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E] 1. poPIS

Modul krokového motorku s budi¢em. Lze pouzit s vyvojovymi kity Arduino/Genuino,

Raspberry PI a spoustou dalSich. Obsahuje 4 indikac¢ni LED diody.

Hlavni Cip ULN2003
Napajeci napéti 5VDC
Max. provozni proud 500 mA
Motor 28BYJ]-48
Prevodovy pomér 1:64
Uhel kroku 5,625/64
Primér Sasi 28 mm
Rozméry modulu (mm) | 35 x 30 x 10
Délka kabelu 23 cm
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‘i 2. ZAPOJENI

—

Zapojeni testovaciho prototypu

Napajeni z Arduina slouzi jenom pro testovaci Ucely a kratkodobé spinani krokového
motoru. Pokud by byl motor napajen z Arduina po delSi ¢asovy horizont (zvlasté v
zatézi), mohlo by dojit k poskozeni (prehrati) linearniho regulatoru na Arduinu, coz by
vedlo k fatalnimu poskozeni.

Doporucujeme tedy vyuzit pro napajeni motoru (respektive driveru) externi zdroj.

B eses cxcvweorrer [



¥ o)
L - . ,7'
: &7
rxmm Arduino” N3 @ "
IN > o\

Zapojeni pro dlouhodobé pouzivani
UZivatel musi dbat na vykonnost externiho zdroje. Zdroj musi byt schopny pokryt
Spickové proudy (cca 500 mA), které mohou v zatézi nastat.

ULNZ003A break
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= 3. UKAZKA PROGRAMU

Zapojeni a ukazka programu prevzata z: http://navody.arduino-shop.cz/navody-k-

produktum/krokovy-motor-a-driver.html

// Krokovy motor a driver

// ¢isla pint pro digitalni vystupy

const int inl = 8;
const int in2 = 9;
const int in3 = 10;
const int ind4 = 11;

// proménnd pro nastaveni rychlosti,

// se zvétdujicim se ¢Eislem se rychlost zmensuje
int rychlost = 1;

//

int uhel = 360;

void setup() {
// inicializace digité&lnich vystupu
pinMode (inl, OUTPUT) ;
pinMode (in2, OUTPUT) ;
pinMode (in3, OUTPUT) ;
pinMode (in4, OUTPUT) ;
}

void loop() {
// plnéd rotace o 360 stupfit = 512 volani

// funkce rotacePoSmeru() ¢i rotaceProtiSmeru ()
for (int i=0;i<(uhel*64/45) ;i++) {
rotacePoSmeru () ;

}
// pauza po dobu 1 vtefiny
delay (1000) ;

for(int 1=0;1i<(uhel*64/45);i++) {
rotaceProtiSmeru() ;

}

// pauza po dobu 1 vtefiny

delay (1000) ;
}
// zde nésleduji funkce pro volani jednotlivych
// krokl pro otodeni po ¢i proti sméru hodinovych
// ruclicek
void rotacePoSmeru () {

krokl () ;

}
void rotaceProtiSmeru () {
krok8 () ;

}

// kazdy krok obsahuje vyrobcem dané pofadi
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// pro spravné spindni motoru a naslednou

// pauzu, kterou urcujeme rychlost otacleni

void krokl () {
digitalWrite(inl, HIGH);
digitalWrite(in2, LOW);
digitalWrite (in3, LOW) ;
digitalWrite (in4, LOW);
delay (rychlost) ;

}

void krok2 () {
digitalWrite (inl, HIGH):;
digitalWrite (in2, HIGH):;
digitalWrite (in3, LOW);
digitalWrite(in4, LOW);
delay(rychlost);

}

void krok3() {
digitalWrite(inl, LOW);
digitalWrite (in2, HIGH):;
digitalWrite (in3, LOW) ;
digitalWrite(in4, LOW);
delay (rychlost) ;

}

void krokd4 () {
digitalWrite(inl, LOW) ;
digitalWrite(in2, HIGH);
digitalWrite (in3, HIGH):;
digitalWrite (in4, LOW);
delay (rychlost) ;

}

void krok5 () {
digitalWrite (inl, LOW) ;
digitalWrite (in2, LOW) ;
digitalWrite(in3, HIGH);
digitalWrite(in4, LOW);
delay(rychlost);

}

void krok6 () {
digitalWrite(inl, LOW);
digitalWrite (in2, LOW) ;
digitalWrite (in3, HIGH):;
digitalWrite(ind4, HIGH);
delay (rychlost) ;

}

void krok7 () {
digitalWrite(inl, LOW)
digitalWrite (in2, LOW)
digitalWrite (in3, LOW)
digitalWrite (ind4, HIGH
delay (rychlost) ;

}

void krok8 () {
digitalWrite (inl, HIGH):;
digitalWrite (in2, LOW);
digitalWrite (in3, LOW);
digitalWrite (in4, HIGH):;
delay (rychlost) ;
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