Laboratério de Moter de Passo
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Recursos usados

- ESP WROOM 32

« Médulo TFT LCD 1,44” RGB
 Driver DRV8825

« 2 Potenciometros: 10k e 50k
« Capacitor Eletrolitico 220uF
« Motor de Passo




Intencao dessa aula

1.
2.
3.

s
4.

Montar um laboratério para motores
de passo

Introducao a programacao Multitask
no ESP 32

Mostrar como calcular valores de
tensao, corrente’de m’eé/ passo.

os tip'bs de rﬁ'o or

Testar dive




Montagem...
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Montagem do Display...
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Ligacoes do Display...
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Montagem do DRV8825...
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Ligacoes do DRV8825...
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Ligacao dos Potenciometros

DRV8825
(Controle de VELOCIDADE

Corrente)

B o

Para melhorar a manipulagao do controle
de corrente do DRV8825, trocamos o
potenciometro de ajuste do driver por
outro maior, porém de mesma resisténcia

(10K ohms).
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Como calibrar a entrada de dados

Para fazer a calibracao dos dados
coletados para calcular a tensao sobre o
cursor do potenciometro do driver
DRV8825, usamos o Excel.

Primeiro coletamos os valores de AD da
porta de entrada do ESP que varia de 0 a
4095.

Com um multimetro, medimos a tensao do
cursor do potenciometro do driver em
cada momento.
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Valor do AD

10
144
332
540
656
784
976
1200
1362
1514
1845
2188
2385
2711
2927
3263
3647
3983
4091

Tensao em
Milivolts

128
241
396
558
656
764
915
1092
1228
1349
1618
1894
2059
2321
2483
2705
2897
3039
3080



Farmulas Dados Revisdo Exibicdo

Tabela Tabela Barras Area
Dindmica = - -

Tabelas Graficos

ﬁ Todos os Tipos de Grafico...

Com os valores coletados, basta
gerar um grafico de dispersao.
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Arquivo Pagina Inicial Inserir Layout da Pagina Formulas Dados Revizdo Exibicdo Layout Formatar

Alterar Tipo Salvar como Alternar  Selecionar
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Cor da Linha

Estilo da Linha

y = 0,7492x+ 185,92
i —
R? =D,9944 *

Sombra
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“Lin

+
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Opcoes de Linha de Tendéncia
Tipo de Tendénda/Regressio

() Exponendial

® Lincor {—

() Logaritmica

(O Polinomial Ordem: |2

() Poténcia

(O Média Mével  Periodo: |2

Mome da Linha de Tendéncia
@ Automatico:  Linear (Série1)
() Perzonalizado: |

Previsdo
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Fechar




v=0,7492x+ 185,92
R* =D,9944

O R? significa o  * ™!

desvio dos valores, Linear (Seriel)
quanto mais préoximo

de 1, menor é o

desvio.
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Cadigo...

1 <Adafruit GFX.h> ESP32 (Dual
2 <XTronical ST7735.h>
3 <5PI.hz>
5
& TFT DC 2
7 TFT_RST 4
8 TFT €5 5
9
10
E Fungoes Globais
13 Adafruit ST7735 tft = Adafruit ST7735(TFT_CS, TFT DC, TFT _RST);
15
15  TaskHandle_t Taskl, Task2;
s Configuragoes
.

S i

int RST = 25;
int SLP = 26;
int ENA = 34;
int M8 = 35;

int M1 = 32;

int M2 = 33;

int DIR = 14;
int STP = 27;
int POTD = 13;
int POTV = 12;
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int MeioPeriodo;
fFloat MMP;

int PPR = 208;

int Pulsos;

int VWoltas;

float RPM;

int leiturafd;
float tensaoPot;
float correnteMot;
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Cadigo...
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void Imprime(}{

tft.fillRect(24, @, 48, 16, ST7735 BLACK);
tft.setCursor(24,8);
tft.print{int{tensaoPot)};

tft.fillRect(24, 28, 48, 16, ST/735_BLACK);
tft.setCursor({24,28);
tft.print{correnteMot);

tft.fillRect(45, 48, 88, 16, ST/735 BLACK);
tft.setCursor(48,48);
tft.print{int{RPM)};

tft.fillRect(36, &8, 43, 16, ST/735 BLACK);
tft.setCurso bH
tft.prlnt{analﬂg ead (POTD) ) ;

tft.fillRect(@, 18,
tft.setCursor(8,168);
tft.print{MeioPeriodo);

48, 16, ST7735_BLACK);

calculoRPM(} {

float TP¥ = (PPR * MMP * (MeioPeriodo * 2)) / 186

({1.8 / TPV} * 60.8);
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T:668 mu
C:1.32A
RPM:213
AD: 621
Pulso:
784 Is

ESP32 (Dual

Core)

Declaragoes Globais

Fungoes Globais

Configuragoes

Core 0

Core 1
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vold -:F-tup{:] r Esp32 (Dual
: == i

Core)

Serial.begin(115

m L

8

OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
0

M2,
DIR, OUTPUT);
TP, OUTPUT);

Fungoes Globais

f"‘\f'“\.l‘“\f'i‘\f'“\.l‘“\r'"\f"‘\
=
-

pinMod

Mode (POTD, INPUT});
pinMode (POTV, INPUT);

Configuragoes

Core 0 Core 1

Task 1 Task 2

digitalWrite(M8, LOW);
digitalWrite(M1, LOW);

digitalWrite(M2, LOW); { Loop { I.oop

digitalWrite(SLP, HIGH};
digitalWrite(RST, HIGH};

digitalWrite(ENA, LOW);

digitalWrite(DIR, HIGH};




Codi
édigo...

tft.init();

delay(108);

tft.setRotation(2);
tft.setTextsize(2);
tft.setTextColor (ST7735 WHITE);
tft.setTextWrap(false);
tft.fillScreen(ST7735 BLACK);
delay(588);
tft.setCursor(@,8);
tft.print("T:"};
tft.setCursor(72,0);
tft.print{"m"};
tft.setCursor(@,28);
tft.print(™C:"
tft.setCursor(72,28);

tft.print("A"};

tft.setCursor(e,48);
tft. P rint { "RPM: " :| s

tft.setCursor(@,68);
tft.print("AD:"};

tft.setCursor(45,188);

tft.print((char}229);
tft.print{™s");

delay(508);
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ESP32 (Dual
Core)

Declaragoes Globais

Fungoes Globais

Configuragoes
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ESP32 (Dual
Core)

wl

xTaskCreatePinnedToCore(
codeForTaskl,
"ledlTask"™,
2000,
NULL,
1,
&Taskl,

a)s

Ld B}

]

]

Declaracoes Globais

]

0 =] O

Fungoes Globais

delay(588);

Configuragoes

xTaskCreatePinnedToCore(
codeForTask2,
"led2Task™
SoeiEEE e Core 0 Core 1

2600,

NULL,
- \ 4 \ Z
&Task2,
1); Task 1 Task 2

delay(508);

{ Loop | { Loop




Cadigo...

void codeForTaskl{ void * parameter )
r

HI R

MeioPeriodo = (analogRead(POTV)) / 2;

leituraAd = analogRead(POTD);

tensaoPot = 8.7492*leiturafAd + 185.92;
correnteMot = calculoCorrente(tensaoPot);
RPM = calculoRPM();

Imprime();

delay(1l@a);

—

ESP32 (Dual
Core)

Declaragoes Globais

Fungoes Globais

Configuragoes

Core 0 Core 1
\ 4 \ 4
Task 1 Task 2
Loop { Loop




‘c:‘iutlih!,‘:'Illi //'
ESP32 (Dual
Core)

void codeForTask2( void * parameter )
r

Declaragoes Globais

(s:) {

digitalWrite(STP, LOW);
delayMicroseconds (MeioPeriodo);
digitalWrite(STP, HIGH);
delayMicroseconds (MeioPeriodo);

Fungoes Globais

Configuragoes

Core 0 Core 1
v v
Task 1 Task 2
void loop() {
delay(128); Loop




Medindo a indutancia dos motores de passo

Nossas medidas {| Datasheet
do Nema 17 do Nema 17

Indutancia Indutancia
Bobina 2 90mH 3mH
1
Bobina 6.38mH




Medindo a indutancia dos motores de passo

- Nossas medidas do Nema 17

Indutancia
Bobina 1 2,90mH
Bobina 2 6,38mH Porque ocorre diferencga

entra as bobinas

Datasheet do Nema 17
Indutancia 3mH




Medindo a indutancia dos motores de passo
Porque ocorre diferenca entra as bobinas?

Devido ao alinhamento dessas bobinas com o ima do eixo,
as medidas podem sofrer alteracoes pois o ima pode incidir

no campo magnético das bobinas.

+Vee

4-Phase Stator

Coil B

{

Coil C

:

/ Electrical
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Control R
Multi- Tooth ed A AAN )
Magnetic Rotor A
Ov

Caoil D



Medindo a indutancia dos motores de passo
Porque ocorre diferenca entra as bobinas?

Repare que a bobina A esta alinhada ao um conjunto de

imas do eixo, portanto o valor medido maior que das outras

bobinas medidas

Coil D

+Vee
Stator < 0 O
Coils S 8 =
O
"M‘ Al R
Wi A\ D AN @
R
C VW @

Electrical

Control =}
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Ov

Multi- Tooth ed
Magnetic Roto




Medindo a indutancia dos motores de passo
Porque ocorre diferenca entra as bobinas?

Quando as bobinas nao estao alinhadas a um conjunto de
imas do eixo, o valor medido é o valor real da indutancia do

motor, portanto o menor valor medido.

+Vee

4-Phase Stator

Coil B

E

Coil C
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Electrical
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Control R
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Medindo Motores de passo

_ Nossas medidas do Nema 17

Resisténcia Indutancia
) Menor
Bobina 1 1,940 2,90mH medida
Bobina 2 1,780 6,38mH

Datasheet do

OHoldPeak” HP-070,. .‘ o
.
® &
%5 hFE 4 ¢
" \

Nema 17

Resisténcia

20)

Indutancia

3mH




Teste Pratico

Tensio Consumo Tensao no Controle de Corrente Giros por minuto
Potencidometro do Driver (RPM)

12,4v 0,40A 660mv 1.32A 213
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Medindo Motores de passo

Nossas medidas do Motor

grande de impressora

Resisténcia Indutancia

: Menor
Bobina 1 0,850 1,82mH medida

Bobina 2 0,860 3,25mH




Teste Pratico

Motor Grande de Impressora

o Tensao no Controle de Corrente Giros por minuto
Tensao Consumo A :
Potenciometro do Driver (RPM)

12v 0,50A 1008mv 2,02A 204

VS GO 0I5 02 04
. ™2 08 D18 019

nﬂoooene
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Medindo Motores de passo

Nossas medidas do Motor

pequeno de impressora

Resisténcia Indutancia

Bobina 1 39 30 51 2mH e

Bobina 2 39,10 79,0mH




Teste Pratico

Motor Pequeno de Impressora
*Para motores

o Tensao no Controle de Corrente Giros por minuto
Tensao Consumo A g : de 20 passos por
Potencidometro o Driver (RPM) volta: RPM*10
1010*

12v 0,26A 329mv 0,66A
5 nOo0oOON
| SSSSoae, |

T:329 mv
LC:8.66A
RPM: 181
AD: 192

5.8 A A48 4 A -
O
l.




Medindo Motores de passo

Nossas medidas do Motor

de Driver de DVD
Resisténcia Indutancia
Bobina 1 51,50 29,7mH

Bobina 2 51,20 26,9mH Menor
medida




Teste Pratico

Motor de driver de DVD
*Para motores

Tensao no Controle de Corrente Giros por minuto
p A do Dri RPM de 20 passos por
otenciometro o Driver ( ) volta: RPM*10

12v 0,29A 322mv

Tensao Consumo

— g X7

a8 8 A A A A a

SNsNsNo N NoN N,

C:8.64A
RPM: 286
AD: 165
Pulso:
728 Us

-
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