Présentation du module 1 Servomoteur

Pilotage 1 Servomoteur

Permet de piloter 1 servomoteur (alimentation par l'interface AutoProgX2).
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Implantation des composants
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MODE

Echelle : 1

CI-AP-EIR

SERVO 01 Barrette 3 picots a souder. CO-PCB-M3P

R4 01 Résistor 330 Kohms 1/4 W 5% (orange-orange-marron-or). RES-330E

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

4

[ SicivoLoni]

PROJET PARTIE
Echelle : g—@ A4 Autuprug Module

Classe

1 Servomoteur

TITRE DU DOCUMENT

Nom

Date Nomenclature

v

et implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-M1SER-KIT

Le module 1 servomoteur est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser le module 1 servomoteur.

Foesgnaon G s e | posan
CI-AP-EIR

Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 o i o
[ loeol it
O, e’ © 00000
Résistor 330 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 RO %}
Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. 01 E —=
N
Barrette 3 picots a souder. 01 SERVO @ g j

Schéma électronique
vee_
E2 1
Gnd (1) it
Vee 3
Vee (2,3) X lee 2 .
Signal (4) /\_Signal 4 L
VCC
-1 1 P
2
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—IGND —IGND
Test du module
Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 17-TEST-M1SER.xml B.0O Le servomoteur se déplace dans un sens puis dans l'autre.
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Applications du module 1 Servomoteur 1/3

Principe de pilotage du servomoteur

Dans le diagramme de programmation de Logicator, le servomoteur est piloté par la case d’instruction “Moteurs Servo’
dans laquelle le déplacement est défini par un nombre entre 0 et 255.

Cependant, la plage utile d’utilisation doit &tre comprise entre 70 et 210.

En dessous de ces valeurs (0 a 70) et au-dela de ces valeurs (210 a 255), on obtient un fonctionnement aléatoire et
méme le risque de déterioration du servomoteur.

Ci-dessous, le tableau de correspondance du nombre a paramétrer dans la case “Moteurs Servo” selon le
comportement attendu du servomoteur.

130

Plage de consigne
interdite !

Risque de détérioration
du servomoteur.

70 190

0 255

Nota : les valeurs angulaires sont indicatives et peuvent varier d’un type de servo a un autre.
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Applications du module 1 Servomoteur 2/3

Matériel nécessaire
1 module 1 servomoteur, 2 modules bouton-poussoir et 3 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module 1 servomoteur sur B.0 et les modules boutons poussoir sur C.0 et C.1.
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3
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ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

il

o

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 02-M1SERV1

Objectif : monter et descendre une barriéere.

Description : La barriere fermée correspond a I'angle 0°, soit une consigne de 75.
La barriére ouverte correspond a I'angle 45°, soit une consigne de 130.

Note : les valeurs angulaires sont indicatives et peuvent varier d’un type de servomoteur a un autre.

Servo B.O
0, 75ms

Servo B.O
1, 5ms

répéter indéfiniment
| silentrée oy activée -

on fait un angle droit
50->210=180°

faire Lp(-xsilionner servopos CIDED 2  E0) I
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Applications du module 1 Servomoteur 3/3

Programme : 02-M1SERV2

Objectif : déplacer le servomoteur par cran, dans un sens ou dans un autre.

warA=225

Incrémenter

Décrémenter
warh

10l varA - E E‘j)'

positionner servo [CIES a Eﬂ‘

répéter indéfiniment
e B <= - 0]
are | fper (ZZXDa | €D
—

Attendre 0,1

Programme : 02-M1SERV3

Objectif : contrbler un servomoteur a rotation continue.
Description : utilisation de la fonction Moteur Servo.
La configuration pour avoir un arrét est indicatif et varie d’'un servomoteur a 'autre.

Réglage

Servomoteur

Caontroler un

servomoteur a...

BN A - >= - I{210]]
faire | frer CETD &
e ;

positionner servopos XKD & (EEED |
sifentrée est

faire Unr.rérnenler [vara - 5] |
sifentrée est

faire uécrérnenter [varA - V5]

attendre pendant (Eml ms

Note : utilisation impérative d’'un servomoteur

a rotation continue.

BFO appuye

BP1 appuyé
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d]' Réglage Servomoteur Commande @ Cellule 7, 3 E
Commande ...
Caorfigurer les paramétres de vos Servomoteurs -
Plus d'informations ..
Proprigtes ...
Sortie Moteur A Position Stop Mateur A Vitesse d'offest du Moteur A
[Bo | [ra | [e0 =l
Sortie Moteur B Position Stop Moteur B Vitesse d'offset du Moteur B
|87 | [150 | [e0 =l
Apergu ..

Commentaires de ligne

Réalage
Servomoteur

Etiquette de |z cellule [ Edition

fRégIage Servomoteur
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