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HBSTEPO1B — Budi¢ krokovych motoru

Jan Chroust

Budi¢ bipolarnich krokovych motort s integrovanym obvodem
L6470, ktery umoZzriuje mikrokrokovani. Obvod umoZzriuje fizeni
motort v rozmezi 8 - 45 V a konstantnim proudu 3 A (Spickové 7 A).

1. Technické parametry

Parametr Hodnota Poznamka
Nap4jeni 5V Napéjeni obvodu
Rozhrani SPI

Spinaci vlastnosti

8V - 45V (3A - §pickove 7 A)

Dle spinaného napéti, je tieba
volit kondenzatory s
dostate¢nym provoznim
napétim

Mikrokrokovani

A7 128 mikrokroku na krok

Rozmér

40,1 x 50,6 x 16 mm
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2. Popis konstrukce

2.1. Uvodem

Obvod se hodi pro fizeni bipolarnich krokovych motorti v rozmezi 8 V - 45 V (tomuto napéti musi
odpovidat provozni napéti kondenzatorti) a proudu 3 A (7 A Spickove). Tyto parametry jsou
dosazeny bez ptidavného chlazeni. Komunikace probiha pies rozhrani SPI. Velkou vyhodou
modulu je moznost mikrokrokovani az do 128mikrokrokt na jeden krok. Obvod obsahuje v§echny
zékladni ochrany (proudova, teplotni....). Kompletni vlastnosti obvodu je mozné dohledat v
dokumentaci obvodu L6470.

2.2. Zapojeni modulu
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3. Osazeni a oziveni

3.1. Osazeni
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Oznaceni Typ Pouzdro Podet
J5,04,J23,J22,321,J20 CONN1_1 WAGO256 6
D3 BAT46SW  |SOT-323 1
R5,R3,R2,R1 1k SMD-0805 4
R4 68k SMD-0805 1
P4,P3,P2,P1 sroub MountingHole_3mm 4
J25,J24,J19,J18,J17,16 CONN1_1 Straight_1x01 6
J15,J14,J13,J12,J11,J10,09,J8,J7,06,J3,J2,J1 [ JUMP_2x1 | Straight_2x01 13
D4 BZV/55C-3,6V | MiniMELF_Standard 1
D2,D1 M4 SMA _Standard 2
C12,C11 10nF SMD-0805 2
C10 220nF SMD-0805 1
C9,C8,C7 100pF SMD-0805 3
C6 22-A7TuF/20V | TantalC_SizeC_Reflow 1
C5,C3,C2,C1 100nF SMD-0805 4
C4 10uF TantalC_SizeB_Reflow 1
U1 L6470 POWERSO36 1
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