Produkt C.
eSeS 1510295233
Driver TB67S109AFTG pro krokové motory
E PoPIs

Mikrokrokovy driver je urCen k fizeni krokovych

pohonnych jednotek. Driver se vyznacuje
vysokym rozliSenim (pulzy) na jeden krok a
dokaze Fidit motory se spotfebou az 3,5 A.
Nastaveni driveru je provadéno pomoci
6kanalového prepinace. Zafizeni je umisténo v
plastovém krytu, pficemz zadni strana je
opatrena zebrovanim pro efektivnéjsi chlazeni.
Z&akladni charakteristika:
e indikacni LED diody

e  Sroubovaci svorky

e  pasivni chladi¢

e  montazni otvory

X! SPECIFIKACE

<

Hlavni ¢ip TB67S109AFTG | Pocet pulzi/krok 200
Napajeci napéti 9az40VDC Pracovni teplota -10az45°C
Max. proud 35A Rozmeéry (mm) 96 x 63 x 28
Spickovy proud 4 A Roztec mont. otvor. | 88 mm
Max. frekvence signalu 20 kHz Hmotnost 200g
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=3 ZAPOJEN(

Priklad zapojeni je uveden v dokumentu Priklad zapojeni s Arduinem UNO - 4 osy.pdf. Tabulka

nastaveni 6kanalového prepinace je uvedena pfimo na krytu driveru.
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DC:9~40VDC

Proud

NC NC

1 200
2/A 400
2/B 400
4 800
8 1600
16 3200
32 6400
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https://arduino-shop.cz/docs/produkty/0/442/p_klad_zapojen_s_arduinem_uno_4_osy.pdf

4 UKAZKA PROGRAMU

00001

Program vychazi z kapitoly zapojeni. Pro uspésné zkompilovani programu je nutné stahnout knihovnu

BasicStepperDriver.h. Program otaci hrideli motoru o 360° tam a zpét.

#include "BasicStepperDriver.h"
#define MOTOR_STEPS 200
#define RPM 120

#define MICROSTEPS 1
#define ENA 13

#define DIR 12

#define PUL 11

BasicStepperDriver stepper(MOTOR_STEPS, DIR, PUL, ENA);

void setup() {
stepper.begin(RPM, MICROSTEPS);

void loop() {
stepper.rotate(360);
stepper.move(-MOTOR_STEPS * MICROSTEPS);
delay(5000);

}
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