MOTORES PASO A PASO

Hans,T ; Regulacion digital electronica. Paraninfo
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MOTORES PASO A PASO

Mientras que un motor convencional gira libremente al aplicarle una tension,
el motor paso a paso gira un determinado dngulo de forma incremental
(transforma impulsos eléctricos en movimientos de giro controlados), lo que
le permite realizar desplazamientos angulares fijos muy precisos (pueden

variar desde 1,80 hasta unos 90%)
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Este tipo de motores son ideales cuando lo que queremos es
posicionamiento con un elevado grade de exactitud y/o una muy buena

regulacidn de la velocidad,
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PASO A PASO

UNIPOLARES

Los motores paso a paso unipolares se componen de 4 bobinas.
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Se denominan asi debido a que la corriente que circula per sus
bobinas lo hace en un mismo sentido, a diferencia de los bipolares. Se
componen de & cables externos, dos para cada bebina, y otre para cada par
de éstas, aungue también se pueden ver con 5 cables, compartiendo el de

alimentacidon para los 2 pares de bobinas.

19/11/2007 Prof. Aguilar Pena




\

(7p)
D
S
o
=
@
1=
=
I=
S
O
=
—
Z
LL
<C
2
N
Q.
LL

+y .
|
lgﬂ §R R gﬂ
Alimentacion
§ L § L % L § L -
: : - - c 1 L = inductancia del
Qi Q2 Q3 Q4 hohinado
NPN MPM NPN NPN
Transistores de conirol

19/11/2007

CONTROL UNIPOLAE DE 4 FASES
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BIPOLARES

PASO A PASO

Se componen de 2 bebinas.

Para que el motor funcione, la corriente que circula por las bobinas
cambia de sentido en funcién de la tensidn, de ahi el nombre de bipolar,
debido a que en los extremos de una misma bobina se pueden tener distintas

polaridades.
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Otra de las caracteristicas que los diferencian de los unipolares son
que estos llevan cuatro conexiones externas, dos para cada bobina .
A diferencia de los unipolares que son mas sencillos de utilizar, en los
bipolares su dificultad reside en el control de la alimentacién y el cambio de

polaridad,
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000

Paso simple:

Esta secuencia de pasos es
la mas simple de todas y
consiste en activar cada
bobina una a una y por
saeparado, con esta
secuencia de encendido de
bobinas no se obliens
mucha fuerza ya que solo
&5 una bobina cada vez la
que arrastra y sujeta &l rotor
del gje dal motor
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Paso doble:

Con &l paso doble
activamos las bobinas de
dos en dos con o gue
hacemos un campo
magnetico mas potents gue
atraera con mas fuerza y
retendra el rotor del motor
en &l sitio. Los pasos
tambien seran algo mas
bruscos debidos a que la
accion del campo
magnetico s mas
poderosa gue en la
secuencia anterior,
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PASO A PASO
Medio Paso:

Combinanda los dos tipos de|
secuencias anteriores
podemos hacer moverse al
maolor en pasos mas
pequefios y precisos y asi
pues tenamos &) dobla de
pasos de movimiento para &l
racorrido total de 3607 del

mator.
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LA PRACTICA:
PASO A PASO

Unipolar: Para controlar un motor paso a paso unipolar deberemos
alimentar el comun del motor con Vec y conmutaremos con masa en los
cables del devanado correspondiente con lo que haremos pasar la corriente
por la bobina del motor adecuada y esta generard un campe
electromagnético que atraerd el polo magnetizado del rotor y el eje del

mismo girard.

Para hacer esto podemos wusar ‘transistores montados en
configuracion Darlington o usar un circuite integrade como el ULNZ2003 que
ya los lleva integrades en su interior aungue la corriente gue aguanta este
integrado es baja y si queremos controlar motores mas potentes deberemos
montar nosotros mismos el circuito de control a base de transistores de

pﬂTEHCiﬂ, W
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PASO A PASO

- Si salen 4 hilos: Tenemos un motor bipolar. Los 4 hilos que salen son los
de las bobinas, ya que no tienen toma central. Ademds, son de menor tamafio

gue los unipolares,

ﬁ
-
= - Si salen 5,6 u 8 hilos: Tenemos un motor unipolar,
- Con 5 hilos: Las bobinas tienen una toma central que las une y que va unida
G| EE i I a la toma de tierra.
!
Yy
) »
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E.P.S (JAEN) L.T.I Control de Motores
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“PASO A PASO
Reluctancia variable: El rotor es de un material no
imantado. Tiene forma cilindrica cuya base no es
circular, lo que conlleva una variacion de la

reluctancia del circuito magnético en funcion de su
posicion angular
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PASO A PASO

o Controla la limitacién de corriente. El bloqueo del
transistor se produce cuando la tension en la
resistencia shunt alcanza el valor del potenciometro

\

(7p)
=
S
o
=
@
S
=
I=
S
O
=
—
Z
LL
<C
2
e
Q.
LL

MOTOR DE
CUATRO FASES

Figura 105

19/11. —_—— 11V Myuniaag 1wl -




\

(7p)
D
S
o
=
@
S
=
I=
S
O
=
—
Z
LL
<C
2
e
Q.
LL

MOTOR SIN ESCOBILLAS “"BRUSHLESS

devanados, de un rotor de imdn permanente y de un sensor de
posicion del rotor. Por sus caracteristicas, se puede comparar con
un motor paso a paso de imanes permanentes

La maquina sin escobillas se compone de un estdtor que contiene los

Hall-etiect
REMS0TS

Magnet
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MOTOR SIN ESCOBILLAS “"BRUSHLESS

La maquina sin escobillas se compone de un estdtor que contiene los
devanados, de un rotor de imdn permanente y de un sensor de
posicion del rotor. Por sus caracteristicas, se puede comparar con
un motor paso a paso de imanes permanentes
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