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Uvod

Tato prace se vénuje ovladani servomotord a stavbé robota.

V dnesni dobé je fenomén domacich robotl. Na internetu je spousta navodl na rlizné
druhy robotd od kracejicich, pojezdnych az po manipulatory.Vsechny tyto roboty maji
jedno spolecné, a to, ze jsou ovladany modelarskymi servomotory. ROB je to
jednoduchy predstavitel trojosého manipulatoru.

Zakladni informace
Roboticky manipulator ROB je ovladan modelarskymi servomechanismy Hitech HS - 322.
Pohyb robotu ve vSech 3 osach je Fizen
programem z MCU ATMEL 89C2051, ktery
je hlavnim Fidicim prvkem modulu SOS-AT.

Robot se pohybuje ve tfech osach,
coz znamena, ze se otaci zakladna,
pohybuje se rameno a zaviraji se nebo se
otviraji klestiny.

Modul komunikuje pres RS - 232 (COM
port) s PC.

Na vyrobu robota byl pouzit material
ze starého pouzitého plosny spoj (DPS),
ale Ize pouzit i laminat nebo plexiskla
(PMMA).




Pouzity material

e distancni sloupek M3 x 36 4 ks
distancni sloupek M3 x 20 5 ks
distancni sloupek M3 x 59 2 ks
distancni sloupek M3 x 3 4 ks
izolacni podlozky IB2 8 ks.
U profily 2x
Sroubky M1,6 x 8 s matkami, MPJ 0202 4 ks
Sroubky M3 x 8 se zapusténou hlavickou 10 ks
Sroubky M3 x 12 se zapusténou hlavickou 4 ks
Sroubky M3 x 16 s ptlkulatou hlavickou 8 ks
bez povolovaci matky 3,2 6 ks
matky M3 8 ks

Ovladani servomechanismu

V modelarské servu je miniaturni elektromotor s prevodovkou a potenciometrem.
Potenciometr je v servu jako zpétnovazebni ¢lenem. Servomotor je Fizeny pulzné
Sirkovou modulaci (PWM - Pulse Width Modulation), coz je diskrétni modulace pro
prenos analogového signalu pomoci dvou hodnot. Dvouhodnotova veli¢ina signalu je
napr.: napéti, proud nebo svételny tok. Signal je prenasen pomoci stridy. Jedna Uroven
je hight (logicka 1) a druha je low, (logicka 0). Tento signal se musi opakovat s
frekvenci 50 Hz pro spravnou c¢innost servomotoru. Nastavovanim Sifky impulzu v
rozsahu od 1 do 2,5 ms nastavujeme Uhel natoceni servopohonu. Vice na obr 2.3:
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Modelarské servo Hitech HS - 322 HD

motor
potenciometr
fidici obvod
pouzdro serva
vystupni hidel

Obr.3

Do servomotoru se pouziva stejnosmérny motor, ze kterého vedou 3 draty - erny drat
je zem /GND/, cerveny drat napajeni /+ VCC/ a zluty drat spliiuje Ulohu signalového
vodice /PWM/.

Detailni specifikace

Typ motoru: trojpolovy (-90°, 0°, +90°)
Ridici systém: pulzné Sirkova modulace
Tocivy moment: 3,0 / 3,7 kgcm (4.8V/6V)
Rozsah teploty: -20 az +60 °C

Rozméry: 40,00 x 20,00 x 36,50mm
Hmotnost: 43,009



Ovladaci modul SOS - AT

Je to sériovy ovladac serv s mikroprocesorem /MCU/ ATMEL 89C2051. Tento modul
prijima data ze sériové linky /COM port Pc/. Tato data jdou do MCU, ktery dokaze
ovladat 8 serv. Byl vytvoren ovladaci program v software WINSOS2, fidici jeho pohyb.

WWW.SILICONBRAIN.BIZ

Obr.4



YEWinS0S2 - COM1 9600 8N1

File Communication ServoAnim  About
(Servo 1 Senvo 2 Servod | Sernvod Servo 5 Servo b Serno 7 Servo B

Addr00 || Addr01 || Addr02 | Addr03 | Addr04 || Addr05 || Addr06 || Addr07
B [ =3 -3 Fiog Pis e - 'Ii
Next ‘ :
IR SR RS S AL S RS R E
‘(-“ Once =
Loo|
o, in
 Zigzag m
fn:uml‘I }
w206 I = g > : : . : :
. 254 . 254 . 254 . 254 . 254 . 254 . 254 . 254
I~ 2x
3
oo03f1s 127 127 127 127 127 127 127 127
o004)15 127 127 127 127 127 127 127 127
000515 127 127 127 127 127 127 127 127
00615 127 127 127 127 127 127 127 127 [
Obr.5

Zaveér

Doufam, Ze se mi prace povedla a Ze najde dobré uplatnéni nejen jako ucebni pom{cka,
ale treba i v pr@imyslu. Pohyb byl zaznamenan na DVD, které je v pfiloze nebo na
http://www.issnp.cz/view.php?cisloclanku=2009030005 ve slozce Vyrobky/ ROB ruka.



http://www.issnp.cz/view.php?cisloclanku=2009030005

Priloha

Priloha ¢.1 Roboticky manipulator ROB



Priloha ¢.2 Roboticky manipulator ROB — pohled na servopohony



