
Robotlardan beklenilen önemli bir
özellik de hareket etmeleridir. Ço¤u
zaman bu hareket elektrik motorlar›y-
la sa¤lan›r. Step motorlar çok hassas
konumland›rma için kullan›labilir. Ör-
ne¤in yaz›c› kafas›n›n hareketi step
motorlarla yap›l›r. Yaz›n›n bu evresin-
den sonra step motora ad›m motoru di-
yece¤iz. fiimdi bir ad›m motorunun na-
s›l çal›flt›¤›n› inceleyelim. 

Motorun dönel k›sm› (rotor) ço¤u
zaman sabit m›knat›stan oluflur. Sarg›-
lar motorun sabit k›sm›ndad›r (stator).
Motoru döndürmek için sarg›lardaki
manyetik alan› döndürmek gerekir. fie-
kil-1 deki gibi bir ad›m motorunu s›ra-
s›yla S1, S2, S3, S4, S1….  anahtarlar›-
n› kapatarak döndürebiliriz. M›knat›-
s›n N kutbu kendisini çeken S kutuplu
elektrom›knat›slar› takip etmek zorun-
da kalacak ve dönecektir. fiekildeki
motorda her bir anahtarlamada motor
90 derece döner. Bu aç›ya ad›m aç›s›
denir. Rotora daha çok difl eklenerek
rotorun kararl› durabilece¤i konum sa-
y›s› art›r›l›r. 1 turda 200 ad›ma sahip
ad›m motorlar› mevcuttur, baflka bir

deyiflle böyle bir motor her ad›mda 1,8
derece dönebilir. 

Sarg›lar›n kaç tanesine hangi s›-
rada ak›m verildi¤ine ba¤l› olarak mo-
torun sürüfl yöntemi de¤iflir. Tablo-1
de “1” ak›m geçen sarg›y›, 0 ise ak›m
geçmeyen sarg›y› temsil ediyor. Moto-
run h›z› tabloda verilen anahtarlama
s›ras›n› ne kadar h›zl› uygulad›¤›m›za
ba¤l›d›r.

Sarg›lar›n ba¤lanma yöntemine
ad›m motorunun türü ve kontrol yön-
temi de¤iflir. Bulabilece¤imiz motor-
lar genelde 4 yada 6 kablolu olurlar
(flekil-2)

fiekil-2

‹lk olarak flekil-3 te verilen, 6 kablo-
lu bir ad›m motorunu kontrol edebile-
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Tablo-1

fiekil-1



ce¤imiz devreyi inceleyelim. a,b,c,d ba-
caklar›na tabloda verilen sinyaller uy-
gulan›rsa s›ras›yla MOSFET transistor-
ler aç›lacak ve uygun sarg›lardan ak›m
geçecektir. ‹ki adet “ortak” kablo step
motorun çal›flma voltaj›na ba¤lanacak-
t›r, örne¤in +12 volt. fiemada verilen
transistör 50 amper ak›ma kadar çal›-
flabildi¤inden bu motorla çok güçlü
step motorlar dahi kontrol edilebilir. 2-
3 ampere kadar olan ak›mlarda “abcd”
bacaklar› do¤rudan bir mikro denetle-
yicinin ç›k›fllar›na ba¤lanabilir. Daha
yüksek ak›mlarda “gate” sürücü kulla-
n›lmal›d›r.

fiekil-4 teki devre ile 0,5 amperden
daha az ak›m çeken 6 kablolu step mo-

torlar kontrol edilebilir. 
fiekil-5 teki devre ile 4 kablolu

(iki kutuplu) step motorlar kontrol
edilebilir. L298 entegresinin motora
verebilece¤i en yüksek ak›m 3 am-
perdir. 0,5 amperden daha az ak›m
çeken motorlarda da L293D enteg-
resi kullan›labilir. 

fiekil-6 da verilen devre ile yuka-
r›daki step motor sürücüler kontrol
edilebilir. Devreye özellikle ülke-
mizde amatör elektronikçiler tara-
f›ndan çok kullan›lan PIC16F84
mikro denetleyicisi koyuldu. Baflka
bir mikro denetleyici de elbette kul-
lan›labilir. 7805 entegresi ifllemci-
nin çal›flmas› için gereken 5 voltu

üretir. “abcd”
ç›k›fllar› yukar›da-
ki harhangi bir
devrenin “abcd”
grifllerine ba¤la-
n›r. E¤er yanl›fl s›-
rada ba¤lan›rsa
motor yerinde tit-
reyecektir, dene-
melerle do¤ru s›ra
bulunabilir. ‹fllem-
ciyi programla-
mak için daha ön-
ce Bilim Teknik
dergisinde yay›n-
lanm›fl basit pic

proglamlay›c› kullan›labilir. Son ola-
rak Pic Basic Pro dilinde yaz›lm›fl,
ad›m motoru kontrol edebilece¤imiz
program› inceleyelim. 

Bu programda her bir anahtarlama
esnas›nda 50 milisaniye bekleniyor, bu

süre düflürülerek motorun dönüfl h›z›
art›r›l›r. Belirli bir h›zdan sonra motor
dönmemeye bafllayacakt›r. Bunun se-
bebi yükselen frekanstan dolay› motor
ak›m›n›n düflüp yeterli dönüfl torkunu
sa¤layamamas›d›r.
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