olIensn
ap [enuep

BJIUJA] UDIDEINPS
e| eied S0DILOJIDIB|E SOINPOY




Manual de Referencia de Hardware

Kit didactico para la ensefianza de la electrdénica
Proyecto Final
UTN FRBA 2008

Manual de Referencia de Hardware

Modulo Motores Paso a Paso
rev 1.0 Julio 2008

TABLA DE CONTENIDOS

Contenido del Paquete ..................oeeeeeen 1
Referencias Hardware .....................cooi. 2
Descripcion y Descripcion General............... 3
Alimentacion............ccoooeviiiiiiiiinin.. 5
Interfaz digital............ ... 5
Interfaz de motor paso a paso unipolar......... 6
Interfaz de prueba de usuario..................... 7
Ejemplos de uso........ccc coviiiiiiiiiiiiin, 7
Compatibilidad con mddulos nucleo............ 8
PCB, esquematico y lista de materiales .......... 9

CONTENIDO DEL PAQUETE:
¢ Un Placa Mddulo de motores
¢ Una Fuente de Alimentacion de tension variable entre 6 y 20 V
e Un Cable Plano de Conexion con el modulo nticleo
¢ Manual de Usuario

e 2 Motores Paso a Paso



Manual de Referencia de Hardware

Kit didactico para la ensefianza de la electrdénica
Proyecto Final

UTN FRBA 2008

Referencias

Interfaz de motor

paso a paso
@0 . .
U1
I
Soporte de Motores =
Interfaz de expansion
Uz comun e-Kit
EEE— - ('@ médulo Nucleo)
IJ— ]
)
3
p? =
O = ¢
D51
g !
C4 -
ru =7 + Res 0a |— .
> " JLAN
Interfaz de prueba
de usuario \Jack de Alimentacion
Cmma 00 ,5E

e-Kit - MRH Interfaz de Motores Paso a Paso 2



Manual de Referencia de Hardware

Kit didactico para la ensefianza de la electrdénica
Proyecto Final
UTN FRBA 2008

Descripcion general

El médulo de Motor Paso a Paso tiene por finalidad proveer un driver para
control de los motores. Su funcion es conformar pulsos de potencia para generar — i .
un campo giratorio en el estator del motor.

Soporta hasta dos motores paso a paso unipolares de 5 y 6 terminales mediante

un conector universal (“Interfaz de expansion comun e-Kit” ) que proporciona

conectividad para varios modelos.
La conformacion de los pulsos es provista por el mddulo nicleo basico o

Avanzado de € — kit y se basa en técnicas de PWM ( Pulse Width Modulation, o modulacion

de ancho de pulso) para su control.

Descripcion
El modulo de motores se basa en el driver ULN2003 que se encarga de suministrar la potencia

necesaria para el control de los motores. El principio de funcionamiento se implementa de acuerdo

al siguiente modelo:

ULN 2003 9
Motor P-F
Actirad >—— IN1 ouT1 %———] -
Activa C 3 N2 ouT 2 3 p—
Activa B 3 IN3 ouT 3 15 | leg
ActivaD N4 OUT 4

N5 ouT 5
Hé ouUTé

4
3
] N7 oUT 7 f ¥ } K
| N8 % ouT &
WO DIODE CLAME 75 |
ﬂ

Fig. N°l. Principio de funcionamiento Driver de motores paso a paso



Manual de Referencia de Hardware

Kit didactico para la ensefianza de la electrdénica
Proyecto Final
UTN FRBA 2008

Los pulsos se generan de forma de activar la secuencia de funcionamiento A,B,C,D en sentido de las

agujas del reloj, o D,C,B,A en sentido inverso.

[PASO | BobinaA | BobinaB | BobinaC | BobinaD |

=

1 oN CFF OFF orr | &l * i
| o )
=

2 OFF ON OFF orf | ==
o}
=

3 OFF CFF ON orr | Bl * iz
o §
=

4 OFF OFF OFF ov | Ejj~e=JIE
o

=\

NS

1

Faso1; la bobina 1 esta
activada, atrayendo los
cuatro dientes superiares
imantados del rotor.

Faso 2; la bohina 1 se
apaga, v la bobina 2
(derecha) =e activa,
maviendo los dientes
cercanos a la derecha.
Resulta una rotacion de
3.6°

1

"4

/ 2
'/

]

Faso 3; De nuevo la
bobina 2 se apaga, v la
bobina 3 se activa.
Resulta ofra rotacion de
36

Fig 2.4y 2.b Secuencia de funcionamiento de un Motor Paso a Paso

Es posible controlar la velocidad del motor cambiando el periodo de la secuencia.

EACH CLOCK INFUT FULSE CAUSES THE "HIGH" STATE AT
THE Q OUTPUTS TO BE SHIFTED ONE ST AGE.

e T A
Puses  Fm T L L o
OUTFUT FROM  PIN 15 ;:
H y

P14 o

H y

FINIZ oy

: y

FIN 12 oy

Fig. N°3. Pulsos suministrados al Driver de Motores Paso a Paso

El torque se controla mediante la variacion del ancho de Pulso.

e-Kit - MRH Interfaz de Motores Paso a Paso

Paso 4; La activacidn de la
hobina 4 permite de nuevo
la rotacidn de 3.6
Cuando |a bohina 1 se
carge de nueva, un diente
hahra permutadao su
posicidn a la derecha;
como hay 245 dientes, se
necesitaran 100 pasos
para un giro completa.
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Alimentacion

La placa se alimenta por el conector “J1” con tensién externa mediante una fuente de tension
continua de 5V a 24V, 2A segun el motor a conectar. El conector J1 es positivo en el centro. El
circuito de alimentacion posee un led indicador (Led1) de encendido y esta dotado de un circuito de

seguridad en caso de invertir la polaridad de “J1”.

Interfaces Digitales - Descripcion de los Puertos

La conexion al modulo nucleo se lleva a cabo con el cable plano suministrado con su Kit

Conectar la terminacién ok '. Conectar la terminacién
ey |

al Médulo Nacleo al Médulo de motores

El Puerto P3 es la interfaz digital de entrada ( puerto de usuario) y es compatible con la Interfaz d
expansion comun e-Kit '

. El Tipo de conector es un IDC-5x2 y se conecta a los mddulos nucleo avanzado y basico. El
conector incluye lineas de datos, VCC (digital) y GND.

La descripcion del puerto es la siguiente

CN1

Y4

Pt P3 P5 P7 VCC

o O o O O

o o O O O
| I—

PO P2 P4 P6 GND

Fig 4. Interfaz de expansion comun e-Kit

! Especificacion “Interfaz de expansién comin e-Kit”
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Tabla 1
Conetor CN1
Pin

Pin Conector | Motor | Descripcion

CN1_1 IN_1 Entrada Driver motor 1
CN1_2 IN_2 | Entrada Driver motor 1
CN1 3 IN_3 | Entrada Driver motor 1
CN1 4 IN 4 | Entrada Driver motor 1
CN1 5 IN 1 Entrada Driver motor 2
CN1 6 IN_2 | Entrada Driver motor 2
CN1 7 IN 3 | Entrada Driver motor 2
CN1 8 IN 4 | Entrada Driver motor 2
CN1 9 DGND | Alimentacién Digital
CN1 10 DVCC | Alimentacién Digital

Descripcion de los pines de entadas del driver

Interfaces de motores Paso a Paso unipolares.

Los motores paso a paso unipolares se conectan a la placa mediante conectores universales de 5 y 6 terminales.

Estos conectores estan disefiados para soportar gran cantidad de motores paso a paso que hay en el mercado.

P1 y P2: Interfaz analdgica Motor N°1. Motor Paso a Paso unipolar de 5 y 6 terminales.

P4 y P5: Interfaz analdgica Motor N°2. Motor Paso a Paso unipolar de 5 y 6 terminales.

PX

Il

Bobinas de Motor
AVCC = A C B D AvCC
‘ o 0oo0 o o0 0 |

[ 1 ™

Fig 5. Interfaz de motor
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Tabla 2

Conetor PX
Pin
Conector Conexié motor | Descripcion
P1 AVCC Tension alimentacion motor
P2 Bobina A Bobina Motor
P3 Bobina C Bobina Motor
P4 Bobina B Bobina Motor
P5 Bobina D Bobina Motor
P6 AVCC Tension alimentacion motor

Interfaces de Prueba de usuario

La placa posee un area de prototipo con dos conectores destinados para pruebas del usuario. Su funcién es permitir
la rapida soldadura de lineas de sefial.

P6 y P7. Interfaz de prueba de usuario

Ejemplos de uso del Médulo de motores Paso a Paso

Referirse a la guia de Instalacion de e-Kit.

Compatibilidad con Médulos Nucleo

El médulo de motores paso a paso es compatible con:
- Modulo Nucleo Avanzado Aduc7026
- Modulo Nucleo Basico Aduc842
- Modulo Nucleo Basico Cypress CY7C64713-100AXC
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PCB, Esquematicos y Lista de Materiales
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Description Designator LibRef Quantity Comment
Capacitor, Electrolytic, Radial; Body 5 x 6.8 mm (Dia.xH typ); Pin Spacing 2 mm
(typ) C4 Cap Poll 1| 10u
Diode, Axial; Body 5.2 x 2.7 mm (LxDia. max), Lead Dia. 0.86 mm (max) D9 Diode 1N4007 1 | Diode 1N4007
Typical RED GaAs LED; 2 Leads DS1 LEDI 1 | LEDI
DC Power Jack, 2.5mm, KLD Series, PCB Mount J1 PWR2.5 1| PWR2.5
Conector. Header, 6-Pin P1 Header 6 1 | Header 6
Conectro. Header, 6-Pin P2 Header 6 1 | Header 6
Connector; Header; 5x2 Position P3 Header 5X2 1 | Header 5X2
Conector.Header, 6-Pin P4 Header 6 1 | Header 6
Conector.Header, 6-Pin P5 Header 6 1 | Header 6
Conector.Header, 6-Pin P6 Header 6 1 | Header 6
Conector.Header, 6-Pin P7 Header 6 1 | Header 6
Connector; Header; 2 Position P? Header 2 1 | Header 2
Semiconductor Resistor; 2 Leads Resl Res Semi 1|1k
DIP; 16 Leads; Row Spacing 7.62 mm; Pitch 2.54 mm Ul ULN2003A 1 | ULN2003A
DIP; 16 Leads; Row Spacing 7.62 mm; Pitch 2.54 mm U2 ULN2003A 1 | ULN2003A

e-Kit - MRH Interfaz de Motores Paso a Paso
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