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Uktady scalonych mostkow H

W urzadzeniu zastosowane zosta-
ly dwa moduly bazujace na scalonych
mostkach H, ktére mozna wykorzystywac
zamiennie. Pierwszy z nich zbudowano
w oparciu o uklad scalony z wewnetrzny-
mi tranzystorami bipolarnymi. Jego sche-
mat zamieszczono na rysunku 7.

Gléwnym elementem modulu jest
uktad L298 (U2). Do sterowania silnikiem
komutatorowym M1 postuzyly piny Ini,
In2, ENA, ktére podlaczone zostaly do pro-
cesora przez zlacze P1. Elementy C2, C3,
L1 stanowig filtr napiecia zasilania silnika,
ktoéry pracuje sterowany sygnalem PWM.
Do eliminacji przepie¢ powstatych przy
kluczowaniu silnika stuzy uktad UC3610
(U1) majacy w swojej strukturze 1A diody
Schottky’ego.
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koncepcji sterowania za pomocq rekawicy, a dokladniej
umieszczonych na niej akcelerometréw. Korczqc juz
opis, zamieszczamy schematy ideowe ukiadow zasilania
i regulacji silnikéw elektrycznych, jak réwniez podajemy
opis sposobu uruchomienia pojazdu.

Stabilizator scalony LDO MAX882
dostarcza napiecie zasilania +3,3 V dla
czeSci cyfrowej ukladu L298. Elementy
zewnegtrzne C4, C5 to tantalowe konden-
satory elektrolityczne o niskiej ESR. Dio-
da D1 zabezpiecza przed zmiang polary-
zacji napiecia zasilania. D2 sygnalizuje
wilaczenie ukladu. Schemat polaczenia
zostal zaczerpniety z dokumentacji pro-
ducenta.

Wtiaczenie obrotéw jest realizowane
przez podanie logicznej ,1” na dopro-
wadzenie EN mostka oraz odpowiedniej
kombinacji ,0” i ,,1” na doprowadzenia
IN1, IN2. Jest réwniez mozliwo$¢ podta-
czenia do ukladu zewnetrznego rezystora
(o niskiej rezystancji) umozliwiajgcego
realizacje funkcji pomiaru pragdu ptyna-
cego przez uzwojenia silnika.

nman (2)
Pojazd sterowany rekawica

W urzadzeniu uzyto tylko dwéch kom-
binacji sygnaléw sterujgcych: FORWARD
oraz REVERSE. Regulacja obrotéw odbywa
sig sygnalem PWM.

W praktycznej realizacji modut zasto-
sowano do zasilania silnikéw napedzaja-
cych pojazd.

Kolejnym modutem bazujagcym na
ukladzie scalonego unipolarnego mostka
MC33886 jest uktad z rysunku 8.

Gléwnym elementem modulu jest
uklad unipolarnego scalonego mostka
MC33886 (U2). Do sterowania silnikiem
komutatorowym B1 stuzg sygnaly dopro-
wadzone na wejscia IN1, IN2, D1, ktére
dochodzg z mikrokontrolera poprzez zla-
cze P2.

Elementy C3, L1 sa filtrem napiecia
zasilania silnika, ktéry pracuje sterowany
sygnalem PWM. Inaczej niz w przypadku
modutu z rysunku 6 tu nie sa potrzebne
diody do likwidacji przepig¢ powstatych
podczas kluczowania zasilania silnika,
gdyz w tej aplikacji wystarczajgca jest
dioda obecna w strukturze tranzystoréw
MOS. Jednak w innych zastosowaniach
czesto wewnetrzna dioda okazuje sie zbyt
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Pojazd sterowany rekawica

Zgtoszono przerwanie od CC1100
otrzymania ramki radiowej
if((I00PIN & GDO_RF_PIN)!=0)

Pobierz ramkg dan
od CC1100

ych

Rozdzielenie danych na: X i Y

val_jazda = (val&0x07);

val_ster = ((val>>3)&0x03);

Rysunek 6. Algorytm funkcjonowania odbiornika (opis w EP6/2010)
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wolna i trzeba jednak wykorzysta¢ ze-
wnetrzne, szybkie diody zwrotne. Wszyst-
ko zalezy od czestotliwo$ci przelaczania
i przetaczanych mocy.

Kondensatory C4, C6, C5 dobrano zgod-
nie z zaleceniami producenta. Tranzystory
Q1, Q2, Q3 dopasowuja wyjscia mikrokon-
trolera do wej$¢ mostka MC33886. C1 i C2
to kondensatory tantalowe o niskiej ESR.
Dioda D1 sygnalizuje wlgczenie uktadu.

Schemat potgczenia jest typowy i zo-
stal zaczerpniety z dokumentacji produ-
centa ukladu.

Silnik jest zalaczany po podaniu lo-
gicznej ,,1” na wejscia zezwalajace na pra-
ce mostka D1 i NOT_D2 oraz odpowiedniej
kombinacji sygnatéw na wejscia IN1 i IN2.

Wejscie NOT D2 zostalo na stale pod-
laczone do napigcia +3,3 V. W urzgdzeniu
do sterowania wykorzystywane zostaly
tylko dwie kombinacje: FORWARD oraz
REVERSE. Regulacja obrotéw odbywa sie
z uzyciem sygnalu PWM.

Modul ten w praktycznej realizacji
pojazdu zostal wykorzystany do zasila-
nia mechanizmu napedu skrecania két
pojazdu.

Uruchomienie
Pierwszym etapem jest zmontowa-
nie ukladéw elektronicznych (fotogra-
fia 9). Montaz dla obu plytek przebie-
ga podobnie. Raczej nie polecam jego
wykonania osobom, ktére pierwszy raz
chca lutowac¢ elementy w obudowach
SMD. W urzadzeniu nalezy poprawnie
przylutowa¢ mikrokontroler LPC2146
w obudowie LQFP64, z wyprowadzenia-
mi o rastrze 0,5 mm, co nie jest latwe

i wymaga wprawy.
W przypadku montazu
moduléw nadawczego i od-
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Rysunek 7. Modut mostka H zbudowany z uzyciem uktadu L298
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i umieszczono w miejscach
ulatwiajgcych chlodzenie
(fotografia 10). Odbiornik za-
mocowano wewnatrz pojaz-
du, pomiedzy kotami skret-
nymi (fotografia 11).
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Fotografia 9. Widok zmontowanych nadajnika i odbiornika

Sposéb rozwigzania konstrukcji me-
chanicznej pozostawiam inwencji Czytel-
nikéw, poniewaz zalezy od wielkosci i ro-
dzaju posiadanego pojazdu.

Do zaprogramowania mikrokontrole-
ra nie jest konieczny programator, wyko-
rzystamy do tego zwykly kabel szeregowy
RS232. Instrukcje programowania proce-

Fotografia 10. Miejsce zamocowania mostka do zasilania silnika
napedu giéwnego

138

soré6w LPC mozna znalez¢ w ,Elektronice
Praktycznej” 01/2006. Polecam zastosowa-
nie oprogramowania Flash Magic dostep-
nego w darmowej dystrybucji. Program fa-
duje do pamieci Flash procesora plik *.hex
(dwie wersje: nadawcza, odbiorcza).

Po
biorczego i nadawczego przechodzimy do

zaprogramowaniu ukladéw od-

CTTE 0T 5t

FEICH I

&

montazu modutéw mostkéw H oraz akce-

lerometréw. Dla odmiany ich montaz jest
stosunkowo prosty i nie powinien sprawic
trudno$ci.
Zycze dobrej zabawy!
Mariusz Piotr Lasota
murphy5@o02.pl

Fotografia 11. Miejsce zamocowania odbiornika
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