementow:]

R1, R2: 33 k/1% (SMD 0805)
R3: 100 kQ/1% (SMD 0805)

C1, C2, C5: 0,1 wF (SMD 0805)
C3: 2,2 uF/100 V (SMD 1812)
C4: 10 wF (SMD 0805)

CE1: 100 wF/50 V (elektrolit.
R=6,3 mm)

CE2, CE3: 100 wF/10 V (SMD ,C")

Ul, U2: DRV8871DDAR (SO8TP)

U3: LTC3630EMSE (MSOP16E)

DZ1: SM6T39A (transil)

A@1, A23, A45, D01, I2C, UART: zlacze
B4B_PHKS

L1: diawik 33 pH/0,9 A (np. DEO704-33)
M1, M2, VM: zlacze DG381-3.5-2

MKR, ArduinoMKRZero: zlacze Arduino

Low ESR,

14 pin , R=2,54 mm, Zzeriskie
Projekty pokrewne na www.media.avt.pl:
AVT-5636 Ptytka edukacyjna dla Arduino
(EP 5/2018)
AVT-1795 AVTduino Battery Shield (EP 3/2014)
AVT-1722 AVTduino miniLCD - miniaturowy panel
operatora dla Arduino (EP 1/2013)
AVT-1686 AVTRelDuino Shield. Modut wykonawczy
dla Arduino (EP 8/2012)
AVT-5351 AVTduino RS. Modul interfejséw
szeregowych dla Arduino (EP 7/2012)
AVT-1666 AVTduino RELAY. Modul przekaznikow
kompatybilny z Arduino (EP 3/2012)
AVT-1649  AVTduino SD. Modul karty pamieci
kompatybilny z Arduino (EP 11/2011)
AVT-1619 AVTduino Motor - driver silnikéw
dla Arduino (EP 9/2011)
AVT-1618 AVTduino JOY - manipulator
dla Arduino (EP 6/2011)
AVT-1616 AVTduino LED. Wyswietlacz LED
dla Arduino (EP 4/2011)
AVT-1615 AVTduino LCD. Wyswietlacz LCD
dla Arduino (EP 3/2011)
AVT-5272 AVTduino - pomyst na AVR (EP 1/2011)
AVT-969 Bezstykowy zamek RFID (EP 2/2007)

* Uwaga! Elektroniczne zestawy do samodzielnego montazu

Wymagana umiejetnos¢ lutowania

Podstawowa wersja zestawu jest wersja [B] nazywana potocznie

KIT-em (z ang. zestaw). Zestaw w wersji [B] zawiera elementy

elektroniczne (w tym [UK] - jesli wystepuje w projekcie),

ktére nalezy samodzielnie wlutowa¢ w doaczona piytke

drukowana (PCB). Wykaz elementdw znajduje sie w dokumentacji

ktora jest podlinkowana w opisie kitu.

Majac na uwadze rézne potrzeby naszych klientéw, oferujemy

dodatkowe wersje:

= wersja [C] - zmontowany, uruchomiony i przetestowany zestaw
[B] (elementy wlutowane w piytke PCB)

= wersja [A] - plytka drukowana bez elementdw i dokumentacji

Kity w ktérych wystepuje uktad scalony wymagajacy

zaprogramowania, maja nastepujace dodatkowe wersje:

= wersja [A+] - piytka drukowana [A] + zaprogramowany ukad
[UK] i dokumentacja

= wersja [UK] - zaprogramowany ukiad

Nie kazdy zestaw AVT wystepuje we wszystkich wersjach! Kazda

wersja ma zalaczony ten sam plik pdf! Podczas skadania

zamwienia upewnij sie, ktora wersje zamawiasz!

http://sklep.avt.pl. W przypadku braku dostepnosci

na http://sklep.avt.pl, osoby zainteresowane zakupem piytek

drukowanych (PCB) prosimy o kontakt via e-mail: kity@avt.pl.
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w zlgcza JST4 (2 mm) przeznaczone do przy-
laczenia zewnetrznych czujnikéw (A0...A5,
DO, D1), doprowadzania magistrali I’C i ko-
munikacji szeregowej UART.

Uktad sterownika silnikéw jest oparty
o specjalizowany uktad scalony drivera
DRV8871 firmy Texas Instruments. Za-
wiera on wszystkie elementy niezbedne dla

IN1 | IN2 | OUT1 | OUT2 DESCRIPTION
0 0 | High-Z | High-Z | Coast; H-bridge disabled to High-Z (sleep entered after 1 ms)
0 1 L H Reverse (Current OUT2-0UT1)
1 0 H L Forward (Current OUT1-0UT2)
1 1 L L Brake; low-side slow decay

Rysunek 1. Sterowanie wejs¢ DRV8871
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Rysunek 2. Schemat ideowy ptytki sterownika silnikow dla Arduino MKR
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sterowania szczotkowym silnikiem pradu
stalego: dwa po6tmostki MOSFET z malg
rezystancja Rdson i bezstratnym uktadem
pomiaru pradu silnika, niewymagajacym
elementéw zewnetrznych, logike zabez-
pieczajacg i pompe tadunku do sterowania
tranzystoré6w mocy, wbudowany uktad za-
bezpieczen przecigzeniowych i termicznych
oraz wejSciowg logike sterujaca. Wbudowany
czujnik pradu silnika nie wymaga zewngtrz-
nego rezystora pomiarowego, ale w dalszym
ciggu mozliwa jest zmiana maksymalnego
pradu uzwojen poprzez dobdr rezystora do-
taczonego do wyprowadzenia I, wg wzoru
I, =64/R,.  [kV/kQ] W prototypie prad usta-
lono na okoto 2 A, co odpowiada rezystancji

1lim

R,;,=33 kQ. Minimalna warto$é¢ rezystora
jest ustalona na 15 k(). Sterowanie kierun-
kiem obrotéw odbywa si¢ w konwencji L/R
za pomocg wejs¢ IN1/IN2, zgodnie z tabelg
zamieszczong na rysunku 1.

Schemat ideowy plytki sterownika po-
kazano na rysunku 2. Napiecie zasilania
silnikow VM doprowadzone przez zlgcze
VM zasila uktady U1 i U2. Kondensator

CE1 filtruje zasilanie. Nalezy pamietad,

ze to minimalna wartos¢

pojemnosci i w zewnetrz-
nym zasilaczu powinien
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pewnienia stabilnego zasi-
lania sterownika. Rezystory — “—

R1iR2 powinny by¢ dobrane
do konkretnego modelu sil-
nika, zgodnie ze wzorem
naR;,.

Do zasilania plytki wykorzystano napig-
cie zasilajace silniki (na przyklad, z pakietu
28S...6S Li-Po). Na ptytce wbudowano impul-
sowg przetwornice napiecia o szerokim za-
kresie napigcia wejSciowego (6...32 V) typu
LTC3630 (U3). Dla podanych na schemacie
warto$ci elementéw uklad dostarcza napig-
cie 5 V/200 mA, co wystarcza z zapasem dla
plytki i kilku typowych czujnikéw.

Do zlacz GPIO jest doprowadzone 6 portéw
analogowych A0...A5, dwie linie cyfrowe
Do, D1 oraz porty szeregowy (Serial1) i I*C.
Ze wzgledu na ograniczona ilos¢ miejsca z1a-
cza GPIO majg raster 2 mm - sa to typowe,
4-pinowe zlacza JST. Uwaga! Sygnaly plytki

Rysunek 3. Schemat montazowy ptytki sterownika silnikéw
dla Arduino MKR

sa zgodne ze standardem 3,3 V. Dolaczenie
napiecia 5 V spowoduje uszkodzenie GPIO.
Sterownik zmontowano na niewielkiej
dwustronnej ptytce drukowanej, ktérej sche-
mat montazowy pokazano na rysunku 3. Dla
zachowania niewielkich wymiaréw ptytki
zlacza sa montowane od spodu. Montaz jest
typowy i nie wymaga opisywania. Nalezy
jedynie poprawnie przylutowac¢ pady ter-
miczne ukladéw U1 oraz U2. W przypadku
forsownej pracy modutu warto zaopatrzy¢
uklady driveréw w niewielkie radiatory SO8
przyklejone klejem termoprzewodzgcym.
A teraz mozna zabrac sie za tworzenie apli-
kacji sterujacej. Powodzenia!
Adam Tatus, EP

Stabilizator step-up/
step-down zasilany
z akumulatora Li-lon

W zastosowaniach mobilnych bardzo dobrze sprawujq sie akumulatory
litowo-jonowe, ktérych nominalne napiecie wynosi 3,2...3,6 V. Z kolei,
wspolczesne mikrokontrolery i inne ukiady cyfrowe sq zasilane napigciem
3,3 Vlub 5 V. Do zapewnienia stabilnego zasilania potrzebny jest uklad,
ktéry moze zaréwno podnosic, jak i obnizac napiecie wzgledem napiecia
wejsciowego. Wskazany jest przy tym mozliwie maly pobdr prqdu.

Tytulowy stabilizator wykonano w opar-
ciu o uktad MCP1252-33X50I/MS. Zawiera
on kompletny uklad pompy tadunkowej
z kontrolerem stabilizujgcym napigcie wyj-
Sciowe oraz sygnalizujgcym osiggniecie jego
prawidlowej wartosci. Maksymalny prad ob-
ciazenia wynosi 120 mA, co jest wystarcza-
jace w wielu zastosowaniach. Na wyjsciu
uzytkownik moze mie¢ napiecie 3,3 V lub
5 V — jest ono wybierane zworka. Napiecie
wejéciowe moze wynosi¢ od 2V do 5,5V, ale
nie w kazdej sytuacji uktad bedzie dziatat po-
prawnie, o czym dalej. Czestotliwos$¢ kluczo-
wania wynosi 520...780 kHz, co eliminuje

ewentualne efekty akustyczne. Brak elemen-
téw indukcyjnych, pracujacych przy wyso-
kich czestotliwosciach, skutkuje znikomag
emisjg zaburzen elektromagnetycznych.

Schemat ideowy gotowej przetwornicy po-
kazano na rysunku 1. Prototyp wykonano
na jednostronnej ptytce drukowanej, kt6-
rej wymiary to zaledwie 13 mmX25 mm. Jej
schemat montazowy zamieszczono na ry-
sunku 2. Z1agcze J1 stuzy do doprowadzania
zasilania z akumulatora lub innego Zré-
dfa oraz odbioru napiecia stabilizowanego.
Wykorzystanie dwéch pozostatych ztacz
jest opcjonalne.
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Na zaciskach zlacza J2 panuje napiecie bli-
skie wyjsciowemu, jezeli napiecie wyjsciowe
przetwornicy ma prawidlowa wartos$¢ (ty-
powo, powyzej 93% warto$ci nominalne;j).
W przeciwnym razie, potencjal wyprowa-
dzenia PGOOD zostaje Sciggniety do masy.
Zacisk SHDN w zlgczu J3 stuzy do urucho-
mienia przetwornicy. Jezeli zostanie zwarty
z napigciem wejsciowym (VIN), przetwor-
nica jest zalaczana. Po jego zwarciu do masy,
uklad przechodzi w stan spoczynku pobie-
rajac przy tym ok. 100 nA. Wyboru napiecia
wyj$ciowego dokonuje sie¢ poprzez nada-
nie wysokiego (Uwy=3,3 V) lub niskiego
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