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SLA 7062 3A Step Motor Controller

Endustride sikga kullanilan bir motor tiirii olan step motorlar goéreceli olarak kontrolii oldukga zor olan
motor tirleridir. iki sinifi bulunan step motorlar;

Unipolar step motor ve bipolar step motor seklinde isimlendirilerler ve ikisi de birbirinden farkl karakteristik
ozelliklere sahiptir.

Burada bipolar ve unipolar step motorlarin karakteristik 6zelliklerine deginilmeyecektir. En azindan sirici
entegresiyle ilgili olan yerler harig. Bu iki step motor ¢esidi 4 uglu ve 5/6 uglu olarak bulunur ( Géreceli olarak
ug/pin sayisi degisken olarabilir) .

ikiden daha fazla ucu olan bu motorlari kontrol etmek oldukga giictiir. Aslina bakilirsa step motor konusu ayri
bir uzmanlik alanidir. Bu yGzden bu konuda galisirken normalde oldugundan daha dikkatli olunmalidir.

En az dort uglu olan step motorlarin her bir ucuna belirli bir sirada puls uygulamak gerekir. Her puls arasinda bir
miktar beklemek gerekedebilir. Ancak bu durum sizin siirme tekniginize bagli olarak degisebilir. Bununla birlikte
yuksek akim ihtiyaci olan bu motor tiirlini denetleyici ¢ipiniz ile dogrudan stirmeniz miimkiin degildir. Sonugta
sink/source akimi 25 mA ‘e kadar olan bir ¢ip ile yiiksek akim ihtiyacinizi gidermesi icin plan yapmamalisiniz. iste
bu yiizden kontrol6riiniz ile kontrol edebileceginiz ara elemanlara ihtiyaciniz olacak. Mosfet ile sirilebilir.
Ancak mosfet vb anahtarlama elemanlari icin de ayrica sirme devreleri tasarlamaniz gerekecektir. Ki bu da
tasarim maliyetlerimizi arttiracak ve dizayni daha zor hale getirecektir.

Bu tip durumlarda imdadimiza yetisen motor siriicli entegreler mevcuttur. Bu slrlciler tasarlanirken
tamamiyle kolaylik amaciyla tasarlanirlar. Ancak bazi durumlarda olmasi gerekenin 6tesinde zorluklarla
karsilasmamiza sebep olurlar. Ama nihayetinde isini ¢ok iyi yapabilen giplerle bu zorluklara dedigini
hissedersiniz.

Bu ciplerden birisi de heniiz bir popdlerlik kazanmamis ve kdsesinde tinll olacagi giini bekleyen;
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Resim 1: Sla 7062 Blok Diyagram
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Yukarida blok diyagrami gorilen resim bir ¢cok seyi acikliyor.
OutX : Step motora giden baglanti pinleri.
Ref: Bazi opsiyonlari ayarlamamizi saglayan referans gerilim pini.

MO : Monitor Output. Motor gikislarindan aldigimiz sinyalin 45 derece trig edilmis halini gosterir. Kullaniimazsa
sifira gekilmelidir.

M1/M2: Sirme modunu belirlememize yarar.
CW/CCW: Motorun donis yonunu belirler.
Clock: Cikis pinlerine aktarilmak lzere saat girisi.
Reset: Entegreyi resette tutmamiza yardim eder.
Vbb: Motor besleme pini.

SLA 7062;

Uniploar step motor kontrol entegresi. Girisinden uygulanan 0-250 Khz araligindaki pulsi referans ve
SensA/SensB pinlerinin gerilim seviyesine gére 0-3 amper/Vdd-80 Volt araliginda gli¢ saglayabilecek sekilde
dort adet motor ¢ikis uclarini kontrol edebilen bir motor striictisudr.

Sla 7062 tasarimlarimizda 3 ampere kadar akim ¢6ziimlerinde imdadimiza yetisiyor. Fazlasi sz konusu
oldugunda farkli tasarim stratejileri uygulanabilir.

Bunun yaninda 3 farkl sirme mod destegi sunan bu entegre, bir kag pini Gzerinden direkt olarak devre disi
birakilabiliyor ve genel olarak elektriksel guriltilerin ortalama yogunlukta oldugu ortamlarda rahatlikla gérevini
yerine getirebiliyor. Tabii ki bu durum tamamen tasariminizla alakal bir durum.

Simdi, Sla7062yi istedigimiz gibi kontrol edebilmemiz igin bazi kistaslarimiz var. Ug amper siirme akimi siniri,

seksen volt siirme gerilimi siniri bunlardan bazilari.
Tasariminiz sirasinda dikkat etmeniz gereken bazi hususlar:

. 10-80 V VBB gerilimi
. <3 A kaynak akimi
.0.9- 1.9V Vref pini gerilim seviyesi
.Pull Up yapilmis Reset pini
.Pull Down yapilmis Sync pini
. Besleme pinlerinden bahsetmiyorum
- Entegrenin slrtlmesi
Clock pinine 0-200khz arasinda saat darbesi uygulamadan evvel dogrulugundan emin olmamiz
gerekenler;
. CC/CCW pini ile motorun donls yoniinden emin olmaliyiz
. M1 ve M2 piniyle motorumuzun hangi modda (Half Step, Quarter Step, Eight Step, Sixteen Step)
calisacagina karar verdigimizden emin olmalyiz.
. Monitor Out pinini eger kullanmayacaksak kesinlikle gndye gektigimizden emin olmaliyiz.
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Gereken sartlari sagladigimiza emin olduktan sonra Clock pininden uygun frekansta saat sinyali uyguladiginizda
motorunuzun c¢alismaya basladigini géreceksiniz.

Ancak motorunuzun galismaya baslamasi herseyin diizglin sekilde ¢alistigi anlamina gelmez. Clinki
belirli frekansin tGzerinde motorunuzun rezonansa girdigini géreceksiniz. Ki ben ilk etapta 2khz den sonra
rezonans sorunu yasadigimi hatirliyorum.

Biraz diisinlince step motorun titremeye baslamasi ve titredigi siirede hizli sekilde isinmasi ters giden
birseyler oldugunu soyllyor. Dolayisiyla bakmamiz gereken baska noktalar var.

- Vrer Pini: Referans pini entegrenin asagida siralanan modlardan herhangi birinde sirebilmenizi
saglar.
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Resim 2: Vref Pini ve Sense Pinleri

Yukaridaki resimde Vref pini ve SenseA/SenseB pinleri goriliiyor. Bu pinlere baglanan direngler ile istenen
gerilim ve akim stabilizasyonu saglanabiliyor. Burada gbze ¢arpan bir diger nokta ise tavsiye edilen semada
p kanal mosfetin 5 volta baglanmis olmasi. Strtcliniin ¢calisma modunu degistirebilmek igin yada pindeki
gerilim seviyesini aniden degistirebilmek icin beslemeden p kanal mosfet ile yalitilmis. Bu da bize yalnizca
mosfet kullanarak pindeki gerilim seviyesiyle oynayabilecegimizi gdsteriyor. Ki bu da bize daha fantastik
calisma araligi sunuyor. Ancak burada da dikkat edilmesi gereken bazi noktalar bizleri bekliyor. Ki bu
noktalardan bazilari nacizane 6nemli not olarak asagida aktarildi. SIa7062 nin bazi ¢calisma modlari asagida
actklanmistir. Ayrica bahsi gecen modlarin tamami resmi isimlendirmeler degildir! Daha kolay anlasiimasi
adina verilmis isimlendirmeler yer alabilir.
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Normal Calisma Modu: Vref pinindeki gerilim seviyesi 0,9 — 2 Volt araligida oldugunda aktif olan
¢alisma modudur. Bu ¢alisma modunda siirlicii, Clock pininden uygulanan pulsleri dikkate alir ve ¢ikisa
aktararak motoru kontrol eder.

Uyku/Senkron Calisma Modu: Vref pinindeki gerilim seviyesi 0.9 Volt ile 2 volt araligi disinda
oldugunda sleep modunda oluyor. Bu mod aktif oldugunda Clock pininden uygulanan saat sinyalini
gdrmezden geliyor ve motor pinlerini kilitlemesiz olarak serbest birakiyor.

Sirme Akimi Ayari: Entegrenin toplamda bir motor icin verebilecegi maksimum akim degeri 3
amperdir. Bu siniri biraz zorlayabilirsiniz. Ancak kesinlikle sogutmak sartiyla.! Entegre referans pini
gerilim seviyesine paralel olarak iki adet Sense pinine bali bulunan akim direnglerinin degerine gére
cikis akimini sinirlandirir. Burada kesinlikle dikkat etmeniz gereken akim direnglerinin iki kanal
oldugudur. Yani iki ayri faz akimini birbirinden bagimsiz kontrol edebilirsiniz. Ben testlerim sirasinda 5
ampere kadar suursuz bir sekilde ¢cikmistim ve bir sorun ile karsilasmadim. Bazi seyler harig. Ayrica
deginilecektir. Burada ayrica dikkat edilmesi gereken sey; akim ayarinin % 0- 70,9, %71-100 araliginda
yapilmasidir. Bu durum soyle 6zetlenebilir;

Surticl bir sekilde sizin belirlediginiz sinir akimini referans alarak bu sinirin yiizde 70,9 en
yiksek deger oluyor. Bazi sartlarda ise belirlediginiz sinir akimi yizde 100 olarak kullanilabiliyor.
Konuyla ilgili data sheette aciklamalar mevcut. Ancak bentam olarak bu konuyu ¢éziimleyemedim. Bu
ve benzeri soru isaretlerim igin bu entegreye bireysel bir projede geri donecegim.

Hiz Ayari: Bu siiriicii entegre 0-250 Khz frekans araligina izin veriyor. Ben testlerim sirasinda 50khz e
kadar ¢ikmayi basardim. Ancak lzerinde ¢alistigim projede 1.1khz ¢ok yeterli bir degerdi ve daha
yuksek hizlar icin zorlamadim. Ben c¢alismalarimi Pic16F1825 ile gergeklestirdim ve bu cipin pwm
frekansini degistirmek tam bir iskenceydi. Bu ylizden yalnizca pwm frekansiyla oynayarak degilde puls
ile kontrol ettim. Ancak burada karsilastigim ve projenin zamaninin yetersiz olmasindan dolayi ¢6zmek
icin Gzerinde durmadigim bir sorun ile karsilastim. Ki bu da dizensiz pulslerdi. Motorun hizini istedigim
sekilde ayarlayabiliyordum. Ancak kéti bir durum vardi. Ki bu durum periyodik olmayacak sekilde,
tamamen keyfi olmak kaydiyla, kendi iradesini ele almis sekllde hem benim génderdigim puls sinyalini
bozuyor hem motor torkunun diismesine sebep oluyor hem de hiz ayarinin stabilizasyonunu
bozuyordu. Bir sekilde gonderdigim puls bozuluyordu ve bu diizensiz bir siirecte gerceklesiyordu. Bu
durum hem motorun ¢alismasini bozuyor hem hizi etkiliyor hem torku etkiliyor hem de zaman zaman
motorun rezonansa girmesine sebep oluyordu. Bu durumu data sheeti tekrar inceledigimde daha net
kavradim. Ancak ¢6ziim icin daha fazla zamanim ihtiyacim vardi ve yine o zamana sahip degildim. Bu
ylzden bu soruna da bireysel bir step motor projesinde odaklanacagim.

ONEMLI: referans pinini birden farkli sekilde kontrol edebilirsiniz. Bunlardan biri, pini

anahtarlayarak gerilim seviyesini kontrol etmek. Diger bir yontem gerilim bollci direngler ile
gerilim seviyesini ayarlamak. Ancak burada dkkat etmeniz gereken nokta, eger pini bir sekilde
anahtarlama ile kontrol edecekseniz, anahtarlama frekansinizin pindeki gerilim seviyesiyle
oynayacagini gbz 6nlinde bulundurmaniz gerektigidir. Ben ¢alismalarim sirasinda adc’den
aldigim bilgiye gore bagli olan mosfeti anahtarliyordum. Ancak bu durumda da sirekli olarak
mosfeti acikta birakiyordum ve her adc okumasindan sonra mosu tekrar kesime
goturlyordum. Bu da ylksek anahtarlama frekasina sebep oluyordu. Ki bu da pindeki gerilim
seviyesinin gerilim bollci direncler ile belirledigimden farkh ¢cikmasina sebep oluyordu. Bu
yuzden bu hususu gdz dnlinde bulundurun.! Ayrica kesinlikle ve kesinlikle gerilim

bollcilerinizi bizzat dlcl aletinizle test edin!
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Asagida siirlicinln elektriksel karakteristigi yer aliyor. Bazi detaylar buradan da takip edilebilir.

Electrical characteristics: unless otherwise noted at T, = +25°C, V; =24 V, V=50 V.

Limits
Characteristic Symbol | Test Conditions Min. Typ. Max. [ Units
Output drivers
Sisrme Volt. Araliiy Ves | Operating 0 - v
Drain-Source Braakdown Varps | Vas ® 44V, Ip® 1 mA 100 - — v
Output On Resistance P SLAT060M, 1,= 1.0 A — 700 850 m{
SLATO61IM, lo= 20 A - 250 400 mQ
SLATO62M, 1,= 3.0 A - 180 240 mQ
Body Diode Forward VoL Ve SLAT060M, L= 1.0A -— 0.85 11 v
SLAT061M, |, = 20A - 0.95 TBD Vv
SLAT062M, I,=30A —_ 0.95 TBD v
Siirme Kaynak Akums [ e == » -
Viner > 2.0 V (Uyies Mods) - - 100 HA
Control logic
Galgma Garibmi Acala Veo Operating 30 50 55 v
Logic Input Voltage Vi 075V,, — - v
Vy - — 025V, v
Logic Input Current L - +10 - pA
[ CLOCK, RESET, CWICCW, and SYNC. _ 210 - A
M1 and M2 -25 -50 -75 A
Max. Clock Frequency L 250" - — kHz
PWM Off Time L 70to 1m%l.plax - 12 — s
38 to 64%I, _max — 2.0 — ™
9 10 30%1, max - 7.0 — us
PWM Min. On Time TN - 18 — ™
Red. Input Voltage Range Vs Operating [} — 15 v
Sleep mode 20 — Veo v
Red. Input Current Inss - 210 - iy
Monilor Output Voltage Vst Voo-125 — - v
Vit — - 1.25 v
Monitor Output Current e — —_ 230 mA
Sense Voltage Ve Trip point at 100% 1o 095Vpsy Vigr 1.05Vies v
Sense Input Current [ Fo— — 210 — HA
Propagation Delay Time | Clock rising edge o output on — 20 — ys
G Clock rising edge to output off - 15 — us
Logic Supply Current Ly - . 40 mA

Resim 2: Elektriksel Karakteristik

Yukaridaki tabloda biitiin galisma detaylari goriilmektedir. Ayrica bazi kisimlarin Tiirkge bazilarinin ise orjinal
dilinde oldugunu goreceksiniz. ilk etapta cevirmek istedim. Ancak sonradan fark ettim ki elektronik ile ilgilenen
ve bir sekilde bu konuya bulasmis bir kimsenin zaten bu seviyede ingilizce sorunu olmayacaktir. Bundan daha
onemlisi, cevirdigimde bazi kisimlarin Tiirkge haliyle anlamsiz kalmasiydi. Bu ylizden yazilarimin belki
tamaminda bu duruma rastlayabilirsiniz. Bazi seylerin anlamlari orjinal iken daha anlasilabilir seviyede oluyor.
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Konuya geri donersek genel olarak benim bu entegre ile ilgili cikarimlarim;

Surlictinin isini gergekten iyi yaptigi ydniinde. Zaman zaman higbir sebep olmadigini dislindigim
halde calisan sistemin birden bire ¢alismasini kestigini gordiigiimde icimden yine neye bulastigimi diisinsem de
sonradan sorunun ¢ok daha farkli noktalardan kaynaklandigini 6greniyorum. Ve inanin bu sorun beni dylesine
mutlu ediyor ki, yine bir ¢c6zimiin esiginde hissediyorum. Ve her ¢6zdigliim sorun ile birlikte kusurlarimi daha
iyi fark ediyorum. Her ne kadar higbir zaman ve sart altinda hicbir sekilde kelime anlamiyla kusursuza
ulasilamayacagina emin olsam da en az sorunluya yakinlasmis olmak gercekten haz verici. Ve kazandigim
deneyim ile yoluma devam etmenin verdigi cesaret ile bir yazimi sonlandiriyorum. Cok iyi biliyorum ki bir
dokiman kesinlikle bu sekilde hazirlanmamali. Ancak bunun sadece bir entegre tanitimi olmasiyla yola ¢iktim ve
buna sadik kalmaya calistim. Sanirim bu amag hem beni muhtemelen anlasilmaz bir dil kullanmaya itti hem de
dokiimanin sade kalmasina sebep oldu. Hatalarimi bagislamanizi, benim yliizimden bir sekilde hataya
dismemenizi, glizel seyler yapmanizi dilemeden evvel bazi ¢ikarimlari miisadenizle asagida paylastim.

SONUC

Suriciu 0-250 Khz araliginda galisabileceginizi iddia etse de bir ¢ok engelle
karsilasabiliyorsunuz. Genel olarak basarili. Ancak burada dikkatinizi cekmek istedigim nokta
sudur;

Siz 5 khz Gizerine ¢ikmaya calisiyorsunuz, bazen bu deger 2 khz’e kadar distyor, step
motorunuzun rezonansa girdigini goriyorsunuz. Bu durumun ¢éziimini bazen Clock
pininden uyguladigim clokc pulsinin genligini degistirerek, bazen periyodu degistirerek,
bazen referans pinindeki gerilim seviyesiyle oynayarak ¢ézdiim. Cok periyodik sonuglar
aldigimi sdyleyemem. Projenin aksamasi dolayisiyla izerine diisemedigim konular
arasindaydi. Ancak bir sekilde 50 khze kadar ¢ikmayi basardim. Ki amacim o frekanslara
cikmak da degildi. Bu arada tahmin edilebilecegi lizere hiz arttik¢a tork gercekten dislyor.
Sebebin yetersiz akim oldugunu distinmeye basladiysaniz, kesinlikle 6ncelikle mevcut akimi
tekrar hesaplayin.Eger akim sinirlar igcindeyse o zaman gergekten atladiginiz noktalar var
demektir. Clinkli gercekten entegrenin basarili oldugunu diisiinsem de atladigim yada
bilmedigim noktalar vardi. Gergekten step motor olayi basl basina bir dlinya.

Eksik biraktigim biitiin noktalari bireysel bir projede ¢ézmek istiyorum. insallah o dékiimani
daha dolu tutacagima inaniyorum.

Selametle.

muhammedyildiz.wordpress.com




