muikra electronic

SCHRITTMOTORENINTERFACE
zum Ansteuern von 3 bipolaren oder unipolaren Schrittmotoren

Software zum Betrieb von Styroporschneideautomaten und XYZ — Automaten fur
Schneider / Amstrad 664/ 6128 und Commodore 64/ 128 vorhanden!

Beschreibung und
Bedienungsanleitung

1. Technische Daten:

- Mit unserem Schrittmotoreninterface kdnnen bis zu drei unipolare oder bipolaren Schrittmotoren
betrieben werden. Unipolare Schrittmotoren kénnen nach Entfernen des ,,Common* bipolar
angesteuert werden.

- sehr wichtig: Richtungsumpolschalter (US) fir alle 3 Motoren

- Erforderliche Stromversorgung: 12V (DC) oder 8V (AC), 2,5 A(DC = direct current, Gleichspannung,
AC = alternative current, Wechselspannung, durch den Elko steigt die Spannung auf ca. 12V)

- Anschluss Uber 4 mm Buchsen

- Gleichrichter und Siebelko auf der Platine

- Sicherung 2,5 A (T)

- Spannungsversorgung fur die Elektronik eingebaut: 5V stabilisiert

- Steuerkabelanschluss fur parallele Ausgabeports von Computern (Userports bei C64, Druckerports,
P10 — Karten usw.)

- 6 Datenleitungen DO bis D5 mit LED — Anzeige

- LS- TTL- Logik zur Erzeugung der Schrittfolgen

- PUSH- PULL- Stufen aus Leistungstransistoren zur wahlweisen Ansteuerung bipolarer
Schrittmotoren (mit 4 Anschliissen ) und unipolarer Schrittmotoren (mit 5 oder 6 Anschliissen)

- 3 SUB- D- Buchsen, 9polig, zum Anschluss der Schrittmotoren

- Hauptschalter und Schalter zum Ein- und Ausschalten einzelner Motoren

2. Funktion von Schrittmotoren

Schrittmotoren haben die Eigenschaft, dass sie nach bauartbedingter Anzahl von Ansteuerimpulsen
genau eine Umdrehung ausfuhren kénnen. So lassen sich Dreh- oder Verschiebebewegungen
hochprézise umsetzen. Beispiele dafir sind die Positionierung des Schreib- Lesekopfes eines
Diskettenlaufwerks mit hundertstel Millimeter Genauigkeit, die exakte Filhrung des Schreibstiftes einer
Zeichenmaschine, die Positionierung des Druckkopfs eines Matrixdruckers oder des Typenrads einer
Schreibmaschine oder die Steuerung eines XYZ- Automaten.

Schliel3t man einen Schrittmotor an eine Gleichspannung an, so kann man allenfalls nur ein kurzes
Zucken beobachten, dann bleibt der Motor stehen. Schrittmotoren missen also besonders angesteuert
werden. Dazu dient dieses Interface, das die Steuerimpulse eines Computers aufbereitet an die Motoren
weitergibt.
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Strong Etrang 4
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i T Ein Schrittmotor hat prinzipiell zwei Statorwick-
lungen und einen Rotor. Dieser ist ein Fermanent-
Stator magnet, meist mit je zwei gezahnten Magnetpolen.

T Strang 1 Bei jeder aAnderung des Stromflusses in einer der
E—-

— beiden Wicklungen dreht sich der Rotor bis zum
e, Jf;:Eéé nachsten Magnetpnl?ahn. Er verharrt dort bis zur
i nachseten Anderung in einer Spule und geht dann
strang & einen Schritt (Zahn) weiter. Um nun eine Drehung
- zu erreichen, missen die 4 Spulenenden in einer
kot bestimmten Reihenfolge angesteuert werden.
Bitmuster Spul enenden Hach 4 Schritten wiederholt
51 52 s3 54 sich diese Schrittfolge.
1.5chritt GO L H L H Ein Motor mit einem Schritt-
2.5chritt 01 H L L H winkel wvon 3,& Grad hat sich
S3-.5Schritt IO H L H L nach 25 mal solchen 4
4.5chritt 11 L H H L Schrittfolgen einmal gedreht.

Wahrend bei der Ansteuerung Gber eine Transistorschaltung dieses Bit-
muster wvom Frogrammierer idber das Programm erzeugt werden mufi, wird es
bei1 dem vorl:i:egenden Interface mit 2 ICs nachgebildet, so dall der
Computer nur noch einen Taktimpuls pro Schritt liefern mull.

fur Ansteuwerung reichen fur Jjeden Schrittmotor 2 Datenleitungen wvom
Computer fir die beiden Motorrichtungen.

Die drei Schrittmotoren werden mit den & Datenleitungen D O bis D S
angesteunsrt.
Spannung fbzw. Takti) auf Datenleitung mit Bitwert

Motor Mi/2 Richtung i: C o i
Motor M1/2 Fichtung 2: D1 2
Motor M4/8 Richtung 4: Dz 4
Motor M4/89 Fichtung 2: D= (=}
Motor M1&6/32 Richtung 16: D 4 16
Motor M1&/32 FRichtung 32: oS 32

Mit einem klieinen BASIC-—Programm erzeugt man den Takt fur die Ansteuerung
uwnd veranlalBt den Motor, =sich nach der Anzahl der Takte zu drehen.

computerspezifische Steuwerbefehle Adresse Bes.heit bei1 Steckerbelegung

Schneider /Amstrad CPC &12d: outT &1184,...
Ca4a/128: FDKE S&57F,255:FDOKE 56577, .-
IBEM und kompatible FPCs: outT 888,... Masse: meist Fin 18

oder z.B. Schneider Euro— PC: OUT 9546,...

oder Adressen der FI0-Karten

Atari, ST-Reihe: ourT o,... Masse:Pinl1+18bis25verbind.
Amigacz FOKE 125735487 ,255:FOKE 12574977,...Masse:Pin25,Piniil+24verb.

Beispielprogramm: Motor 1/2 =0ll sich 100 Schritte in Richtung 1 drehen.

S LET m = 41184 oder S LET m = B33

19 FOR I = 1 7O 100 Zeile 10 wund S0: Zihler
20 OUT m,1 Ieile 20 und 30: Takterzeugung
30 OUT m,0 fur Motor 1/2 in einer Richtung.
40 FOR T = 1 to 10: NEXT T Ipile 40:Verzigerungsschleife zur
S0 NMEXT 1 Regelung der Drehgeschwindigkeit

Ein Motor mit einem Schrittwinkel von 3,6 Grad hat dann eine ganze
Umdrebhung ausgefihrt.



Z. Bnechlufll vund Inbetrisbnahme:

Fechts am Interface liegen die 9-poligen SUB-D-Buchsen (weiblich) als
Motoranschlisse. 5ie sind fir beide Arten von Schrittmotoren vorbereitet
a) Bipolare Schrittmoteren mit dem Durchgangsprifer testen! Bei Strom-—
durchgang die Kabel an Fin 1/2 anldten, die beiden anderen an Fin Z/4°
Varsichi beim Loten und evil. Umléten! Ein Kurzschlull zer=stort die ent—
eprechende Transistor-Endstufe!

Beisgpiel {(ohne Gewdhrl: Finl: weifi, Pin2: gelb, Fin3: blau, Find: rot

b) Unipolare Schrittmotoren werden iiber den Mittelabgriff der Spule mit
+ 12 V versorgt. Die Yerbindungshkabel werden nach untenstehendem Flan an
Ppolige SUE-D-Stecker (maénnlich) angeldtet. Das schwarze Kabel ist bei
Spoligen Motoren in der Regel der "Common" und gehort an Pin S5, bei &
Flabeln ist z.H. das weifie ein "Common"” und gehidrt an Fin &. Bel Durgh-
gangspriufung mit dem Ohmmeter wird im Gegensatz zur Messung durch zwei
Spulenenden nur der halbe Widerstand angezeigt.

Um Storimpulse bzw. Schwingungen zu vermeiden, sollten Sie luF-Fonden-—
catoren nach Flan einbauen.

Beispiel {(ohne Gewahr}: Finl:gelb,Pinl:rot,Fini:braun,Find:orange,

Spoliger Motor FinS:=chwar:z
Beispiel {(ohne Gewdhrl: Finl:weiB,FinZ:grun,Fin3:rot Find:braun,
Spoliger Motor FinS:zschwarz
Beispiel f(ohne Gewahrl: Pini:blau,FinZ:geib,Findirot Findzbraurn,
spoliger Motor FinZ:schwarz ,Fina:welld
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Jetzt mussen S5ie das Steuverkabel am Computer einstecken, das Interface
uber die 4mm—-Buchsen an die Stromversorgung anschlieflien und den Haupt-
schalter dricken.

Da die Schrittmotoren im Standbetrieb eine héhere Stromaufnahme als im
Betrieb haben, konnen sie mit den Schaltern M1/2, M4/8 und HM1&/32 ab-
geschaltet werden, bis S5ie mit dem FProgrammieren soweit sind.

Ium Testen dient das Basic-Frogramm auf Seite 2. Soll der Motor 1/2 in
umgekehrter Richtung laufen, wird das m,1 in Zeile 30 durch m,2 ersetzt.
Mit m,4 und m,15 erreichen 5ie den zweiten Motoranschlufl, mit m,8 und
m,32 den dritten. Scllen sich mehrere Motoren gleichzeitig drehen, missen
die entsprechenden Werte addiert werden, z.B. m,1+4 pder m,5.

Die Motorrichtung kann zuch hardwaremafiig auf dem Interface geandert
werden. Dazu dienen die Motorumpolechalter US 172, US 4/8 und US 1&/32.
Mit diesen Umpolschaltern und durch Vertauschen der Motorverbindungs-—
kabel konnen Sie auch Fremdprogramme anpassen. So kann man z.B mit dem
Buchstabenschreibprogramm auf dem Jeichentisch Spiegelschrift erzeugen.



&, Fehlersuche

Bipolarer Motor dreht sich nicht, zittert auf der Steile:

Interface abschalten, Stecker herausziehen, Fin 1/2 und 3/4 auf Durch-
gang priffen. Wenn Durchgang vorhanden, Anschiisse an Pin 1/2 oder Fin 3/4
vertauschen (umloten)! Neuer Test!

Unipolarer Motor dreht cich nicht, zittert auf der Stelle:

Ist das =chwarze kabhel wirklich an Fin 5 angelotet (beim Elick von hinten
auf die Litstifte linkel? Durchgangsprifung: Ist der Widercstandswert
zwischen Fin 1/2 bzw. Pin 5/4 doppelt so hoch wie zwischen FPin 5 und den
anderen Fins? Wenn nicht: z.EBE. Fin 1 und 2 umlioten! Wenn ja, Fin 1/2 oder
Fin 374 umliten'! Meuer Test!

Yoreicht beim Umloten! Ein kurzechlull zerstirt die entsprechende Tran-
sistor-Endstufe! Zum Umloten Interface asbschalten, Stecker heravsziehen'
Wenn der unipolare Motor richtig funktioniert, kann der "Common™ an

Fin 5 brw. & auch weggelassen werden. Jetzt lauft der Motor bipolar.

Je nach Bauart kann dies eine Leistungserhihung bringen.

Wenn der Motor an einem FC nur surrt, ist wahrscheinlich die Taktfreguenz
ru hoch. Abhilfe schafft hier die Verzogerungsschleife in Zeile 40, Da
Schrittmotoren Langsamlaufer sind, mul vor sllem bei Ansteusrung durch
FCs oder noch schnellere 67s der Yerzogerungewsrt echibht werden.

Fei langsamen Home—-Computern wie dem O &4 cder Schneider/Amstrad 6128
Lann diese Verzigerungsschlelfe weggelassen wer den.

Wenn Schrittmotoren im Hetrisb fast heil werden, so ist das normal.

Wenn sie sich beim Betrieb eines Gerats "verschlucken", sclite die Mecha-
nik leichter gangig gemacht werden. Auch eins kleine Spannungserhohung
bann sehr wirkungsvoll sein. Der Gesamtstrom darf aber 2,54 bei stehenden
Motoren rnicht dberschreiten' Stromstarke zum Netzgerat unbedingt messen!

5. Programmierbeispiel fur sin Testprogrzem mit Unterprogr amm

10 rem Schrittmotorentest:let m = &£1184:rem Schneider/Amstrad &1723
100 rem Moboe 1/2 0 1000 Schritte in Richiung 3k = 1)

110 r = 1: 5= 10GG

129 gosubk 10

00 rem Motor 4/8 2000 Schritte in Richtung 4

210 v = 4:s=2000

P

220 gosub 1000
00 rem Motor 1&/32 1400 Schritte in Richtumg 16
210 p =lb:rs= 1000
20 gosub 1000
400 rem Motor 1/2 1000 Schritte in Richtung 2
410 r = Z:s=1000
420 gosub 1000
S00 rem Motor 4/8 2000 Schritte in Richkiung 8
210 r = 8:s=Z2000
S20 gosul 1000 .
&00 rem Motor 16432 100 Schritte in Richtung 32
LI ¢ =32:s= 108
20 gosub 1000
700 rem alle Motoren gleichzeitig 1000 Schritte vorwarts
710 r = 1+4+1&4:==1000
20 gosub 1GO00
BOG rem alle Motoren gleichzeitig 1000 Schritte riuckwarts
810 r = Z2+8+t32:s=1000Q
820 gosub 1000

7590 end
10060 rem Unterprogramm zur Motoransteugrung
1010 for 1 = 1 to s

1020 out mer: out m,0
1030 next 1
1040 return



