Léptetd motorvezérlés billentylizetrdl (STEP1200)

A léptetd motorok mikédésébdl addédik, hogy rendkiviil stabil
fordulatszammal hajthatodak, valamint nagyon jol kontrollalhaté
mozgasokat tudunk velik végrehajtani. A szamtalan alkalmazas kozil
sokszor a cél is csak ennyi, azaz egy adott fordulatszammal, irannyal
forogjon a motor, illetve hogy egy indité jelre egy megadott fordulatot
— ami egy adott szami lépést jelent - hajtson végre.

A léptetd motort vezérld, meghajtdé aramkoér lehet TTL és analédg IC-

k, meghajté tranzisztorok, vagy FET-ek kombindciéja, vagy - mint az
ismertetendé 4aramkérnél - haszndlhatjuk a specidlisan erre a célra
kifejlesztett motorvezérlé IC-t, a vezérld jelek elballitasat pedig
rabizhatjuk egy mikrokontrollerre is. Az egy - uni vagy bipolaris -

lépteté motort vezérldé 4aramkor vezérldjeleit tehat egy mikrokontroller
allitja el6, kapcsolédva egy kifejezetten motorok meghajtasara
kifejlesztett IC-hez. Az eldébbi parositasnak koszonhetdéen a felépités
nagyon egyszerd lett, egy kis méretd, digitadlisan - nyomégombokkal -
vezérelhetd &ramkor sziilletett. A teljesen digitalis, "kvarc stabil"
vezérlés miatt a fordulatszam nagyon stabil. (Egy jellemzd alkalmazéasa
volt az ismertetendd aramkornek egy csillagaszati tavcesé mozgatésa.)
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A felhasznaldéi igények szerint a motor vezérléshez két mikodési
izemméd késziilt. Az egyik, a folyamatos léptetés iizemméd, ahol egy
nyomégombbal indithatjuk, wvagy leadllithatjuk a motort, két masik gombbal
valthatjuk a  forgasiranyt, masik kettével pedig a  sebességet
szabalyozhatjuk.

A masik lUzemméd, a programozott léptetés, amikor is két billentyd
egy-egy meghatarozott lépésszamot indit az egyik, vagy a masik iranyban.

A két lizemmédbdél valasztani, valamint a mikédést meghatarozé egyéb
paramétereken valtoztatni, egy PC-s konfiguralé programmal tudunk. Ehhez
a vezérldpanelt ossze kell kotni egy PC-vel, annak a soros portjan
keresztil.

A vezérld billentyldk mikodése a folyamatos léptetés iizemmddban:




A mikoédtetd parancsokat hat nyomégomb segitségével adhatjuk ki,
amelyek funkciéja a kovetkezé:

-K1: a sebesség csokkentés, azaz "Lassitas"

-K2: a sebesség novelés, "Gyorsitas"

-K3: az egyik forgas irany

-K4: a masik irany kivalasztéasa

-K5: start-stop, azaz inditds/ledllitéas

-K6: store, az aktualis mikodési jellemzdék taroléasa.

A Kl-2-vel a sebesség, - tulajdonképpen a léptetési idé -
allithaté, folyamatosan. Ha a gombot lenyomva tartjuk, akkor a szabalyzé
érték automatikusan elkezd fel vagy lefelé "peregni'".

A két forgasiranybél egy gombnyomassal, a K3-4-el valaszthatunk, a
K5-el - Start/Stop - pedig ki/bekapcsolhatjuk a hajtést.

A K6 az éppen aktualis jellemzéket, - irany, sebesség - tarolja el
a mikrokontroller EEPROM-jaba. Mielétt megnyomjuk a tarolas gombot,
allitsuk meg a motort. Az &ramkér kovetkezd bekapcsolasakor a program
kiolvassa az EEPROM meméridban tarolt forgasiranyt és sebességet, és ha
a Start gombot megnyomjuk, akkor ezekkel a paraméterekkel fog indulni.

A vezérld billentyik mikodése a programozott léptetés iizemmddban:

A m3kodtetd parancsokat hat nyomégomb segitségével adhatjuk ki,
amelyek funkciéja a kovetkezé:

-K1: a sebesség csokkentés, azaz "Lassitas"

-K2: a sebesség novelés, "Gyorsitas"

-K3: a beprogramozott lépésszam végrehajtasa az egyik forgas iranyban
-K4: a beprogramozott lépésszam végrehajtasa a masik forgas iranyban
-K5: leallitéas

-K6: store, az aktualis sebesség tarolasa.

A motor tipus kivalasztds, az &ramellatds ki/bekapcsolasa 4&allé
motornal:

Az "I" jumperrel lehet kivalasztani hogy bipolaris wvagy unipolaris
- azaz 4-5-6 vezetékes - a meghajtott motor. Ha a jumper =zart,
unipolaris motort, ha nyitott, bipolaris motort vezérel.

Ha a "J" jumpert zarjuk, akkor a tekercsek kapnak tapfesziiltséget
akkor is, amikor &ll a motor - igy a motor "tart", ugyanakkor ez
megndveli a fogyasztast - vagy nyitjuk, amikor is csak a mozgatas ideje
alatt kapnak tapfeszt a tekercsek.

Az L1 LED normdl esetben lassan, kb. 1 Hz-el, ha a tularamvédelem
"megszdlal" - vészhelyzet - gyorsan villog.

A vezérlési paraméterek, és a STEP2313.EXE PC-s konfiquraléd
program:




Mint arrdél szé volt, az aramkdér Osszekdthetd egy PC-vel, amivel a
fé8bb paraméterek megvaltoztathatéak. Ha a panelt a soros porton
keresztiil Osszekétjilkk egy PC-vel, akkor beallithaté a mikédési iizemmédd,
és a vezérlési paraméterek. A program ,DOS-os”, de indithatjuk WINDOW-
osbél is. A program mikodése magatél értetédd, a vezérlé billentyildk
funkciéja megjelenik a bejelentkezd képen

A felprogramozas utdn mar nincs szilkkség a PC kapcsolatra, ha
megfelelnek a bedllitott alapértékek, akkor a mikodéshez mar nem kell a
PC csatlakoztatas.

Az inditas utéan a kovetkezé  meniikbdl  valaszthatunk  egy
funkciébillentyilivel, vagy egy egér kattintassal:

- F1 help. : segitdé menii.

- File (alt F):

- Save edited file (F2) : | a~w = CijE|@| B @& Al

menti az éppen aktualis vezérld Settings Connect  Quit

paramétereket.
Save edited file F2

- Load edited file (F3)
egy korabban elmentett bedllitast
olvashatunk be. Tehat egy
létrehozott konfiguraciés file-t
menthetiink, vagy olvashatunk be.

Settings (F4, alt S):

A ,settimgs” menu két almeniije a ,Speed/PWM/Step settings”, és a
»~Serial port setting”:

Y& STEP2313 A= E

e = 2@ B @5 Al
' ISettings" Connect Quit

Serial port settings

A ,Speed/PWM/Step settings” almeniiben allithatdé a miikddés iizemmddja
- folyamatos, vagy programozott szamu léptetés - a léptetés sebességét
meghatdrozé lépésidd, és a léptetés ideje alatt a tekercsekre kiadott
tapfesziiltség impulzusok.

Lépés id&/sebesség beallitas: mikrosecundum-os felbontasban
adhatjuk meg azt, hogy milyen iramban koévetkezzenek a lépések egymas
utan. (Minnél nagyobb a lépésidé, anndl lassabb a mozgas.) Ez "finoman"



szabalyozhaté a K1/K2 billentylvel is, de a legkdénnyebben, és legnagyobb
tartomanyban a PC-rdél.

Ezen kivil Dbeadllithato, hogy a tekercseken a feszilltség
folyamatosan kint 1legyen, vagy egy PWM Jjellel szaggatva kapjak a
tapfesziiltséget. (Ez utdébbi esetben Jjelentésen csokken az A&ramkor
fogyasztasa, fdéleg 4&llé motorndl nagy a kilonbség.) A legkisebb
bedllithaté idé egység - meghajté impulzus szélesség, lépésidé - 10
mikrosec. A bedllithaté maximdlis lépésidé pedig 2000000us, azaz 2sec-ig
mehet. De mivel ez a mikrogépen tovabb ,nyajthaté”, ezért ezt akar 20
masodpercig fel tudjuk tornazni a billentylzettel a 1lépésidét. (20
masodpercenként lép egyet a motor.)

A lépésidé, "PWM" allitashoz egy abra, a jobb érthetdség kedvéért:

T step

T start Thigh Thigh Thigh

Tlow Tlow Tlow

Tehat van egy Tstep idé, ez adja meg egy-egy lépés idejét. A lépés
idé tovabb oszthaté a Tstart, Thigh és Tlow idékre. Ez esetben nem
folyamatos tapfesziiltséget kapnak a motor tekercsei, hanem elébb egy
Tstart ideig kapnak tapot, aztan Tlow ideig nem, majd Thigh ideig igen,
Tlow ideig nem .

A ,Mode” meniipontban kell kivalasztani az izemmédot. Ha a
folyamatos forgast akarjuk, akkor a ,Continous”-ra kattintsunk az
egérrel, ha egy megadott lépésszamot akarunk végrehajtatni a a motorral,
akkor a ,Programmed”-re. A ,Step num 1” az egyik, a ,Step num 2” a masik
iranya 1léptetés szamat adja meq. (Bmi a K3 és K4 billentytvel
indithaté.)

Egy példa az eldébbiekre: mondjuk hogy 2000 mikrosec - 2 ezred
masodperc - legyen a lépésidé, 500 mikrosec-es tapfesz impulzussal
induljon a 1lépés, ami 200/100 mikrosecundum-os szaggatott tapfesszel
folytatédjon, és a programozhaté lépésszamot akarjuk iizemmédnak, ahol
6600-at lép a motor az egyik, és 9600-at a masik iranyba:



"2 STEP2313

e SN =N

File Settings Connect Quit

Tstep

Tstart Thigh Th

Tlow T1

Tstart(us):
Thigh (us):
Tlow f{us): Step num
Tstep {us): Step num

F1-Help F2?-Save F3-lLoad F4-Edit

A Thigh, Tlow maximalisan 65000 us lehet.

A "PWM" kikapcsolast ugy tehetjiikk meg, hogy a Tlow-ba 0-at irunk.
(Ekkor nulla ideig van kikapcsolva a tap - azaz folyamatosan kinn van a
léptetés alatt - vagyis nincs PWM.)

A ,Serial port settings” meniiben valaszthatunk a COM1,2,3,4 kozott.
A program egy olvashaté, széveges CFG file-ba menteni a hasznalt soros
port azonositéjat.

Connect (alt C):

Az "Speed/PWM/Step settings" menilben bedllitott adatok betdltése a
mikrogép mikrokontrollerének EEPROM meméridjdba a ,Connect” meni ,Write
data to device” meniipont meghivasaval lehetséges:

M2 STEP2313
e o] D@ B @fF A
Help File Settings Lbonnect Quit




A letdltés elétt — ha éppen mozgasban volt - Allitsuk le a motort.
Ha sikeres a letoltés, akkor a kovetkezdét latjuk

Download OK.

Amint a PC-rdl letoltjiik az 4Gj paramétereket, az lesz érvényes, az
izemmédot, sebességet stb. onnantél ez hatarozza meg. A letoltott érték
lesz a maximdlis sebesség - vagy minimadlis 1lépésidé, ahogy tetszik - és
ezt tudjuk még 1l0-szeresére nyujtani a billentyidkkel.

Pl: ha letdltjik hogy 5000 mikro secundum legyen egy lépés, akkor
azt a le/fel billentyitivel 5000us-50000us-ig tudjuk &llitani. (Ami ugye
200-20 1lépést jelent masodpercenként.)

Kozvetlenil a 1letoltés utdn csak a "le" billentylire reagdal a
program, mivel a maximdlis - lépésidé - értékrél indulunk.

A motorokrédl:

A lépteté motorokat elsésorban a meghajté tekercsek mikodtetése
szerint szoktdk csoportositani. Az "unipolaris" motorok tekercseinek

szama altaldban négy, azok egyik pontja a kozbés - altalaban a plusz -
tapra van kotve, és a tekercs masik végét kapcsolgatja a tapfesz masik
pdélusara egy kapcsold eszkéz. (Tranzisztor, FET, vagy - mint most - egy

meghajté IC.) A forgasirany a tekercsek kapcsolasi sorrendjétél figg.

A bipolaris motorok - 4altalaban kettd - tekercsének pdlusai a
forgasiranytoél figgéen kapjadk a polaritast, a meghajtasnak tehat
biztositani kell azt, hogy egy péluson hol plusz, hol minusz tapfesz
legyen.

Szoktak a motorokat a vezetékek szama szerint is csoportositani. A
négy vezetékesek a bipolaris motorok, ahol a két tekercs 2-2 pdlusa van
kivezetve. Az unipolarisokndl van a négy tekercs kivezetés, és a
k6zositett tap, tehat 5, vagy ha csak 2-2 tekercs kozo6s pontjat
kozdsitik, akkor Osszesen 6 kivezetés.

A motor bekdtése:

Unipolaris motornal eldszor is egy ellendllasmérédvel keressitkk meg a
tekercsek egy vagy két - 5 vagy 6 vezeték "l6g ki" - kozds tap
kivezetését. Ez - ezek - mennek majd az M+ sorkapocsba.

Maradt négy vezeték. (Bipolarisnal nincs is tobb.) A
tekercskivezetések két-két végpontjat egy ellenallasmérdvel mérjik ki.



Az egyik paros megy az M1-M2, a masik az M3-M4 sorkapcsokba. Ezen beliil
a sorrend mar prdbalgatassal allapithaté meg, addig kombinaljunk, amig a
motor forgadsa egyenletes nem lesz. Tehat kapcsoljuk be az &ramkért,
inditsunk a Start gombbal - K5 - és prébaljuk meg ndévelni sebességet.
(K2) Ha a motor el sem indul, csak "remeg", vagy "rangatva" megy, akkor
vagy az M1-M2 vagy az M3-M4-be mendé vezetékeket cseréljilkk fel, és
tegyiink egy 1jabb prébat. (Nyilvan van valamilyen célravezetdébb
algoritmus, csak még nem jottem ra.)

Az elektronika:

A mikrokontrolleres panel egy lépteté motort tud meghajtani a 2A-ig
terhelhetd SGS L298-as meghajté IC-n keresztiil. Es ezt vegyiikk figyelembe
a Dbeilizemelésnél. Ha pl. egy néhany ohmos tekercsd motort akarnank 24
voltrél jaratni, akkor konnyen az IC halalat okozhatjuk! (Természetesen
a tekercs induktiv ellendllasa a kapcsolas pillanataban tobbszordse az
ohmos ellendllasnak, de a szamitasnadl ne ezt vegyilkk figyelembe, hiszen
lassi léptetésnél, vagy ha vezérld mikrokontroller programja - pl. egy
taptiiske miatt - ,kifagy”, akkor mar csak a tekercs ohmos ellendlléasa
korlatozza az atfolyé aramot. A legegyszeribb védelmi megoldds egy soros
aramkorlatozé ellendllas.

Egy példa: 24 voltos a tapfesziiltség, 6 ohmos a tekercs ellenallas,
a motor 2 amperes. A 24 volt / 6 ohmbdél addéddé 4 amper megengedhetetlen,
6riadsi pusztitast csindlna az L298-ban vagy a motorban. Ha egy kb. 8
ohmos, 15 wattos soros ellendllast iktatunk koézbe, akkor maximalisam
24/ (6+8)=1.7A folyhat, ez biztonsdgosan megvédi a meghajté IC-t, motort.

Az L1298 egy vezérelheté "dual full bridge", tehat két komplett
teljesitmény hid egy tokban. Az L298 kimeneteire csatlakoznak a motor
tekercsei, az M1-4 sorkapoccsal. A tekercsek induktiv fesziiltséglokéseit
a D6-13 diédak zarjak rovidre, a tipusuk, pl. BAl59, vagy mas '"gyorsan"
kapcsold lehet. Miért kell a gyors diéda? Azért mert az L298 "jél", azaz
igen gyorsan kapcsol, igy nagy a fesziiltséglokés, és az azzal jard ellen
irdnyt aram, ami pedig fékezi a motort. Ez féleg a nagyobb fordulatoknal
érzékelheté.

A bipolaris motorok kézds plusz tapja az M+-ra kotendé.

Az R3/4 és a Tl feladata a tularam figyelés. Ha az R3-on folyd &ram
keltette fesziiltség nagyobb, mint kb. 0.6 volt, a Tl nyit, és alacsony
szintre kapcsolja a mikrokontroller portjat. A mikédtetdé program a
tilaramot az L1 LED szapora villogtatadsaval Jjelzi. Az R3 értékét az
hatidrozza meg, hogy mekkora 4aramerdsségnél akarunk "tularam" jelzést
kapni.

A tapeqyséqg:

A D4, D5 didéda szerepe a forditott polaritasa tapfesz kivédése.

A motor és a vezérldé elektronika tapellatasa a T Jjumperrel kiilon
valaszthaté. Erre szitkség lehet zavarvédelmi okokbél, amikor is egy nagy
teljesitményd motor mikoédtetésének  Aramlokései  megbolonditjak az
elektronikat - az elébbiek miatt az L298 IC-ben is kiilon van valasztva a



teljesitmény és vezérld elektronika tédpja - de akkor is, ha 5 voltos,
vagy ennél is kisebb fesziiltségd motort akarunk meghajtani. Ez esetekben
a T legyen nyitott, és az UM+ sorkapocsba a motort hajtdé tépot, a DC+
sorkapocsba az elektronika plusz téapvezetékét kossiik.

A DC+ -ra jutd egyen fesziiltség minimdlis értéke kb. +9 volt lehet,
legaldabb ennyi kell a 7805-nek (IC3) hogy eldéallitsa az 5 wvoltos VCC
tapfeszt.

Az UM+ -ra adott fesziiltség értékét pedig elsésorban az alkalmazott
motor meghajtéfesziiltség igénye hatarozza meg, pl. a 12 voltos motornal
kb. 12-14 volt legyen. Ha ko6zds taprdél akarjuk hajtani a vezérlést és a
motort, akkor természetesen a DC- és az UM+ -ba kossiikk a téapot, a T
pedig legyen zarva.

A kis fogyasztasu processzornak koszonhetéen a 7805 nem melegszik,
arra hldtézaszlé nem sziikséges, az L298 melegedését azonban figyeljiikk, ha
szitkséges, hitéfeliilletrél gondoskodjunk.

Egy fontos dolog! Mikodés kozben lehetéleg ne érjink a
mikrokontroller labaihoz, illetve a nyomtatott aramkor féliazatihoz! Ez
,Szerencsés” esetben csak a program leadllasat, vagy téves mikodését
okozza, amit egy ki/bekapcsoladas helyrehoz, de rossz esetben a
mikrokontroller meghibasodasat is eléidézheti.
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Az ATMEL 89C2051, 90S2313 mikrokontrollerek

A panel ATMEL 89C2051 vagy 90S2313 mikrokontrollert tud fogadni, az
itt leirt mlGkoédtetd program az 90S2313-as mikrokontrollerére késziilt.

Az ATMEL AT89C2051 mikrokontrollerek l1lab kivezetéseinek funkciédja,
és az utasitas készletitk kompatibilis az MCS5l-es ipari szabvannyal. Ez
utébbi az INTEL &ltal kitaldlt MCS51 mikrokontroller csaladra tagjaira -
pl. 8031, 8751 stb. - jellemzé belsd felépitést, és utasitas készletet
hatidrozza meg. Mivel az INTEL mikrokontrollerek nagyon elterjedtek, tébb
gyartdé is csinadl "MCS51"-es alapu mikrokontrollereket. (SIEMENS, DALLAS,
WINBOND, PHILIPS, stb.)

Az ATMEL AT90S2313 AVR mikrokontroller labkompatibilis a 89C2051-
essel, de mas a belsé felépitése, és tugynevezett RISC utasitaskészlettel
programozhatdéak, ami a gyakorlatban azt jelenti, hogy az utasitaskészlet
csak a legelemibb funkcidékat tartalmazza, de azokat nagyon gyorsan
hajtja végre.

A 89xxxx, 90Sxxxx mikrokontrollerek mar kb. 3 volttél
mikodéképesek, kis fogyasztasuak, és - legalabb ezerszer -
Ujraprogramozhaté FLASH (elektromosan irhaté/tordlhetd)

programmemériaval rendelkeznek. A 90S2313-nak egy Dbelsé EEPROM
adatmemériaja is van. (Ezért esett ra a valasztas.)

A "reset", és az draijel:

A C90-es kondenzator feladata, hogy bekapcsolaskor egy reset
impulzus képzdédjon. Mivel most 90Sxxxx AVR mikrokontrollert haszndalunk,
a C89-et nem kell, sét nem is szabad beiiltetni! Mint arrél szé volt, a
89Cxxxx és 90Sxxxx mikrokontrollerek 1labkompatibilisak, de egymashoz
képest forditott polaritast RESET impulzust igényelnek. (Vajon miért
csinalték igy?)

A C89 tehat egy esetleges masik alkalmazasnak adja meg a
lehetéséget, ahol a panelt egy 89c2051/4051 mikrokontroller vezéreli. Az
R5/R6 felhuzé ellenadllas beforrasztasa csak akkor sziikkséges, ha 89Cxxxx
mikrokontrollert hasznadlunk. (De "nem zavarnak" akkor, se ha 90Sxxx a
vezérldé proci.)

A rendszer mikodéséhez sziikséges Orajelet egy 6 Mhz-es kvarc
biztositja. A Cl, C2 értéke 15-33 Pf lehet.

A billentyizet:

A panelon hat nyomégomb van egy matrixban elhelyezve. A billentyd
matrix 3 kivezetést foglal le, és a mikdédése talan egy konkrét példan
érthetd meg legjobban. Tegyik fel, hogy a K3 billentyldt lenyomjuk. A
matrixot kezeld programnak a billentyilk Allapotidt soronként/oszloponként
kell lekérdeznie. Tegyilkk fel, hogy a vizsgdlat a PD2-es portra kotott
oszloppal - K2, Kl - kezdédik. Ehhez a processzor ezt az "oszlopot" a D1



diédan keresztiill alacsony szintre kapcsolja. Kovetkezhet a soronkénti
beolvasas, jelen esetben az elsé - K4, K2 - és a masodik - K6, Kl -
soré. A mikrokontroller e két sort -PD3, PD4 portot - magas szintre
kapcsolja, majd visszaolvassa az 4allapotukat. Mivel egyik billentyd
sincs lenyomva, a két "sor" A&llapota magas marad. A kovetkezd oszlop
beolvasasdhoz a PD3-asra kell alacsony, a tobbire magas szintet
kapcsolni. A példa szerint a K3 le van nyomva, ezért amikor a processzor
a sorok 4&llapotat lekérdezi, a harmadik sorndl - a PD2-es porton -
alacsony szintet taldl. Az a mikrokontroller belsé felépitésébdl adéddik,
hogy ha két port kivezetést Osszekétiink (a matrix billentylGnél ez
torténik, ha egy nyomégombot lenyomunk), akkor az alacsony szintre
kapcsolt port a magas szintre allitott port &llapotat alacsony szintre
htzza le. Mivel csak ez a sor van alacsony szinten, egyértelmi hogy a K3
nyomégomb van lenyomva. A toébbi billentydi vizsgadlata természetesen
hasonlé az elébbiekhez.

Osszeépités:

A kapcsoléasi és beiiltetési rajzra tekintve rogton lathaté, hogyha
jé a pakank, jé a nyak, akkor hamar készen lesziink.

Megkénnyiti a beiiltetést, hogy az ICl 1l-es 1léba, valamint a
polaritasfiiggé alkatrészek pozitiv sarkéanak forrpontja szogletes. A
mikrokontrollert érdemes foglalatba rakni.

Ahhoz, hogy a vezérléprogram elinduljon, a mikrokontrollernek harom
dologra van mindenképp sziiksége: a  tapfesziiltségre, egy RESET
impulzusra, és az é6rajelre. Tehat ellendrizzitkk le a RESET kondi, és a
kvarc, valamint a C2, C3 bekotését, beforrasztiasadt. Ha mindent rendben
talalunk, kapcsoljuk be a késziiléket, és mérjilk le a tapfesziiltségét.
(Annak 5 volt +/- 2-3 tized voltnak kell lennie.)

Kapcsoljuk ki az aramkért, és rakjuk a foglalatdba a beprogramozott
90s2313 mikrokontrollert. Bekapcsolds utadn a LED-nek kb. 1 méasodperces
Utemben villognia kell. (Ha fut a program ...)



Kapcsolat eqy PC-vel:

A soros adatatvitel egy optocsatolés interfészen keresztiil valdsul
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Az optdk egyrészt galvanikusan levalasztjadk a mikrogépet az IBM PC-
rél, masrészt a soros atvitelhez hasznalt plusz-minusz 12 voltos
fesziiltség és az 5 voltos TTL szintek koézti szintatvitelt is megoldjak
mindkét iranyban. Ez az "interface" &aramkoér egy kiilon kis panelon kapott
helyet, a részletes leirasa a SERINT.PDF-ben talalhaté. Egy szalagkabel
darabbal csatlakozhat a fdépanelunkhoz, értelemszeriien az 5V/RXD/TXD/GND
pontjait a mikrokontrolleres panel hasonlé elnevezési pontjaira kell
kétni.

Csak mikrokontroller programozdknak:

Akik foglalkoznak a mikrokontrollerek programozasaval, és sajat
maguk akarnak vezérld programot irni a panelre, azoknak talan egy kis
segitséget egy 89c2051 mikrokontrollerre irt roévid minta program -
step2051.asm - ami a lenti internet cimrél 1letdltheté. A program a
lehetdé legegyszeribb, annyit csindl, hogy &llandé sebességgel forgat egy
léptetd motort.



Epilégus:

Az eldbbi aramkoérnek létezik egy két motort vezérld, PC-rél is
irdnyithaté, programozhaté verzidéja, amely doksija "STEP51" néven
talalhaté a lenti honlapon.

Végil nincs mas hatra, mint hogy sok sikert kivanjak az épitéshez,
hasznalathoz. Ha valami kérdés, probléma meriilne fel, keressen meg

telefonon vagy levélben, "emailben". Viszontlatéasra: Torkos Csaba 8100
Varpalota Tancsics u. 7. Telefon: 06/30/9472-294, 88/473-784. Email:
mikroklub@vnet.hu Internet: http://www.mikroklub.hu ,

http://www.eprom.hu




