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Popis zariadenia

Toto mikroprocesorom riadené zariadenie je uréené predovietkym pre modelarov, ale aj pre vietkych tych, ktori sa zaoberaju vyrobou robotov alebo
inych mechanizmov. Pomocou neho je mozné zrealizovat jednocestné ovladanie 8 servomotorov. S pouzitim programu pracujicom pod Windows sa
ovladanie stava jednoduchym — staéi vytvorit sekvencie pohybov jednotlivych servomotorov. Po vytvoreni programu je moZné zapisat ho do zariadenia,

vdaka comu médzu byt sekvencie pohybov spustané bez pritomnosti pocitzéa.

Na riadenie servomotorov slizia impulzy Sirky 1 aZz 2 ms, ktoré sa opakuji kazdych 20ms. O ich generovania sa stard procesor AT 89C4051.
Vygenerované signaly st dostupné na porte P1. K procesoru je pripojeny aj obvod MAX232, ktory komunikuje s PC rychlostou 4800 baudov/sek. Paket
jedného kanala pozostava s dvoch bajtov — %2 prvého bajtu a 2/2 druhého nesie informdciu o stave servomotora, % druhého bajtu nesie informaciu

o poradovom ¢&isle servomotora (bit 1...3). Bit 0 je kontrolnym bitom.

Zariadenie obsahuje pamat 24C128 (128 kbit, teda 16KB) s programom riadenia servomotorov. Na aktivaciu programu slizi tlagidlo, jeho &innost je
signalizovana LED diédou na doske. Na napajanie slizi stabilizator 7805, na ktory je potrebné priviest DC napétie 12V zo zdroja schopného zabezpecit

400-700 mA. Ak bude program pre servomotory velmi dynamicky, je potrebné k obvodu 7805 pripevnit chladic.
Program pre PC

Program pre Windows si mdzZete bezplatne stiahnut z www stranky vyrobcu www.nordelektronikplus.pl. Program najdete pri popise stavebnice

NEO41.

Parametre zariadenia

Obsluha az 8 servomotorov sticasne

Rozsahriadiacich impulizov 900us az 2200us

Komunikacia s pocitacom cez RS232

Napéjanie 9V - sietovy adaptér

Stabilizator 5V napéjajuci elektroniku ovladaca a servomotorov
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