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Osnove kora¢nih motora

Od ovih motora se zahtevaju diskretni, odnosno koracno mehani¢ko pomeranje
odakle i potice naziv koracni motori (eng. stepper motors). Kora¢ni motori su
elektromehanicki pretvaraci energije, koji pulsnu, odnosno kora¢nu elektri¢cnu pobudu
pretvaraju u kora¢ni mehanicki pomak. Izraduju se kao rotacijski i translacijski
(preovladuju rotacijski). Na malim rotacijskim brzinama rotor se zaustavlja na svakom
kora¢nom polozaju. Na srednjim brzinama nema zaustavljanja rotora na svakom
koragnom poloZaju ali ugaona brzina oscilira zavisno od polozaja. Sto se kora¢na brzina
viSe povecava oscilacije ugaone brzine postaju sve manje tako da na velikim koracnim
brzinama ugaona brzina tezi konstantnoj brzini. Pojam ,,velika kora¢na brzina“ je
relativan, zavisi od konstrukcije, kod komercijalnih motora se kre¢e od 102 do 104
koraka u sekundi [k/s]. Kora¢ni motor je elektricni motor bez komutatora. Svi namotaji
su smesteni na statoru a rotor je permanentni magnet.

Prednosti kora¢nih motora:

- niska cena

- male dimenzije i mase

- velike funkcijske moguénosti

- Cesto se isporucuju integrisani sa radnim mehanizmom

- pretvara digitalne ulazne impulse u analogno kretanje

- ugao rotacije motora je proporcionalan ulaznom impulsu

- odziv rotora na digitalne impulse omogucéuje upravljanje u otvorenoj petlji
(upravljanje polozaja radne osovine bez povratne veze — jednostavno je
realizovati sistem upravljanja ve¢im brojem motora (roboti, pisaci)).

- jednostavne su konstrukcije i ne zahtevaju odrzavanje

- motor ima puni moment u zastoju (ako su namotaji napajani)

- precizno pozicioniranje i ponovljivost pokreta, buduci da dobri kora¢ni motori
imaju gresku od 3-5% posto od ukupnog koraka.

- odli¢an odziv na zalet, zaustavljanje i promenu smera

- veoma pouzdani jer nemaju kontaktnih Cetkica u motoru, osim toga zivotni vek
motora jednostavno zavisi od zivotnog veka lezajeva

- moguce je posti¢i veoma sporu sinhronu brzinu rotacije kada je osovina direktno
opterecena (teret na osovini)

- moze se realizovati Siroko podrucje raspolozivih brzina jer je brzina
proporcionalna frekvenciji ulaznih impulsa

Nedostaci kora¢nih motora:
- fiksan korak
- ograni¢ene mogucnosti pokretanja tereta s velikim momentom inercije
- moment trenja i aktivni teret mogu povecati gresku polozaja (moguc je gubitak
koraka posledica je akumulirane greske polozaja)
- mogucénost pojave rezonance ako nije adekvatno upravljanje
- rad neprikladan i teSko ih je upravljati na velikim brzinama
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Rezolucija

Rotacijiski kora¢ni motor:
- Nk [kor/okr] — broj koraka po okretaju
- k=360°/Nk [°] — iznos koraka u stepenima

Linerarni kora¢ni motor:
- xk [mm] — iznos koraka

Mogu¢énost mikrokoraka:

- upravljanjem struje faze

- razli¢iti polozaj vektora polja
- deljenje koraka

Odziv jednog koraka

Kada je jedna faza ukljucena ostale faze su iskljucene. Pri pomaku od jednog
koraka javlja se oscilatornost zbog inercije. Iz odziva jednog koraka vidljive su sledece
karakteristike motora:

- brzina odziva
- oscilarnost
- tacnost (greska pozicije zbog konstrukcije AOm=1 do 5%)

Stati¢ki moment motora (moment drzanja)

Zavisnost uspostavljenog momenta (statiCki moment) u motoru od pomeraja
rotora M=f{0). Krutost kora¢nog motora moze se povecati pove¢anjem statickog
momenta My, Slika 1.

Mt Nestabilan region
My - | Stabilna radna tacka (A,C)
' poravnavanje polova rotora i
MaT | | statora.
, - Nestabilna radna tacka (B)
A \ea 1 B | Co pol rotora taéno na sredini izmedu
/ T dva pola statora.

Stabilna | Nestabilna ‘ Stabilna

radna radna radna

tacka tacka tacka Slika 1.
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Dinami¢ki moment motora

Zavisnost srednje vrednosti momenta unutar koraka od brzine okretanja
(frekvencije) M=f{(f[kor/s]).

Maksimalna vrednost momenta trenja (moment kojim se motor sme opteretiti)
kojim se u stacionarnom stanju sme opteretiti kora¢ni motor na odredenoj brzini, a da
rotor ne ispadne iz sinhronizma (izgubi korak) s upravljackim impulsima i motor se ne
zaustavi (motor se ne zale¢e pod tim teretom), Slika 2.

Slika 2. MO — maksimalni moment u
W[N] Rad u otvorenoj petlji mirovanju . ..
Upravljanje u otvorenoj petlji:
Rad u Zatuorenoj peﬂjl - Zaliha momenta (50'100)%
- maksimalna brzina
! okretanja f,, nije velika
[ Upravlj anje u zatvorenoj petljl:.
! - postize se ve¢i moment 1
f 5 brzina okretanja f,,>fom
Om 'mm f [kor/s] - M, raste => f,, pada
(pouzdan rad pogona)

Start — stop moment

Start — stop moment je moment tereta oblika trenja s kojim motor pri zadatoj
frekvenciji kora¢nih impulsa moze krenuti (startovati) a da ne izgubi korak (u jednom
koraku postize zadanu brzinu). Podrucje izmedu krivulja start — stop i momenta je
nestabilan, da bi radio u njemu motor se mora ubrzavati po odredenom algoritmu.
Dinamicki moment motora, dozvoljeno opterecenje kada se motor ve¢ vrti, Slika 3.

Dinamicki
moment

Slika 3.

[=]

L
/ 1 f [kor/s]

Nestabilno

podrugje Start stopni

moment
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Upravljanje kora¢nim motorom

Kora¢ni motori nalaze najve¢u mogucéu primenu u kompjuterskom upravljanju.
Ovi motori se dele u dve grupe i to: unipolarne i bipolarne koracne motore. Kod oba tipa
motora jedan dovedeni impuls uzrokuje pomeranje za jedan korak ¢ija veli¢ina u
stepenima zavisi od vrste primenjenog step motora. Tako su najces¢e primenjivani uglovi
za rotaciju za 1 korak dati u Tabeli 1.

Ugao za 1 korak Broj koraka za 360°
0.9 400
1.8 200
3.6 100
7.5 48
15 24
Tabela 1.

Kora¢ne motore karakteriSe nisko napajanje kao i mala struja potrosnje. Na Slici 4
je prikazan presek koracnog motora kao i namotaji za napajanje.

Slika 4.

Ovaj motor se sastoji od rotora proizvedenog od nemagnetnog Celika i statora koji
se sastoji od veceg broja polova. Motor se upravlja tako da se na odredeni par polova
dovodi napajanje koji privlace polarizovane delove rotora. Kora¢ni motori mogu da rade
u tri razlicita rezima i to:

- Monofaznom modu
- Dvofaznom modu
- Modu polukoraka

Pretpostavimo da imamo kora¢ni motor sa Cetiri namotaja. U monofaznom modu
za svaki korak dovodi se napon samo na jedan namotaj $to je dato u Tabeli 2. Ta
sekvenca se ponavlja onoliko puta koliko Zelimo da imamo koraka. Budu¢i da se napaja
samo jedan namotaj to je i mali okretni moment motora.
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U dvofaznom modu napajaju se po dva namotaja istovremeno. Ovo je i najces¢i
postupak koji se primenjuje jer je tada i okretni moment motora najveci. Realizacija

dvofaznog moda prikazana je u Tabeli 3.

Korak | Namotaj4 | Namotaj3 | Namotaj2 | Namotaj | .

SO I R I | ? I
o

a.2 0 1 0 0 :':E
o)

-3 L L N B - | l: I:
"

a4 0 0 0 1 :.:E
5

Tabela 2.

Korak | Namotaj4 | Namotaj3 | Namotaj2 | Namotaj | ]

b.1 1 1 0 0 :. ; E
ol

b.2 0 I 1 0 :. t E
o

b.3 0 0 1 1 z' 5 E
o

w e e e
7

Tabela 3.
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U modu polukoraka se smenjuje dvofazno sa monofaznim napajanjem namotaja

motora i tako naizmeni¢no. Na ovaj nacin se postize dvostruko ve¢i broj koraka koracnog
motora. Medutim glavni problem kod ovakvog upravljanja jeste promenljiva vrednost
momenta. Ovaj na¢in upravljanja prikazan je u Tabeli 4.

Korak Namotaj 4 Namotaj 3 Namotaj 2 Namotaj 1
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a3 0 0 1 ]

b.3 0 0 1 1 I' mE

a.d 0 0 0 1 m E

b4 ] 0 ] 1 3 E
Tabela 4.
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Hardware upotrebljen u ovom seminarskom

Koracni motor upotrebljen u ovom seminarskom

Kora¢ni motor koji je upotrebljen u ovom primeru je unipolarni sa Cetiri namotaja
i korakom od 1.8° po koraku. Sema veze namotaja motora data je na Semi 1 a na Slici 5
dat je fizicki izgled kora¢nog motora.

Slika 5.
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Hardware za akviziciju i generisanje signala — NI 6008 kartica

Kartica NI 6008 poseduje deset analognih ulazno/izlaznih kanala i dvanaest

digitalnih ulazno/izlaznih kanala. Komunikacija sa raCunarom se ostvaruje preko USB

porta. Arhitektura same kartice prikazana je na Slici 6. U ovom primeru upravljanja
kora¢nim motorom koris¢eno je Cetiri digitalna izlaza i to PO, P1, P2 i P3. Na Slici 7
prikazani su svi digitalni izlazi. Na Slici 8 prikazan je izgled kartice i konektora za

povezivanje.

Na Slici 8 imamo sledece: 1-oznake portova, 2-konektori, 3-oznake pinova, USB

Supply

Extarnal
Powar +5 /200 n@ >

kabal.
20N
g Vbus L
)
s

USB Microcontrolier

8 Channal
12/14b ADC

12b DAC

NI

'
©
Dagital 1403 Terminal Block

Slika 6.

Analeg A Terminal Block

4

Module

Terminal

Signal

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17|

o o o )

P01

P02

P03

P04

P0G

P1.O

Pl

P12

P13

FF10

25V

+5V

GND

Slika 7.
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Povezivanje hardvera

Kora¢ni motor je spojen sa pojacavacem snage u ovom slucaju je to integrisano
kolo ULN2003 i preko konektora za paralelni port povezan sa karticom NI 6008. Na
Semi 2 vidimo vezu izmedu koraénog motora i pojadavada snage kao i konekcije sa
konektorom za paralelni port. Bitno je ponoviti da je konektor paralelnog porta povezan
na izlaze NI6008 kartice, kao na Semi 3, napisane su boje provodnika koji su korigéeni.
Na Slici 11 vidimo kako je spojena kartica i kabal od paralelnog konektora.

DB25
MALE

ULN2003

Unipolarni Koraéni motor

12 e
Al
P e
o135

(00001 iy
—i +12-24YV
grou nd . -

Sema 2

NI 6008 DB 25

PO.D zelena Do

PO.1 bela D1

PO.2 ata D2

PO.3 crvena D3
Sema 3.
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Potrebno je znati raspored pinova kod konektora paralelnog porta, na Semi 4 data
je kompletan raspored pinova.

e T
%@@g@@@@@@@@?

sloz@losseoede

Sema 4.
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Na Slikama 10 i 11 prikazan je izgled zavrSene izrade hardvera, medusobno
spojenog.

Slika 10. Slika 11.
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Implementacija upravljanja kora¢nog motora u
softverskom alatu MATLab R2007b Simulink

Simulink

Iz prethodno iznesenog, moze se zakljuciti i ukratko re¢i da je za pravilno
upravljanje kora¢nog motora potrebno sledece:

- generisati logic¢ke signale
- generisane signale poslati na pravilne digitalne izlazne kanale N16008 i to u
pravilnom vremenskom intervalu

Da bi se upravljanje omogucilo napravljen je sledeci blok dijagram koji predstavlja
tok signala, Slika 12.

m koracni_motor_matlah

Elle Edit Wiew Simulation Format Tools Help

O =Ed S 3 |ED |Nc-rrna| ﬂ =

RTBIack

Timer Function

Outl FordLined

Desnokretni FortOLined

E| = ) nidaq Lrew2

2mst 4 ' USB-600S
Constant Switch FordlineZ
Ot — FordLines

. Crigital Output
Ready 100%: FixedStepDiscrete
Slika 12.

Blok sa oznakom ,, nidagq Dev2 USB-6008 “ je blok koji omogucuje slanje
digitalnih signala ka koraénom motoru. To ujedno i kaze natpis ispod njega ,, Digital
Output“, Slikal2.

Podesavanja izlaza prema potrebama objasnjenim u prethodnim delovima se vrse
u prozoru na Slici 13, koji se dobija dvoklikom na blok.
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=1 Sink Block Parameters: Digital Output g]

[Crigital Output

Output & zet of values to multiple digital lines of a data acquisition device.

Parameters

Devics:|ridag Dev2 (US8-5008) v|

et Select Al | [ Unselect Al

* |Hardware Port D | Hardware Line ID | Mame ; [ A

IZ b 8

[ 0 1

e i 2

[+ 0 3 |

= al L )

MNumber of ports: |1 per hardware line V
I Ok l [ LCancel ] [ Help Apply

Slika 13.
E! Function Block Parameters: Switch E|
Switch

Pazz through input 1 when input 2 satisfies the selected criterion; otherwize, pass
through input 3. The inputs are numbered top to battorn [or left to right]. The input 1
pass-through criteria are input 2 greater than or equal, greater than, or not egual to the
threshold. The first and third input parts are data ports, and the second input port is the
control port,

Mair Sighal Attributes

Criteria for passing first input: u | V
Threshold:
a
Enable zero crassing detection
| Sample time [-1 far inherited):
[
[ ok ] [ LCancel ] [ Help Apply
Slika 14.
=1 Source Block Parameters; Constant E|

Constant

Output the constant specified by the 'Constant value' parameter. If ‘Constant value'is a
wectar and 'Interpret vector parameters as 1-0' is on, treat the constant value as a 1-D
array. Otherwise, output a matris with the same dimensions as the constant value.

ain | SignaIAttribulés__
Constant value:
|Smed
Interpret vectar parameters as 1-0
Sampling mode: :.S_a_Tplg_b?sx_aEI
Sample tine:
| [inf

I ok I [ LCancel ] [ Help ]

Slika 15.

Blok koji izgleda kao debela
uspravna linija se zove ,, DEMUX*, Slika
12. Njegov pandan je ,, MUX " i oni sluze
isklju¢ivo da veci broj signalnih vodova
spoje u jedan vod i/ili da ih iz tog
zajednickog voda raspredu. U slede¢im
blokovima je koris¢en i, MUX " kako bi se
dobio ovaj zajednicki vod.

Blok koji se zove ,, Switch” , Slika
12, ima ulogu elektricnog prekidacaiu
zavisnosti od vrednosti koja ulazi u
srediste bloka, on pusta da ,,prode” gornja
ili donja vrednost. Kompletna podesavanja
se dobijaju dvoklikom na blok u prozoru
kao na Slici 14. Ovde je podeseno da ako
je ulazna veli¢ina veca od 0 ,,propusti*
gornju a ako ne donju vrednost.

Blokovi koji se zovu
., Desnokretni““ odnosno ,, Levokretni“,
Slika 12, su u stvari podblokovske celine i
bic¢e objasnjeni u slede¢em delu.

Blok ,, Constant “, Slika 12, je blok
koji uzima vrednost konstante i moguce ga
je setovati parametarski, kao $to je ovde
slu¢aj (promenljivom “Smer”) ili
brojevnom vrednosti. Vrednost parametra
“Smer” se u€itava posebnim programom u
radnom okruzenju MATLab-a.
Podesavanje ovog bloka je dato na Slici
15.

Blok ,, Timer Function *, ima ulogu
da natera racunar da svoje resurse podredi
upotrebi MATLab-a i da u tacno
definisanom vremenskom intervalu
izvrava naredbe. Sto je taj interval manji,
to je realizacija podataka kvalitetnija.
Podesavanje ovog bloka je dato na Slici
16.

Ujedno u meniju
»Simulation>Configuration Parameters..*
je potrebno izabrati opciju fiksni

Seminarski rad — Upravljacki raCunarski sistemi
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E! Source Block Parameters: Timer Function

FiTElock [mask]

Real Time Block: Set the characteristics of a real-time simulation. The settings of the
zimulation are selectable using the block panel. The parameters are:

- Timeout: in millizeconds, defines the termporization with which Simulink requires to the
Operating System the availability of resources for the execution of the simulation step.
The value should be fixed equal to the simulation step of Simulink (the timestep):

- Pricrity Clazz: defines the clasz of task priority required, that can be one of the following
values:

-- IDLE PRIORITY: Low priority, typical of an idle process (priarity less than nomal]

- HORMAL PRIORITY: Typical priority of a typical windows application;

- HIGH PRIORITY: Typical priority of a relevant application, that needs more resources
of & normal application;

-- REAL-TIME PRIORITY: Exclusive priority of a unique process that needs all the
resources of the operating system.

- Thread Priority: defines the class of task priority required, that can be one of the
following values:

- IDLE : The thread should run when the main process is inactive.

- LOMWWEST : The thread runs with a minimal respect of the temporization;

-- MORMAL : The thread runs with the zame priority of the main process;

- HIGH : The thread rung with the major priority respect to the main process;

- REAL-TIME : The process runs when the simulation thread is in idle state.

Parameters

Timestep [ms]

Task Priority|
Thread Priority| TIME CRITICAL

I Ok l [ Lancel ] [ Help

Slika 16.

vremenski korak i podesiti njegovu
vrednost prema MATLab-ovim
preporukama koje daje pri setovanju
vrednosti ,, Timer Function “ bloka. Ovo
podesavanje je potrebno da bi vreme u
MATLab-u funkcionisalo kako treba, tj. da
bi 1 sekunda u MATLab-u bila isto §to i u
stvarnosti. Adekvatna vrednost, prema
vrednosti za ,, Timer Function blok data
je na Slici 17.

Takode je potrebno izabrati
diskretni slover kao §to je to prikazano na
Slici 17.

onfiguration Parameters: koracni_motor_matlab/Configuration (Active)

Select: [ simulation time
~ e Start time:| 0.0
- Data Import/Export e
- O ptimization

Solver options

Diagnostics
Type:

Periodic sample time constraint:

- Hardware Implementation
- Model Referencing

| =1~ Feal-Time Workshop
- Commehts

- Symbols

- Cugtom Code

- [ebug

- |nterface

| =~HDL Coder

- Global Settings

- Test Bench

- EDA, Tool Scripte

nconstrained

Fised-step size [fundamental sample time]: |0.0002

_ Stop time: .BD

| Solver:édiscrete [ho continuous states)

Tazking mode for periodic zample times: Auto ¥
[] &utomatically handle data transters between tasks

] Higher priority value indicates higher task pricrity

I Ok ] ’ LCancel ] [ Help ] [ Apply

Slika 17.
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Podblokovska celina ,, Desnokretni“ je data na Slici 18.

5] korac ni_motor_matlab/Desnokretni E@

File Edit %iew Simulation Farmat  Tools  Help

(I = =

gy

[

m

Fulze

Constant

Ganarater Relational
Opearatar
a

k]

1

Pulze
Generatord

ul

Constant1

ek

Relational
Operatort

m

Fulse
Generator2

u]

Constant

o

Relational
Operatarz

m

Fulze
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Slika 18 .

Blok ,, MUX” je objasnjen u
prethodnom delu.

Blok ,, Relational Operator” je
blok koji poredi gornju ulaznu veli¢inu sa
donjom ulaznom veli¢inom i kao izlaz
daje logicku vrednost ,, True ” ako gornja
zadovoljava zadatu relaciju u odnosu na
donju vrednost, ako ne zadovoljava onda
daje ,, False ”(ekvivalenti logickih
vrednosti 11 0).

Kada se na ulaze ovog bloka
prikljuce ,, Pulse Generator” i,, Constant”
sa vrednoscu 0 i sam blok podesi na
relacijski znak kao na Slici 18, dobija se
,,Logical Pulse Generator” iliti Generator
Logicke Impulsne Funkcije. To je i bilo
potrebno napraviti kako bi bilo moguce
kontrolisati i upravljati kora¢ni motor a o
¢emu je u prethodnom delu bilo reci.

Kada se vezu ovakva 4 sklopa
(koriS¢eni koracni motor ima 4 namotaja) i
usklade vrednosti duzine impulsa i faznog
kasnjenja kao na Slikama 19, 20, 21 i1 22
motor je spreman za pokretanje.

I ovde je kao i u bloku za smer
koris¢eno parametarsko podesavanje samo
sada promenljivom ,, Period”. Ona
predstavlja vremenski period potreban da
kroz sva 4 namotaja prode struja, tj. da se
sva 4 generatora f-je aktiviraju samo 1-om.
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iZl Source Block Parameters; Pulse Generator

Pulze Generator

Output pulses:

it [t »= PhazeDelay] && Pulzse iz on

) = Amplitude
else

Yltj=0
end

Pulze type determines the computational technique uzed.
Time-based iz recommended for use with a variable step zolver, while Sample-bazed iz
recommended for use with a fised step solver or within a dizcrete portion of a model using

a vanable step salver.

Parameters

Pulse type: | Time based - |

Time [t]: iUse simulation time w |

Amplitude:

[ |
Period [secs]:

|Period |
FH|SE ‘width [% of period]:

|25 |
Phase delay [secs):

[0 |

[] Interpret vector parameters ag 1-0

[ jul ][ LCancel ” Help

iZl source Block Parameters: Pulse Generator1

Pulze Generator

Output pulses:

it [t »= PhazeDelay] && Pulzse iz on

) = Amplitude
else

Yltj=0
end

Pulze type determines the computational technique uzed.
Time-based iz recommended for use with a variable step zolver, while Sample-bazed iz
recommended for use with a fised step solver or within a dizcrete portion of a model using

a vanable step salver.

Parameters

Pulse type: | Time based - |

Time [t]: iUse simulation time w |

Amplitude:

[ |
Period [secs]:

|Period |
FH|SE ‘width [% of period]:

|25 |
Phase delay [secs):

|0.25Period |

[] Interpret vector parameters ag 1-0

[ jul ][ LCancel ” Help

Slika 19.

iZl Source Block Parameters; Pulse Generator2

Pulze Generator

Output pulses:

it [t »= PhazeDelay] && Pulzse iz on

) = Amplitude
else

Yltj=0
end

Pulze type determines the computational technique uzed.
Time-based iz recommended for use with a variable step zolver, while Sample-bazed iz
recommended for use with a fised step solver or within a dizcrete portion of a model using

a vanable step salver.

Parameters

Pulse type: | Time based - |

Time [t]: iUse simulation time w |

Amplitude:

{1 |
Period [secs]:

|Period |
Pulze “Width [% of period):

5 |

Phase delay [secs):

[] Interpret vector parameters ag 1-0

[ jul ][ LCancel ” Help

]

Slika 20.

iZl Source Block Parameters; Pulse Generator3

Pulze Generator

Output pulses:

it [t »= PhazeDelay] && Pulzse iz on

) = Amplitude
else

Yltj=0
end

Pulze type determines the computational technique uzed.
Time-based iz recommended for use with a variable step zolver, while Sample-bazed iz
recommended for use with a fised step solver or within a dizcrete portion of a model using

a vanable step salver.

Parameters

Pulse type: | Time based - |

Time [t]: iUse simulation time w |

Amplitude:

{1 |
Period [secs]:

|Period |
FH|SE ‘width [% of period]:

|25 |
Phase delay [secs):

|0.75Period |

[] Interpret vector parameters ag 1-0

[ jul ][ LCancel ” Help

Slika 20.

Slika 21.
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Podblokovska celina ,, Levokretni“ je data na Slici 22, i kompletno je ista kao i

., Desnokretni ““ dat na Slici 18, sa tom razlikom §to su sada signali povezani u suprotnom

Smeru.

E! koracni_motor_matlah/l evokretni

mEE

File Edit Wiew Simulation Formak  Tools  Help
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Ll = =
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e PUIS: 3 Relational
Enerata Operatarz
a
Constantz
Fl100% |FizedstepDiscret

Slika 22 .
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Fajl .m za unoSenje parametara upravljanja koraénog motora

Fajl se ¢uva u .m ekstenziji koja je karakteristicna za MATLab a sadrzaj fajla je datu
slede¢im redovima:

% Program za unosenje vrednosti promenljivih za kontrolu koracnog motora u
% MATLAB Simulink-u

clc;home; % brisemo ekran

% stampamo:

ISP (- ";
disp(' U sledecem koraku uneti vrednost zeljenog broja obrataja u minuti za aktiviranje

koracnog motora ');

RPM=input(‘unesite RPM =>");
Period=1.2/RPM; % preracunavanje broja obrtaja u vrednost potrebnog perioda

disp(' U sledecem koraku uneti zeljeni smer okretanja koracnog motora ');
disp(' 1=desnokretno, -1=levokretno ");

Smer=input(‘unesite smer =>');

disp(" za nastavak rada pritisnite bilo koji taster')
pause % pauza traje sve pritiska tastera, moguca sintaksa: pause(10),-pauza 10 sekundi

UCcitavanje programa je dato na slede¢im slikama (Slike 23 i 24). Prvo je potrebno
izabrati folder radnog okruzenja, odakle ¢e se ucitati fajl a potom uneti ime fajla u radno
okruzenje i pritisnuti Enter. U ovom slu¢aju, ime programa je ,,unos_promenljivih®.

Po aktiviranju programa ¢e program pitati za unos parametara, $to su zeljeni broj obrtaja
motora i smer obrtanja motora.
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J MATLAB 7.5.0 (R2007b)
File Edit Debug Distributed Deskiop Window Help

a ﬁ | ) @3 ESE. ) h ﬁ 'ﬂ (7] | Current Directary: [a{Documents and Settings'studentiDeskiop

Sharteuts (7] Haw to Add [ What's New CihDocuments and SettingststudentDeskiop

C\Documents and Settings'studentify Documents\MATLAE

i Cd CiiDocuments and Settings'studentiDeskiopRC koloySnimanje podataka
g {E ﬁ Q % @ v |'stack:] Bass @l <:\Documents and Settings|studentiDeskkoplR.C kolo

Waorkspace LA m N 58

- C\Documents and Settings' student!DeskiopiMatlab_Priprema
Mame - Walue Min Maz | | e DryMilan Grujoviclidentifikacia be
ESS
Slika 23 .
[Command Window™

@ New to MATLAE? Watch this Video, see Demas, or read Getting Started.

U sledecem koraku uneti vrednost zeljenog broja chratajsa u minuti =za aktiviranje koracnog motora

unesite RPM =:5

U sledecem koraku uneti zeljeni smer okretanja korachog motora
l=desnokretno, -1=levokretno

unesite smer =>1

28 hastavak rada pritisnite bilo koji taster
Ed

Slika 24 .

Sve $to je na kraju potrebno jeste da se u prozoru Simulink-a pritisne dugme PLAY.

U prilogu na disku je dat snimak pokretanja koracnog motora.
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Zakljucak

Rad ima za cilj da budu¢im generacijama koje dolaze olakSa razumevanje principa rada
kora¢nog motora, moguénosti njegovog upravljanja, njegovih prednosti i mana.

Autori su se trudili da pokriju ceo aspekt koracnog motora, ono §to je potrebno znati o
njegovoj konstrukciji a da pri tom ne otezaju rad bespotrebnim informacijama.

Nadamo se da ¢e ovaj rad ispuniti svoju namenu.

Autori
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