Sterownik silnikow pr adu stalego

Sterownik przeznaczony jest do sterowania silnikOwejmaocy pobierajacych do 2 A
pradu. Zostal zaprojektowany do sterowania silnikiem modelu lokomotywy. Pozwala w
plynny sposob sterowa¢ obrotami silnika. Dzigki wykorzystywaniu techniki sterowania
impulsowego (PWM) silnik posiada ine@ moc przy matych obrotach co pozwala ruszac¢
plynnie lokomotywom z pelnym obciazeniem.

Do zasilania sterownika wykorzystan zasilacz impulsowy od komputera PC. Mozna
zastosowainny zasilacz ktory dostarczy napigcia stalego ok. 14V 1 pradu okolo 2.5 A.
Z jednego zasilacza mma zasila¢ kilka sterownikow, a tym samym sterowac¢ kilkoma

lokomotywami. Schemat sterownika przedstawiony jesyduaku numer 1

1. Opis dzialania.

Sercem uledu jest generator impulsow prostokatnych zbudowany na dwoch bramkach
ukladu IC2. Warto$ci elementow generatora sa tak dobrane, aby generowat falg prostokatna o
czgstotliwoscei okoto 1 kHz. Ksztdt przebiegu w punkcie ,,A” (rys. 1) pokazany jest na
oscylogramie numer 1. Narasi&j zbocze przebiegu wyzwala dwa monoflopy zbudowane z
ukiadu IC1.
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Uktad IC1B w swoim obwodzie regulacji szerokos$ci impulsu ma zamontowany potencjometr
P1, ktory $uzy do regulacji predkosci obrotowej sterowanego silnika. Drugi monoflop

IC1A stuzy do ustawienia szerokosci potozenia zerowego sterownika, jak rowniez wycina
szpilki powstagce w uktadzie IC1B przy zwartym potencjometrze P1. Przebiegi sygnatow

w punktach,B, CiD” (rys. 1) pokazuje oscylogram numer 2. Sygnaobu monoflopdw
po ziloczynowaniu w bramce IC2D i zanegowaniu w bramce IC2C sterty tranzystora
T2, ktory z kolei steruje tranzystorem T1 odpowiedzialnym za sterowanie silnikiem.
Uktad IC3 A wraz z tranzystorem T3 opornikami R3, R6 i R7 odpowiedzialny jest za uktad
ograniczenia prdowego zabezpieczajacego sterownik przed spaleniem w wyniku zwarcia

badZ przekroczenia zatozonego pradu.
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Prad plynacy przez opornik R3 powoduje spadek napigcia zalezny od tego pradu. Jezeli
spadek ten przekroczy 0.7 V zaczyna przewoganzystor T3 i przez opornik R6 podawana
jest jedynka logiczna na weje ,B” ukladu IC3A. Zostaje wyzwolony monoflop i na
V_\ijéciu Q pojawia s¢ zero ktore blokuje uktad IC1. Blokada ta poprzez bramki uktadu IC2
przenoszona jest na tranzystor T1 ktéry odcinaydopradu do silnika. Blokada ta trwa
okoto 0.5 sekundy, nastgpnie uktad probkuje pobor pradu i jesli nadal jest wigkszy od
dopuszczalnego procedura powtarza. Jezeli przyczyna nadmiernego poboru zostanie

usungta to uktad wraca do stanu normalnego i sterownik znowu reaguje na zmiany



potencjometru P1. Diodaviecaca D1 sygnalizuje stan zablokowania sterownika. Swiecenie
jej oznaczae uklad jest zablokowany.
Uktad IC4 jest stabilizatorem napigcia +5V dostarczajacym zasilania uktadom cyfrowym.

Dzigki takiemu rozwiazaniu do zasilania sterownika potrzeba tylko jednego napigcia.

1. Budowa sterownika

Uktad zostal zmontowany na dwustronnej plytce drukowanej. Jedynie potencjometr P1,
przeacznik zmiany kierunku jazdy i dioda §wiecaca sygnalizujaca zwarcie sa zamontowane
na obudowie sterownika.

Wyglad ptytki drukowanej od strony elementoéw pokazany jest na rysunku 2, a od strony
druku na rysunku 3. Montalementow zaczynamy od wlutowania zlaczy nastepnie
montujemy elementy bierne tzn. rezystory i kondensatory (przy tmokbadensatorow
elektrolitycznych naley zwraca¢ uwage na biegunowosc). Pod uktady scalone mozemy
zastosowépodstawki cho¢ nie sa one konieczne. Uktad stabilizatora IC4 nalezy zamocowaé
na radiatorze odprowadzaym cieplo, radiator powinien mie¢ rowniez tranzystor T1.
Rozmieszczenie elementdw nigtpe pokazane jest na rysunku 4. Do taczenia gniazd na
plytce z gniazdami na obudowie nalezy uzy¢ grubszych przewodow. W momencie zwarcia

zanim zadzit automatyka przez przewody poptynie prad rzedu 2A.

2. Uruchomienie sterownika

Po zmontowaniu sterownika przedtgtaeniem zasilania nalezy sprawdzi¢ poprawnos¢
potaczen omomierzem lub innym prébnikiem. Po upewnieniu si¢ ze nie ma zwar¢ i montaz
jest prawidowy przystepujemy do podiaczenia zasilania. Po podiaczeniu napigcia 12-14 V
do gniazdas1 sprawdzam woltomierzem czy w punkcigE” mamy napicie +5V.
Wystepowanie tego napigcia $wiadczy o prawidlowej pracy stabilizatora IC4. Nastgpnie
najlepiej oscyloskopem lub miernikiemgsmtliwosci sprawdzamy jaka czgstotliwo$¢é ma
sygnd w punkcie ,A” . J&li nie ma drgan tzn. Ze nie pracuje generator zbudowany na
bramkachHC2A i 1C2B. W takim przypadku nakg jeszcze raz sprawdzi¢ prawidlowosc¢
potaczen i warto$ci zastosowanych elementdéw jak rowniez typ zastosowanej bramki.

Podane wartei opornikéw dotycza uktadu 74LS00 Dla innych ukadow wartosci opornikow

podaje tabela 1. Po uruchomieniu generatora dobieramy konde@8atd aby czstotliwosé sygnatu w

punkcie,A” wynosta okoto 1 kHz. Przebieg sygria pokazany jest



Tabela 1.

IC2 R9 R10 R11
7400 10k 820 820
74L.S00 2k2 820 330
74HCO0 2k2 820 330

na oscylogramie numer 1. Ngstie sprawdzamy przebiegi sygnalow w punktach ,B” i,C".
Szeroka@¢ impulsow w punkcie ,B” zalezy od rezystora R15 i kondensatora C9. Dobierajac
ich wartdci ustawiamy szeroko$¢ martwej strefy ruchu potencjometru P1 w ktore;j silnik sig
nie obraca. Kolejczynnoscia jest sprawdzenie czy wypetnienie impulsow w punkcie ,,C”
zmienia st wraz z obrotem potencjometru P1. Nalezy dobra¢ kondensator C2 tak aby w
skrajnych péozeniach potencjometru impulsy w punkcie ,C” zanikay lub miaty wartos¢
maksymalgn. Ziloczynowane sygnaty w bramce IC2D z punktow ,B” i,C" poprzez bramk
IC2C steruj baza tranzystora T1. Na kolektorze tego tranzystora powinnismy obserwowac
takie same sygmwajak w punkcie ,D” . Podaczajac silnik do gniazda ,,G2” powinnis$my
obserwowa zmiang predkosci obrotowej silnika wraz z obrotem potencjometru P1.
Pozostaje jeszcze uruchomienidadk zabezpieczenia pradowego. Dobieramy wartos¢
rezystora R3, od jego wakta zalezy wielkos$¢ pradu jaki mozemy pobrac ze sterownika.
Podaczamy do sterownika obciazenie ktore pobierze ze sterownika prad rzgdu 2A. Na
rezystorze R3 spadek nagh powinien by¢ wigkszy od 0,7V, a na wejsciu B uktadu IC3A
jedynka logiczna. Zmiana sygiaa wejsciu B z zera na jedynke powoduje wyzwolenie
monoflopa i zablokowanie dkdu IC2. Oznaka prawidtowej pracy uktadu jest zaswiecenie si¢
na okdo 1 sekundg diody D1. Jezeli nie mamy odpowiedniego obciazenia to mozemy na
chwilg zewrze¢ wyjscie sterownika, uktad zabezpieczenia pradowego powinien zareagowaé
odcinajc prad (sygnalizacja poprzez zaswiecenie si¢ diody D1) na okoto 1 sekundg. Jesli

uklad zabezpieczenia dziata prawidlowo to sterownik mamy uruchomiony i gotowy do pracy.
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Widok plytki od strony druku.
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Widok ptytki z rozmieszczeniem elementow.



Oznaczenie Warfo

C1
C2
C3
C4
C5
C6
C7
C8
C9
C10
Cl1
C12
C13
D1
Gl
G2
IC1
IC2
IC3
IC4
P1
R1
R2
R3
R4
RS
R6
R7
R8
R9
R10
R11
R12
R15
S1
Tl
T2
T3

1uF
2.2nF
100uF
47uF
100nF
100nF
100nF
100nF
270pF
100nF
100pF
6.8nF
100nF
B152
Zasilanie
0-14Vv
74123
7400
74123
7805
10k
130
1k
0.4
10k
2k2
39

56
2k2
2k2
820
330
3k
38k
Zmiana kierunku
BDP282
BC107
BC177



