o Tel: 3130431112

; _:,.ﬂ. www.eletrojota.com.br
e rOJ i = h;_, ~ vendas@eletrojota.com.br

solucbes tecnol6giacas

Motores de Passo

Um motor de passo é um tipo de motor elétrico usado quando algo tem que ser posicionado muito
precisamente ou rotacionado em um angulo exato, eles convertem pulsos elétricos em movimentos
mecanicos que geram variagdes angulares discretas. Os passos correpondem aos pequenos incrementos
angulares responsaveis pelo deslocamento do seu rotor.

O numero de passos de um motor & diretamente proporcional ao niumero de bobinas que ele possui. Estes
Motores ndo usam escovas ou comutadores e possuem um numero fixo de pdlos magnéticos que
determinam o numero de passos por revolu¢cdo. Os motores de passo mais comuns possuem de 3 a 72
passos/revolugao, significando que ele leva de 3 a 72 passos para completar uma volta. Controladores
avancados de motores de passo podem utilizar modulagdo por largura de pulsos para realizarem
micropassos, obtendo uma maior resolucao.

A velocidade do motor depende da frequéncia dos pulsos, bem como o angulo rotacionado € deretamente
proporcional ao numero de pulsos.

O controle computadorizado de motores de passo € uma das formas mais versateis de sistemas de
posicionamento, particulamente quando digitalmente controlado como parte de um servo sistema. Vocé
pode utlizar para controle dos motores de passo componentes discretos ou microcontroladores, quando se
deseja posicionamentos e movimentos mais complexos.

Um motor de passo pode ser uma boa escolha sempre que movimentos precisos sdo necessarios. Ao
contrario dos outros motores sua principal caracteristica ndo € a capacidades de desenvolver altas
velocidades, mas sim a possibilidade de controlar movimentos com precisdo. Por isso s&o utilizados na
industria em equipamentos tais como impressoras, linhas de montagem, esteiras e robatica.

Os motores podem ser do tipo: Unipolar ou Bipolar Passo completo (full-step) ou meio-passo (half-step).

* Motores Unipolares

Um motor de passo unipolar tem dois enrolamentos por fase, um para cada sentido da corrente. Desde
qgue neste arranjo um poélo magnético possa ser invertido sem comutar o sentido da corrente.

Motor Unipolar Motor Bipolar
* Motores Bipolares
Os motores bipolares tém um unico enrolamento por fase. A corrente em um enrolamento precisa ser

invertida a fim de inverter um pdlo magnético, assim o circuito de comutagdo € um pouco mais
complicado.



http://pt.wikipedia.org/wiki/Motor
http://pt.wikipedia.org/wiki/Motor_el%C3%A9trico
http://pt.wikipedia.org/wiki/%C3%82ngulo
http://pt.wikipedia.org/wiki/Escova
http://pt.wikipedia.org/w/index.php?title=Comutador_(el%C3%A9trica)&action=edit&redlink=1
http://pt.wikipedia.org/wiki/P%C3%B3lo_magn%C3%A9tico
http://pt.wikipedia.org/w/index.php?title=Sistema_de_posicionamento&action=edit&redlink=1
http://pt.wikipedia.org/w/index.php?title=Sistema_de_posicionamento&action=edit&redlink=1
http://pt.wikipedia.org/wiki/Servomecanismo
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Sequéncias corretas para se controlar um motor de passo:

v' Passo Completo 1 (Full Step)
Passo B3 B2 B1 BO Decimal
1 1 0 0 0 8
2 0 1 0 0 4
3 0 0 1 0 2
4 0 0 0 1 1
v' Passo Completo 2 (Full Step)
Passo B3 B2 B1 BO Decimal
1 1 1 0 0 12
2 0 1 1 0 6
3 0 0 1 1 3
4 1 0 0 1 9
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Nos desenhos abaixo temos os projetos da placa de circuito impresso: o layout lado componentes e o

roteamento do lado solda.

LADO SILK — COMPONENTES
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LADO SOLDA

No circuito abaixo temos um controle de motor de passo do tipo Passo completo 2 (Full step)
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