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Pro: Sterownik silnika krokowego Ketedrs Roboty s Mecharonk

Sterownik silnika krokowego

Zaprojektowad i zaimplementowac¢ w uktadzie FPGA sterownik unipolarnego silnika krokowego, pracujgcego
w trybie poét-kroku. W implementacji wykorzysta¢ dwa dowolne rodzaje przerzutnika. Projektowany sterownik
powinien posiadac 4 wejscia:

¢ SWI[0] - enable — sygnat zatrzymania;

e SWIJ1] - direction — zmiana kierunku obrotéw;

e SWIJ3..2] - velocity — wybdr jednej z czterech predkosci.

Zaprojektowany sterownik powinien sktada¢ sie z nastepujgcych elementéw:

e MultiPrescaler — modut preskalera;

* FreqDivider — dzielnik czestotliwosci, generujgcy 4 sygnaty zegarowe o czestotliwosciach réwnych: 1/2, 1/4,
1/8 oraz 1/16 czestotliwosci sygnatu wejsciowego; modut zaimplementowaé na podstawie schematu
z rysunku 3;

e Mux4 — multiplekser (modut z Il zaje¢ Uktadédw Kombinacyjnych);

e CntMod8EnDir — licznik modulo 8 z dodatkowymi wejsciami sterujgcymi zatrzymaniem (enable) oraz zmiang
kierunku liczenia (direction);

e HalfStepControl — uktad kombinacyjny generujacy sygnaty sterujgce silnikiem krokowym na podstawie
wartosci licznika CntMod8EnDir; modut zaimplantowac na podstawie przebiegdw czasowych z rysunku 2.

Poszczegdlne etapy sterownia silnikiem unipolarnym widoczne sg na rys. 1. Schemat ogdlny sterownika widoczny
jest na rys. 4. Sygnaty sterujgce podpigé¢ pod piny GPIO: A (GP1032); Bn (GPIO33); An (GP10O34); B (GPIO35).
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Rys. 1: Etapy sterowania silnikiem unipolarnym w trybie pét-kroku
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Rys. 2: Sygnaty sterujace unipolarnym silnikiem krokowym w trybie pét-kroku

Rys. 3: Dzielnik czestotliwosci (FreqDivider)
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Rys. 4: Sterownik unipolarnego silnika krokowego




