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Servo motore ROBONOX in contenitore trasparente

Non vi & niente di meglio che vedere dentro come si muove il servo motore Robonox: allinea-
menti, posizioni degli ingranaggi e altro.

Questi contenitori sono stati realizzati a suo tempo appositamente per vedere i comportamenti
dinamici e operativi, necessari per la messa a punto del servo motore e verifiche meccaniche.
I servo motori Robonox non sono trasparenti, come illustrato in questa immagine, ma bensi di
colore nero come quelli in vostro possesso.

La forma particolare & sago-
mata per contenere le dimen-
sioni, adattate e compattate
sui joint frame di alluminio.
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FEEDBACK E SCHEMA A BLOCCHI SEMPLIFICATO

Il posizionamento angolare proporzionale del servo Analogico pud essere sintetizzato e sempll-'

ficato come segue:
1) un segnale di controllo, che muove il perno di uscita su una data posizione

2) un componente che fornisce un‘indicazione reale della posizione del perno d’uscita

3) un circuito che determina |'errore dei punti sopra indicati 1 e 2, al fine di applicare una
tensione e una polarita adeguata al motore per consentire un corretto posizionamento
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- | Schema a blocchi

ira sopra mostra uno schema a blocchi semplificato di un servo motore.
applicato all'ingresso del servo € un impulso PWM variabile, tipicamente compreso

Mﬂmdf Questo risponde alla prima esigenza sopraindicata nel punto 1.

Wusﬂﬂ del servo (ingranaggio di colore azzurro nella figura) & collegato, nella parte
ero del potenziometro e questo elettricamente & connesso ad un generatore
'STREtCHER); quando cambia la posizione del perno d’uscita, I'uscita del ge-
ilso di larghezza variabile. La larghezza dell'impulso e l'indicazione

cio risponde all’esigenza sopraindicata nel punto 2.

nel chip confronta I'impulso in ingresso con I'impulso di errore

lite I'output driver) a girare nel senso appropriato, ridu-
ad arrivare al posizionamento corretto.
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Quando entrambe le Iarghezze di impulso sono le me
sione, il motore non & pili controllato da impulsi ma é

,!ningmso

- un circuito interno di “Schmitt Tigger” o circu
, che possiamo definire per semplicita una tem




24 TECNO-LAB

—

Impulso PWM INPUT 2 n el
Qui I'impulso PWM viene aumentato a 2 mS; I'c
precedente di 0,5 mS generando un impulso di
di uscita che controlla il motore e lo ruota in senso
temporizzazione). Il circuito comparatore interno al chip e
di ingresso PWM IN con quello prodotto dal circuito interno
il potenziometro e, quando i valori di tensione sono i medesimi (
motore in posizione.

Impulso PWM INPUT 3

Qui Iimpulso PWM viene riportato a 1,5 mS; I'onda triangolare diminuisce |
zione precedente di 0,5 mS generando nuovamente un impulso di errore.
mente si attiva il driver di uscita che controlla il motore e lo ruota in senso orario (*
nel diagramma di temporizzazione). Il circuito comparatore interno al chip effettua la
razione sul segnale di ingresso PWM IN con quello prodotto dal circuito interno “pulse st
su cui & presente il potenziometro e, quando i valori di tensione sono i medesimi (angolo
giunto), mantiene il motore in posizione.

Impulso PWM INPUT 4

Qui Iimpulso PWM permane a 1,5 mS; l'onda triangolare non subisce variazioni e non genera
alcun impulso di errore. Il driver di uscita che controlla il motore lo mantiene nella medesima
posizione poiché il circuito di comparazione non rileva scostamenti sul segnale di ingresso PWM
IN con quello prodotto dal circuito interno “pulse stretcher” su cui & presente il potenziome-
tro.

1l diagramma di temporizzazione & semplificato per rendere chiaro a tutti in modo semplice
cosa succede all'interno del chip. In realta il motore viene controllato anch’esso in PWM ad im-

pulsi per una migliore precisione di posizionamento, diminuendo consumi e dissipazione di ca- -
lore. \_J/
In questo numero
La seconda calotta Il secondo servo Horn Il secondo joint frame Il secondo
inferiore lato perno filettato motore Mabuchi
i, disporremo di ulteriori elementi per la prossima composizione
servo non avverra prima del decimo fascicolo e saranno costruiti
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