Robot manipulator
ROB 1-3 rizeny z PC

Jifi Rotta

Objevuje se novy fenomén - domaci robotika. Na Internetu lze
nalézt stovky robotu, at’ se jiz jedna o manipulatory, roboty po-
jizdné a dokonce kracejici. DalSi novinkou je animatronika - ovla-
dani loutek pocéitacéem. Tyto pristrojky maji jedno spole€né - jejich
pohyb zajist'uji modelaiska serva. Aby je bylo mozné pfripojit pfi-
mo k pog¢itaci, byl navrzen elektronicky modul SOS-AT, ktery je ur-
€en k fizeni osmi modelaiskych serv.

ROB 1 - 3 je jednoduchy model trojosého robotu, ktery byl in-
spirovan strankami www.lynxmotion.com. Robot miize slouzit
k vyuce, demonstraci moznosti pocitace, reklamu, jednoduché
polohovani nebo jen pro zabavu a radost.

Cely robot je ovladan modelaiskymi
servomechanismy (servy) Hitec HS-
322 - tedy témi nejlacingjSimi na sou-
C¢asném trhu, a fizen osobnim pocita-
¢em PC. Pro fizeni robotu je vytvoren
ovladaci program WinSOS, ktery
umozni naprogramovat pohyb robotu
ve vSech tfech osach a ulozit az 2048
krokli programu. Program ziskate
zdarma na www.rotta.cz.

Robot se pohybuje ve tfech osach
- otaCeni zakladny, zdvih ramene a po-
hyb klestiny.

Pohyb serv v robotu je Fizen elek-
tronickym modulem SOS-AT (viz druha
Cast €lanku), coz je mikroprocesorovy
ovlada¢ serv, komunikujici s osobnim
pocitaéem sériovou linkou RS 232 (u
pocitate PC COM1 az 4).

Konstrukce robotu byla podfizena
pozadavku pouzit bézné dostupné
dily, pro vyrobu neni tfeba Zadné stroj-
ni obrabéni s vyjimkou vrtani a fezani.
Predpokladame ovsem, Ze vrtacku a
lupénkovou pilku ma ve své vybavé
kazdy radioamatér. VS8echny kompliko-
vangjsi dily jsou pouzity hotové, kou-
pené v prodejnach s elektronickymi
spocastkami a v modelarskych prodej-
nach.

Prototyp robotu byl vyfezan lase-
rem z deskového organického skla
tloustky 3 mm, nic v§ak nebrani i ruéni
vyrobé&. Dily jsou tvarové velmi jedno-
duché a nepotiebuji zvlastni péce pfi
obrabéni. Jako stavebni material Ize
pouzit i skelny laminat nebo kuprextit.

Konstrukcni reSeni:

Upinaci klestina je feSena jako pa-
ralelogram, skladajici se z 6 shodnych
ramen jednozvratnych a dvou ramen
dvojzvratnych. Tahem serva za tyto
dvojzvratna ramena se klestina rozevi-
ra a svira. Oto€né body ramen klestiny
jsou vytvoreny provle¢enim $roubl
M3, u zadnich ramen jsou na Srouby
jesté navleCeny izola¢ni podlozky IB2
(GM), které zde slouzi jako distanéni

podlozky a umoziuji lehké zasunuti
tahla od ovladaciho serva. Tahlo od
serva je vyrobeno z upravené kance-
larské sponky (vidlice) a nékolika centi-
metr( ocelového pocinovaného dratu
(v nouzi narovnana kancelarska spon-
ka). Celé tahlo je spajeno béznou ci-
novou pajkou a pro dosazeni efektnégj-
§iho vzhledu je potazeno teplem
smrstitelnou buzirkou prdméru 1,6 mm.
Na dotykovych plochach klestiny je
vtefinovym lepidlem nalepeno 15 mm
pryzového té€snéni do oken.

Servo pohybu klestiny je vsazeno
do vyfiznutého otvoru a upevnéno C&tyi-
mi Srouby M3.

Servo pohybu ramene je upnuto
mezi desku ramene a pfitlaénou des-
ku. Spravnou vzdalenost obou desek
zajistuji 4 polyamidové distancni
sloupky KDI6M3x20. Poloha serva je
zajiSténa jeho zasunutim mezi tyto
sloupky. Jeden oto¢ny bod ramene je
vytvoren pfimo osou serva; unaseci ta-
lif serva je upevnén Srouby M1,6 na
bocnici zakladny. Za servo je vlozena
desticka se zalisovanym distanénim
sloupkem KDR 12, ktery tvofi druhy
oto¢ny bod ramene. DestiCka s Cepem

VYBRALI JSME NA I
OBALKU

a zadni strana serva je spojena kous-
kem oboustranné lepici pasky. Tim je
zajisténa stabilni poloha serva i po-
mocné desti¢ky. Pokud by se, diky vy-
robnim tolerancim, presto servo po-
souvalo, Ize ho upevnit co nejtenci
oboustranné lepici paskou (nejlépe
Scotch). Tato paska je bézné v prodeji
ve vétSich papirnictvich.

Boc€nice zakladny jsou rozepfeny
tfemi distancnimi sloupky KDI6M3x50.
K oto&né desce jsou boénice upevné-
ny plastovymi konzolami MPJ 2621
provle€¢enymi Srouby M3. Oto¢na des-
ka klouze po hlavach Sesti zaslepek
F715HP-08, které jsou zatlaceny o ot-
vorll o priméru 8 mm v zakladni desce.

Pod z&kladni deskou je upevnéno
Ctyfmi Srouby M3 na pomocné desce
servo otaceni ramene. Pomocna des-
ka je uchycena ¢tyfmi Srouby M3 a ve
spravné vzdalenosti od zakladni desky
drzena distanénimi sloupky KDRO7.

Pfi sestavovani zakladny robotu
nejprve upevnime dvéma Srouby M1,6
(MPJET 0205) unaseci talif z pfislu-
Senstvi serva na oto¢nou desku, po-
tom sestavime zakladni a pomocnou
desku spole¢né se servem a unaseci
talif serva s pfipevnénou oto¢nou des-
kou nasuneme na hridel serva. Oto¢na
deska musi lehce dosednout na hlavy
plastovych zaslepek, nesmi vSak byt
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prili$ pfitlacena, aby pfi otateni ramene
robotu nebyl nadmérné namahan mo-
torek serva. V této poloze celou sesta-
vu zajistime lehkym dotazenim Sroubu,
ktery prochazi do osy serva.

Bocnice zakladny jsou vyrobeny
z Cerné nalakované nabytkarské dre-
votfisky, ofiznuté do patfi€ného tvaru.

Robot ROB1-3 bude dodéavan jako
stavebnice ve dvou provedenich: se
servy a bez nich. Verze bez serv bude
obsahovat i kompletni sadu spojova-
ciho materialu. Blizsi informace o sta-
vebnicich najdete na www.rotta.cz a
v prodejné Rasel, Francouzska 34,
120 00 Praha 2.

Seznam materialu

Distanéni sloupek KDRO7, 4 ks, GM
Distan¢ni sloupek KDR12, 1 ks, GM
Distan¢ni sloupek KDIBM3x20, 4 ks, GM
Distan¢ni sloupek KDIBM3x50, 3 ks, GM
Izolaéni podlozka IB2, 4 ks, GM
Zaslepka 00 8 mm F715HP-08, 6 ks, GM
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Obr. 2. Jednotlivé dily robota

Upeviiovaci konzola O 3 mm MPJ 2621,
2 ks, MP Jet a modelafské prodejny
Sroub M1,6 x 8 s matici, MPJ 0202, 4 ks,
MP Jet a modelafské prodejny

Sroub M3 x 16 se zapustnou hlavou,
6 ks, Fabory a Zelezarské prodejny

Sroub M3 x 16 s pllkulatou hlavou,
4 ks, Fabory a Zelezarské prodejny
Sroub M3 x 12 s pllkul.u hlavou, 8 ks
Sroub M3 x 8 s plilkulatou hlavou, 18 ks,
Matice M3, 14 ks Fabory apod.
Podlozky 00 3,2; 14 ks, Fabory apod.

SOS-AT

sériovy ovladac serv
s uP 89C2051

Modul se hodi i pro pohybli-
vou reklamu, domaci techniku
(zatahovani zaluzii a zaclon,
solarni techniku (nastavovani
sluneénich kolektora), kamero-
vou techniku (polohovani ka-
mer), modely a hracky.

Povely k otac¢eni vystupni osy serva
jsou do modulu SOS-AT posilany z nad-
fizeného zafizeni (vétSinou osobni po-
¢Cita€) opticky oddélenou sériovou lin-
kou. Diky optickému oddéleni vstupu
je Ihostejné, zda sériova linka je typu
TTL, proudova smyc¢ka, RS232, RS422
nebo RS485. Tim je umoznéno pouzit
modul SOS-AT i v priimyslovych apli-
kacich. Prestoze zafizenim, ovladaji-
cim modul SOS-AT byva vétSinou

osobni pocita€, nic nebrani ani pouziti
téch nejjednodussich mikroprocesort
a naopak jeho spojeni s primyslovymi
fidicimi systemy.

Modul SOS-AT je svym komuni-
kacénim protokolem pilné slucitelny
s podobnym modulem Mini SSC Il (vy-
robce Scott Edwards Electronic, Inc).
Tato slucitelnost zarucuje, Ze pro ovia-
dani SOS-AT Ize pouzit i desitky pro-
gramd, volné pfistupnych na svéto-
vych webovych strankach. NiZe
popisované moduly SOS-AT je mozné
adresovat, takze na jednu sériovou
linku Ize naraz pripojit aZ 8 kusti SOS-
AT a tedy ovladat spole¢né az 64 serv.

Protoze SOS-AT je konstrukce no-
vé&jSi nez Mini SSC |l a je zaloZzena na
jiném typu mikroprocesoru, obsahuje
néktera technicka vylepseni (optické
oddéleni, vét8i mnozstvi ovladdanych
serv) proti Mini SSC Il. Stoprocentni
programova kompatibilita je vSak zaru-
cena.

K ovladani SOS-AT postaci osobni
pocita¢ 286. Jedinym technickym po-

Zadavkem je pfitomnost alespon jed-
noho portu COM.

K dispozici jsou volné Sifené pro-
gramy pro DOS i Windows.

Co je a jak funguje
modelaiské servo

Modelaiské servo je miniaturni
elektromotorek s pfevodovkou; poloha
oto¢ného vystupniho hfidele pfevodov-
ky je snimana zpétnovazebnim ¢lenem
(vétSinou potenciometrem) a zavedena
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zpét do fidici elektroniky vestavéné
v servu. Tato elektronika ovlada rych-
lost a smér otaceni pohonného motor-
ku. Pozadovana poloha vystupniho
hfidele je do fidici elektroniky zadava-
na jako pulsné - Sifkové modulovany
(PWM) signal s opakovaci frekvenci
pfiblizné 50 Hz (viz obr. 1). Nastavova-
nim délky tohoto impulsu v rozsahu
1 az 2 ms je definovana poloha vystup-
niho hfidele serva v rozsahu 90 uhlo-
vych stupiil; pro stiedni polohu hidele
je tfeba vysilat kladny impuls o délce
1,5 ms. PWM signal musi byt do serva
vysilan nepfetrzité - pokud ustane,
uvolni se zpétna vazba serva a neni ni-
jak zajisténa spravna poloha vystupni-
ho hfidele.

Serva v zakladnim provedeni umoz-
fuji oto€eni vystupniho hfidele o 90
Uhlovych stuprid. Néktera serva ovéem
umoziuji i zvétSeni rozsahu otaceni
vystupniho hfidele az na 180 uhlovych
stupnt tim, Ze se rozsah kladného pul-
su fidiciho PWM signalu zméni na 0,5
az 2,5 ms. Rizeni takovym zpUlsobem
je v8ak mozné jen u serv nékterych vy-
robcl a je tfeba ho na konkrétnim
kusu serva opatrné vyzkouset, aby se
neposkodilo opakovanym najizdénim
na koncové dorazy prevodovky.

Serva je mozné také upravit pro tr-
valé otaceni; PWM signdlem se pak
nefidi poloha vystupniho hfidele, ale
rychlost a smér jeho otaceni. Takto
upravena serva se pouzivaji v mobil-
nich robotech k pohonu kol. Bliz8i po-
drobnosti o této upravé najdete na
strance www.rotta.cz.

Serva Ize koupit v modelafskych pro-
dejnach v mnoha rliznych provedenich
a velikostech. PFi pouziti serv s vétSim

-90° -45°

,

Tab. 1.
Jméno | Vyznam Cislo ovladaného serva
spojky 1-8 9-16 17-24 25-32 3340 41-58 49-56 57-64
A2 bit 2 adresy 0 0 0 1 1 1 1
A1 bit 1 adresy 0 0 1 0 0 1 1
A0 bit 0 adresy 0 1 1 0 1 0 1
0 = spojka zasunuta, 1 = spojka sejmuta

proudovym odbérem je vSak tfeba do-
state¢né dimenzovat napajeci zdroj U2.

Popis funkce SOS-AT

Schéma zapojeni modulu SOS-AT
je naobr. 2. Pro ucel objasnéni funkce
modulu pfedpokladejme, ze zdrojem
fidiciho signalu je osobni pocita¢ PC.
Modul SOS-AT je generatorem fFidici-
ho signalu PWM pro 8 serv, ovladany
povely z osobniho pocitace. Je osazen
mikroprocesorem AT89C2051 s takto-
vaci frekvenci 24 MHz. Povely jsou po-
silany do modulu SOS-AT sériovou linkou
(COM1 az 4). Pokud modul SOS-AT
zadné povely z nadfazeného zafizeni
nepfijima, na vSech osmi vystupech
neustale generuje fidici signal PWM
podle povelu naposledy pfijatého (blize
viz kapitola o programovani). Serva do-
stavaji fidici signal PWM z modulu
SOS-AT stale a tim je zajiSténo, ze se
nemUze samovolné pohybovat vystup-
ni osa serva (ani pii nahodném puliso-
beni vnéjsi sily). Osobni pocita€ pfitom
neni zatézovan obsluhou SOS-AT v dobé
necinnosti.

Parametry ovladaciho signalu
PWM pro serva a rlizné moznosti ko-
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Obr. 2. Schéma zapojeni modulu SOS-AT
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munikace s pocitaem je mozné na-
stavit zkratovacimi spojkami (jumpery)
R, A0, A1. A2 aB.

Jumper R(rozsah)

Spojka nasazena = délka kladného
impulsu signalu PWM je 1 az 2 ms, vy-
stupni hfidel serva se mlize otacet
v rozsahu 90 thlovych stupnd. Toto
nastaveni je bezpecné pro serva vSech
vyrobcl.

Spojka sejmuta = zvétsi se délka
kladného impulsu PWM signalu na 0,5
az 2,5 ms a vystupni hfidel serva se
mUze otacet v rozsahu 180 Uhlovych
stupiili. Pred trvalym pouZitim tohoto
nastaveni ho opatrné vyzkousejte na
konkrétnim kusu pouzitého serva. Pre-
dejdete tim moznym Skodam.

Jumper A(dresa) 0, 1, 2
Adresa pro komunikaci modulu
SOS-AT s pocitaéem sériovou linkou
(COM) viz tab. 1.

Jumper B(aud)

Nastaveni komunikacni rychlosti sé-
riové linky. Spojka nasazena = 9600 Bd,
spojka sejmuta = 2400 Bd. Komuni-
kacni rychlost 2400 Bd se pouziva pre-
devsim v prostiedi se silnym rusenim a
také pro zajisténi zpétné kompatibility
se star§imi programy, uréenymi plvod-
né pro Mini SSC I, které vétsi komuni-
kacni rychlost neumozriovaly.

Stav spojek je Cten jen po nulovani
procesoru; Zaddna zména v jejich na-
staveni neni akceptovana pred dalSim
nulovanim. Zmény v nastaveni se tedy
projevi az po vypnuti a novém zapnuti
napajeni modulu.

Pro optické oddéleni sériového
vstupu je pouzit rychly optoclen
6N136. Rezistor R3 vytvéfi pfedzatéz
pro komunikacni linku, rezistory R4 a
R5 omezuji proud LED optoélenu a
kontrolni LED D1. Tyto diody jsou na-
pajeny pfimo ze sériové linky, ktera je
tedy oddélena od zbytku modulu. Po-
kud by jako sériova komunikacni linka
byla pouzita proudova smycka, je tfeba
odstranit rezistor R3.

Prijata data jsou optoclenem OK1
prevedena na uroven TTL, pro dosa-
Zeni spravnych logickych urovni oSet-
fena rezistorem R2 a pfivedena na
vstup P3.0 (pin 2 - RXD) mikroproce-
soru AT89C2051.

Presna taktovaci frekvence mikro-
procesoru 24 MHz je zajiSténa kfe-
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mennym krystalem Q1. Pouziti krystalu
v obvodu oscilatoru mikroprocesoru
zarucuje, Ze Sifka signalu PWM je
vzdy zcela pfesna. Tim je (mimo jiné)
zaru€ena opakovatelnost pohybu ser-
va. Bezpeéné nastartovani oscilaci je
zajisténo keramickymi kondenzatory
C1 a C3. Oscilator je zapojen podle
doporuceni vyrobce mikroproceso-
ru.

Korektni start programu v mikropro-
cesoru je zaru¢en obvodem C2 a R1.
Nulovaci obvod je zapojen podle do-
poru€eni vyrobce mikroprocesoru.

Serva jsou pfipojena vSech osm vy-
vodl portu 1 mikroprocesoru (12 az
19). Spravna logicka uroven signalu
PWM pro jednotliva serva je zajisténa
rezistory RN1 (8x 10 kQ) ve spole¢-
ném pouzdfe, které jsou pfipojeny na
napajeci napéti U1. Serva jsou pfipoje-
na na konektory X1 az X8, na kterych
je pro kazdé servo vyvedeno kromé fi-
diciho signalu PWM také napajeci na-
péti. Serva rliznych vyrobcu maji riizné
tvarované kryty konektort, ale rozte¢
kontaktd je vzdy 2,54 mm, takze je
mozné konektory v§ech vyrobcl nasu-
nout na Spicky, které jsou na desce
osazeny. Konektory serv nejsou nijak
zajistény proti obracenému zasunuti,
poskozeni modulu ani serv vSak ne-
hrozi. Serva ov§em nebudou fungovat,
protoze v tomto pfipadé je prohozen
kabel PWM a GND.

Napajeni modulu

Modul SOS-AT je napajen ze dvou
rtiznych zdrojd. Napéti U1 (4,5 az6 V)
zajistuje napajeni mikroprocesoru, na-
péti U2 (4,8 az 6 V) zajiStuje napajeni
motork(l a elektroniky serv.

Vstup pro napéjeci napéti U1 je na
vyvodech 1 (GND) a 3 (+) konektoru
XCH1, ktery je spolecny i pro vedeni sé-
riové linky. Sdruzeni sériové linky a
napajeciho napéti U1 do jednoho ko-
nektoru je pouzito, protoze pokud je
SOS-AT soucasti vétsiho celku, zjed-
nodusuje se kabelové propojeni a po-
Cet konektoru uvniti pfistroje. Vstup
pro napdjeci napéti U2 je na konekto-
ru XC2.

Pouziti dvou napajecich napéti vy-
razné zlepSuje spolehlivost celého zafi-
zeni, zvlasté pfi pouziti starSich serv,
jejichZ motory nejsou dostate¢né odru-
Seny. Pokud pouzZijeme jen jedno na-
pajeci napéti pro cely modul, je vhodné

pa—

ho jesté filtrovat vné&jSim elektrolytickym
kondenzatorem (nejméné 1000 pF),
pfipadné oddélit napajeci napéti U1
pomoci Schottkyho diody (maly ubytek
napéti).

K napajeni jsou vhodné suché
¢lanky nebo akumulatory; pro napajeci
napéti U1 postaci 4 ¢lanky AAA (mik-
rotuzka), které, zvlasté v alkalickém
provedeni, zajisti napajeni modulu po
dobu nékolika stovek hodin. Napajeci
zdroj U2 - napdjeni serv - je vhodné di-
menzovat podle odbéru serv. Pro béz-
na serva (napf. Hitec HS300) postaci
4 suché ¢lanky nebo akumulatory veli-
kosti AA (tuzkové) o kapacité nejméné
1200 mAh na ¢innost po dobu asi 2
hodin, pro serva vétsi je vyhodné;jsi po-
uzit €lanky nebo akumulatory velikosti
D. Osvédcili se i alkalické akumulatory
RAM s napétim 1,5 V. Jejich plocha
vybijeci charakteristika je pro napajeni
motorl serv vyhodna, protoze se v pri-
béhu vybijeni ¢lank( vyrazné neméni
rychlost pohybu serva. Kladem je také
moznost nabijet je v jakémkoli stupni
jejich vybiti.

Pokud pouzijeme sitovy napajeci
zdroj, jeho napéti musi byt stabilizova-
no na 5 V a proudové dimenzovan
musi byt na odbér minimalné 800 mA.

Komunikace SOS-AT
s pocitacem

Modul SOS-AT komunikuje s osob-
nim pocitaCem sériovou komunikacni
linkou. Rychlost komunikace je volitel-
na 2400/9600 Bd. Komunikac¢ni linka
je k dispozici spolu s napajecim napé-
tim U1 na konektoru XC1. Vyznam
jednotlivych vyvodi tohoto konektoru
je na obr. 3. Zapojeni komunikacniho
kabelu pro porty COM 1 az 4 pocitace
PC je na obr. 4.

Programovani

Poloha vystupni osy servomecha-
nismu se Fidi sledem piikaz(, posila-
nych z osobniho pocitace sériovou lin-
kou RS232 (RS422, RS485... ) do
modulu SOS-AT komunika&ni rychlos-
ti 2400 nebo 9600 Bd (podle nastaveni
jumperu B). Format pfikazu je:
<1 byte> <2 byte> <3 byte>
<1 byte> synchronizaéni, vzdy 255 (FFh)
<2 byte> Cislo ovlddaného serva (0 - 254)
(00h - FEh) (v zakladnim provedeni

modulu SOS-AT je mozné pouzit pou-
ze Cisla 0 az 63)

<3 byte> pozice vystupniho hfidele
serva (0 - 254) (00h - FEh)

Povely musi byt ovladacim progra-
mem posilany vzdy v €iselném forma-
tu, nikdy ve formatu textovém. Povely
je nutné posilat do modulu SOS-AT
pouze tehdy, poZadujeme-li zménu
polohy vystupniho hfidele nékterého
z ovladanych serv. Periodické opako-
vani potfebného fidiciho signalu PWM
zajistuje modul SOS-AT dale sam au-
tomaticky. Rychlost otaceni hfidele
serva mezi koncovymi body, zadanymi
programem, je dana pouze konstrukci
prfevodovky serva a programoveé ji ne-
Ize nijak ovliviovat. Potfebné progra-
mové vybaveni pro DOS i Windows je
mozno ziskat na www.rotta.cz.

Osazeni, oziveni a nastaveni

Deska s ploSnymi spoji a rozmisténi
soucéstek je na obr. 3. Deska je navr-
Zena pro klasickou montaz soucastek.

Desku ostfihneme na spravnou ve-
likost a vyvrtame. Upeviiovaci otvory
v rozich desky vrtame vrtakem o pri-
méru 2,2 mm. Pro konektory XC1,
XC2, J1 az 5 a X1 az 5 vrtame otvory
o priiméru 1 mm, ostatni otvory vrtame
vrtakem o priméru 0,8 mm.

Soucastky osazujeme podle jejich
vySky v tomto pofadi: rezistory, opto-
¢len OK1, krystal Q1, objimku pro mik-
roprocesor, rezistorovou sit RN1, kon-
denzatory keramické, kondenzatory
elektrolytické. Pi osazovani konektorQ
XC1 a XC2 musime dat pozor na
spravnou polohu jejich klice - shodné
s obr. 3. Jako posledni osadime ko-
nektory pro J1 az J 5 a konektory serv
X1 az X8. Tyto konektory maji pouzdro
z termoplastické hmoty, proto musite
pajet opatrné a rychle. Pokud se chce-
me vyvarovat poskozeni, pak je vhod-
né nasadit na né jejich protikusy, pfi-
padné zkratovaci spojky (jumpery).
Spojky nebo konektory pomohou od-
vést teplo vznikajici pajenim a uchrani
konektor od deformace.

Nedoporu€ujeme pajet mikropro-
cesor do desky pfimo. Pro SOS-AT
pfipravujeme novéjsi verze vnitiniho
programu procesoru, takze je mozné
procesor umistény v objimce vyjmout a
poslat autorovi na ,upgrade”.

Po osazeni desky ji peclivé zkontro-
lujeme, pfedev8im zkraty a pferuSené
spoje, odstranime piebyte¢né tavidlo a
desku omyjeme neagresivnim roz-
poustédlem. Proti nasledné korozi ji
chranime natérem ochranného laku.

RS232 Konektor XC1

+SI (Fluta)

&)

S1|<sErvoL

1 5 -5l (bila)
h—oeg?oo 119b¢o]s
6 9

+U1 (ruda)

Q00000000 Oy

Obr. 3. Deska s plosnymi spoji modulu SOS-AT

FDsub 9

GND (modra)

Obr. 4. Zapojeni komunikacniho
kabelu pro porty COM 1 az 4
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Modul SOS-AT je tak jednoduché
zafizeni, Zze pro uvedeni do provozu
neni tfeba Zadného nastavovani ani
specialnich znalosti. Pfi peclivém osa-
zeni, bezchybnych souc¢astkach a pfi-
pojeni spravnych napajecich napéti je
jisté, Ze bude fungovat na prvni pokus.
Pfi oZivovéani prototypové série se vy-
skytla jedina zavada: vadné krystaly Q1
(24 MHz). Pokud tedy SOS-AT nebu-
de funkéni na prvni zapojeni, zaméri-
me se nejprve pravé na tento krystal.

Zasuneme mikroprocesor ve sprav-
né poloze do objimky. Pokud jsou vy-
vody pouzdra DIL 20 mikroprocesoru
rozehnuty, narovname je do spravni
pozice tlakem o hranu stolu nebo ko-
vovym pravitkem. Na konektory J1 az
J5 (jumpery B, AO, A1, A2 a R) nasu-
neme zkratovaci spojky. Pfipojime ale-
sponf jedno servo, nejlépe do konekto-
ru S1 (obr. 3) a obé napajeci napéti
(U1 au2).

Pro ovéreni funk&nosti pfipojime
modul SOS-AT k osobnimu pocitagi.
Schéma zapojeni komunikacniho ka-
belu je na obr. 4. Komunikaéni kabel
Ize vyrobit z dvoulinky o priifezu mini-
malné 0,15 mm?, kterd nemusi byt sti-
néna, konektoru Canon 9 (zasuvka) a
protikusu ke konektoru XC1. Pokud
nevlastnime krimpovaci klesté, nutné
k upevnéni kabelu do kontaktnich pru-
Zin, mGZeme ho opatrné pfipajet. Maxi-
malni délka kabelu by neméla pfesah-
nout 5 m. PoSkozeni sériového portu
(COM 1 az 4) pocitate se neni tfeba
obavat, protoZe je oddélen od modulu
SOS-AT optickym ¢lenem.

Po spravném pfipojeni modulu
k pocitaci se rozsviti Cervena LED D1.

Pokud se LED nerozsviti, zkontrolujte
pfedevs§im zapojeni vodi¢d +Sl a -S|
(obr. 4). Jsou-li tyto vodi€e na konekto-
ru seriové linky prohozeny, pak data
posilana do modulu SOS-AT jsou in-
vertovana a tim pro mikroprocesor
SOS-AT necitelna. Dioda D1 pfi pfijmu
povelll z osobniho pocitace blika v ryt-
mu pfijimanych dat a signalizuje tak
priibéh komunikace. Pfi vy§Sich komu-
nikacnich rychlostech ov8em blikani
stézi postfehneme.

V pocitaci musi byt spustén obsluz-
ny program pro SOS-AT (pfipadné pro
Mini SSC Il), ktery dovoluje posilani
odpovidajicich povell na port. Timto
programem muiZe byt jakykoli termina-
lovy program nebo mlzZeme pouzit
programy SOS-step (DOS) nebo Win-
SOS (W95, 98, 2000). Oba tyto pro-
gramy jsou volné ke staZeni na interne-
tové adrese www.rotta.cz. Pokud je
vSe v pofadku, je mozné libovolné po-
hybovat jednotlivymi servy pfipojenymi
na modul SOS-AT a sekvence jejich
pohybl po jednotlivych krocich ukladat
do souboru.

Zaveér

Modul SOS-AT je ur€en jako ve-
stavny do modell a jinych konstruké-
nich celkd. Tomu odpovida i schéma
zapojeni a provedeni konektorl. Po-
kud chceme modul pouzit pro vice za-
fizeni nebo hracek najednou, je moz-
né ho vestavét do plastové skfirky,
pfipadné zaroven s napajecimi baterie-
mi. Nejlep§im pfikladem pouziti modu-
lu je ovladani jiz zminéného malého ro-
bota ROB1-3.

Seznam soucastek

R1, R2 10 kQ
R3 2,2kQ
R4, R5 100 Q
RN1 10 kQ, (DIP9)
C1,C3 27 pF, keramika
Cc2 10 yF/10 VvV
C4 47 uyF/10 Vv
C5 100 nF, keramika
C6 100 nF, keramika
D1 LED 3 mm, 5mm (ruda)
IC1 AT89C2051

(s programem SOS-AT)
OK1 6N136
Q1 krystal 24 MHz
XC1 PXHO04, (4 piny)
XC2 PXHO02, (2 piny)

J1-J5 lista (5 ks x 2 piny)
S1-S8 lista (5 ks x 3 piny)
Jumpery, 5 ks

Objimka DIL 20, 1 ks

Zivnostenské vyroba uvedené-
ho zafizeni neni dovolena.

Pokud potrebujete modul vyuzit
pro specialni aplikace, kontaktujte
autora na e-mail: rotta@rotta.cz

Sestaveny a oziveny modul
SOS-AT (cena vcetné kabelu a pro-
gramu je 790 K¢) si miZete koupit
v prodejné RASEL, Francouzska
34, 120 00 Praha 2, tel: 222 517 796,
www.rasel.cz.

Desku, naprogramovany mik-
roprocesor, propojovaci kabely a
cely modul SOS-AT si Ize objednat
na www.rotta.cz nebo pres e-mail:
obchod@rotta.cz.

Zkusenosti s koncovym
zesilovacem z PE 11/2002.

V minulé PE byl popsan koncovy zesilova¢ s velmi dobrymi vlastnost-
mi. Téchto zesilovacu si béhem posledniho ¢asu postavilo nékolik mych
znamych a také ja jsem nelenil a postavil jich zatim dalsich 6. Proto muze-
me predlozit zkusSenosti, které jsme ziskali béhem stavby a provozu.

Zesilova¢ profesora Marshalla Leache
se soudé podle tisict odkazu na Internetu
z celého svéta stal doslova ,,kultovnim* vy-
robkem. Staci do néjakého vyhledavace na-
psat ,,lowtim“ nebo ,,leach”. Klidné se pustte
do stavby - zesilovag je to opravdu vyborny,
tisickrat postaven a modifikovan konstrukté-
ry v celém svété. Modifikace se tykaji me-
chanického provedeni a navrhu desek - na
Internetu Ize najit vykresy, kde jsou koncové
tranzistory umistény pfimo na desce spoju,
aby odpadlo ponékud pracné propojovani vy-
vodu tranzistort s deskou. Jinak v zapojeni
neni co upravovat, ve schématu a ve vykre-
sech nejsou 2adné chyby. Nékolik zesilova-
€U jsme postavili jesté na pavodni desce, je-
jiz vykres je uveden v PE 11, v8echny
pracuji samozfejmé bez problémi. Ovsem
stavba zesilovaCe na zdokonalené desce,
kterou dodava firma ELMECHANIK (tel.

malné zvétdené péjeci body a spoje, je opat-
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fena nepajivou maskou, potiskem, pocinova-
nymi pajecimi ploSkami a je vyvrtana.

Napajeni zesilovacu

Vyzkouseli jsme jak toroidni transforma-
tory, tak i transformatory na jadru C a El.
Nejvhodnéjsi je samoziejmé pouZit toroidni
transformatory, jsou ,tvrdé* a maji maly
magneticky rozptyl. Nechal jsem si nékolik
rznych kus vyrobit. Cena se pohybuje (asi
500 VA) okolo 1200 az 1500 K¢ pfi jednom
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