Silnik pradu statego

Sterowanie silnika pradu statego
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Specyfikacja silnika MT68

e Napiecie zasilania:od 3V do 6V

e Prad na biegu jatowym: 45 mA

e Obroty: 12100 obr/mindla3V

e Wymiary: 10 x 15 mm

e dtugos¢ silnika (bez wrzeciona): 16.5mm
e wielkos¢ silnika: 10 x 12mm

e napiecie zasilania:3-6V

e dtugos$é wrzeciona: 3mm

e S$rednica wrzeciona: Imm
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Serwomechanizm

Serwomechanizm jest matym urzadzeniem posiadajace na zewnatrz maty wat. Wat ten moze
by¢ ustawiony w okreslonej pozycji katowej poprzez wystanie do serwomechanizmu
odpowiedniego sygnatu. Kiedy na linii sygnatowej utrzymuje sie staty sygnat wat jest
utrzymywany w statej pozycji. Gdy sygnat sie zmienia, wat zmienia swojg pozycje.

Budowa serwomechanizmu opiera sie o zwykty silnik pradu statego z dodatkowymi
przektadniami oraz uktadem sterujgcym. Uktad sterujgcy moze doktadnie stwierdzi¢ w jakiej
pozycji znajduje sie wat, gdyz wat obraca potencjometrem obrotowym. Dzieki temu mozna
z duzg dokfadnoscig pozycjonowac wat. Uktad sterujgcy ustawia wat w zaleznosci od dtugosci
impulsu na linii sterujgcej prébkowanego co 20ms. W wiekszosci przypadkéw wat
serwomechanizmu moze przyjmowaé pozycje katowe z zakresu 0-180 stopni. Wiekszosé
mechanizmdw posiada ograniczniki nie pozwalajgce na wieksze wychylenia watu. W zasadzie
serwomechanizmy sg gtéwnie wykorzystywane w uktadach pozycjonowania np. kamer,
w sprzecie elektronicznym wyposazonym w mechaniczne uktady pozycjonowania,
w modelach np. samolotéw do pozycjonowania lotek, no i oczywiscie w réznego rodzaju
robotach. Wiec w wiekszosci przypadkéw nie jest potrzebny petny obrét. Bardziej potrzebna
jest doktadnosé, tatwosc sterowania oraz maty pobdr pradu. Tam gdzie potrzebny jest petny
obrét stosuje sie silniki krokowe, lub silniki pragdu statego. Ze $wiatem zewnetrznym
serwomechanizm jest pofgczony za pomocg trzech przewoddéw: +zasilania, masy i sygnatu
sterujacego.
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Sygnat sterujacy pozycja serwomechanizmu
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Sterowanie w ukfadzie ze sprzezeniem zwrotnym
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Budowa serwomechanizmu



Przyktad

// Sterowanie serwomechanizmem za pomocga potencjometru

ttinclude <Servo.h>
/*******************************************************
Podtaczenie serva:

// czerwony +5V

// brazowy 0V

// pomaranczowy sterowanie z pinu 9
********************************************************/

Servo myservo; // utworzenie obiektu do sterowania serwomechanizmem
int potpin =0; // wejscie analogowe do przytgczenia suwaka potencjometru
int val; // zmienna przechowujaca odczytang z wejscia analogowego wartosé

void setup()
{

myservo.attach(9); // serwomechanizm sterowany z wyjscia 9

}

void loop()
{

val = analogRead(potpin); //odczytanie wartosci z potencjometru (zakres 0 do 1023)
val = map(val, 0, 1023, 0, 179);
// przeskalowanie wartosci do zakresu stosowanego przez serwomechanizm (0 do 180)

myservo.write(val); // ustawienie zgodnie z przeskalowang wartoscig
delay(15); // oczekiwanie na wykonanie polecenia

}

Zadanie

Napisa¢ program, ktdéry pozwala sterowaé¢ serwomechanizmem za pomocg wartosci
przesytanych przez monitor portu szeregowego.



Silnik krokowy

Silnik krokowy jest urzgdzeniem elektromechanicznym, ktére przeksztatca impulsy
elektryczne w dyskretne ruchy mechaniczne. OS$ silnika krokowego obraca sie o niewielkie
przyrosty kata pod wptywem impulséw elektrycznych podawanych w odpowiedniej
kolejnosci. Kierunek obrotow osi jest Scisle zwigzany z sekwencjg podawanych impulséw,
predkosé obrotow zalezy od czestotliwosci tych impulséw, a kat obrotu — od ich ilosci.

Podstawowg zaletg silnikdw krokowych jest mozliwos¢ ich precyzyjnego pozycjonowania bez
petli sprzezenia zwrotnego (nie potrzeba mierzy¢ aktualnej pozycji silnika — jest ona
okreslona iloscig wykonanych krokéw), mozliwo$¢ szybkiego rozbiegu, hamowania i zmiany
kierunku, duza niezawodnos¢ ze wzgledu na brak szczotek.

Do wad silnikéw krokowych zaliczamy mata moc, niskg szybkos¢ obrotowg i mozliwos¢
wystgpienia zjawisk rezonansowych.

Podstawowe rodzaje silnikow krokowych to:

1. silniki o zmiennej reluktancji VR
2. silniki z magnesem trwatym PM (silniki kubkowe)
3. silniki hybrydowe
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Zasada dziatania silnika krokowego

Silnik o zmiennej reluktancji




FazaB
Silniki krokowe o uzwojeniu
unipolarnym i bipolarnym

Zasada dziatania silnika kubkowego
z magnesami trwatymi

Bipolar stepper motors Unipolar stepper motor
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it 3k




Przyktad 1

/*

Sterowanie silnikiem krokowym - jeden obrét w lewo/prawo

Silnik podtaczony jest do wyjs¢ cyfrowych Arduino Pin1-Pin0, in2-Pin1, in3-Pin2, in4-Pin3
Nalezy rowniez podtaczy¢ do sterownika napigcie +5V oraz mase

*/
#include <Stepper.h>

const int stepsPerRevolution = 2048; // zmieni¢ w zaleznosci od ilosci krokéw na obrét danego silnika
// 64*32 (64 kroki po 5,625 stopnia oraz przektadnia 1:32 - w dokumentacji 1:64)

// utworzenie obiektu do sterowania silnikiem
Stepper myStepper(stepsPerRevolution, 8,10,9,11); //in1-8, in2-9, in3-10, in4-11
void setup() {
// ustawienie szybkosci obrotowej na wartos¢ 12 rpm:
myStepper.setSpeed(10);
// inicjalizacja monitora portu szeregowego:
Serial.begin(9600);
}

void loop() {

// wykonanie obrotu w jednym kierunku:
Serial.printIn(" zgodnie z ruchem zegara");
myStepper.step(stepsPerRevolution);
delay(500);

// obrét w kierunku przeciwnym:
Serial.printIn("i przeciwnie");
myStepper.step(-stepsPerRevolution);
delay(500);



Przyktad 2

/*

Sterowanie silnikiem krokowym - skok o jeden krok - bardzo powoli.

Uktad mozna wykorzystac do sSledzenia zmian na stykach sterujgcych oraz do okreslenia

czy zostaty potagczone we wtasciwej kolejnosci (zmiana kolejnosci Swiecenia w jedng strone).
Za pomocay tego programu mozna okresli¢ liczbe krokdw wykonywanych na jeden obrot.
Silnik podtaczony jest do wyjs¢ cyfrowych Arduino (in1-Pin0, in2-Pin1, in3-Pin2, in4-Pin3
Nalezy rowniez podtaczy¢ do sterownika napiecie +5V oraz mase

*/
#include <Stepper.h>

const int stepsPerRevolution = 2048; // zmieni¢ w zaleznosci od ilosci krokéw na obrét danego silnika
// 64*32 (64 kroki po 5,625 stopnia oraz przektadnia 1:32 - w dokumentacji 1:64)

// utworzenie obiektu do sterowania silnikiem
Stepper myStepper(stepsPerRevolution, 8,10,9,11); //in1-8, in2-9, in3-10, in4-11

int stepCount = 0; // liczba wykonanych krokéw

void setup() {
Serial.begin(9600);
}

void loop() {
// wykonanie kroku
myStepper.step(1);

Serial.print("krok:" );
Serial.printin(stepCount);
stepCount++;

delay(200);



Przyktad 3

/*

Sterowanie silnikiem krokowym — regulacja szybkosci

Program steruje unipolarnym lub bipolarnym silnikiem krokowym
przytaczonym do wyjs¢ cyfrowych 8 - 11 Arduino.
Potencjometr stuzacy do regulacji przytgczony jest do wejscia analogowego AO.

Regulacja predkosci polega na zmianie odstepu czasu (op6znienia) pomiedzy impulsami do silnika za pomoca
funkcji setSpeed().

Created 30 Nov. 2009
Modified 28 Oct 2010
by Tom Igoe

*/

#include <Stepper.h>

const int stepsPerRevolution = 2048;

Stepper myStepper(stepsPerRevolution, 8,10,9,11);
int stepCount = 0; // number of steps the motor has taken

void setup() {
// nothing to do inside the setup
}

void loop() {
// read the sensor value:
int sensorReading = analogRead(A0);
// map it to a range from 0 to 100:
int motorSpeed = map(sensorReading, 0, 1023, 0, 100);
// set the motor speed:
if (motorSpeed > 0) {
myStepper.setSpeed(motorSpeed);
// step 1/100 of a revolution:
myStepper.step(stepsPerRevolution/100);
}
}



