Computertechnik

Mini-
Schritt-

motorsteuerung

Eine universell einsetzbare Steuerplatine
in moderner SMD-Technik sorgt fiir die Ansteuerung
kleiner, unipolarer Schrittmotoren.

Allgemeines

In vielen Bereichen der Elektrotechnik
werden heutzutage Schrittmotoren einge-
setzt, so z.B. in Robotern, Druckern, Plot-
tern usw.

Der wesentliche Vorteil von Schrittmo-
toren gegeniiber herkommlichen gleich-
spannungsgesteuerten Motoren liegtin der
zielgenaueren Positionierung und den sehr
kurzen Anlauf- und Stoppzeiten. Ein Nach-
teil ist jedoch die komplizierte Ansteue-
rung.

Wir unterscheiden 2 Arten von Schritt-
motoren. Der Bipolar-Motor weist ein ho-
hes Drehmoment auf, da durch alle Wick-
lungen stindig ein Strom flieBt. Die An-
steuerung dieses Motortypsist jedoch tech-
nisch aufwendig.

Der Unipolar-Motor dagegen bietet den
Vorteil einer einfacheren Ansteuerung.

Beide Motortypen kennen wiederum 2
verschiedene Betriebsarten, und zwar den
Voll- und den Halbschrittbetrieb.

Das hochste Drehmoment erreicht man
im Vollschrittbetrieb, wobei allerdings der
Drehbereich auf volle Schritte begrenzt ist.
Bendtigt man eine doppelt so hohe Auflo-
sung, d.h. Schritte pro Umdrehung, wiihlt
man den Halbschrittbetrieb, nimmt dann
aber ein geringeres Drehmoment in Kauf.

Die hier vorgestellte Schaltung eignet

Technische Daten

Betriebsspannung: ........... 12V bis 15V
Stromaufnahme (Leerlauf): ........ 35mA
Anzahl der Ausgénge: .........c..c.ouen.... 4
Max. Ausgangsstrom
pProfANSgang: . Lt L 500 mA
Steuereinginge: ................. 5V CMOS/
TTL kompatibel
Platinenabmessungen: ....... 43 x 43mm

sichzum Ansteuern von unipolaren Schritt-
motoren kleiner Leistung. Sie ist auf den
von ELV angebotenen Schrittmotor (ELV-
Best.Nr.: 1104) zugeschnitten. Unter Be-
riicksichtigung der technischen Daten las-
sen sich selbstverstindlich auch andere
Motoren dhnlichen Typs einsetzen.

Funktion

Mittels digitaler Signale an den Eingiin-
gen ,,CLOCK*, ,,DIR* und ,ENABLE"
lassen sich alle Funktionen des Motors
steuern.

In Abbildung | wird der Zusammen-
hang zwischen Eingangs-und Ausgangssi-
gnalen deutlich. Jeder Low-High-Wechsel
des Clock-Signals bewirkt, daB sich die
Ausgangszustinde dndern und infolgedes-
sen auch der Motor einen Schritt weiter-
dreht.

Uberden JumperJ I ist der Betriebsmo-
dus wiihlbar:

- Jumper gesteckt = Halbschritt

- Jumper offen = Vollschritt

Der Unterschied zwischen Halb- und
Vollschrittbeziiglich der Ansteuerung wird
in Abbildung 2 deutlich.

Mit der Spannung am ,,DIR"-Eingang
kann man die Drehrichtung édndern, d.h.
bei einem High-Pegel wiire die Drehrich-
tung links und umgekehrt bei einem Low-
Pegel rechts. Abbildung 2 veranschaulicht
auch dies.

Um den Motor zu stoppen, gibt es 2
Moglichkeiten.

Zumeinen geschiehtdies durch den Ein-
gang ,,ENABLE®; der Motor fiihrt nur
Spannung, wenn dieser Eingang auf High-
Pegel liegt. Bei einem Low-Pegel bleibt
der Motor stehen (siehe Abbildung 1).
Allerdings befindet sich der Motor dann
im Leerlauf, da nun kein Haltestrom
flieBt.

Die andere Mdoglichkeit besteht darin,
das Clock-Signal einfach abzuschalten, um
durch den flieBenden Haltestrom den Mo-
tor zu bremsen. Ein gravierender Nachteil
istjedoch die Erwirmung des Motors durch
den stiindig fliefenden Haltestrom.

Schaltung

Wie in Abbildung 3 zu sehen ist, besteht
die Schaltung aus sehr wenigen Bauteilen.
Uber die beiden Schraubklemmen ,,12V -
15V* und ,,GND* wird die mittels C |
gesiebte Betriebsspannung zugefiihrt. IC |
erzeugt hieraus eine stabilisierte Spannung
von SV.

Kern der Schaltung ist IC 2, ein pro-
grammierbarer Logikbaustein vom Typ
GALI16V8, mit dessen Hilfe die Steuersi-
gnale fiir den Schrittmotor gewonnen wer-
den. Die Ausgangssignale des IC 2 sind
nicht direkt fiir den Schrittmotor einsetz-
bar, da die Ausgangsstrome des Schalt-
kreises zu gering sind. Deshalb sorgt 1C 3
(ULN 2003) fiir eine Verstirkung dieser
Ausgangsstrome. IC 3 hat 8 Open-Kollek-
tor-Ausginge und kann je Kanal max.
500 mA schalten.

Uber weitere 3 AnschluBklemmen ge-
langendie Steuersignale ,,CLOCK*, ,,DIR*
und ,ENABLE®" zur Schaltung. Das
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Bild 3: Schaltbild
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Schrittmotor

Jumper offen =Vollschritt
Jumper geschlossen=Halbschritt

.CLOCK”-Signal wird iiber die Eingangs-
schutzschaltung, bestehend aus R I, R 2,
D 1und D 2, direkt auf den Clock-Eingang
des GALs gefiihrt, withrend die Signale
,DIR* und ,ENABLE" zuvor IC 3 zur
Pegelanpassung durchlaufen.

In Abbildung 2 wird der Zusammen-
hang zwischen Steuersignalen und den
Ausgingen ersichtlich. Die einzelnen Funk-
tionen der Steuereingénge seien hier noch
einmal erklirt: ;

CLOCK: Jeder Low-High-Ubergang
bewirkt ein Weiterdrehen des Motors um
einen Schritt.

DIR: Bei High-Pegel dreht der Motor
in Linksrichtung, wihrend sich bei Low-

|
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Foto und Bestlickungsplan
der auf der Leiterbahnseite
montierten SMD-Bauteile
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Pegel die Drehrichtung édndert.

ENABLE: Im normalen Betrieb wird
ENABLE auf High-Pegel gehalten. Dies
bewirkt, daf alle Ausginge aktiv sind. Bei
Low-Pegel hingegen sind alle Ausginge
abgeschaltet, und der Motor befindet sich
im Leerlauf.

Nachbau

Samtliche Bauteile sind in SMD-Tech-
nik ausgefiihrt und finden auf einer Platine
mit den Abmessungen 43 mm x 43 mm
Platz. Die Platinengrofie wurde ausgewiihlt,
damitdiese riickseitig auf den ELV-Schritt-
motor montiert werden kann.

Stiickliste: Mini-Schritt-
motorsteuerung

Widerstande:

Kondensatoren:
100nF/ker(SMD)
3.3uF/25V(SMD)

Halbleiter:

78L05(SMD)
BN 48R ot
ULN2004(SMD) ...
N TR SV it st )

Sonstiges:

1 Schraubklemme, 2pol.

1 Schraubklemme, 3pol.

1 Stiftleiste, 2 pol.

1 Jumper

1 Montagewinkel

4 Schrauben M3x35mm

4 Schrauben M3x5mm

4 Distanzbolzen, 10mm
mit M3-Innengewinde

Die Bestiickung beginnt anhand des Be-
stiickungsplans  mit IC 3 auf der Leiter-
bahnseite, die bei diesem SMD-Projekt
auch die Bestiickungsseite darstellt. Das
IC wird in die richtige Position gebracht
und dann zunéchst nur an einem Pin verlo-
tet. Die Kennzeichnung fiir die exakte Ein-
baulage der SMD-ICs geschieht durch ei-
nen Punkt oder durch eine abgeflachte Ge-
hiuseseite, die entsprechend des Bestiik-
kungsaufdrucks auszurichten sind.

Nach nochmaliger Kontrolle der Positi-
on werden die restlichen Pins unter Zugabe
von nicht zu viel Lotzinn verlotet. Bei einer
Lottemperatur von ca. 300°C sollte die
Lotdauer eine Zeit von 5 Sekunden nicht
tiberschreiten. In gleicher Weise werden
IC 1 und IC 3 bestiickt und verlotet. Anzu-
merken sei noch, dal man eine moglichst
schlanke Lotspitze verwenden sollte.

Recht hilfreich fiir das Auffinden von
Lotzinnbriicken ist das Durchleuchten der
Platine mit einer Lampe.

BeiderBestiickungvonD 1,D2undC 1
unbedingt auf richtige Polung achten!

Zum Schluf erfolgt das Einsetzen und
Verloten der Schraubklemmen und der
2poligen Stiftleiste von der Riickseite her -
unserer gewohnten Bestiickungsseite. Die
AnschluBfolge der einzelnen Motorwick-
lungen ist aus dem Platinenaufdruck er-
sichtlich. Fiir den Anschlufl des ELV-
Schrittmotors ist zusitzlich eine Farbkenn-
zeichnung vorhanden. Das Vertauschen
dieser Leitungen ist fiir den Motor unge-
fihrlich, da sich lediglich seine Drehrich-
tung éindert. Damit ist der Nachbau dieser
kleinen und universellen Steuerung abge-
schlossen.

Foto und Bestiickungsplan
der Platinenoberseite
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