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Motor de Passo
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Motor de Passo

« Também chamado de motor digital

* Rotacao independente da intensidade da corrente
e tensao aplicada nas fases.
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Motor de Passo

e Passo:

o Incremento mecanico no rotor. Pode ser no sentido de
cada passo do motor.




Motor de Passo

Modos de Acionamento

o Passo completo:

« Energiza-se uma bobina por vez sequencialmente, ou duas de
cada vez.

« Exemplo: um motor de 200 passos por volta faz 360/200 = 1,8°
pOr passo

o Meio passo:

* Energiza-se um enrolamento, depois dois enrolamentos
alternadamente.

« Exemplo: um motor de 200 passos por volta faz 360/400 = 0,9°
por passo
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Motor de Passo

* Modos de Acionamento

o Micropasso:

« Controla a corrente no enrolamento do motor a um
determinado grau que chega a subdividir o nUmero das
posicoes entre o0s polos.

* Necessario acionadores especiais

« Exemplo: um motor de 200 passos por volta faz 360/200 = 1,8°
por passo que por sua vez podem ser divididos em 256
micropassos, resultando em 51200 passos por rotacéao ou
(0,007°/passo).

« Aplicacdes que exigem posicionamento exato e movimentos
suaves.
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Motor de Passo

Polaridade

o Unipolar => corrente circula em um so6 sentido
o Bipolar => corrente flui alternadamente em ambos 0s
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Motor de Passo

» Polaridade
o Unipolar: corrente circula em um so sentido
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Motor de Passo

» Polaridade
o Bipolar: a corrente flui nos dois sentidos

passo completo ta TR b melo-passo
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Motor de Passo
e Polaridade

o Para mais diferencas entre unipolares e bipolares,
visitar o sitio:

https://www.youtube.com/watch?v=vxxnPJBxG3M

e Center Tap
connected to

Ground or Voltage
source

e Current flows in %2
winding at a time

Motores
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https://www.youtube.com/watch?v=vxxnPJBxG3M

Motor de Passo

 Drivers para acionamento do motor unipolar

o Para acionamento do motor unipolar utiliza-se um transistor de
poténcia por fase

o Para até 500 mA pode-se utilizar o Cl ULN2003 / ULN2805.
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Motor de Passo

* Drivers para acionamento do motor bipolar
o Discreto: 4 transistores por fase (ponte H)
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Motor de Passo

* Drivers para acionamento do motor bipolar
o Circuito integrado L9110 (Até 800mA)
o Circuito integrado L293 (Até 1A)
o Circuito integrado L298 (Até 4A)
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Motor DC
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Motor DC

Possuem apenas dois flos os motores de baixa
poténcia

Motor "analogico” - varia tensao e corrente, varia
torque e velocidade

Necessita de drivers de corrente para utilizacao
em microcontroladores

Rotor Coils

R1

( ) Motor
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Motor

« Controle de velocidade
o Variacao da tensao media eficaz no enrolamento:
« Reostato em serie (dissipacao por efeito Joule)

* Modulacao por Largura de Pulso - PWM
(chaveamento)

Motores

DC
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17



Motor DC

* Mas professor, por favor, o que seria um
PWM?
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Motor DC

* PWM
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Pulse Width Modulation

0% Duty Cycle - analogWrite(0)

25% Duty Cycle - analogWrite(64)

50% Duty Cycle - analogWrite(127)
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75% Duty Cycle - analogWrite(191
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100% Duty Cycle - analo
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gWrite(255)

L
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Motor DC

 Circuito driver

o Utiliza-se componentes de poténcia com protecao para
o chaveamento
 Transistores bipolares, MOSFETs, IGBTs
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Motor DC

» Circultos drivers para motores DC de baixa e
media corrente
o Circuito integrado L9110 (Até 800mA)
o Circuito integrado L293 (Até 1A)
o Circuito integrado L298 (Até 4A)

Motores
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Motor DC

« Acionamento bidirecional de motor DC com ponte-H
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Motor DC

 Realimentacao da

Velocidade
o Analogica: erocent
» Taco-gerador: ligado ao I Byte S Vac
eixo do motor e

 Limitacao: ruido em
baixa rotacao

o Digital:
« Encoder: ligado ao eixo
 Limitacao: maxima
frequéncia de Sinal de

Interrupgéo Tratamento do Sinal pulsado

chaveamento dos sinal do sensor [*
sensores opticos

Microcont,
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Servomotor
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Servomotor

« Dispositivo eletromecanico cujo
posicionamento acompanha um sinal de
entrada (escravo ou servo de um sinal)

 Exemplo: servomotor FUTABA S3003
o Dimensodes: (CxLxA) 41x21x36 mm
o Peso 37,29
o Angulo de operacio: ~200graus
* 0,23 seqg/60° @ 4.8V
* 0,16 seg/60° @ 6V
o Torque
« 3,2kg-cm @ 4,8V
4,1 kg-cm @ 6V
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fechada

Servomotor

« E um motor DC realimentado em malha

o Alta exatidao no controle

o Torque

alto

o Alta velocidade

Motor

Eixo de saida

Comparador
e circuito de
controle

Engrenagens
Realimentagao

Entrada de sinal

Motores

Potenciometro

de controle e
potenciometro

Placa Engrenagens

Motor DC

Alimentagdo e
sinal

tampa superior

. __engrenagens
eixo — -1
: _mjr- . carcaga
resistor | 1
= L moltor cc

variavel

7~ circuito de
. . controle de
tampa inferior ﬁ
e parafusos

| posi¢do

E
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o Frequéncia: 40-60 Hz
o Variacao do duty-cycle

Servomotor

e Largura do pulso positivo com 60 pulsos/seg
 Modulacao PWM

 1ms =>-90 graus
1,52 ms =>0 graus
* 2 ms =>+90 graus
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Mnimum Pulse

Neutral Position

Maximum Pulse

ja— Periode 18 - 25ms —={

— e

Pulsweite 1ms (min.) - 2ms (max.)
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— "Suse Width1 ms

o0

PulseWidth 1.5 ms
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