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Motor Paso a Paso (Stepper)

El motor paso a paso conocido también como motor de pasos es un dispositivo electromecdnico que
convierte una serie de impulsos eléctricos en desplazamientos angulares discretos, lo que significa que
es capaz de girar una cantidad de grados (paso o medio paso) dependiendo de sus entradas de control.

Este motor presenta las ventajas de tener precision y repetitividad en cuanto al posicionamiento. Entre
sus principales aplicaciones destacan los robots, drones, radiocontrol, impresoras digitales,
automatizacién, fotocomponedoras, preprensa, etc.

Esquema interno Vista interna Motor paso a paso
con placa controladora

Phase 0

—

—

Phase 1

Configura los pines que va a utilizar el motor paso
a paso

Establece la velocidad a la que se va a mover el
motor paso a paso (rpm=revoluciones por minuto)

Mueve el motor un nimero de pasos

Paso a paso ’ D # Pasos

Conexién de ejemplo a Arduino:
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PASOAPASO -1 Movimiento bésico C\/ CO0IG0 DE PROVECTC: C:

Mover el motor paso a paso un numero determinado de pasos en cada direccién para comprobar su
correcto funcionamiento.

Inicializar

Paso a paso " ID # EEP Pasoshuelta  EIEE) Pin-1 EE Pin-2 Pin-3 EX@ Fin-4

Pasnapaan“ ID # EED Velocidad (rpm) | [E

L

Paso a paso * ID # (KD Pasos | EW)

Esperar milisegundos

Paso a paso ﬁ ID # EIER Pasos m.

Esperar milisegundos

Paso a paso ‘i ID # EIE Pasos ﬂ-m]'

Esperar [ QI milisegundos

Paso a paso # ID # IS Pasos | B0

Esperar [ BN milisegundos
Esverar R
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PASOAPASO -2 Control desde consola serie C: CBDIGO DE PROYECTD: C:

Desde la consola serie enviaremos un ndmero que serd el nimero de pasos a avanzar del motor. Si el
valor es positivo girard en un sentido, si es negativo girard al contrario.

ArduinoBlocks :: Consola serie

GENLEICAR SV Conectar |  Desconectar  Limpiar

Z [ —

Control de motor paso a paso
Moviendo 52.00 pasos...

Inicializar

Pasoa paso ¢ ID# Pasoshuelta Pin-1 Pin-2 Pin-3 Fin-4
3

Paso a paso ‘ ID # [EIE Velocidad (rpm)  [§L)

=El L Envia el numero de pasos a mover: Sl e DL

»_ sDatos recibidos?

i F=1e= S S 1 BTl numero de pasos « B 3 Recibir como ndmero ® Hasta salto de linea

»_ Emviar | [t creartexto con  Moviendo motor, numero de pasos: .ﬂ Salto de linea
I
Fasoapaso g ID# N Pasos

L
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PASOAPASO-3 Control con encoder

El encoder es un sensor rotativo “sin fin” que al girarlo genera pulsos. Contando el nimero de pulsos
sabremos cuanto ha girado el sensor y en que sentido.

El bloque nos dara el valor de pulsos leidos. Por otro lado podremos resetear el valor interno del encoder
con el bloque fijar valor (para reiniciar la cuenta).

En el proyecto giraremos el encoder, y el motor paso a paso se movera el mismo nimero de pasos que el
encoder haya girado.

secee osoflle coeee ceeee ool cecee ceeee cevee cecee
seeee solee osveee sesee eoelBe sesee eseee seeee eceee

Inicializar

Paso a paso ’ ID # EIE@ Pasoshuelta  EOEE) | Pin-1 ENES Fin-2 EXE FPin-2 [EMED Pin-4 EEIED

Paso a paso ’ ID # I Velocidad (rom) | (D

Encoder L [CKEEB DY
w

0
hacer | pasga paso @ '0# G Pas

Encoder ; & Fijarvalor | &)

e
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