MINIPROJEKTY

Rysunek 7. Symulacja dziatania termometru

diody zielonej, a na rysunku 6 diody czer-
wonej. Na rysunku 7 pokazano wynik dzia-
fania symulatora, za pomoca ktérego mozna
sprawdzi¢ dzialanie programu. Na rysun-
ku 8 pokazano ekran umozliwiajacy przypo-
rzadkowanie wyprowadzeniom funkcji.

Jesli wszystko dziata poprawnie i pro-
gram pasuje do naszych wymagan, to mozna
go skompilowa¢. Po skompilowaniu otrzy-
muje sig plik wynikowy, ktérym nalezy za-
programowac mikrokontroler.

Schemat montazowy termometru poka-
zano na rysunku 9. Montaz jest typowy i na-
lezy go rozpoczaé¢ od elementéw najmniej-
szych. Po zmontowaniu termometr nalezy
zasili¢ stalym napieciem o wartosci 9...12 V.
Dla uzyskania ciekawego efektu dziala-
nia dioda LED moze o$wietla¢ matowy czy
mleczny element np. kawalek przezroczystej
sztucznej skatki lub kamyka.
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Rysunek 8. Przyporzadkowanie funkgji
wyprowadzeniom mikrokontrolera
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Rysunek 9. Schemat montazowy termo-
metru

Sterownik bipolarnego silnika krokowego

Opisywany uklad, oprécz prostej kon-
strukcji i malych wymiar6w ma pewne do-
datkowe ustawienia, ktérych nie spotkamy
w zwyklym sterowniku.

Podstawowe parametry sterownika to:
napiecie zasilania 5...24 VDC,

prad obcigzenia do 0,6 A/kanat (cewke),
sterowanie silnikiem krokowym bipolar-
nym (4 przewody),

potencjometr do regulacji predkosci ob-
rotowej.

Schemat ukladu umieszczono na rysun-
ku 1. MozZemy na nim wyrézni¢ trzy bloki:
zasilania ze stabilizatorem US1, sterujacy
z uktadem ATtiny26 i stopien wykonawczy
z 1293D. Potencjometr R1 stuzy regulacji
predkosci obrotowej silnika w zakresie ok.
15...390 krokéw/sekunde, a dioda LED1 sy-
gnalizuje stan pracy ukfadu. Zlgcza Direct
i Start/Stop stuzg odpowiednio, do sterowania
wyborem kierunku obrotéw i hamowania sil-
nika. Dodatkowo, po stronie lutowania zosta-
o umieszczono pocynowane pola do ewentu-
alnego programowania mikrokontrolera.

Na rysunku 2 pokazany jest sposéb po-
Iaczenia ukladu z silnikiem. Sposéb stero-
wania silnikiem krokowym bipolarnym nie
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Rysunek 1. Schemat ideowy sterownika silnika
Bipolarny silnik krokowy AVT-1585 w ofercie AVT:
AVT-1585A — ptytka drukowana
Direct: zwarty - umowny Dodatkowe materialy na CD i FTP:
kierunek obrotéw w lewo, ftp://ep.com.pl, user: 10765, pass: 4t4q4glg
otwarty - w prawo *wzory plytek PCB o
o ekarty katalogowe i noty aplikacyjne
—0 o elementéw oznaczonych w Wykazie
—t0 elementéw kolorem czerwonym
Plytka CO—
sterownika Wykaz elementow

[&8]

Start/Stop: zwarty - zatrzymanie,
otwarty - normalna praca

GND +5..24 Vv DC

Rysunek 2. Sposéb podiaczenia sterownika silnika krokowego
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Rysunek 3. Schemat montazowy sterow-
nika silnika krokowego

bedzie omawiany. Dodatkowe funkcje ste-
rownika ustawiamy zworkami z cyny lub
rezystorami o niewielkiej warto$ci montowa-
nymi w miejscach elementéw R5 i R6. Konfi-
guracji nalezy dokonywac przy wytaczonym
uktadzie:

sposéb sterowania silnika krokowego.
Praca potkrokowa, to dodanie w se-
kwencji sterujacej, stanéw posrednich.
W praktyce powoduje bardziej plynng
prace silnika, ale zwiegksza pobér pradu.
— R6: wybor sposobu zatrzymania. Brak
zwory — zatrzymanie statyczne, zwora —
dynamiczne. Po podaniu stanu niskiego
na wejscie Start/Stop, przy ustawieniu
,dynamiczne”, na wyjSciu sterowni-
ka utrzymuje sie kombinacja sygnaléw
zasilajagcych z momentu podania sy-
gnalu zatrzymania, czyli zalaczone sg
odpowiednie napigcia zasilajace cewek
silnika. W praktyce powoduje to jego
zablokowanie w okreslonym potozeniu,
ale przez uzwojenia silnika przeptywa

R1: 10 kQ potencjometr

R2: 10 kQ SMD 0805

R5, R6: 1 Q2 SMD 0805

R7: 1 kQ SMD 0805

C1: 220 wF/25V SMD

C4: 10 pnF/16 V SMD tantalowy

C2, C3, C5: 100 nF ceramiczny SMD
Us1: 78M05 SMD

US2: ATtiny26 SMD

US3: L293D

LED1: dioda led SMD 0805

L1: 10 pH SMD 0805

Direct, Start/Stop: goldpin katowy 1x2
Out: goldpin katowy 1x6

Zas: ARK2/500

Jumper: 2 szt.

trzymania. Tym samym jego o§ obraca

sig swobodnie, a uktad pobiera tylko nie-

wielki prad spoczynkowy.

Na rysunku 3 pokazano schemat mon-
tazowy sterownika. Montaz jest prosty i nie
powinien nastrgcza¢ zadnych probleméw.
Po zmontowaniu z zastosowaniem zapro-
gramowanego mikrokontrolera, uklad jest
gotowy do pracy natychmiast po wigczeniu

— R5: wybér trybu pracy silnika. Brak zwo- prad, co jest powodem ich nagrzewania  zasilania.
ry — praca krokowa, zwora — praca pét- sie. Zatrzymanie statyczne powoduje KS
krokowa. Praca krokowa to najprostszy odlgczenie zasilania silnika w stanie za-
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Na CD: karty katalogowe i noty aplikacyjne elementéw
oznaczonych w wykazie elementéw kolorem czerwonym
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