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Schrittmotor-

Intetface

Schrittmotor-
Interface SMI 2

Den gleichzeitigen Betrieb von 2 Schrittmotoren kleiner
Leistung, die Abfrage von 4 Eingdngen und die Steuerung
von 2 Schaltausgédngen erméglicht dieses Schrittmotor-Inter-
face. Der AnschluB erfolgt an den Druckerport eines PCs.

Allgemeines

Besonders einfach in der Handhabung
ist dieses neue Schrittmotor-Interface, das
geeignet ist zur Ansteuerung von 2 bipola-
ren Schrittmotoren mit einer Betriebsspan-
nung von 7 V bis 20 V und einer Stromauf-
nahme bis zu 750 mA pro Motorwicklung.
Es ist keine spezielle PC-Einsteckkarte er-
for-derlich, da der Anschluf direkt an den
fast immer vorhandenen Druckerport er-
folgt.

Bemerkenswert ist auch die Mehrfach-
Stromeinstellung, die sowohl hardware-
mifig als auch zusitzlich per Software
moglich ist. So kann mit einem Regler fiir
jeden der beiden Motoren getrennt der ma-
ximale Strom pro Motorwicklung von 0 bis
750 mA eingestellt werden. Zusitzlich ist
dann per Software eine Programmierung
in 4 Stufen moglich, und zwar 0 %, 33 %,
66 % und 100 %, jeweils auf den mit dem
Reglereingestellten Wertbezogen. Sokann
z. B. wihrend der Anlaufphase mit dem
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vollen Strom und spéter mit einem redu-
zierten Strom gefahren werden, wéihrend
der Haltestrom weiter reduzierbar bzw.
sogar ganz auf O einstellbar ist.

Computertechnik

Tabelle 1: Technische Daten
Schrittmotor-Interface SMI 2

Spannungsversorgung: ........ 7 bis 20V
Stromaufnahme:

100 mA (ohne Motorstrom)

3,1 A (bei maximalem Motorstrom)

Strom pro

Motorwicklung: ..... 0 bis max. 750mA

JLY (0170 1 74 R bipolar

Betriebsarten: .......... Halbschritt- oder
Vollschritt-Betrieb

Anzahl der Motoren: .........ccccoeoe.n..e. 2

Programmierbare Strombegrenzung:
(0%, 33%, 66%, 100%)
4 Steuereinginge: .............. TTL-Pegel
2 Schaltausgénge: ........ 100mA-Open-
Kollektor (max. 40 V)

re Open-Kollektor-Schaltausgéinge runden
die Moglichkeiten des Gerites ab. Die aus-
fiihrlichen technischen Daten sind in Ta-
belle 1 aufgelistet.

Schaltung

In Abbildung 1 ist das Schaltbild des
Schrittmotor-Interface SMI 2 dargestellt.
Die eigentliche Ansteuerung der Schritt-
motoren iibernehmen die integrierten
Schaltkreise IC 6 und IC 7. Hierbei handelt
es sichum spezielle Treiber-ICs fiir Schritt-
motoren mit integrierten Pulsweiten-Mo-
dulatoren zur Strombegrenzung.

Das Blockschaltbild in Abbildung 2 zeigt
nihere Einzelheiten dieser ICs, die jeweils
2 Wicklungen eines Schrittmotors steuern
konnen. Uber die Einginge 101 und 111
wird die Strombegrenzung gemif} Tabelle
2 programmiert. Die vorstehend beschrie-
bene Softwareprogrammierung der Strom-
begrenzung ist prinzipiell fiir jeden einzel-
nen Steuerschritt eines Schrittmotors ver-

Der Betrieb der angeschlossenen Bipo- Tabelle 2:
lar-Schrittmotoren kann im Vollschritt- 101 I11 Strompegel
oder bei erhohter Auflosung im Halbschritt-

H H 0%
Modus erfolgen. L 0 139

4 zusitzliche Eingiénge, z. B. zur Abfra- - - p 6‘70
ge von Endschaltern, erhdhen die Flexibi- - - 100 (;
litat dieses SMI 2. Zwei universell nutzba- ¢

Comparator Logic Load
Input 1 RC1 Supply  Supply
101 Logic Power -
11 Current —» I ‘{>— Bridge W|n1d g
Phase1 Select 1
VReft Thermal
Shutdown
VRef2 i_
102 Logic Power -
112 Current -—»T Bridge W'"zd'"g
. Phase2 Select 2
Bild 2: Block- ae ef° 3
schaltbild des GND Comparator  RG2 _ Sensef Sense2
Schrittmotor- Input 2 Rsense1 Rsense2

Interface SMI 2
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PC-Druckerport
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Bild 1: Schalt-
bild des SMI 2

Stereo

R47

%:r&

Rd4

35

R4B

_% O
O
ad
W
2l
T
2] 5
%. o
L
o
Suo-D
25polBuchse
e
(=)
~
e
=
—
3
el
>
|
j4a]



Computertechnik

el R Dandetir
Im=167mA e II?TBS!BIm;\. a o Im=500mA verschiedene
101 ‘ Ansteuer-
11 1 1 S _ méglichkeiten
PO 1 — . ___ — i rr .
Ph2 gy s EE s L gangen Ut an
Pinl1, 15 von IC 6,
o2 ————— 777 1 IC7vorgegeben. Fiir
12 ‘ — I den Motor 1 erfolgt

Motorstrom Phase 1

500mA

diese Einstellung
mit dem Trimmer R
32 und fiir den Mo-

tor 2 mit R 40.

0 T

-500mA

In Abbildung 3

Motorstrom Phase 2

sind die Steuersigna-

500mA

le fiir verschiedene

0 1
-500mA

Ansteuerméglich-

dnderbar, wihrend die zusétzlich ein-
stellbare Hardware-Strombegrenzung ein-
malig fiir jeden der beiden angeschlosse-
nen Motoren getrennt vorgenommen wird.
Der Strompegel fiir 100% wird je nach
Motortyp mit der Spannung an den Ein-

keiten dargestellt.
Generiert werden diese Steuersignale mit
den beiden Auf-/Abwirts-Zidhlern IC 3
und IC 4 sowie dem GAL IC 5. Eine
Anderung der Drehrichtung eines Motors
wird durch die Umkehr der Zahlrichtung
erreicht. Dies geschieht durch den Logik-

™3 .
RN ITHEH =g e
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Pegel an Pin 5 von IC 3 und/oder IC 4.

Die Ziahler IC 3, 4 werden durch einen
High-Impuls am Eingang Pin 14 getaktet.
Die Ausgangssignale Q A bis Q C fiihren
zu den Eingéngen des programmierbaren
Logik-Bausteins IC 5. Hier werden die
Signale zur Ansteuerung von IC6und IC 7
generiert.

Vom PC gelangen die Steuerbefehle iiber
den Stecker ST 1 zur Schaltung. IC 1 dient
als Puffer fiir den 8 Bit breiten Datenbus
vom PC, bevor dieser zu den Eingidngen
der Zzhler und des GALs weiterfiihrt.

Die gleiche Funktion iibernimmt auch
IC2. Anden Eingéingen A 5bis A 8 liegen
die4 Eingangssignale von der Buchse BU 2
kommend an. Diese koénnen z. B. zur Ab-
frage von Endschaltern dienen. Die Aus-
ginge Y 5 bis Y 8 steuern die Transistoren
T 1 bis T 4 an, die wiederum dem PC mit-
teilen, ob und welcher Schalter betitigt
wurde. Uber die Leitungen Y 3 und Y 4 wer-
den vom PC her die beiden Transistoren
T 5 und T 6 gesteuert.

Zur Spannungsversorgung wird eine
Gleichspannung
von7 Vbis20V
benotigt, die
iiber die Buchse
BU 1 auf die
Schaltung ge-
- langt. Mit Hilfe
von IC 10 wird
eine 5V-Fest-
spannung er-
zeugt. Die bei-
den Transil- Di-
odenD 1undD?2
dienen dem
Schutz derBau-
teile vor Span-
nungsspitzen.
Die Leuchtdiode
D3 zeigt die ein-
geschaltete Be-
triebsspannung
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Fertig aufge-
baute Leiter-
platte mit
zugehdérigem

. Bestiickungs-
plan des SMI 2

1
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Nachbau

Fiir den Aufbau steht eine doppelseitige,
durchkontaktierte Leiterplatte mit den Ab-
messungen 149 x 73 mm zur Verfiigung. In
Kombination mit dem Metallgehduse ent-
steht ein sehr stabiles und robustes Gerit,
dasauch den abdem 01.01.1996 geltenden
EMV-Bestimmungen entspricht.

Wir beginnen die Bestiickung der Plati-
ne wie {iblich mit den niedrigen Bauteilen,
in diesem Fall mit den Widerstinden. Vor
dem Einsetzen sind diese entsprechend dem
Rastermal} abzuwinkeln. Nach dem Verlo-
ten der AnschluB3beine auf der Platinenun-
terseite sind die iiberstehenden Drahten-

Stiickliste: Schrittmotor -

Interface

Widerstidnde:

| O R35, R37,R44, R46
22Q i, R36, R38, R45, R47
33082 e R29
ATRE oo R25-R28
L0 <O R15-R20
ATKQ oo, R3-R14, R21-R24
56kQ................ R33, R34, R42, R43
47KQ, ATTAY ..ooeeeveereiennnes R1,R2
PT10, 10kQ, liegend ........ R32, R40
Kondensatoren:

820pF ............... C16-C19, C23-C26

100nF/ker ........... C2, C4-C10, C13,
C15, C20, C22
L1OUF/40V ..o, Cl1, C3
100pF/40V ...coviiieienennne. Cl14, C21
Halbleiter:
TAHCI132 ..o 1C8, IC9
TALS19T oo, 1C3, IC4
TAHCS4]1 oo IC1, IC2
ELVOS504 ....ooooviieieeiiiiiieen. 1C5
L6219 v, 1C6, IC7
T8OS oo IC10
BC548 ... T1-T6
BZWO06-23 ..o, D1
BZWO6-15 ...coovvvveeeieiiieeieen, D2
LED, 5Smm, 10t ..ccoeoeeneneiereeenne D3
Sonstiges:

Miniatur-Kippschalter, 1 x um .... S1
Sub-D-Stecker, print, 25pol
Sub-D-Buchse, print, 25pol
Klinkenbuchse, stereo, 3,5mm . BU1
1 LED-Abstandshalter, 10mm
4 Kunststoff-Abstandsrollen,

M3 x Smm
4 Gummifiile
4 Knippingschrauben 2,9 x 6,5mm
4 Zylinderkopfschrauben, M3 x 12mm
1 Zylinderkopfschraube, M3 x 6mm
5 Muttern, M3
5 Fécherscheiben, M3
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Hier anloten
Bohrung in der Platine

Schraube

M3x6mm\m
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Ics

Bild 4: Montageskizze

den mit einem Seitenschneider so weit wie
moglich zu kiirzen, ohne jedoch die Lot-
stellen selbst zu beschéadigen. Diese Vor-
gehensweise gilt auch fiir alle weiteren
einzusetzenden Bauteile.

Bei den Halbleitern, den Elkos sowie
den Widerstandsarrays ist unbedingt auf
dierichtige Polaritit zu achten. Die Wider-
standsarrays sind dazu an einer Seite mit
einem Punkt gekennzeichnet.

Zubeachtenistauch,da ST 1und BU 2
nicht vertauscht werden. Zwischen Leucht-
diode und Leiterplatte wird ein 10mm-
Abstandshalter gesteckt, der gewihrleistet,
dall der Abstand automatisch korrekt ist.
Der Anodenanschluf} (+) der Leuchtdiode
ist durch den etwas lidngeren Anschluf}
gekennzeichnet.

Die Montage des 5V-Festspannungsreg-
lers IC 10 bildet den Abschluf3 der Bestiik-
kungsarbeiten. Hierzu werden zunéchst die
Anschluffbeinchen im Abstand von 3 mm
vom IC-Gehiuse um 90° abgewinkelt und
anschlieBend das IC am Gehduseboden

N Schraube M3x12mm

Bild 5:
AnschluB-
schema der
Buchse BU 2

Leiterplatte erlaubt das spétere Losen der
Befestigungsschraube des Spannungsreg-
lers.

Zum Abschluf} befestigen wir das Ge-
hiuseoberteil mit vier Knippingschrauben
am Unterteil. Jetzt konnen auch die Ge-
windebolzen fiir ST 1 und BU 2 wieder
eingeschraubt werden, um diesen Buchsen
einen festen Halt zu geben. Damit ist der
Nachbau des SMI 2 fertiggestellt, und wir
konnen uns der Inbetriebnahme zuwen-
den.

Inbetriebnahme

Als Verbindungsleitung zwischen dem
PC und dem Schrittmotor-Interface kann
eine herkommliche 25polige Sub-D-Ver-
langerung Verwendung finden. Die Daten
des externen Netzteiles miissen selbstver-

Tabelle 3: I/O-Kaniile zur Ansteuerung

Port-Adresse Port-Adresse + 1 Port-Adresse + 2
(schreiben) (lesen) (schreiben)

Bit Bit Bit

0  Clock-Motor 0 nicht benutzt 0 Ausgang 1

1 110 Motor1 1 nicht benutzt 1 Ausgang 2

2 111 2 nicht benutzt 2 Voll-/Halb-Schritt M 1
3 links/rechts 3 nicht benutzt 3 Voll-/Halb-Schritt M 2
4  Clock-Motor 4 Taste 1 4 nicht benutzt

5 110 5 Taste 2 5 nicht benutzt

6 I11 ey 6 Taste3 6 nicht benutzt

7  links/rechts 7 Taste 4 7 nicht benutzt

gemil} Abbildung 4 festgeschraubt.

Bevor die Leiterplatte montiert wird,
sind die Gewindebolzen von ST 1 und
BU 2 zu entfernen und die 4 Gummifiife
im Gehauseunterteil einzusetzen. Zur Be-
festigung der Platine dienen vier M3x
12mm-Schrauben sowie Smm-Kunststoff-
Abstandshiilsen, die ebenfalls gemily Ab-
bildung 4 zu montieren sind.

Beim Einsetzen der Platine ist darauf zu
achten, dafl die AnschluB3beinchen von
IC 10 durch die entsprechenden Bohrun-
gen fiihren. Anschlieend konnen die An-
schliisse des IC 10 von oben an die Platine
angelotet werden. Eine Bohrung in der

standlich den Erfordernissen der ange-
schlossenen Schrittmotoren entsprechen,
d. h., die gelieferte Gleichspannung be-
wegt sich je nach Motortyp zwischen 7 V
und 20 V bei einem Laststrom von bis zu
3,1 A. Ein genaues Anschluflschema der
Buchse BU 2 ist der Abbildung 5 zu ent-
nehmen.

Ein Test der Schaltung ist auf einfache
Weise mit Hilfe der zugehorigen Testsoft-
ware moglich, die unter anderem niitzliche
Pascal-Routinen enthélt. Hiermit lassen
sich alle Funktionen schnell testen. Tabel-
le 3 zeigt alle zur Programmierung beno-
tigten Adressen und Befehle.
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