步进电机
步进电机是将电脉冲信号转变为角位移或线位移的开环控制元步进电机件。在非超载的情况下，电机的转速、停止的位置只取决于脉冲信号的频率和脉冲数，而不受负载变化的影响，当步进驱动器接收到一个脉冲信号，它就驱动步进电机按设定的方向转动一个固定的角度，称为“步距角”，它的旋转是以固定的角度一步一步运行的。可以通过控制脉冲个数来控制角位移量，从而达到准确定位的目的；同时可以通过控制脉冲频率来控制电机转动的速度和加速度，从而达到调速的目的。
[bookmark: _GoBack]ULN2003是大电流驱动阵列，多用于单片机、智能仪表、PLC、数字量输出卡等控制电路中，可直接驱动继电器等负载。步进电机种类很多。ULN2003只能驱动单极电机，也就是有中间抽头，电流只有一个方向流向。
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程序
#include <Stepper.h>

// change this to the number of steps on your motor
#define STEPS 512
// 定义引脚的连接
Stepper stepper(STEPS, 8, 10, 9, 11);
//上一次的读取模拟量
int previous = 0;
//初始化电机转动速度
void setup()
{
  stepper.setSpeed(20);
}
//主循环
void loop()
{
  // 读取 AD 值
  int val = analogRead(0);
  // 把速度设置为这次和上次读取的差值
  stepper.step(val - previous);
  // 记下这次读取值，方便下次比较
  previous = val;
}
这个程序使用了内部库，只需要包含步进电机的头文件，就可以直接使用这些内部的函数。
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