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Platforma jezdna



Platforma jezdna

Parametry:

Liczba silnikow: 4 zredukowane na 2
Zasilanie: 4-9 V

Sterowanie: Mostek H

Pomiar predkosci: enkodery Halla

Pobor prgdu: do 200mA przy obcigzeniu

http://electropark.pl




Platforma jezdna - elementy sterujgco - kontrolne




Silnik DC - podstawy sterowania



Mostek H: schemat ogolny
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Mostek H: ruch “w lewo”
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Mostek H: ruch “w prawo”
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Mostek H: aktywne hamowanie
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Mostek H: Stan niedozwolony
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DRV8835: podwaojny sterownik silnika DC
Modut POLOLU 2135

Parametry DRV8835:

Liczba silnikow: 2

Architektura: 2x mostek H petny

Zasilanie mostka: 0-11 'V

Zasilanie logiki: 3,3 V oraz 5V
Sterowanie: IN/IN oraz PHASE/PWM
Prad wyjscia: 1,2 A ciggty; 1,5 A chwilowo
(do 5 sek)
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DRV8835: opis wyprowadzen

GND - masa
‘ ‘ VCC - zasilanie logiki
vee TS VIN - zasilanie silnika
BIN2/BENABLE CIEEESE ] BOUT2 AOUTX - wyjscie silnika A
BIN1/BPHASE (arlld BOUT1 BOUTX - wyjscie silnika B
AIN2/AENABLE (e
AIN1/APHASE (B
MODE [C} MODE - tryb pracy

LOW = IN/IN (wejscia AINx oraz BINXx)
HIGH = PHASE/ENABLE (wejscia
APHASE/AENABLE oraz
BPHASE/PENABLE).

Domysinie MODE = LOW
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DRV8835: tryb PHASE/ENABLE (MODE=HIGH)

logic power motor power
[2-—7 ‘U]l (2-11 V)
- +

3 GND GND LSS DC motor
) VCC fe—— o = fomt
2 P ﬂl
S GPIO (e ] BOUT1
g PWM a1 AOUT2
5 GPIO APHASE 5" ° AOUT1 W
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DRV8835: tryb PHASE/ENABLE (MODE=HIGH)

Simplified drive/brake operation with MODE=1 (PHASE/ENABLE)
xPHASE | xENABLE | xOUT1 | xOUT2 operating mode

1 PWM L PWM | reverse/brake at speed PWM %
0 PWM forward/brake at speed PWM %

X brake low (outputs shorted to
ground)
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DRV8835: tryb IN/IN (MODE=LOW lub wiszacy)

logic power motor power
{2—7 v} (2-11 V)
- +
GND GND L2588 DC motor
VCC je—— 3 N ot
GPIO (R ] BOUT1
GPIO a1 AOUT2
GPIO AIN1 ) é" ® AOUT1 m
o DC motor

7

19]]043U020421
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DRV8835: tryb IN/IN (MODE=LOW lub wiszacy)

Drive/coast or drive/brake operation with MODE=0 (IN/IN)
XIN1 | xIN2 ' xOUT1 xOUT2 operating mode

0 0 OPEN | OPEN | coast (outputs off)

0 PWM | L reverse/coast at speed PWM %

PWM 0 PWM forward/coast at speed PWM %

PWM | 1 L reverse/brake at speed 100% — PWM %

1 PWM  PWM forward/brake at speed 100% — PWM %

1 1 L brake low (outputs shorted to ground)




DRV8835: ptynna zmiana predkosci silnikow

void setup() {
pinMode(11, OUTPUT);
pinMode(13, OUTPUT);

logic power motor power
digitalWrite(11, HIGH);  // AIN1; tryb forward/break 2=} =t X)
digitalWrite(13, HIGH);  // AIN2
3
for (inti=0; i< 255; ++i) { a
analogWrite(10, i); // BIN1; tryb reverse/coast 3
analogWrite(12, i); / BIN2 %
delay(50); S
g

) CElab R Y AOUT1

digitalWrite(11, LOW); Sl \/ VIV

digitalWrite(13, LOW);

for (inti=0; i< 255; ++i){
analogWrite(10, i);
analogWrite(12, i);
delay(50);

}

}
[/ 10=SERVO1, 11=SERVO2, 12=SERVO3, 13=SERV0O4

17



Enkoder obrotow RS030

Czujnik RS030

Czujnik: efekt Halla
Zrodto pola: okragty magnes
neodymowy, 8 biegunow

Wyjscie: otwarty dren
(wymaga rezystora podciggajgcego do
VCC rzedu 10k)
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Enkoder obrotow RS030

m_\ Czujnik RS020
N

Czujnik RS030

Czujnik: efekt Halla
Zrodto pola: okragty magnes
neodymowy, 8 biegunow
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Enkoder obrotow RS030 - pomiar predkosci kofa

volatile inti= 0, cnt = 0, velocity = 0;
volatile unsigned long last_measurement;
void counter() {
i++;
cnt++;
if (last_measurement + 1000 <= millis()) {
last_measurement = millis();
velocity = cnt;
cnt=0;
}
}

void setup() {
Serial.begin(9600);
pinMode(44, INPUT);
attachinterrupt(digitalPinTolnterrupt(44), counter, CHANGE);
}

void loop() {
char buf[32];
sprintf(buf, "i=%d; vel=%.2f RPM\n", i, (float)velocity * 60.0f / 8.0f);
Serial.print(buf);
delay(250);
}

20



Enkoder obrotow RS030 - podtgczenie
Czujnik RS030




Enkoder obrotow RS030 - podtgczenie
Czujnik RS030




Enkoder obrotow RS030 - podtgczenie
Czujnik RS030

+3V3
Wyjscie




Enkoder obrotow RS030 - podtgczenie
Czujnik RS030

+ 3N
Wyjscie
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Enkoder obrotow RS030 - podtgczenie
Czujnik RS030

mlﬂk F3V3

Wyjscie
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Enkoder obrotow RS030 - podtgczenie
Czujnik RS030

F3V3

Wyjscie
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Dziekuje za uwage



Serwonaped

Serwonapedy/serwosilniki

Parametry:
Zasilanie: 4-9 'V
Sterowanie: RC PWM
Moment: 1-100 kg/cm

Podziaty:

Elektronika: cyfrowa i analogowa
Mechanika: plastikowa i metalowa
Gabaryty (i parametry): micro, mini,
standard, large, monster
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Serwonaped: ztgcze zasilajgce i sygnatowe

Trzy kontakty:

1. Masa (-) -[o<ligVA(zimny)
2. Zasilanie (+) - (418 eIg\A(gorgcy)
3. Sygnat (S) -

AS



Serwonaped: sterowanie




Dziekuje za uwage



