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Schrittmotor / Gleichstrommotor

Schrittmotoransteuerung

Bei unserem Schrittmotor handelt es sich um einen unipolaren Schrittmotor. Bei diesem Typ besitzen die Feldwicklungen eine Mittelanzapfung. An diese wir die positive Versorgungsspannung gelegt. Werden die beiden Wicklungsenden an Masse geschaltet, wird ein Magnetfeld in die jeweilige Richtung erzeugt. Das resultierende Feld setzt sich aus den Einzelfeldern der Feldwicklungen zusammen. Durch die entsprechende Ansteuerung der Wicklungsenden rotiert die resultierende Feldrichtung. Der Permanentmagnet – Rotor rotiert mit dem Feld.

Die Abbildung zeigt die Ansteuerung des Motors und die zugehörigen Bitmusterfolgen. Die Schnittstelle zur Ansteuerung ist das Port 1. Der Motor benötigt 96 Schritte für eine Umdrehung. 
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Ansteuerung eines Gleichstromkleinmotors
Die Ansteuerung erfolgt mittel Pulsbreitenmodulation mit dem Timer 2 (siehe Beschreibung Timer 2). Durch den Vergleichswert des Timer 2 (Compare - Modus) wird das Puls/Pausenverhältnis geändert. Dieser Vergleichswert kann durch den Wert des ADC bestimmt werden. Dadurch kann die Drehzahl mit einen analogen Sollwert vorgegeben werden.

Die Ansteuerung ist in der folgenden Grafik dargestellt.
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Prinzipieller Ablauf des Programms:

Initialisierung


T2CON :
reload Modus


CCEN:

Compare–Modus für CCH1, CCL1 : P1_1 ist der Ausgangs-Pin 

TH2:


Startwert 255

TL2:


Startwert 0

CRCH:

255 - reload – Wert für TH2

CRCL:

0 - reload – Wert für TL2

CCH1:

255 – Compare (Vergleichs) – Wert für TH2

CCL1:

ADC – Wert als Compare – Wert für TL2

Hauptprogramm:
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Auslesen des neuen Sollwerts – ADC

[image: image5.png]J‘O

in

1N4148 V4

22k
YAMPL=0 4V

220k
RE

5v
I
i v
+ oo
1N4148
va -
- L34
B IMA
0 o
10k L g0
R4
240

out

10| | RS

1





Wert auf CCL1 schreiben

Damit der Motor wirklich abgeschaltet ist, muß P1_1 auf den Wert 0 gesetzt werden !

Drehzahlmessung mittels Tachogenerator
Beschreibung des Tachogenerators

Auf der Welle des Gleichstrommotors befindet sich ein Tachogenerator. Dieser Tachogenerator liefert eine Wechselspannung deren Frequenz und Spannungwert von der Frequenz abhängen. Mittels Messung wurde folgender Zusammenhang ermittelt:

U/V
f/Hz
Utachoss/V
n/U/min


2
52
2
404


3
120
5,64
932


5
287
12,6
2228


6
368
16
2857


8
538
22,4
4177


10
693
28
5381


12
850
33
6600
Nenndrehzahl

U ..... Gleichspannung am Motor, f..... Frequenz der Tachospannung, Utachoss ..... Spitze-spitzewert der Tachospannung, 

n ..... Drehzahl


Es ergeben sich zwei Möglichkeiten der Erfassung der Drehzahl  

Drehzahlmessung durch Impulszählung

Es wird die Wechselspannung mit variabler Frequenz und variablem Spannungswert in eine Rechteckpulsfolge mit konstanter Spannung und variabler Frequenz umgewandelt. Diese Umwandlung kann in einfacher Art folgendermaßen realisiert werden.


Die Spannungsquelle U2 stellt den Tachogenerator dar. Die Wechselspannung wird gleichgerichtet und einer Diode samt Vorwiderstand zugeführt. Der Spannungsabfall an der Diode ist die Eingangsgröße für einen Komparator, dessen invertierender Eingang durch den Spannungsteiler R3/R4  auf das Potential 

U- = 5V * 240 Ohm/(240 Ohm + 10 kOhm) = 0,12 V

gelegt wird. D. h., wenn die Spannung am nichtinvertierenden Eingang diesen Wert überschreitet kippt der Ausgang auf die maximale positive Ausgangsspannung von ca. 4,2 V. Mit diesem Pegel kann man direkt auf einen Eingang des 80C517A gehen.  Der 220 kOhm Widerstand hat die Aufgabe bei der negativen Halbwelle einen Spannungsteiler mit der Diode in Sperrichtung zu bilden, und so ein Potential nahe 0 an den Eingang zu legen.   

Die Ermittlung der Drehzahl ist möglich, indem man diese Impulse mit einem Counter (Timer 1) zählt. Mit dem anderen Timer (Timer 0) realisiert man eine Zeitdauer nach der man den Zählerstand sichert und daraus die Drehzahl berechnet. Dieser Vorgang wird zyklisch wiederholt. Die Zeitdauer ist so auszuwählen, daß auch bei der höchsten Drehzahl kein Überlauf des Counters erfolgt.

Diese Methode hat den Nachteil, daß die Eingangsspannung den Schwellwert von 0,12 V überschreiten muß, anssonst wird die Drehzahl mit 0 angegeben.

Drehzahlmessung über den ADC

Dazu wird die Ausgangsspannung des Tachgenerators gleichgerichtet, der Wert über den ADC eingelesen und über die obige Tabelle die Drehzahl berechnet. 

Die Gleichrichtung kann im einfachsten Fall über einen Brückengleichrichter oder besser über eine Meßgleichrichterschaltung mit einem OPV erfolgen. Bei der Berechnung der Drehzahl kann ein Ausgleich von Nichtlinearitäten durch entsprechende Berechnungen erfolgen.
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Tabelle1

		

				U/V		f/Hz		Utachoss/V		n/U/min				Meßzeit 0,5s

				2		52		2		404				n=15,538 * f

				3		120		5.64		932

				5		287		12.6		2228

				6		368		16		2857

				8		538		22.4		4177

				10		693		28		5381

				12		850		33		6600		Nenndrehzahl
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