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SD20

20 kanalovy fadié servomotor @ s 1°C rozhranim

SD20 je naprogramovany obvod PIC16F872, bézici na kmitoCtu 8 MHz. Pfikazy,
ur€ujici polohu az 20 modela¢skych servomechnismu (dale jen serva), se posilaji tomuto
obvodu po sbérnici I°C.

Vyznamné vlastnosti:

. Snadné ovladani po sbérnici I1°C, pouziva stejny komunikaéni protokol jako populalni
pamét EEPROM 24C02

- Ridi polohu aZ 20 serv

- Serva jsou neaktivni (bez fidiciho signalu) az do prvniho nastaveni pozice

- Interval mezi pulsy je minidlné 20 ms nebo vice, podle poctu aktivnich serv

- Nastavené hodnoty mohou byt zpétné Cteny, coZz u malych mikroprocesoru spofi
pamét

- Standardni méd - 256 hodnot odpovida pulsu 1 az 2 ms

- RozSifeny mod - umozZiiuje vétSi rozsah pulsu nez 1 az 2 ms a tim i vétSi rozsah
pohybu

. Casovani s pfesnosti na 0,5 ps zaruéuje stabilni vystupni signal
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Schéma — p Fiklad propojeni s kontrolérem OOPic
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Poznamka 1 — pripojte kondenzéator 100nF mezi vyvody +5 V a GND co nejblize SD20
Poznamka 2 — pfipojte zdvihaci rezistor 4k7 mezi vyvody Servo5 a +5 V, vyvod 6 (RA4) je otevieny kolektor
Poznamka 3 — podle moZnosti pouzijte oddélené napajeni pro serva v rozsahu 4,5 az 7V

Registry fadiée

Registr Funkce

0 Cislo verze software SD20
1 Poloha serva 1 (Servol)

2 Poloha serva 2 (Servo2)

3 Poloha serva 3 (Servo3)

4 Poloha serva 4 (Servo4)

5 Poloha serva 5 (Servo5)

6 Poloha serva 6 (Servo6)

7 Poloha serva 7 (Servo7)

8 Poloha serva 8 (Servo8)

9 Poloha serva 9 (Servo9)
10 Poloha serva 10 (Servo10)
11 Poloha serva 11 (Servoll)
12 Poloha serva 12 (Servol2)
13 Poloha serva 13 (Servol3)
14 Poloha serva 14 (Servol4)
15 Poloha serva 15 (Servol5)
16 Poloha serva 16 (Servol6)
17 Poloha serva 17 (Servol7)
18 Poloha serva 18 (Servol8)
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19 Poloha serva 19 (Servo19)

20 Poloha serva 20 (Servo20)

21 Standardni / rozSifeny mod

22-23 Offset rozSifeného modu — 16bitovy register, vyssi byte prvni
24 -31 Nepouzité registry, lze vyuzit jako pamét

Standardni maod

Tento méd je aktivni po zapnuti napajeni. Rozsah fidicich pulsu je 1 az 2ms. V pfipadé
potfeby je mozné tento mdd obnovit zapsanim hodnoty 0O do registru 21. Hodnoty
1 az 255 (0x01 — Oxff) pFislusi rozSifenému maodu, jak je posano nize.

RozSifeny mod

PFi pouzivani tohoto médu je tfeba jisté opatrnosti, nebot servo mlze narazit na
mechanické dorazy.

Tento mdéd umozniuje vétsi rozsah pohybu pFipojenych serv. RozSifeny méd se aktivuje

zapsanim hodnoty veétSi neZli nula do registru 21. Tato hodnota uruje rozdil mezi
minimalni a maximalni nastavitelnou Sifkou pulsu podle nasledujiciho vzorce:

Rozsah Sifek [us] = (255 * 256) / Reg21

kde rozsah Sifek je rozdil mezi maximélni a minimélni nastavitelnou Sifkou pulsu.
Napfiklad, pokud je hodnota registru 21 nastavena na 65, rozsah Sifek bude:

(255*256) / 65 = 1004 ps = 1,004 ms

Toto je pouze rozsah nastavitelnych hodnot, ke kterému je tfeba pficist offset. Pfiitana
konstanta se vypocte z hodnot ulozenych v registrech 22-23 takto:

(Reg22:23 +20) [us]

Pokud je hodnota v registrech 22-23 nastavena na 980, pak offset je 980+20 = 1000 us
= 1ms a Sifka pulsu je v rozmezi 1 ms az 2 ms, tedy ekvivalentni standardnimu rozsahu.

Sitka pulsu je dana vzorcem:
Sitka pulsu [us] = ((ServoN * 256) / Reg21) + (Reg22:23 + 20)

Hodnoty 43 v registru 21 a 820 v registrech 22-23 poskytuji rozsah pulst 0,84 ms az
2,36 ms, coz jsou vhodné hodnoty k pouZiti se servy fady Hitec HS300.

Perioda puls G

Cili doba mezi zaCatky dvou nésledujicich pulstu fidiciho signalu pro servo, téz
nazyvana perioda obnoveni. Zadné servo neni aktivni, dokud jeho poloha neni poprvé
zadana. Obnovovaci perioda zaleZi na poctu aktivnich serv a aktuélné nastavenych
hodnotach. Dokud je to mozné, je udrzovanana na 20 ms. Kdyz celkovy soucet délek
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pulst pfesahne 20 ms, zvétSi se i obnovovaci perioda. Jednotliva serva mohou byt
pfipojena na jakékoliv kanaly, nepouzité kandly nepfispivaji k celkové hodnoté
obnovovaci periody. Ve verzi software 1 se zapsanim nulové hodnoty do registru ServN
posune servo na minimalni pozici, ve verzi 2 se zapsanim nuly servo deaktivuje, coz
umozni vypnout servo, které neni momentélné potieba.

Verze software SD20

Registr 0 obsahuje verzi software. Tento registr muze byt prfepséan libovolnou hodnotou
a pouzit tak jako dalSi byte paméti.

Adresa SD20

SD20 ma pevné piifazenu na sbérnici I°C adresu 0xC2.

Priklad programu
Nasledujici priklad ukazuje komunikaci mezi PICAXE-18X a SD20

i2cslave $c2, i2cslow, i2cbyte ' nastavi i2c sb &rnici pro SD20

' Nasledujici p ¥ikazy nastavi rozsi feny maéd 0,84 — 2,36ms

writei2c 21, (43) 'rozsah 1,52ms

writei2c 22, (3) ' offset - horni byte hodnoty 82 0

writei2c 23, (52) ' offset - doIni byte hodnoty 82 0

' servo 17 se bude pomalu pohybovat od minimalni ho dnoty k maximalni a pak rychle zp &t
main:

writei2c 17, (b0) ' zapi$ hodnotu prom &nné b0 jako polohu serva 17

bO=Db0 +1 'zv &tSi polohu o 1, hodnota pozd &jip <rete &e255->0
goto main

end



