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Introduccién

La placa STd-401 es una driver multifuncién de uso profesional. Permite controlar
un motor de paso de gran torque en modo UNIPOLAR. Por tratarse de un unidad
individual permite ser modular y adaptarse a multiples propésitos y funciones. Su
versatilidad de uso permite su empleo en los sistemas mas variados: aplicaciones
en control industrial, robética y controles de movimientos, maquinarias CNC, y
todas los sistemas que necesiten movimientos de precisiony a una gran fuerza.

IMPORTANTE

Este elemento eléctrico debe ser manipulado con extrema
precaucion. EI mal uso de esta pieza o la negligencia en el uso del
mismo puede causar graves dafios fisicos e incluso la muerte. Tome
todos los recaudos necesarios antes de efectuar las conexiones del
mismo. Nunca manipule este artefacto mientras este conectado a

las fuentes de alimentacion. Desenchufe tanto las fuentes de

alimentacion comoladelaPC.

Ni el fabricante ni los distribuidores de este producto se hacen
responsables de los posibles dafios que este producto pueda
ocasionar a los usuarios del mismo.

No conecte nada sin leer completamente este manual. Si no tiene
conocimientos basicos de electricidad y electrdnica no
recomendamos su uso.
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Importante:

Si no es un experto en el uso de instrumentos eléctricos, se
recomienda apagar todos los sistemas antes de sacar la cobertura
del driver. La misma protegerd su ordenador de posibles
sobrecargas eléctricas accidentales. Una descarga mayor a la
permitida en su placa madre o su placa LPT podria dafarla; SU PC
PUEDE SER DANADA!!!
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Fumkl: imermn.

El sistema es alimentado por:
+5Vce 0.7A paralalogica
+12a+70Vcc para el motor.
La entrada sefialaga como tierra (GND) para el
motor.

Superados los 70vcc de entrada o 6A de
consumo el sistema hara que el fusible interno
se queme. En ese caso reponga el mismo
quitando la cubierta.
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En el diagrama de —l
conexiones para motores I.
modo unipolar. En la salida |
“O” pueden ser conectados I | | -I_
1,2 04 cables, segun
correspondan a motores de
5,6, u 8 cables
respectivamente.
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Este esquema debe ser respetado en la

configuracion del software aemplear:
“Step”: entrada de pulso de reloj o PASO emitido por
laPC.
“Dir”: entrada de pulso de sentido o DIRECCION del
motor emitido porla PC.
“‘Enable”; entrada de pulso de parada de los motores,
podria ser usada como una parada de emergencia.
Voltaje operativo max. 5.5Vcc

Basado en tecnologia HC (I6gica CMOS)

>+3.5Vcc=alto

<+2.0Vcc =bajo
200Khz es la frecuencia maxima para la sefian de
paso.




Modo de Paso.

SecLenna de pase Comolkeie (Fulstep)
Jumper de seleccion de modo 2
paso o0 paso completo, segun
necesidad. Para acceder el mismo
se debe remover la carcaza.

(Fullstep) (Halfstep)
0001 0001
0010 0011
0100 0010
1000 0110
0001 0100
0010 1100
0100 1000
1000 1001

Determinacion de corriente de motores

Existe una precisa relacion entre voltaje, resistencia e indice de corriente para
que el circuito trabaje correctamente. La manera mas sencilla de lograr esto es
utilizar una fuente de potencia segun los requerimientos de los motores. En los
sistemas de motores paso a paso siempre es recomendable usar fuentes que
sean entre 5y 10 veces mayor al especificado por el motor. El beneficio en
conectar los motores a un voltaje que supere lo especificado para el mismo
permite aumentar la cantidad de RPM sin perder torque final.

El driver controlador STd-401 tiene integrado un sistema de control de
corriente que permite incrementar el voltaje aplicado a los motores sin dafiarlos.
Atalfin el dispositivo posee un reguladores de corriente. Con el mismo podemos
determinar la corriente maxima de consumo del motor. El funcionamiento se basa
en un comparador que controla el flujo de corriente en cada fase del motor.




Para calibrar este comparador

I Vref = imotor * 022 I

deberemos seguir la siguiente formula: notor

V. = voltaje de referencia del comparador y Vo=i *R
limitador de corriente. o e eense
o = corriente admitida por de la Efemplo:
bobina(fase) del motor. Vit = bnr ” Rugse
R« =0hm de laresisrencia del motor (en Vg =1.5A * 0.220hm

laSTd-401 esde 0.22ohm). Vi = 0.33v

1
El objetivo es encontrar la resistencia limite ) )
. . . . Paencdmetns pam gushs
para satisfacer la intensidad de la corriente e ankaje e mhnci:
deseada.

Ejemplo: Utilizando una fuente de 24v en un
motor que necesita 1.5A por bobina (fase).

De esta manera debemos hace girar el s edRes 27
potenciometro hasta llegar al voltaje de spray A
referencia que el motor requiere. -
Pare hacer dicha medicion las agujas del
voltimetro se deben colocarse; una en el
polo de tierra (GND) y el otro en le punto de
medicion ” VREF”: (Debe ser cuidadoso y no 2

‘el | I ine

- |
tocar otros componentes con el probador, R 2
para lo cual debe ser colocado perpendicular g
alaplaca.) - il
_'_. :E'_.-‘H-:'-_h‘l

Importante:

Nunca conecte el motor antes de ajustar el control de corriente. Es importante
que ni el motor ni la placa controladora excedan la corriente permitida. Recuerde
siempre hacer los célculos de una manera muy cuidadosa y controlar que el
circuito no se sobrecaliente y dafie los componente.

Siempre que_el motor supere el 1.5A es recomendable agregar un disipador de
calor y ventilacion forzada a los transistores, alineados por la parte inferior de
placa, para mantenerlos sin perdida de rendimiento. Los transistores deben estar
aislados entre siy al disipador. Siempre conectar el disipador a tierra. EIl no uso
del disipador puede estropear el producto.




@ Regulador de frecuencia de control corriente

Mediante el segundo potencidmetro podemos regular la frecuencia de
oscilacién de control de corriente. La misma puede variar de 14 a 25 Khz.
Colocando el osciloscopio en el punto extremo de la resistencia R7 (inmediata
al selector de paso) y variando el potenciémetro veremos la variacién de
frecuencia.

El ajuste del mismo permite variar el tiempo de oscilacién entre el prendido y
apagado del bobinado del motor para el control de la corriente en funciones
especiales.
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@ Leds indicadores - control de temperatura.

La luz verde indica que corriente de
alimentacion esta conectado y trabajando
correctamente.

La luz indicadora roja tiene dos funcione. La
primeta es que indica cuando el la sefial de
inhabilitando (“disable”) del sistema esta

deteniendo el funcionamiento del controlador.

1|5
]
e
—
5]

La segunda razon por la que se puede encender la luz roja es cuando el control
de exceso de temperatura se activa. Sila temperatura del controlador supera los
85°C este anulara todas las funciones hasta que el sistema posea una
temperatura inferiora 38° C.

Se recomienda que si esta utilizando motores con consumos superiores a 2A
con alimentaciones de mas de 24Vcc monte el controlador sobre disipadores de
caloradecuados.
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70v 4.2A maximo por fase.

Selector de torque, medio paso o paso completo.

Entrada de I6gicas compatibles 2.5V, 3.3V y 5V
Reguladores de control de corriente -switching 20KHz.
Optoaislado en la entradas Paso, Direccion y Deshabilitado
Entrada comun de optoaislado a tierra

Monitoreo de encendido. Led indicador

Monitoreo de sobre temperatura. Led indicador

Proteccidn por sobrecalentamiento.

Proteccidn por sobre consumo y corto circuito. Fusible interno.
Proteccion por sobre voltaje.

200Khz frecuencia maxima de entrada.

Carcaza de aluminio, aislaccion de corrientes estaticas.
Sistema de montaje rapido de disipadores de temperatura.
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