
ŘŘíízenzeníí polohy krokovpolohy krokovéého ho 
motoru mikroprocesoremmotoru mikroprocesorem



Krokový motorKrokový motor



VlastnostiVlastnosti

Výhody:Výhody:

�� PPřřesnesnéé ovlovlááddáánníí

�� MoMožžnost regulace nost regulace 
rychlostirychlosti

�� Velký kroutVelký kroutííccíí
momentmoment

Nevýhody:Nevýhody:

�� Nutný stNutný stáálý plý přříísun sun 
energieenergie

�� ŠŠpatný pompatný poměěr r 
hmotnost/výkonhmotnost/výkon

�� NNíízký pozký poččet otet otááččekek



PrincipPrincip



OvlOvláádacdacíí jednotkajednotka

�� MikroprocesorMikroprocesor

�� ZesilovaZesilovačč impulsimpulsůů

�� KlKláávesnicevesnice

�� oscilosciláátortor



MikroprocesorMikroprocesor

�� PIC16F8704PIC16F8704

�� 40 vývod40 vývodůů

�� PamPaměťěť programu 1000 slovprogramu 1000 slov

�� SystSystéémovmováá frekvence 2 kHzfrekvence 2 kHz

OvlOvláádacdacíí jednotka:jednotka:

ZesilovaZesilovačč impulsimpulsůů
�� Integrovaný obvod s Integrovaný obvod s darlingtonovýmdarlingtonovým

zapojenzapojeníím tranzistorm tranzistorůů



KlKláávesnicevesnice

�� 12 tla12 tlaččíítkovtkováá, pou, použžito 8 tlaito 8 tlaččíítektek

OvlOvláádacdacíí jednotka:jednotka:

OscilOsciláátortor
�� TvoTvořřen RC en RC ččlláánkem (rezistorem a nkem (rezistorem a 

kondenzkondenzáátorem)torem)

�� KmitKmitáá s frekvencs frekvencíí 2 kHz2 kHz



programprogram

1.1. InicializaceInicializace

2.2. ČČtenteníí vstupu z klvstupu z kláávesnicevesnice

3.3. VyhodnocenVyhodnoceníí popožžadavkadavkůů

4.4. Samotný pohybSamotný pohyb

5.5. ZpZpěět na 2t na 2

--NapsNapsáán pomocn pomocíí Assembleru (programovacAssembleru (programovacíí jazyk)jazyk)



ZZáávvěěrr

I pI přřes obtes obtíížže jsme e jsme úúspspěěššnněě zazařříízenzeníí
zprovoznili.zprovoznili.


