Arduino的步进马达控制
学习使用Arduino的马达扩展板去控制步进马达
ChelseaBack 
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什么是步进马达?
步进马达是一种透过用离散的方式来移动的电磁装置，它是由几个线圈来组成不同的” 相”。当每个阶段能依次通电后，步进马达就能实现十分准确的定位或速度的控制，这亦是步进马达常被运用于高精度的应用如打印机的原因。
单极和双极 
步进马达具有两种不同的类型，分别是单极和双极。它们之间最大的区别就是两种不同类型都有各自的卷绕装置，而且它们各自的卷绕装置是会影响它们的步进马达的控制方式。
单极步进马达 
单极步进马达是由具备中心轴头的单卷绕组所组成的。卷绕组的每个部份都是根据磁场的方向而被接通，因为它内里的磁极是能够在不转变电流的方向的情况下反转。试举例说明一下，虽然在双相单极步进器上有6个接点，每相3个，但有两个公共点是能够在内部连接起来，这意味着只有5个接点。
双极步进马达
此类型的马达与单极步进马达不同，它每相只有一个卷绕组，而且它没有轴头。所以为了能够转变磁极，卷绕组中的电流需要被反转。这意味着双极步进器运行时比较复杂。虽然如此，但它亦有其好处，纵然双极步进马达和单极步进马达是相同重量，但是它具备较好使用的卷绕组，因此双极步进马达比单极步进马达更强大。而且单极步进马达在相同空间中需要达两倍的导线量，并且在任何时间下亦只能使用其一半，换言之单极步进马达只有50%的效率。
 
对于单极性和双极性，它们各自拥有几种不同的卷绕装置，如下图所示
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Image source: Osmtec.com
Arduino的马达扩展板
此马达扩展板是基于L298驱动器，它能驱动一个步进马达或者是两个直流电的马达。如具备了此扩展板，你能够独立地控制一个或更多个马达的速度和方向。当你使用扩展板时能直接将马达连接到Arduino板，而不需要面包板或任何使用Arduino时通常需要的额外电路。
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在我的项目中，我决定用Cliff Electronic的单极双极,单极步进马达，它是具备了5个接点的步进马达。但是当这个公共点被忽视的时侯，不论是它的性能或是整体都可当成双极步进马达。
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由于此马达需要一个12伏特的电压，因此我必须把扩展板里面的电线和ArduinoUNO分开，以避免任何可能的损害(详情在Arduino 马达扩展板的网页中提供)。亦因为这个原因，我无法直接使用12伏特的电压直接插入ArduinoUNO板，所以我把它们改装，令它们能同样被充电。
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找出在马达中的线圈
厂商提供的马达资料表中能清楚显示出每一条电线是代表什么，所以我知道蓝色和黄色是一组线圈，而粉红色和橙色则是另一组线圈，而红色是两者的公共点。举例来说: 如果我把该马达看成是单极步进的马达，我会将一组线圈连接到通道A，而把另一组的线圈连接到通道B，并同时保持红色的电线不会连接到任何一组线圈，因为这是一个单极的步进马达，而红色的电线是它们的公共接点。
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如果资料表是没有说明每一条电线是代表什么，自己也十分容易确定。首先把万用表设置为欧姆，线圈的某部分将显示出电阻的数值，线圈的轴头的数值会是电阻的一半。所以当轴头的数值是0的时侯，则说明了这两个是独立的线圈。
 
运行中的马达
因为我的马达已被连接，我需要做的下一步就是找到代码，所以我有一个粗略的想法。我在Instructables中的Arduino马达扩展板教程中找到了一些代码，这使我能够驱动我的马达。我真正想做的是在所使用的sketch中包括Stepper.h库，但这个例子中没有使用这个库。最好就是使用官方的资料库，所以我在一个Arduino论坛找了另一个sketch，在这个sketch中，马达能在一个方向旋转360度，然后在相反方向也可以旋转360度。
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在这个sketch中，我需要指定我使用的马达每一转的步数，但我必须先计算出来，厂商的资料表规定了马达是5.625和11.25度的增加量。因此我用它来确定每一转的步数，所以我们需要将360除以角度。由于这个马达也是依赖齿轮来转动的，而且齿轮比为1:64，因此我们需要将转数乘以齿轮比。像这样：
360 / 11.25×64 = 2048 360 / 5.625×64 = 4096
一开始我在sketch中使用每转4096步，假设马达的角度为5.625度。但当我这样做时，它逆时针旋转了两次，然后顺时针旋转了两次。很明显这里我假设了错误的角度，因为它做了两个旋转，而且5.625是11的一半，当在分区中使用时它会提供两倍的答案。我把每转的步数改为2048，这时马达顺时针旋转一圈，然后逆时针旋转一圈。由于把马达的速度设置为二似乎移动得太慢，因此我把速度从二改为五。
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[bookmark: _GoBack]直到现时，我看着我使用中的代码，有一些代码似乎并不是完全有意义。我不明白为何dirA和dirB的位置都没有被使用或设定过，为什么要把它们也列出来。我曾讨论这两行，并再次上传sketch，我也认为这些代码不是必要的，所以我删除它们。接下来，我再次添加我这些行，但上面的步进库初始化并将其用作定义。
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然后我看了一下Stepper库的源代码，看到那里并没有任何一组代码来控制不同的插头的位置。原因是控制插头的位置的线路全被定义为输出和被设定为低逻辑，变成是防止其浮动的预防措施。
我觉得我已经学到了很多关于步进马达的知识，它非常有趣，而且我了解到它们是如何运作，以及各种卷绕组的安排是如何影响他们的操作。我真的很兴奋及希望能够在未来的项目中再次使用它们。
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| #include <Stepper.h>

const int stepsPerRevolution = 20; // change this to fit the nusber of steps per revolution
77 for your motor

/7 initialize the stepper library on the motor shield
Stepper myStepper (stepsPerRevolution, 12, 13);

7/ give the motor control pins names:
const int pvA = 3;

const int pvnB
const int brake
const int brakes
const int dirg
const int dirB - 13;

it x =0
void setup() {

Serial .begin (9600):

77 set the PAM and brake pins so that the direction pins // can be used to control the motor:
pinkode (pwnA, OUTPUT);

pintode (pwnB, OUTPUT);

pintode (braked, OUTPUT);

pintode (brakeB, OUTPUT)
digitalirite (pvmA, HIGH
digitalirite (pvmB, HIGH
digitalhrite (brakea, LOW)
digitalhrite (brakeB, LOW);

/7 initialize the serial port:

Serial .begin (9600):

/7 set the notor speed (for nultiple steps only):
nyStepper. setspeed (2);

¥

void loop() [J

nyStepper.step (20);
nyStepper.step(-20);

delay (1000);
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| #include <Stepper.h>

const int stepsPerRevolution = 2048; // change this to fit the nusber of steps per revolution
71 for your motor

/7 initialize the stepper library on the motor shield
Stepper nyStepper (stepsPerRevolution, 12, 13);

/7 give the motor control pins names:
const int pwmA = 3;

const int pwaB = 11;

const int brakeA = 9;

const int brakeB
const int dirA = 12;
const int dirB = 13;

int x =
void setup() {

Serial .begin (9600) ;

71 set the PAM and brake pins so that the direction pins // can be used to control the motor:
pintiode (pwmA, OUTPUT)
pintode (pwnB, OUTPUT):
pintiode (brakeA, OUTPUT)
pintiode (brakeB, OUTPUT)
digitalirite (pwnA, HIGH)

digitalhrite (pwaB, HIGH);
digitalirite (brakeA, LON);
digitalurite (brakes, LOW);

/7 initialize the serial port:
Serial..begin (9600) ;

/7 set the motor speed (for multiple steps only):
pystepper setspeed(s);

void loop() {

nyStepper. step (2048) ;
myStepper.step(-2048);

delay (1000);
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‘#include <Stepper.h> -

const int stepsPerRevolution = 2048; // change this to fit the number of steps per revolution
77 for your motor

const int dirA = 12;
const int dirB = 13;

/7 initialize the stepper library on the motor shield
Stepper myStepper (stepsPerRevolution, dirA,dir8);

77 give the notor control pins names:
const int pvm

const int pvaB
const int brakeA
const int brakeB =

11

int x =0
void setup() {

Serial..begin (9600) ;

77 set the PAM and brake pins so that the direction pins // can be used to control the motor:
pinkiode (pwmA, OUTPUT)

pinkode (pvmB, OUTPUT)
pinkiode (brake, OUTPUT);
pintiode (brakeB, OUTPUT):
digitalhrite (pwmA, HIGH):
digitalrite (pwaB, HIGH)
digitalirite (brakeA, LOW):
digitaldrite (brakeB, LO);

// initialize the serial port:

Serial.begin (9600);

77 set the motor speed (for multiple steps only):
nmyStepper. setSpeed(s);

}

void loop() {

nyStepper.step(2048);
nyStepper.step(-2048);

delay (2000);
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