CNC Motor Kontrol-1

TEKNIK OZELLIKLER

Unipolar step motor

4 adet motor baglantili

2 faz tam adim siirme (tork’lu kullanim)

Bagdimsiz 4 motor voltaj klemensi

5 — 24 volt'luk motorlar kullanilabilir

PC paralel port ile kontrol

Ucretli veya (cretsiz bir gok CNC programi ile
calisabilir.

drnek: Kcam,Mach2 veya digerleri

DEVRENIN CALISTIRILMASI

Devrede motorlarin + yoninin dogru baglanmasina
azami dikkat edilmelidir.Diger digital besleme kismi
olasi ters baglantiya kargi korumalidir.

Kirmizi renkh uglar uglar + uca baglanacaktir.DC step
motor kablo ucu ilgili klemens ucuna dogru yonde bag-
lanmalidir.Aksi olursa devre Uzerinde bulunan gl¢ dev-
resinde hasar olusabilir. Bu girise dnceden énlem ama-
ciyla 4 amperlik diot seri olarak baglanabilir.

O

5 Kablolu step motorlarda, + motor kablo ucu bir adet (biri
icinden bagl) sekildedir.

6 kablolu motorlarda ise heriki bolim 2 ayri kablo ile ,
toplam 6 adet kablodan olugsmaktadir.

Devre yerlesim planinda heriki tip motor ile ile ilgili bag-
lanti sekli sayfada agik¢a yer almaktadir.

Yazilim tarafimizdan verilmemektedir.Ancak web ortamin-
da bunlari kolayca bulmak mimkuin olmaktadir.

Devre 25 Pin kablo ile beraber verilmektedir.

4 EKSEN AKIM SINIRLAYICI
Motor akimini sabit tutmak igin yapiimistir.Ayrica istege
gore verilmektedir.
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DIKKAT EDILECEK HUSULAR

1-Motor kablo ug¢larinin tesbit edilmesi
6 adet kablo renkleri her Uretici firmada degisiktir.Renk kodu olarak listelenmesi de pratik degildir.Fakat bir
ohm’metreyi disik kademeye alarak bunu kolaylikla bulmak mimkindir.3emadan bakildiginda motorda iki adet
sargi vardir.Bunlarin orta ucu motor besleme gerilimine baglanir.
Simdi 6 adet telin bir ucunu alarak 6l¢t aletinin bir ucuna temas ettiriniz.Diger kablo ucuna sirasiyle temas ettiri-
niz.Simdi bir omaj okuma goéreceksiniz.Bunu renk ve rakam olarak not aliniz.Tabii tesadtfen bulundugu icin acaba
bobinin orta ucu mu? Yoksa son diger ucu mu ? diye diisiineceksiniz mutlak. Ornek olarak bu deger 10 ohm olsun.
Simdi tekrar digerlerine geginiz.Hemen size bir okuma daha gériinecek bu da 5 ohm olsun.iste ilk béliim ortak ug
sargilari boylelikle tesbit edilmis olur.( ilk okunan deger ylksek omaijli,diger okuma onun tam yari degerinde olur ve-
ya tam tersi)
Burada ylksek omajli okumadaki kablo uglari bobinin baslangi¢ ve bitis noktalari arasinda oldugu anlaminda-
dir.Disuk omajli kisim ise bobinin orak ucu oldugu anlamindadir.Bunu tam olarak teyit etmek istendiginde ise ortak
ug ile diger iki ug Olgllerek ayni en dusik omaj dederi gézlemlenir.Bu oluyor ise kesinlikle ortak u¢ dogru demek-
tir.Simdi bu ortak ucu 5-6 cm asagidan digumleyiniz.Diger iki sarginin da digerleri ile karismasini dnlemek igin orta
yerinden ¢ kablo birlikte diigliimleyiniz.Ayni yontemler kullanilarak diger (¢ adet kabloya geginiz ve bir dnceki anlati-
lanlari tekrar ediniz.Bu yéntem,yanlis kablo baglama karmasikhgini giderir.

2-Motor kablolarinin baglanmasi ve ilk test
Simdi kablo uglarini siriicti klemenslerine baglayabilirsiniz. ik once bir adet motor ile baslayiniz.Ortak (digimli)
uclarl her iki klemensin ortasina baglayiniz.Kalan diger ucu da simdilik iki bos klemens baglayiniz.Ydnlerini motor
calisinca anlayabilirsiniz.Ters ise kablo ucunu degistirdiginizde diizelecektir.Pozitif kablo ucu sabit olup yoni degis-
mez.Bunlari yaparken Baglanti semalarina da dikkat ederek dogru yaptiginizdan emin olun.Motora klemens tzerin-
den voltaj girisi yapiniz.Gig¢ kaynagi eksenlere gore segilebilir.(her eksen icin max.1,5 amper ¢ekilecegini 6ngori-
niz) 4 eksen icin 6 amper devamli akim verebilen tirden glc kaynagi olabilir.
Voltajin ayarl olmasi tercih edilmelidir.5 Voltluk bir motor yiiksek torkta ¢alisabilmesi igin (x4) 4 kati bir Gst voltu kul-
lanabilir.Bu da 20 Volta tekabul eder.Volt artisi motorun donme hizina etkisi yoktur.Sadece tork’'un artmasina etki
eder. Daha ylksek voltaj da kullanabilir fakat kurallara uyumlu kalmaniz énerilir.
Motor test edilirken mutlak surette seri bir ampermetre devre tzerinde bulundurulmaldir. Tim ayarlar bittkten sonra
kaldirilabilir. Calisma esnasinda motorun uzerinde belirtilen akim dederi asilirsa _motor isinir ve arizalanir. Bu
kesinlikle boéyledir ve motorun devre digi kalmasina sebep olur.Mutlak surette bu akimi sinirlamniz gerekecektir.Volt
artikca da akim artacaktir.5 Voltluk motor kullaniliyor ise volt ayari 9V ile ilk test yapilabilir. Akim 1 amper civarinda
Olcu aletinden okunarak sabitlenir.Bu esnada motordan bazi sesler gelecektir. Akim ¢ok ¢ekilmiyor ise sorun degil,ve
tabii motorun dénme hizi da buna uygun olacak sekilde PC porogramindan ayarlandiginda vinlama sesi degisecek
ve motor donmeye baslayacaktir.Pals suresi artirilirsa siirat de artacaktir, fakat burada motorun kaldirabilecegi don-
me hizinin Gzerine ¢ikilirsa step atlamasi yasanacaktir.Bu islemde motor dururu ve ses artar akim ¢akimi de yukse-
lir.Bu istenmeyen bir durumdur ve dikkat edilmesi gerekir.
Bunu gdzlemleyerek hiz ayarini manual olarak yapmaniz gerekmektedir.(Programin ayrintilarini 6grenmelisiniz)
Bu bilgiler kisa ve 6zet seklindedir.ilk baslarken zorlanabilirsiniz.Denemeler size mutlak tecrilbe kazandiracak-
tir.Saglikh calisma sonrasi artik sira ile diger eksen ve motorlara gegerek islemleri bitirebilirsiniz.
Devre ile galisirken, kisa devre vs iglemelere neden teskil edecek ortamdan uzak durulmalidir.Yavas yavas ve 6nce
okuyarak,daha sonra da uygulamaya geciniz.Gerekirse tekrar okuyarak yeniden baslayiniz.

3-Akim sinirlama

Her motorun sargi empedansi degisiktir ve dusuk omajlidir.Bu tip uygulamalarda motor akimini sabit tutmak yuksek
onceliklidir.Basit olarak,motor bobin ortak ucuna giden + beslemelere bagl 4 adet akim koruma devresinden gelen
pozitif uglara baglanmalidir.iEn uygun diger yontem gui¢ transisitorlii akim sinirlama devreleridir.Her eksen igin birer
adet yapilip sogutucu Uzerine monte edilen gl¢ transistorleri ideal sinirlama devresi olarak kullanilir.Ayrica base
girsinde bulunan trimpot sayesinde en disik akimdan en yiksegine kadar istenen seviyede sabit olarak ayarlamaya
olanak tanir.Her voltaj degisikliginde bu ayarlar yeniden yapilip sabitlenir.Devre ayrica istendiginde veriimekte-
dir.Motorlar hakkinda detayli bilgiler igcin ¢esitli dékiimanlari incelemeniz yararl olacaktir.

4-Test - olcli aletleri ve gii¢ kaynagi
En az 10 amper 6lgme kapasiteli ampermetre (analog-veya digital) Voltmetre .
DC gui¢ kaynagi.Tercihen ayarl tip.Devamli akimda en az 6 veya 7amper verebilir 6zellikte.PC gii¢ kaynaginin 5 volt
veya 12 Volt kisimlari kullanilabilir.Bu kullanim ikinci bir gu¢ kaynagi olacak seklinde olmahdir.
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Limit anahtar icin girisler.(4 eksen)

GND

Limit anahtar girisleri ,anahtarlarin normalde acik uclar ile toprak arasina baglanacaktir.
Motor sona dayandiginda anahtar kapanir ve PC motoru otomatik olarak durdurur. (stop).
Bu kontrol ayrica yazihm icinde de de Motor baslangic¢ ve bitis eksenleri belirtilerek
yapilabilmektedir. Istege gore Gii¢c kaynagina anahtar baglayarak diger bir acil stop diigmesi
yapimis olur.

Motor baglanti kablolar icin ornek yapilandirma.




4 EKSEN STEP MOTOR SURUCU VE AKIMSINIRLAYICISI

MOTOR ICIN AKIM SINIRLAYICI
2 AMPER MAX.

4 Eksen Adim motor sliriicti devre.

+12V DC

Siiriicii devre ve akim sinirlayicina motorlarin baglanmasi ile kisa siirede devrenin hemen
calistirillabilir.




Pc printer port baglant:
konnektorii

i Devre sadece LPT port

i (printer port ) baglantisi ile
' ¢ahsmaktadir.USB veya

i diger sekiller kullanilmama-

—

Motor bobin sargilarina
siiriicii devreden 4 adet

kablo ile baglanti yapil-
maktadir.

Motor’a Diger 2 adet
baglanti Akim sinirlayici
devre iizerinden verile-
cektir.

(Diger resim)

- ——— T —— e i S

Motor bobin sargilarina
siiriicii devreden 4 adet

kablo ile baglant1 yapil-
maktadir.

Motor’a Diger 2 adet
baglanti Akim simirlayici
devre iizerinden verile-
cektir.

(Diger resim)




AKIM SINIRLAYICI iLE MOTOR KONTROL

Her eksen icin motor akimi 1.5 Amper olarak hesaplanarak gii¢ kaynagi secimi yapilmahdair.

+ dc giris

Akim sinirlayic ile
Sadece motor dc bes-
leme ucu kullanilir.

Akim sinirlayici ile
Sadece motor dc bes-
leme ucu kullanilir.

Dc Akim sinirlayici devre ile motor akiminin kontrol edilmesi saglanir.

Sogutucu lizerine bagli gii¢ transistdrlerinin asirt 1sinmasina miisaade edilmemelidir.
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MANUEL KONTROL DEVRESI

Bazi isteklere gore devrenin PC baglantisi olmadan da kontrol edilmesi istendiginde (ileri-geri) adim kontrolii yapilabilir.
Alt resimde buna ait drnekler gosterilmistir..

Bu ek devre ile 4 adet tus yardimu ile istenen
eksenler, Bilgisayar baglantisi olmadan da
(manuel) kontrol edilebilmektedir.Motor hiz
ayar1 basitce bir Trimpot yardimu ile (hizli-
Motor hiz ayari yavas) ayarlanabilmektedir.

. — Bu devre istege gore talep edilmelidir.
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