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POSIZIONAMENTO ACCURATO
MEDIANTE I MOTORI PASSO-PASSO




[ motori passo-passo hanno particolarita che spesso li
rendono ideali per applicazioni che richiedono
accuratezza nello spostamento angolare e nella

velocita di rotazione.

Le prime applicazioni furono realizzate attorno
al 1920 (posizionamento dei cannoni).

Solo dopo gli anni ‘60, con avvento del controllo
digitale, furono impiegati per applicazioni di precisione.
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[l motore passo-passo ha un controllo a catena aperta: I'uscita
non ha effetto nell’ azione di controllo. In questo tipo di
sistema non vi e il confronto tra ingresso e uscita.

Vantaggqi:
Costruzione semplice
Stabile

Non necessario 'uso di sensori

Svantagqi:

Disturbi non controllabili
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GENERALITA STEPPER

Motori di piccole dimensioni (40/80 mm quadrati)

Ad ogni impulso di comando corrisponde un preciso
angolo di rotazione del rotore (1.8° oppure 0.9°)

L'impulso comanda la successione dei passi

La frequenza degli impulsi definisce la velocita di
rotazione del motore

Le alte frequenze con cui si succedono i vari passi
comportano un movimento simile a quello dei motori
ordinari (3/4 kHz steps)

Basso costo(nemmeno un centinaio di euro)
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TIPOLOGIE MOTORI PASSO-PASSO

Motori passo a riluttanza variabile (VR)

Motori a magneti permanenti (PM)
Motori a passo ibridi ( HY)

I1 moto di rotazione del rotore é trasformato in moto lineare
attraverso organi trasmissione:

cinghia e puleggia

guide lineari (a ricircolo di sfere ... )

sistema vite madre-vite ...



PERDITA DI PASSO

Se la frequenza impostata del generatore d'impulsi risulta
troppo elevata, il motore non e in grado di vincere
I'inerzia del carico. Questo implica che il conteggio dei
passi sara diverso dal numero di impulsi del clock.

Essendo un sistema a catena aperta, il numero di impulsi
deve essere assolutamente pari al numero di passi,
altrimenti e impossibile controllare il sistema.
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DIMENSIONAMENTO MOTORE

50 el IN \\
* La curva di pull-out determina il 40 ‘-| \\
dimensionamento del motore _ 30 \ N
* Ogni modello di stepper ha la propria 1N

—— e

curva di pull-out che descrive 0 \P\....h
I'andamento della coppia massima 100 1000 10000 stepls 100000
applicabile. La coppia di pull-out non &
costante, bensi dipende dalla frequenza di rotazione del rotore

* Per evitare la perdita di passi: ad ogni frequenza di funzionamento
deve corrispondere una coppia inferiore alla corrispondente coppia di
pull-out
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~— STRUTTURAP GRAMK
MICROCONTROLLORE

[l programma deve impostare le frequenze da fornire al generatore
d'impulsi

L’ ingresso del programma e una lista FIFO che contiene una sequenza
di vettori in passi con orientazioni diverse

Ogni vettore ha un tratto di accelerazione/decelerazione ed

eventualmente un tratto costante
3

Si ha un tratto costante se il numero I ﬂ

minimo di passi che il motore impiega >
ad arrivare alla velocita massima é A "
minore della meta della lunghezza
del vettore da realizzare

\‘ ‘;\‘ >

tempo




MAIN

Questa parte di programma calcola per ogni vettore in passi della
lista FIFO il numero di passi salita e il numero passi discesa:

1) [IF (passi da fare > 2 * passi minimi salita)

passi salita = passi minimi salita;

2) ELSE IF (passi da fare = 2*passi minimi salita)

passi salita = passi minimi salita ;

3) ELSE IF (passi da fare < 2 * passi minimi salita)
passi salita = (passi da fare/2) + 1
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~—VANTAGGI E SVANTAGGI DEI
MOTORI

Vantaggqi :

Elevata robustezza meccanica (non contatti striscianti)

E facile compiere piccole rotazioni e bloccarli in una
determinata posizione

Velocita anche molto bassa senza riduttori meccanici

Svantaggqi :

Richiedono circuiti elettronici per il pilotaggio

Funzionamento a scatti e con forti vibrazioni,
particolarmente a bassi regimi

Potenza meccanica bassa (0.3/1.05 Nm)



