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Serwomotor

Silnik ze sprzezeniem zwrotnym
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Serwomotor to silnik, w ktéry wbudowano sterownik wykorzystujacy sprzezenie
zwrotne. Istniejg Silniki sterowane katowo (0 skonczonym zakresie obrotu) oraz
sterowane predkoscig (0 nieskonczonym zakresie obrotow).

Sterownik silnika, w czasie rzeczywistym, porownuje zadang warto$¢ kata
wychylenia (lub predkosci obrotéw), z warto$cig zmierzong wbudowanym
czujnikiem. Na podstawie tych wartoséci obliczane sg parametry pradu elektrycznego
(napigcie/prad, kierunek), konieczne do zminimalizowania bledu potozenia
(predkosci).

W przypadku serwomotoréw modelarskich, kat wychylenia (lub predkos¢) zadaje si¢
jako wspotczynnik wypelnienia sygnatu PWM.



Sygnat PWM

5v4-
20% Duty Cycle —‘ —‘ —‘ —‘
ov-

svF

50% Duty Cycle

5Vt
80% Duty Cycle L L L L
ov+4-

Pulse Width Modulation
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Sygnat PWM (Pulse Width Modulation) to sygnat o przebiegu prostokatnym, ktory
mozna zdefiniowa¢ nastgpujacymi parametrami:

* Amplituda — roznica warto$ci napigcia pomigdzy stanem niskim a wysokim;
zwykle zdefiniowana sprzetowo (niezmienna); najczesciej odpowiada napigciom z
zakresu TTL: 5V lub 3,3 V.

» Okres — czgsto zdefiniowany mozliwosciami sprzetowymi, lecz mozliwy do
modyfikacji w pewnym zakresie wartosci.

* Wspoélczynnik  wypelnienia sygnatu (Duty Cycle) — stosunek czasu
odpowiadajacego stanowi wysokiemu do catego okresu.



Typowy sygna’f sterujacy serwomotorem
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Sterowanie typowym serwomotorem modelarskim wymaga sygnatu opisanego
powyzszym wykresem.




Counter — licznik
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PFIO/ — — Digital I'O. line O; PFI 0, Default
CTR. 0 SOURCE function: Counter 0 Source
PFIV/ — — Dagital 'O, line 1; PFI 1, Default
CTR. 0 GATE function: Counter 0 Gate
PFIY — — Digital I'O. line 2; PFI 2, Default
CTR 0 AUX function: Counter 0 Aux
PFI 3/ — — Digital I'O. line 3; PFI 3, Default
CIRO0OUT function: Counter 0 Out
PFI4/ — — Dagital 'O, line 4; PF1 4, Default
FREQ OUT function: Frequency Output
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Licznik (counter) to uktad stuzacy zliczaniu zboczy impulsow. Do jego zastosowan
moze naleze¢ proste liczenie impulsow generowanych przez zewnetrzny uktad,
mierzenie czestosci impulsow (poprzez poréwnanie do znanego sygnatu
zegarowego), lub generowanie nowych sygnalow na podstawie zliczen: ,,dzielenie”
czestosci (zmiana stanu wyjscia po N zmianach stanu wejscia), generowanie sygnatu
PWM.

W urzadzenie myDAQ wbudowano jeden licznik, a sygnaly zwigzane z jego praca
wyprowadzono na listwe terminali.




& [3) M
o s
n > =
= Im
LNO 0Ly Iddr oia ||| £+ =
N0 0 HLWE Idd/E O Ew
XMV 0 HLWE IddE 01 L @
A0S OHLYL I4d/L O -
J2HNOS 0 U0 1440 Ola -
A
L3
§e
x s d
c
S
= s
o =
o
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DAQ Assistant

[ Create New - [ DAQ Assistant
i

v device name

Acquire Signals

Select the measurement type for the

task. = Generate Signals

Analog Output
B Counter Output

L Pulse Output 3 Error il"l
Digital Output
r stop (T)
o timeout s

error out .
task out r

Brak mozliwosci programowej zmiany
parametrow sygnatu
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DAQ Assistant nie udostepnia terminalu pozwalajacego na programowa modyfikacje
parametrow sygnatu PWM (czgstosci | wypelnienia) — parametry zdefiniowane w
okienku konfiguracyjnym DAQ Assistant pozostaja niezmienne w trakcie pracy
programu (po kompilacji).




DAQmx — funkcje potrzebne do
generowania sygnatu PWM
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Create channel - Timinig (implicit) -
Utworzenie kanatu konfiguracja

CO Pulse Freq - parametréw czasu
tworzy kanat Implicit - dla zadan
przeznaczony do nie wymagajacych
wysytania impulsow  zdefiniowanego
opisanych (synchronizowanego)
czestotliwoscia i czasu wykonywania,
wypetnieniem np. licznik

Start task -
rozpoczecie zadania

2

Counter Freq _
1Chan 15%amp

Write - zadaje sygnat

Counter Freq
1Chan1Samp -
wpisuje nowe
parametry sygnatu na
wyjsciu (zadang
czestotliwosc i
wypetnienie)

Clear task -
zamkniecie zadania i
zwolnienie zasobow
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Przyktadowy program

s ror <Ff
nitialized duty Yel& o) 0 e Create Virtual Channelvi
Al Timing.vi
DAQmx Start Taskvi DAQmx Write.vi DAQmx Clear Task.vi

['s myDAQ/ctrd [+]

‘ B
Eq ency |CO Pulse Freq =

&

s

T

LD

Implicit |

m\r:
|J Counter Freq _
1Chan 15amp

duty cycle

Boolean

duty cycle

stop

, . Okresla ilos¢ probek
Okresla kanat fizyczny
2 Uwaga! ENUM

@ Politechnika Wroctawska




Zadanie 1

Stworz program generujacy sygnat sterujgcy servo-
motorem.

r Politechnika Wroctawska

10



Zadanie 2

Stwérz program pozwalajgcy uzytkownikowi na wybor
kata wychylenia servo-motoru.
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