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【简要说明】

一、 尺寸：长71mmX宽43mmX高28mm
二、 主要芯片：L297、L298N
三、 工作电压：控制信号直流4.5~5.5V；电机电压直流5V~30V
四、 最大工作电流：2A
五、 额定功率25W
六、特点： 
         1、具有电源指示。
         2、转速可调
         3、抗干扰能力强
         4、具有续流保护和过电流保护
         5、可单独控制一台步进电机
         6、可控制两相和四相步进电机
         7、可控制直径在42mm内的任何，两相和四相步进电机
适用场合：单片机学习、电子竞赛、产品开发、毕业设计。。。


【标注图片】
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【步进电机控制接线图】

[image: image3.jpg]S
“0 " FoR AT

Fersv
B

1IEfE: oR#

SRR TIRHZZ B





 INCLUDEPICTURE "D:\\我的文档\\ourhc\\taobao\\b_cydjqd\\l297N_l298N\\T2DPF.jpg" \* MERGEFORMATINET [image: image4.jpg]HE: 1 "RTHET F———-
“0 " FREAT !
I8

SRR TIRHZZ [F




步进电机的控制实例

步进电机是数字控制电机，它将脉冲信号转变成角位移，即给一个脉冲信号，步进电机就转动一个角度，因此非常适合于单片机控制。步进电机可分为反应式步进电机（简称VR）、永磁式步进电机（简称PM）和混合式步进电机（简称HB）。

一、步进电机最大特点是：

1、它是通过输入脉冲信号来进行控制的。

2、电机的总转动角度由输入脉冲数决定。

3、电机的转速由脉冲信号频率决定。

二、步进电机的驱动电路
根据控制信号工作，控制信号由单片机产生。(或者其他信号源)

三、控制步进电机的速度

如果给步进电机发一个控制脉冲，它就转一步，再发一个脉冲，它会再转一步。两个脉冲的间隔越短，步进电机就转得越快。调整单片机发出的脉冲频率，就可以对步进电机进行调速。（注意：如果脉冲频率的速度大于了电机的反应速度，那么步进电机将会出现失步现象）。

四、此板驱动步进电机测试程序

说明：以AT89S52单片机控制单元，C语言编程！

【接线图】

[image: image5.jpg]AT89S2
[F2.0 P1. 0]
P2.1 P1. 1]

P2.2 P1. 3]
P2.3 P1.3)

L2
i
Bl

HE: «1 "RTHEF | e
“0 " REEAT (AN |
; B F2av

sV ¢ it !

SRR "1RHZZ [E




【测试程序】

/********************************************************************

                            汇诚科技

实现功能:正转_反转_减速_加速程序

使用芯片：AT89S52 或者 STC89C52

晶振：11.0592MHZ

编译环境：Keil

作者：zhangxinchun

淘宝店：汇诚科技 

【声明】此程序仅用于学习与参考，引用请注明版权和作者信息！     

*********************************************************************/
#include<reg52.h> 

#define uchar unsigned char

#define uint unsigned int

uchar Y=1; //初始化速度

/********************************************************

 





控制位定义

********************************************************/

sbit shi_neng=P1^0;  //
使能控制位

sbit fang_shi=P1^1;  //
工作方式控制位

sbit fang_xiang=P1^2;//
旋转方向控制位

sbit mai_chong=P1^3; // 脉冲控制位

sbit zheng_zhuan=P2^0;  //
正转

sbit fan_zhuan=P2^1;    //
反转

sbit jia_su=P2^2;
 // 加速

sbit jian_su=P2^3;   // 减速

/********************************************************

 





延时函数

********************************************************/

void delay(uchar i)//延时函数

{


uchar j,k;


for(j=0;j<i;j++)


for(k=0;k<180;k++);

}

/********************************************************

 





加速函数

********************************************************/

void jia()

{

Y=Y-1;

if(Y<=1){Y=1;}//如果速度值小于等于1，值保持不变

}

/********************************************************

 





减速函数

********************************************************/

void jian()

{

Y=Y+1;

if(Y>=100){Y=100;}

}

/********************************************************

 





主函数

********************************************************/

main()

{


shi_neng=1;  //
使能控制位


fang_shi=1;  //
工作方式控制位


fang_xiang=1;//
旋转方向控制位


mai_chong=1; // 脉冲控制位


while(1)


{



if(zheng_zhuan==0){fang_xiang=1;}



if(fan_zhuan==0){fang_xiang=0;}



if(jia_su==0){delay(10);while(!jia_su);jia();}



if(jian_su==0){delay(10);while(!jian_su);jian();}



mai_chong=~mai_chong; //输出时钟脉冲



delay(Y);


  //延时(括号内数值越小，电机转动速度越快)


}

}
/********************************************************

 





结束

********************************************************/
【应用原理图】
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L297_L298芯片混合式步进电机驱动器元件清单

	序号
	名称
	标注名
	型号
	封装
	备注

	1
	电阻
	R1、R3
	1K
	贴片0805封装
	

	2
	电阻
	R2
	3.9K
	贴片0805封装
	

	3
	电阻
	R4、R5
	0.5欧姆
	直插 2W
	

	4
	电阻
	R6
	22K
	贴片0805封装
	

	5
	电容
	C1
	25V0.22uf
	直插电容
	

	6
	电阻
	C2
	50V100UF
	电解电容
	

	7
	发个二极管
	DS1
	红色二极管
	
	区分正负极

	8
	整流二极管
	D1~D8
	IN4007
	
	

	9
	芯片
	U1
	L297
	20P直插
	

	10
	芯片
	U2
	L298
	
	

	11
	排针
	P1
	6针
	
	

	12
	端子
	
	6针
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	


【图片展示】
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/********************************************************

实现功能：正转程序

使用芯片：AT89S52

晶振：11.0592MHZ

编译环境：Keil

********************************************************/

#include<reg52.h> //库文件

#define uchar unsigned char
//字符型宏定义

#define uint unsigned int
//整型宏定义

uchar tcnt;



    //定时器计数初值定义

uint sec;



    //速度值定义

uchar Y=30; //初始化速度

/********************************************************

 





控制位定义

********************************************************/

sbit shi_neng=P1^0;  //
使能控制位

sbit fang_shi=P1^1;  //
工作方式控制位

sbit fang_xiang=P1^2;//
旋转方向控制位

sbit mai_chong=P1^3; // 脉冲控制位

sbit zheng_zhuan=P2^0;  //
正转

sbit fan_zhuan=P2^1;    //
反转

sbit jia_su=P2^2;
 // 加速

sbit jian_su=P2^3;   // 减速

/********************************************************************

                            延时函数

*********************************************************************/

void delay(uchar t)

{

  uchar i,j;

   for(i=0;i<t;i++)

   {

   
 for(j=13;j>0;j--);


 { ;


 }

   }

}

/********************************************************************

                        定时中断服务函数

*********************************************************************/

void t0(void) interrupt 1 using 0 //定时中断服务函数

{


tcnt++; //每过250ust tcnt 加一


if(tcnt==1) //当tcnt满足条件时


{



tcnt=0; //计满重新再计



sec++;



if(sec==Y) //括号内数值越小，电机转动速度越快



{




sec=0; //计满重新再计




mai_chong=~mai_chong; //脉冲输出



}


}

}

/********************************************************

 





初始化

********************************************************/

void  init()

{


TMOD=0x02; //定时器工作在方式2


ET0=1;


EA=1;


TH0=0xFF; //对TH0 TL0 赋值


TL0=0xFE;


TR0=1; //开始定时


sec=0;


mai_chong=1; // 脉冲控制位

}

/********************************************************

 





加速函数

********************************************************/

void jia()

{

Y=Y-2;

if(Y<=1){Y=2;}//如果速度值小于等于1，值保持不变

}

/********************************************************

 





减速函数

********************************************************/

void jian()

{

Y=Y+2;

if(Y>=100){Y=100;}

}

/********************************************************

 





主函数

********************************************************/

main()

{

    init();

 //程序初始化


shi_neng=0;  //
使能控制位


fang_shi=1;  //
工作方式控制 


fang_xiang=1;// 控制方向为正转


while(1)


{



if(zheng_zhuan==0){delay(100);shi_neng=1;fang_xiang=0;}



if(fan_zhuan==0){delay(100);shi_neng=1;fang_xiang=1;}



if(jia_su==0){delay(10);while(!jia_su);jia();}



if(jian_su==0){delay(10);while(!jian_su);jian();}


}

}

/********************************************************

 





结束

********************************************************/

keil参考程序正转_反转_加速_减速_高速

#include<reg52.h> 

#define uchar unsigned char

#define uint unsigned int

uchar Y=1; //初始化速度

/********************************************************

 





控制位定义

********************************************************/

sbit shi_neng=P1^0;  //
使能控制位

sbit fang_shi=P1^1;  //
工作方式控制位

sbit fang_xiang=P1^2;//
旋转方向控制位

sbit mai_chong=P1^3; // 脉冲控制位

sbit zheng_zhuan=P2^0;  //
正转

sbit fan_zhuan=P2^1;    //
反转

sbit jia_su=P2^2;
 // 加速

sbit jian_su=P2^3;   // 减速

/********************************************************

 





延时函数

********************************************************/

void delay(uchar i)//延时函数

{


uchar j,k;


for(j=0;j<i;j++)


for(k=0;k<180;k++);

}

/********************************************************

 





加速函数

********************************************************/

void jia()

{

Y=Y-1;

if(Y<=1){Y=1;}//如果速度值小于等于1，值保持不变

}

/********************************************************

 





减速函数

********************************************************/

void jian()

{

Y=Y+1;

if(Y>=100){Y=100;}

}

/********************************************************

 





主函数

********************************************************/

main()

{


shi_neng=1;  //
使能控制位


fang_shi=1;  //
工作方式控制位


fang_xiang=1;//
旋转方向控制位


mai_chong=1; // 脉冲控制位


while(1)


{



if(zheng_zhuan==0){fang_xiang=1;}



if(fan_zhuan==0){fang_xiang=0;}



if(jia_su==0){delay(10);while(!jia_su);jia();}



if(jian_su==0){delay(10);while(!jian_su);jian();}



mai_chong=~mai_chong; //输出时钟脉冲



delay(Y);


  //延时(括号内数值越小，电机转动速度越快)


}

}

AVR系列单片机控制参考程序

#include <iom16v.h>

#include <macros.h>

/**********************************************************************





  函数数据类型说明






   


**********************************************************************/

#define uchar unsigned char 

#define uint unsigned int

/**********************************************************************





   延时函数





   


**********************************************************************/

void delay(uint MS)

  

{

 uint i,j;

 for( i=0;i<MS;i++)

 for(j=0;j<80;j++);
//1141是在8MHz晶振下，通过软件仿真反复实验得到的数值

}

/**********************************************************************





主函数





   


**********************************************************************/

void main()

{
 uint i;


 i=10;//改变变量 i 的大小可以改变速度，i越大速度越慢

     DDRB=0XFF;


 //PORTC=0XFF;


 PORTB|=BIT(0);//00000001  使能控制开


 PORTB|=BIT(1);//00000010  四拍工作方式


 PORTB|=BIT(2);//00000100  正方向旋转

     while(1)

     {


    PORTB|=BIT(3);//00001000 脉冲输出

     
delay(i);



PORTB&=~BIT(3);



delay(i);

     }

}

/**********************************************************************





 结束




   


**********************************************************************/
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