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Abstrakt:
Motivace, vysledky, zaver.
K ovlddéani polohy néjakého prvku se Casto pouzivd krokovy motor, jehoZ rotacni
pohyb je pfeveden na posuvny. Krokovy motor potfebuje urcitou sekvenci pulzi.
Navrhli a vytvorili jsme elektronicky obvod s mikroprocesorem PIC16F874, ktery by
m¢l posouvat vozik do Zadouci polohy, a obvod naprogramovali.

1 Uvod

Krokovy motor je dulezity pro techniku obecné. Pfesny posuv je nutny naptiklad u pocitact
k pohybu datovych hlav (magnetické v disketovych mechanikach, laser u CD, apod.)
Aplikace krokovych motort je i ptes jejich trividlni princip nejednoduchd, aZ komplikovana.
Je zapotiebi navrhnout a vyrobit fidici obvod s mikroprocesorem a tento naprogramovat.

2 Rizeni krokového motoru

Krokovy motor (stepper) vyuziva nékolika set magnetickych kotev, jenZ je nutno
synchronizovat, aby nastal rota¢ni pohyb. Postupnym zapinanim civek v kruhu se

k nim magnety pfitdhnou a rotor se otaci. Kazdy krok znamena vychyleni rotoru jen o
maly dhel, ¢imZ miiZzeme dostat velikou piesnost.

Mikroprocesor PIC16F874 pouZzivame jako fidici jednotku. Na néj pomoci datového
kabelu uploadujem software vytvoieny na PC v Assembleru (programovaci jazyk).
Mikroprocesor analyzuje vstupni data z kldvesnice, vyhodnoti je a vySle sérii piikazt
pro motor.
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Schéma

e Podaftilo se ndm vytvofit a zprovoznit systém pro fizeni polohy. Stisknutim nékteré
klavesy 1-8 se hlava disketové mechaniky pfesune do pozice odpovidajici Cislu
tlacitka.

¢ Shodli jsme se na tom, Ze mechaniku by bylo jednodussi ovladat manudlné.

3 Shrnuti

Naucili jsme se jak navrhnout, sestavit a naprogramovat obvod pro feSeni daného problému.
Pomoci programovaciho procesoru jsme zjistili jaky ma ohromny potencidl. N&kteii byli touto
praci inspirovani ke stavbé robotd, z jinych se praci koufilo.
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