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SCHRITTMOTORENINTERFACE 
zum Ansteuern von 3 bipolaren oder unipolaren Schrittmotoren 

---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
Software zum Betrieb von Styroporschneideautomaten und XYZ – Automaten für  
Schneider / Amstrad 664/ 6128 und Commodore 64/ 128 vorhanden! 
 
 

                                                                                    
 
 
 
Beschreibung und  
Bedienungsanleitung 
 
1. Technische Daten: 
 
- Mit unserem Schrittmotoreninterface können bis zu drei unipolare oder bipolaren Schrittmotoren 

betrieben werden. Unipolare Schrittmotoren können nach Entfernen des „Common“ bipolar 
angesteuert werden. 

- sehr wichtig: Richtungsumpolschalter (US) für 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 über 4 mm Buchsen 
- Gleichrichter und Siebelko auf der Platine 
- Sicherung 2,5 A (T) 
- Spannungsversorgung für die Elektronik eingebaut: 5V stabilisiert 
- Steuerkabelanschluss für parallele Ausgabeports von Computern (Userports bei C64, Druckerports, 

P10 – Karten usw.) 
- 6 Datenleitungen  D0 bis D5 mit LED – Anzeige 
- LS- TTL- Logik zur Erzeugung der Schrittfolgen 
- PUSH- PULL- Stufen aus Leistungstransistoren zur wahlweisen Ansteuerung bipolarer 

Schrittmotoren (mit 4 Anschlüssen ) und unipolarer Schrittmotoren (mit 5 oder 6 Anschlüssen) 
- 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 ausführen können. So lassen sich Dreh- oder Verschiebebewegungen 
hochpräzise umsetzen. Beispiele dafür sind die Positionierung des Schreib- Lesekopfes eines 
Diskettenlaufwerks mit hundertstel Millimeter Genauigkeit, die exakte Führung des Schreibstiftes einer 
Zeichenmaschine, die Positionierung des Druckkopfs eines Matrixdruckers oder des Typenrads einer 
Schreibmaschine oder die Steuerung eines XYZ- Automaten. 
Schließt man einen Schrittmotor an eine Gleichspannung an, so kann man allenfalls nur ein kurzes 
Zucken beobachten, dann bleibt der Motor stehen. Schrittmotoren müssen also besonders angesteuert 
werden. Dazu dient dieses Interface, das die Steuerimpulse eines Computers aufbereitet an die Motoren 
weitergibt. 
 
 
 








