ADIM (STEP)
MOTORLARI
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Sargilarin kag tanesine hangi si-
rada akim verildigine bagl olarak mo-
torun strts yontemi degisir. Tablo-1
de “1” akim gecen sargiyi, 0 ise akim
gecmeyen sargiyl temsil ediyor. Moto-
run hizi tabloda verilen anahtarlama
sirasini ne kadar hizli uyguladigimiza
baghdir.

Sargilarin baglanma ydéntemine
adim motorunun tiird ve kontrol yon-
temi degisir. Bulabilecegimiz motor-
lar genelde 4 yada 6 kablolu olurlar

Robotlardan beklenilen énemli bir
ozellik de hareket etmeleridir. Cogu
zaman bu hareket elektrik motorlariy-
la saglanir. Step motorlar cok hassas
konumlandirma icin kullanilabilir. Or-
negin yazici kafasinin hareketi step
motorlarla yapilir. Yazinin bu evresin-
den sonra step motora adim motoru di-
yecegiz. Simdi bir adim motorunun na-
sil calistigini inceleyelim.

Motorun dénel kismi (rotor) cogu
zaman sabit miknatistan olusur. Sargi-
lar motorun sabit kismmdadir (stator).
Motoru déndlrmek icin sargilardaki
manyetik alan1 dondirmek gerekir. Se-
kil-1 deki gibi bir adim motorunu sira-
siyla S1, S2, S3, S4, S1.... anahtarlar-
n1 kapatarak dondurebiliriz. Miknati-
sin N kutbu kendisini ceken S kutuplu
elektromiknatislari takip etmek zorun-
da kalacak ve dénecektir. Sekildeki
motorda her bir anahtarlamada motor
90 derece doner. Bu agiya adim agisi
denir. Rotora daha c¢ok dis eklenerek
rotorun kararl durabilecegi konum sa-
yist artirilir. 1 turda 200 adima sahip
adim motorlari mevcuttur, baska bir
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deyisle boyle bir motor her adimda 1,8
derece donebilir.

(sekil-2)
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4 kablolu {iki kntuply) 6 kablolu {gok kuatuplu)

) Sekil-2
Ik olarak sekil-3 te verilen, 6 kablo-

lu bir adim motorunu kontrol edebile-

0001 Tek faz Herhangi bir anda tek
0010 sargidan akim gegtigi igin
0100 en az enerji harcanir.
1000 Tork diigiiktir

0011 iki Faz iki sargidan birden akim
0110 (tam gectigi igin daha yiiksek
1100 adim) tork degerlerine ulasilir.
1001

0001 Yaraim Rotora fazladan kararli
0011 Adim konum saglandigindan adim
0010 sayisi iki katina cgikar.
0110 Ornegin 200 adimli bir
0100 motorun adim agisi 0,9
1100 derece olur. Tork

1000 degerinde tam adim siiriig
1001 yontemine godre diisme olur.

Tablo-1




Sekil-3
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cegimiz devreyi inceleyelim. a,b,c,d ba-
caklarina tabloda verilen sinyaller uy-
gulanirsa sirasiyla MOSFET transistor-
ler acilacak ve uygun sargilardan akim
gececektir. Tki adet “ortak” kablo step
motorun calisma voltajina baglanacak-
tir, 6rnegin +12 volt. Semada verilen
transistor 50 amper akima kadar ¢ali-
sabildiginden bu motorla cok gticlu
step motorlar dahi kontrol edilebilir. 2-
3 ampere kadar olan akimlarda “abcd”
bacaklar1 dogrudan bir mikro denetle-
yicinin ¢ikiglarina baglanabilir. Daha
yiiksek akimlarda “gate” stirticti kulla-
nilmalidir.

Sekil-4 teki devre ile 0,5 amperden
daha az akim ceken 6 kablolu step mo-
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lanilabilir. 7805 entegresi islemci-
nin ¢alismasi icin gereken 5 voltu
tretir. “abcd”

Sekil-5 Vstepmotor (+)  +5V cikislart yukarida-
A A ki harhangi bir

devrenin “abcd”

grislerine bagla-

9 4 i nir. Eger yanlis si-
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mak i¢in daha 6n-
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dergisinde yayin-
lanmis basit pic
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torlar kontrol edilebilir. 5
Sekil-5 teki devre ile 4 kablolu -
(iki kutuplu) step motorlar kontrol 7805 —
edilebilir. L298 entegresinin motora LA
verebilecegi en yiiksek akim 3 am- ol L 8
perdir. 0,5 amperden daha az akim ] i
ceken motorlarda da L293D enteg- i il _ e
resi kullanilabilir. = lﬁ—]::ac]mu § ol
Sekil-6 da verilen devre ile yuka- x| 2 esczrciiour = @‘-,_f;;
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ridaki step motor stirticiiler kontrol D ! e
edilebilir. Devreye 0zellikle (ilke- CRYSTAL RBOINT >
mizde amator elektronikciler tara- == ;’ZPF = 2:2pF % g
findan c¢ok kullanilan PIC16F84 Re4 12
mikro denetleyicisi koyuldu. Baska %j
bir mikro denetleyici de elbette kul- El

PIC16F84A 1

proglamlayici kullanilabilir. Son ola-
rak Pic Basic Pro dilinde yazilmis,
adim motoru kontrol edebilecegimiz
programi inceleyelim.

Bu programda her bir anahtarlama
esnasinda 50 milisaniye bekleniyor, bu

TRISB=0
ANA:
PORTB=%0011
PAUSE 50
PORTB=%0110
PAUSE 50
PORTB=%1100
PAUSE 50
PORTE=%1001
PAUSE 50
GOTO ANA ;sonsuz dbngi
END

;B portu ¢ikig oldu

;50 milisaniye bekle

stire dustrtlerek motorun donis hizi
artirthir. Belirli bir hizdan sonra motor
donmemeye baslayacaktir. Bunun se-
bebi ytikselen frekanstan dolayi motor
akiminin dustp yeterli dénts torkunu
saglayamamasidir.

Mustafa Deniz
ODTU Robot Toplulugu
http://robot.metu.edu.tr

www.mustafadeniz.com
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