Paso a Paso Bipolar

http://www.arossini.com.ar
Tomando contacto con el motor

El que tengo es italiano, muy viejo y me lo regalaron. Pertenecía a una impresora de etiquetas. Tiene 4 cables. El siguiente es el diagrama de la ficha hembra.
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En este tutorial, muy bueno, encontré información muy útil sobre motores paso a paso.

De estas dos informaciones (tutorial y ficha hembra) deduzco:

Es del tipo Bipolar, y no conozco la tensión de trabajo. Lo probé a 5 Volt y tiene muy bien torque, por lo tanto elegiré esa tensión.

La resistencia del bobinado es de 11 Ohm.

Midiendo con multímetro, resulta Verde – Blanco, bobina 1; Rojo – Negro, bobina 2.
Para que el motor gire, se necesita un programa en la PC, que conmute secuencialmente la polaridad de alimentación de las bobinas. La frecuencia de conmutación será la que fije la velocidad del motor.

Requiere 200 pasos para dar una vuelta.

Programa de control
Este motor, se controla conmutando las tensiones de alimentación de cada bobina. Para ello se usan dos puentes H. Se pueden construir o usar el integrado L293 que tiene dos puentes H en su interior.

El programa para control está hecho en Visual Basic 6.0. Controla el puerto paralelo. Envía 4 salidas, dos para cada bobinado. Está en la carpeta Programas.

Si al arrancar el programa aparece un mensaje de error relativo a Inpout32.dll, se lo debe cargar en Windows – System 32. Está en la carpeta Drivers. Esta DLL es usada para controlar el puerto paralelo.
Lo que hace el programa es usar la salida de Datos 0 y 1, para conmutar la tensión de la bobina 1, y las salidas de Datos 2 y 3 para conmutar la tensión de la bobina 2. Esto está extraído del tutorial. Para invertir el sentido del giro se invierte la secuencia.
Si se aumenta la velocidad, hay que tener en cuenta que el motor debe tener su tiempo necesario para realizar el giro. Si no llega a realizarlo, no gira.

Si se desea bloquear el rotor cuando no gira, solo se debe energizar una cualquiera de las bobinas. El programa no lo hace. Está preparado solo para girar a derecha o izquierda y variar la velocidad.

Este programa es exactamente igual al del trabajo 52, que comandaba un motor unipolar. Lo único que cambia es el valor del puerto de datos de la secuencia.
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La base es el driver Puente H L293C. Comanda un solo motor.
La señal de la PC, controla la salida del puente. Invirtiendo la señal alta, se invierte la polaridad. Si las dos son altas o bajas, la salida es de 0 Volt.
No usamos las entradas Enable 1 y 2, porque pondremos a cero la tensión poniendo a cero el puerto paralelo de Datos.

La corriente máxima que soporta el integrado es de 1 A. Si la corriente es muy baja no harían falta los diodos de protección.

También se puede comandar el integrado y el motor con un PIC cualquiera.

Ustedes pueden usar el integrado con una tensión de 5 Volt para el integrado (Es obligatoria) y la que deseen para el motor, hasta 50 Volt.

Las salidas NC se sueldan también, para que disipen calor.

Tabla para comando

	Número de Paso
	Valor del Puerto de Datos
	Bobina 1
	Bobina 2

	
	
	A
	B
	C
	D

	1
	5
	+
	-
	+
	-

	2
	9
	+
	-
	-
	+

	3
	10
	-
	+
	-
	+

	4
	6
	-
	+
	+
	-

	-
	0
	0
	0
	0
	0


Esta tabla corresponde al giro a derecha (Dextrógiro o sentido de las agujas del reloj).
Para invertir el giro se ejecuta la secuencia como 4 – 3 – 2 – 1.

Con los valores siguientes se dan las polaridades:

	Valor del Puerto de Datos
	Bobina 1
	Bobina 2

	
	A
	B
	C
	D

	1
	+
	-
	0
	0

	2
	-
	+
	0
	0

	4
	0
	0
	+
	-

	8
	0
	0
	-
	+

	0
	0
	0
	0
	0


Para obtener los valores de puerto de datos de la secuencia, se suman los valores que correspondan según la segunda tabla.
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