PIC AXE mMmacaziN 01

obéasnik pro uzivatele mikrokontrolér G PICAXE™

AXEmotor-10

AXEmotor je vyvojovy a konstruini modul pro mikrokontrolér PICAXE-08M, na kterés mimo vSech s@asti,
potebnych pro programovani PICAXE, undisttéZ stabilizator napi a vykonovy H-nistek, ktery umaoduje
ovladani sméru a rychlosti otéeni malého stejnosfmého elektromotorku.

O Schéma zapojeni AXEmotor-10:
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O Popis zapojeni

Modul AXEmotor-10 je zapojen standatdpodle doporteni vyrobé pouZitych integrovanych obvéd

V programovacim obvodu mikrokontroléru PICAXE-08® Zapojena i schottkyho ochranna dioda, kteraémgru
Ze nebude dochéazet k odlivani ADC vstupu $ pripojeném programovacim kabelu. K volnému pouzith pr
programatora jsou k dispozici vstup IN3 a vstuptupsADC 104 (podrobgji viz prirucka k mikrokontroléru
PICAXE). K pinu IN3 je navic fipojeno volr v programu pouzitelné miniaturni &iéko SW1.

Na pin 102 mikrokontroléru PICAXE jsouripojeny vstupy ENABLE H-mstku L293D (IC3). Na pin 102 jsou
pfipojeny proto, protoZe jen nam je mozno u tohoto typu mikrokontroléru PICAXE gewvat signal PWM,
uréeny profizeni rychlosti otéeni motoru. Vystupy 101 a SOUT ovladaji pomoci tdgich staw sner ot&eni
motoru a jeho zastavovaniti BlizSim pohledu na schéma je jasné, @eoh obvod L293D obsahuje dva upiné H-
muastky v jednom pouze, vtomto zapojeni jsou oba spojeny parglelfakové zapojeni je pouZzito proto, Ze
maximalni povoleny proud jednohotisiku je jen 500 mA a to je pratéinu Eznych elektromotdr trochu malo.
Pri paralelnim spojenim oboutstkl v jednom pouzik je mozno vystup zatizit az proudem 1 A bez nedig¢zp
vykonového petiZeni.

O ochranu proti zkratu se stara polowodia pojistka (polyswitch) FUL1 se jmenovitym prouddnl A, ktera
v ptipack zkratu nejprve omezi zkratovy proud a za okamZ&la gerusi obvod. Pracuje stéjjako klasicka
bimetalova pojistka, vypina vlastnimiellem a do provozniho stavu se vrati po vychladiriti gepblovani
napdajeciho nafi je modul chra#gn antiparalel pfipojenou diodou D3, kter&inespravi pripojené polarit napti
zkratuje zdroj a zsobi vypnuti pojistky FULl. Zelend LED D2 signalzugvym svitem provozni stav modulu
AXEmotor-10.
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Zkratovaci spojka J1 dovoluje odpojeni vystupu SQhikrokontroléru PICAXE od programovaciho kabele.td
vhodné v pipadech, kdy { ladéni programu nechceme stéle odpojovat a zndéipojovat cely programovaci kabel.

Stabilizator IC2 zaji@uje stabilni nagti pro mikrokontrolér PICAXE a proifpadnd dalSiifpojena z#ézeni. Napti
+5 V pro externi zdzeni (napiklad senzory) je moZno odebirat zipi@ konektoé# XC1 a XC2. Maximalni
povoleny odbr proudu je 100 mA.

O Mechanické provedeni modulu

Osazeni desky ploSnych spajeskryva Zadné zaludnosti. Nejprverjbia osadit dratovou spojku, kterd lezi pod IC3
— na osazovacim planku je oZeaacervenowarou. Mér obvyklym zpisobem je na desce osazen stabilizator IC2,
ktery je montovan nalezato chladici ploSkou nah#tdesce spdj je pripevren Sroubem M3x16 iigs kovovy
distaréni sloupek (se zavitem nebo bez) délky 8 mm. Vylhaoboto zisobu osazeni je lepSi chlazeni stabilizatoru
a v pgipad poteby snadnad montéztigavného chlade. Keramické kondenzatory jsou umiigt primo pod
stabilizatorem v meze, vymezené délkou distamiho sloupku, nezabiraji na desce misto a jsoutémyisrelmi
blizko vstupnich a vystupnich girstabilizatoru, jak to vyZzaduje v technické dokutaenvyrobce. Elektrolyticky
kondenzétor je k desceipevren dratnym atkem Earkovanacara), které je po jeho obou stranach zapéjeno do
ploSného spoje. Tim je zajifio bezp&né fipevnini poneérné hmotného kondenzatoru i v mobilnich aplikacich.
Drobnou poznamku jeStzaslouzi gidavné otvory u keramickych kondenzditor ty jsou uéeny pro snadnou
mont&z kondenzatbrs roztéi vyvodi 2,51 5 mm.

O Rozmist éni sou €asti a osazovaci planek AxeBoard-10
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Q PFiklady pouziti

Obousm érny regulator, Fizeny stejnosm érnym nap étim

V tomto gikladu si ukédZeme, jak g&i rychlost otéeni stejnosrného motoru pomoci pulzrsitkové modulace
(pulse width modulation — PWM). Rychlost i &nmot&eni motoru séidi jednim potenciometremgipojenym na
vstup 104. Jeden konec drahy potenciometrutijgopen na pin 2 konektoru XC2, druhy konec na pia l&Zec na
pin 3. Odpor potenciometru byehbyt mezi 1 a 5 kiloohmy, ibéh drahy linearni. # nastaveni potenciometru do
sttedu odporové drdhy se motor nédtenat@enim potenciometru k jednomu konci drahy se znjehtt&eni
jednim smérem, natdenim potenciometru k druhému konci drahy séiaganym smérem.

Praktické vyuziti zapojeni naleznelba pi konstrukci regulatoru pro modelovou Zeleznici ol fizeni rychlosti
ot&eni stejnosrrnych motork: v riznych konstruénich stavebnicich — za vSechny jmenujiiedd Merkur — nebo
ve vlastnich konstrukcich.

Jednoduchou Upravou programuizeme zajistit tznou rychlost otéeni motoru v obou sénech, vytvdit
jednosngrny regulator, regulator s nelinearnintipfhem rychlosti otéeni. Fantazii se prastmeze nekladou.

Vypis programu:

"PICAXE-08M2

'obousmerne rizeni stejnosmerneho motoru stejnosmernym napetim

"www . hobbyrobot.cz

'podle D.Lynch: Programming and customizing the PICAXE microcontroller

#picaxe 08m2

symbol fwdmin = 492
symbol revmin = 532
symbol analogport = 4
symbol pwmport = 2
symbol analogvalue = wo@
symbol pwmdt = wil

output 0
output 1

main:

readadc10 analogport, analogvalue
if analogvalue <= fwdmin then gofwd
if analogvalue >= revmin then gorev

pins = 0
goto main
gofwd:
pins = $02
pwndt = fwdmin - analogvalue x* 21 / 10 MAX 1023
pwmout pwmport, 255, pwmdt
goto main
gorev:
pins = $01

pwndt = analogvalue - revmin x 21 / 10 MAX 1023
pwmout pwmport, 255, pwmdt
goto main

Obousm érny regulator, Fizeny model& Fskym servopulzem

Tento regulator je obdobowdé vyrakEnych modeléskych regulatar stejnosmirnych motork. Na rozdil od nich
je sice uéen pro mensi proud, ale zase siZeme sami nastavitizné chovani motorku. Modéldnohou napiklad

s vyhodou tento regulator pouZivdt pohonu fiznych pomocnychki efektovych zéizeni.

Pripoménme si, co je modetdky servopulz: je to obdélnikovy impulz ripo trvani 1 aZz 2 ms s opakovaci
frekvenci giblizné¢ 20 ms. Doba trvani tohoto pulzwuje u model&skych serv Uhel jejich nateni, u popisovaného
regulatoru pak wuje tato doba rychlost a $not&eni Fipojeného elektromotorku.
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Servopulz pivddime na vstup IN3 (konektor XC1) desky AXEmoi@- Pokud bychom regulatofidili
modeld&skym gijimacem, pak ho iZzeme napajet z pinu 2 (+5 V) téhoZ konektoru.

Vypis programu:

"PICAXE-08M2

'obousmerne rizeni stejnosmerneho motoru modelarskym servopulzem
"www . hobbyrobot.cz

#picaxe 08m2

Default:

symbol rccent = 125

symbol rcrange = 125

symbol deadzone = 3

symbol enpin
symbol rcpin

n
© W N

symbol ilpin
symbol i2pin = 1
symbol DeadHelper = b@
symbol DeadHelper2 = bl
symbol pulsmin = b2
symbol pulsmax = b3
symbol refrange = b4
symbol motor = w5
pulsmin = rccent - rcrange
pulsmax = rccent + rcrange
refrange = 125 - rcrange
refrange = refrange / 20
refrange = refrange min 1
Main:
pulsin rcpin,1, motor
if motor >0 then
motor = motor min pulsmin
motor = motor max pulsmax
DeadHelper = deadzone + rccent
DeadHelper2 = rccent - deadzone
if DeadHelper > motor and motor > DeadHelper2 then
low +ilpin
low 1i2pin
goto main
endif
if motor > rccent then
low +ilpin
high 1i2pin
else
if motor < rccent then
high {d1pin
low 1i2pin
endif
endif
if motor > rccent then
motor = motor - rccent
else
motor= rccent - motor
endif
motor=motorx10xrefrange
motor = motor min @
motor = motor max 1023
pwmout enpin,255,motor
endif
goto Main

Zavérem:

Uvedené programy ilustruji jen zlomek moznosti geskXEmotor-10. V budoucnu budeme dalStilkgady
uveejiiovat na nasich webovych strankach a s radostimgitdase fispsvky.
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Q Priloha 1

Schéma plosného spoje vm érFitku 1: 1
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10 mm

Pro vytiSEni predlohy ve spravné velikosti jéeba v tiskovém programu (nejspiSe Acrobat ReadagitzvSechna
prizpisobeni tisku velikosti stranky. Pro kontrolu je krazci spoje fipojeno n&fitko, podle kterého fZzeme
zkontrolovat jeho fesnou velikost.

VSechny otvory pro sa@dstky jsou naidloze zmenseny nagmer 0,5 mm, cozZ je vyhodné prdgsné zachyceni
hrotu vrtaku pi ru¢nim vrtani. Nejprve vyvrtejte vSechny otvory vrték® ptiméru 0,8 mm a pak, podle feby,
prevrtejte pislusné otvory podle skuteého péiméru vyvodi pouZitych sotiastek. Obrazec ploSného spoje je
zobrazen v pohledu ze stranyahn
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