Motor de Passo Nema 23 com Driver TB6600 e Arduine Due

Por Fernando Koyanagi QJ:U L.SJ @ @
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Quem é o Arduino bue ? _ frduinoBue

Especificacéo Técnica Bt + i i g

32 bit ARM Cortex M3 et o0 P

: £ : = arpuzno” |
Microcontrolador AT91SAM3XSE = -, / - ........................... i
Tens&o de operacdo 3.3V Tensdo de o . CxE
entrada (recomendada) 7-12V

Tensao de entrada (min / max) 6-20V

Pinos de E/ S digitais 54 (das quais 6 fornecem PWM)
Entrada analogicos 12 de 12bits

Saida analogica 2 (DAC)

Corrente de corrente continua total em todas as linhas de
(EZ{)Srrleiotem(? C para 3,3V Pin 800 mA :::;:;:g':,:::,: T
Corrente CC para 5V Pin teérico 1A, recomendado 800 mA | ke il
Memoria Flash 512 KB L a0 (&2

SRAM 96 KB (64 + 32 KB) ;E‘:: x £ “ T
Velocidade do rel6gio 84 MHz s TR |
Acesso de depuracao Conector JTAG / SWD
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ueme o A"d“ino Due ? http://www.robgray.com/temp/Due-pinout.pdf
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Onde usar motor de passo e o driver ?

1) Montar uma Router 3D
a) Ja existe um firmware ( grbl )
b) Ja existe hardware de controle
c) Ja existe projeto mecanico
d) J3 existe integracao com software

2) Motion Control
a) Nao existe um firmware
b) Nao existe projeto mecanico
c) Ndo existe software de controle

3) Mecatronica Industrial
a) Placa de controle e firmwares
Sendo trocados por Arduino
e programacao C
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Montagem com Arduino Due mas podia ser um UNO
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SPECIFICATIONS DIAGRAM

Standard
Step angle

Current/ Phase
Voltage / Phase
Phase No.
Resistance

) o yellow blue
Insulation resistance

Inductance

Insulation class

Holding torque

DIMENSIONS UNIT: mm
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Codigo Fonte

const int ena = 2; //habilita o motor
const int dir = 3; //determina a direcao
const int pul = 4; //executa um passo
const int intervalo = 350; //intervalo entre as
// mudanc¢as de estado do pulso
boolean pulso = LOW; //estado do pulso

void setup()

{
pinMode(ena, OUTPUT);
pinMode(dir, OUTPUT);
pinMode(pul, OUTPUT);
digitalWrite(ena, LOW); //habilita em low invertida
digitalWrite(dir, HIGH); // low CW / high CCW
digitalWrite(pul, HIGH); //borda de descida

loop()

pulso = !pulso; //inverte o estado da variavel
digitalWrite(pul, pulso); //atribui o novo estado a porta
delayMicroseconds(intervalo);
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