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Spowalniacz serwomechanizmu

Modelarze zajmujqcy sie budowq
modeli zdalnie sterowanych
czesto napotykajq problem, jak
odwzorowaé powolne ruchy
mechanizméw modelu. Dotyczy
on takich mechanizmoéw, jak
opuszczane podwozie lub klapy
w modelach samolotéw lub
Smiglowcow, obracane wieze
artyleryjskie w modelach
okretow. Podalem tylko
przyklady. Kazdy modelarz moze
z latwosciq rozszerzy¢ te liste.

Wspélczesne aparatury projektowane sg
z mySla o jak najszybszej odpowiedzi serwo-
mechanizmu na ruch drazka lub przelgcznika
w nadajniku. Oczywiscie mozna polaczy¢ bez-
posrednio serwomechanizm z odbiornikiem,
ale efekt w przypadku choéby opuszczanego
i podnoszonego podwozia jest po prostu $miesz-
ny. Kota wyskakujg z kadluba, jakby poruszane
byty sprezyna. Sam widzialem kilka takich roz-
wigzan na filmach dostepnych w Internecie i za
kazdym razem miatem wrazenie zupetnego bra-
ku realizmu. Opisywane urzadzenie ma pomdc
w rozwigzaniu tego problemu.

Odbiorniki zdalnego sterowania moga by¢
zasilane napigciem 3,5...9 V, natomiast serwo-
mechanizmy 4,8...6 V. Aby dostosowac napiecie
ze zrodla zasilania do potrzeb toru odbiorczego,
wykorzystuje sie stabilizatory, ktére obniza-
ja napiecie. Sterowanie modelem odbywa sig

poprzez wysylanie impulséw o okreslonym
okresie powtarzania i zmiennym wypelnieniu
do serwomechanizméw. Wypetnienie impulsu
okresla aktualne polozenie serwomechanizmu.
Typowym czasem powtarzania impulséw steru-
jacych jest 20 ms, chociaz serwomechanizmy
dzialajg poprawnie nawet przy czasach powta-
rzania 30 i wigcej ms. Czas trwania impulsu to
1...2 ms. Polozeniu srodkowemu serwomecha-
nizmu odpowiada czas 1,5 ms. Amplituda im-
pulsu zawiera sie w granicach 3...5 V. Na rys. 1
przedstawiono parametry impulsu sterujacego
serwomechanizmem.

Opisywany uklad stuzy do sterowania
urzadzeniami pomocniczymi, wobec czego
doktadno$¢ ustawienia nie ma tu wiekszego
znaczenia, natomiast kluczowsq role odgrywaja
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Rys. 1. Parametry impulsu sterujacego praca serwomechanizmu

U1
SPX1117-MP3,3

przede wszystkim mate wymiary, niski pobér

pradu, mozliwo$¢ pracy przy duzej rozpietosci
napie¢ zasilania, prostota i niski koszt urzadze-
nia.

Aby spowolni¢ ruch serwomechanizmu,
nalezy wykona¢ trzy czynnosci: zmierzy¢ diu-
gos¢ impulsu z odbiornika, odczyta¢ wartosé
opd6znienia oraz zgodnie z odczytang wartoscia
zmienia¢ wypelnienie impulsu wysytanego do
serwomechanizmu, az do osiggniecia zréwna-
nia sie wypelnienia impulséw na wejsciu i wyj-

AVT-1570 w ofercie AVT:
AVT-1570A — ptytka drukowana
AVT-1570B — ptytka drukowana + elementy

Dodatkowe materiaty na CD i FTP:
ftp://ep.com.pl, user: 15257, pass: 1ajsf046
*wzory ptytek PCB
e karty katalogowe i noty aplikacyjne
elementéw oznaczonych na Wykazie
Elementéw kolorem czerwonym

Wykaz elementéw
R1, R2: 1 kQ
R3:300 Q
P1: 10 kQ potencjometr montazowy
C1,C2: 10 wF (ceramiczny, SMD)
U1: SPX1117-MP3.3
U2: ATiny85 (SMD)
T1: BSS138
D1: LED (SMD)
71,22 goldpin meski, katowy 3x1
ZW1: goldpin meski, prosty 6x 1
ZW2: goldpin meski, prosty 31
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Rys. 2. Schemat elektryczny uktadu spowalniacza
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Na CD: karty katalogowe i noty aplikacyjne elementow
oznaczonych na wykazie elementéw kolorem czerwonym
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Rys. 3. Schemat montazowy spowalniacza

$ciu. Mikrokontroler musi zatem by¢ wyposazony w co najmniej 2 timery,
w tym jeden umozliwiajgcy generowanie impulsu o zmiennym wypelnie-
niu. Musi mie¢ ré6wniez mozliwos$¢ zadawania wielko$ci opéznienia. Do
tego celu dobrze nadaje sig potencjometr polaczony z wejsciem przetwor-
nika A/C. Z tych powodéw wybér padt na ATtiny85 w obudowie SMD.

Na rys. 2 wida¢ schemat uktadu. W celu umozliwienia pracy uktadu
w szerokim zakresie napig¢ zasilania zastosowano stabilizator SX1117.
Uklad ten zapewnia poprawng stabilizacje napiecia wyjsciowego juz
przy napieciu zasilania 4,5 V. Maksymalne napigcie wejéciowe nie moze
przekracza¢ 20V. Napiecie zasilania serwomechanizmu jest podawane
bezposrednio z odbiornika. Jest to najczesciej stosowana metoda. Kazdy
.szanujacy sie” odbiornik moze zasila¢ wszystkie podlaczone do niego ser-
womechanizmy.

Impulsy wejsciowe z odbiornika sg podawane na zlgcze Z1. Nalezy
zwr6ci¢ uwage na uktad wyprowadzen zlacza. Jest on typowy dla zdecy-
dowanej wigkszosci aparatur zdalnego sterowania. W celu zminimalizo-
wania zewnetrznych elementéw wykorzystalem wewnetrzny generator
RC procesora. Pracuje on z czestotliwoscig 8 MHz i doktadnoscig wystar-
czajaca na potrzeby urzadzenia.

Pomiar wypelnienia impulsu jest realizowany przez timer TO mikro-
kontrolera. Czgstotliwos¢ taktowania ustawiono na 125 kHz. Poniewaz
zmiana wypelnienia to okoto 1 ms, doktadno$¢ pomiaru wynosi ok. 1,2%.
Jezeli zatozymy, ze serwomechanizm ma zakres ruchu 180°, dokladnos¢
ustawienia wynosi ok. 2°. Program sprawdza, czy nie zostal przekroczo-
ny minimalny oraz maksymalny czas wypelnienia, co moze sie zdarzy¢

w przypadku dzialania odbiornika. Jezeli sprawdzenie da wynik negatyw-
ny, wynik pomiaru jest ignorowany.

Do generowania impulsu sterujacego serwomechanizmem uzylem ti-
mera T1. Jest on taktowany przebiegiem o czestotliwosci 100 kHz. Przy tak
dobranej czestotliwosci impuls wyjsciowy ma od 10 ws do 2,54 ms. Taki
zakres umozliwia pelny ruch serwomechanizmu. Dokladno$¢ ustawienia
wynosi 1/254 calego zakresu. Poza generowaniem impulsu sterujacego ti-
mer T1 wyznacza czas powtarzania impulséw. Czas jego pracy podzielony
jest na 13 odcinkéw czasowych. W jednym generowany jest impuls, w po-
zostalych 12 do rejestru poréwnania jest wpisywana wartos¢ FE co blokuje
wyjscie licznika.

Rezystor R5 ogranicza prad wejscia PB2 procesora. Potencjometr P1
jest podlaczony do wejécia przetwornika A/C. Stluzy on do ustawiania
czasu op6znienia ruchu. Czas opéznienia moze by¢ ustawiany w zakresie
1..10s.

Sterowanie serwomechanizmem odbywa si¢ poprzez tranzystor T1.
Zwora Z2 stuzy do ustawiania napiecia zasilajacego tranzystor. Umozliwia
to zmiane amplitudy impulséw sterujacych serwomechanizmem.

Dioda LED, po polaczeniu wyprowadzen ZW1-5 i ZW1-3, sygnalizuje
pojawianie sie¢ poprawnych impulséw z odbiornika. Ztacze ZW1 stuzy do
zaprogramowania procesora.

Zygmunt Dziewonski
zygdziew@polnet.cc
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