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1. | Stanislav Obecné Ridici systém pro aplikace s krokovymi ATMEL
Shibal motory Atmega32

Ukolem tohoto projektu je navrhnout a realizovat ¥idici systém pro manualni nebo
automatické fizeni strojii s krokovymi motory jako jsou robotické manipulatory, soutfadnicové
vrtacky a soustruhy.

Strucny popis

Hardware fidici jednotky je univerzalné pouZitelny pro jakoukoliv z vy§e zminénych
aplikaci. Umoziuje ovladat az 3 motory a jeden akéni ¢len najednou. Kazdy ovladany motor
ma nezavyslé fizeni rychlosti a sméru otacek, dale je pro vSechny motory volitelnd metoda
fizeni (4-taktni nebo 8-taktni). Ridici signily generuje mikropoé¢itaé ATMEL Atmega32,
fizeni samotnych motord obstardva integrovany obvod L297. Lze piipojit vykonové spinace
pro fizeni unipolarnich i bipolarnich motort.

V zakladu jsou vykonové prvky navrzeny pro fizeni unipolarnich motorti do 130W a
diky pouzité technologii MOSFET je dosazeno vysoké uc¢innosti a malych tepelnych ztrat.
Zabudované snimace teploty zajisti ochranu hardwaru proti prehfati a je mozné ptipojit 6
dalsich libovolnych snimacich prvkl s binarnim vystupem. Vykonové spinaci prvky jsou od
Cislicové casti opticky oddéleny.

Uzivatel mize v manualnim reZimu zadavat pokyny piimo ovladatem a nebo pomoci
pocitace piez sériovou linku RS232 protokolem SPI . Pokud je spustén automaticky rezim pak
se jednotka fidi pokyny uloZzenymi v paméti EEPROM a to i1 bez pfipojeného pocitace .

Zvlastnim pracovnim rezimem je pak W&L (z anglického Watch&Learn — Sleduj a u¢
se) kdy uzivatel ovlada fizeny systém rucné a ftidici jednotka sleduje zaddvané pokyny a
pozdéji je schopna je zopakovat.
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Na ptehledném zobrazovaci lze sledovat aktualni stav fizeného procesu. Zobrazovac je
stejné jako ovlada¢ modifikovatelna Cast celé soustavy a jejich konstrukce vzdy zéalezi na
pouziti.

Tabulka 1: technické parametry Fidici jednotky

Parametr Hodnota Jednotky
Typ procesoru ATMEL Atmega32
Pracovni frekvence 6 MHz
Nominalni napéti S) V
Maximalni ptipustné napé&ti 7 \Y
Nominalni proud* 95 mA
EEPROM ** 2 kB

* bez zobrazovace s pasivni maticové snimanou klavesnici
** interni EEPROM lze rozsifit pfipojenim I°C EEPROM az na 32kB

Tabulka 2 technické parametry vykonové ¢asti

Parametr Hodnota Jednotky
Maximalni napéti 100 \Y
Maximalni proud do vSech zat¢zi 40 A
(konstantni)
Maximalni proud do vSech zaté¢zi 60 A
(*Spickovy)
Maximalni proud do jedné zatéze 15 A

*§pickovy proud o délce trvani 1ms

Pouziti Kk rizeni robotického manipulatoru MSR84

Roboticky manipulator vyrobeny v Ceskoslovensku se 3 krokovymi motory
Z42RS145 a elektromagnetickym chapadlem. Pivodné pouzivany jako pomucka pfi vyuce
programovani CNC stroj.

Pro fizeni tohoto stroje je fidici jednotka vybavena jednoduchym sedmisegmentovym
zobrazovacem a pasivni maticovou klavesnici s tlacitky pro fizeni sméru, rychlosti a chodu
automatiky.

Tabulka 3 Parametry krokového motoru Z42RS145

Parametr Hodnota Jednotky
Nominalni napéti 24 \Y
Nominalni proud 7 A

Provozni moment * 1,55 N.m
Velikost kroku 1,8 °
Mezni rozbéhova frekvence 830 Hz

* pti frekvenci 250Hz a 4-taktnim fizeni
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