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1. Sterowanie serwonapedem

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie sie z dziataniem i sposobem kontroli serwonapedu
Towerpro MG946R. Wybrany serwonaped jest analogowy. Napiecie zasilania dla
uzywanego serwa to 4,8V - 7,2V. Wyprowadzenia serwonapedu podtgczono

W nastepujgcy sposob:
- przewdd czerwony podfgczony zostat do napiecia zasilajgcego 5V
- przewdd brazowy/czarny podtgczony zostat do masy

- przewdd z6tty podtaczony zostat do wyjscia myRIO — A/PWMO znajdujacego sie na
pinie 27
Po podtgczeniu w odpowiedni sposéb serwonapedu zostat zrealizowany program

umozliwiajgcy jego obrét w zakresie od 0° do 180°. Finalny efekt programu
przedstawiony zostat na rys. 1 oraz rys. 2.
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Rys. 1 — Block Diagram programu kontroli serwonapedu
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Rys. 2 — Front Panel programu kontroli serwonapedu



Sekcja Initialize oraz Close programu obstugujg kontrole btedu oraz zresetowanie
urzadzenia w przypadku wystgpienia jakichkolwiek btedéw. Na Front Panelu mozliwy
jest takze podglad bteddw wraz z ich statusem i kodem. Na tym widoku dostepny jest
takze przycisk zatrzymania programu oraz suwak przeznaczony do sterowania
serwonapedem w mozliwym do poruszania zakresie.

Najwazniejszg czescig programu jest gtdwna petla programowa, w ktdrej za pomocga
bloku Wait zrealizowane zostato opdZnianie wykonania kolejnych petli o 10 ms.
Gtéwnym blokiem pozwajgcym na generacje sygnatu PWM i tym samym sterowanie
serwonapedem jest blok PWM z blokéw dedykowanych dla myRIO. Sposéb w jaki
skonfigurowano ten blok przedstawiono na rys. 3.

Configuration View Code Connection Diagram
Mode name: P
Channel: ASPWIMO (Pin 27) W
Frequency:
() Set using input to Express VI
(®) Set constant:
50 Hz “ Validate

Detailed information about valid frequencies for this Express VI,
Learn more
Duty cycle:

®) Set using input to Express VI

() Set constant:

Output preview:

Rys. 3 — Sposob konfiguracji bloku PWM

Do wspomnianego wczesniej bloku wykorzystano Channel A/PWMO (Pin 27) zgodnie z
podtgczeniem serwonapedu. Czestotliwos¢ Frequency ustawiono na statg warto$é 50
Hz dedykowang tego typu serwo. Dla Duty cycle natomiast wybrano opcje
,Set using input to Express VI”, ktéra pozwala na dotgczenie zmiennej wartosci tego
parametru w Block Diagramie.



W poczatkowym etapie testéw programu na parametr Duty Cycle, ktory miesci sie
w zakresie od 0 do 1 i oznacza wypetnienie sygnatu od 0% do 100% podawano
eksperymentalne wartosci. Tym sposobem wyznaczono wartos$ci wypetnienia sygnatu
PWM, dla ktérych serwonaped przyjmuje skrajne wartosci potozenia. Na podstawie
zrealizowanych testow otrzymano nastepujace wartosci parametru Duty Cycle dla
skrajnych potozen:

0°-0,023
180°-0,128

Po wyznaczeniu tych wartosci mozna stwierdzi¢, ze danym serwonapedem sterowac
mozna zadajgc sygnat PWM o czestotliwosci 50 Hz oraz wypetnieniu od 2,3% do 12,8%.
Nastepnie na podstawie okres$lonych dwdch skrajnych punktéw mozliwe jest
wyznaczenie wzoru skalujgcego wartosci potozenia katowego serwonapedu na
parametr Duty Cycle. Skalowanie tych wartosci mozemy przedstawi¢ na wykresie
znajdujgcym sie na rys. 4.

0,14

on y =0,0006x + 0,023 /
0,1 /

0,08 /

0,06 /

0,04 /

0,02

O T T T 1
0 50 100 150 200

Rys. 4 — Skalowanie wartosci potoZzenia kqtowego na wypetnienie sygnatu PWM

Na podstawie wykresu wyznaczy¢ mozna rownanie skalujgce potrzebne wartosci.
Prezentuje sie ono w nastepujacy sposdb:

Wypetnienie sygnatu PWM = 0,0006 * potozenie katowe + 0,023
Wystepujgce powyzej potozenie kagtowe przyjmuje wartosci z zakresu od 0° do 180°.

Po wyznaczeniu tego réwnania mozemy wartosc z suwaka odpowiednio przeskalowac
za pomocg blokow numerycznych Multiply oraz Add i zadac jg na parametr Duty Cycle
w celu umozliwienia kontroli nad potozeniem kgtowym serwonapedu za pomoca
uzytego suwaka.



2. Sterowanie silnikiem DC

Celem ¢wiczenia jest prezentacja prostego programu do sterowania silnikiem DC przy
wykorzystaniu gotowego modutu sterownika na bazie popularnego ,mostka h”.
Pokazany zostanie rowniez sposéb pomiaru Sredniej predkosci watu silnika przy

wykorzystaniu enkodera.

W ¢wiczeniu uzyto silnik DC z przektadnig i wbudowanym enkoderem. Rozwigzanie to
idealnie nadaje sie do wykorzystania przy budowie prostego robota jezdzgcego. Silnik
zasilany jest napieciem maksymalnie 6V. Ze wzgledu na pobieranie pradu o wartosci
wiekszej niz wydajnos¢ pojedynczego pinu ptytki myRIO, nie moze on zostac
podtaczony do niej bezposrednio. W tym celu wykorzystano gotowy modut sterownika
oparty na popularnym uktadzie scalonym L298. Uzyte rozwigzanie zaktada
wykorzystanie sygnatu PWM do sterowania predkoscig obrotowg watu silnika oraz
wykorzystanie 2 wyjsé cyfrowych do sterowania kierunkiem obrotéw. Ptytka myRIO
posiada wysokiej czutosci wejscia, ktére umozliwiajg odczyt sygnatdw z enkoderéw.

1M1 M2 error out
J J RESET LICZNIK status  code
® [
PWM OBROTY [obroty/sek] SOuree
« S m -
ST
0 0,5 1
L
CZAS [5]
0
. Stop
Eouriter Yalis Plot D m | Counter Direction Plot0 m |

1.1-

‘I_
0,5- 1,05-

0- 1=

Amplitude
Amplitude

-0,5-

1
0 101 0 101
Time

Time

Rys. 5 — Front Panel programu kontroli silnika



Przyciski IN1 oraz IN2 stuzg do zmiany kierunku obrotu silnika. Okno ,,Counter Value”
przedstawia ilos¢ zliczonych impulséw z enkodera w czasie. Okno ,,Counter Direction”
wskazuje na kierunek obrotéw silnika. W zaleznosci od podtgczenia biegundw silnika,
obrét w jedng strone sygnalizowany jest wartoscig 1, a obrét watu silnika w druga
strone wartoscig -1.
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Rys. 6 —Block Diagram programu kontroli silnika

Sterowanie predkoscig obrotowa silnika realizowane jest za pomocg suwaka ,,PWM”.
W celu zmiany kierunku obrotéw silnika nalezy wybrac¢ jeden z przetgcznikéw: IN1 lub
IN2. Konfiguracja enkodera jest intuicyjna i polega na wybraniu odpowiedniego kanatu
i typu podtgczonego urzgdzenia.



Configure Encoder (Default Personality) x

Configuration View Code Connectien Diagram
MNeode name: Encoder
Channel: AENC ~

Connectiens:  Phase A: Pin 18, Phase B: Pin 22

Encoder output signal type:

® Quadrature phase signal

Most encoders generate a quadrature phase signal that can be interpreted as Gray
code, Choose this option if you are not sure about the signal type of your
encoder.

(O Step and direction signals
In some cases, encoders generate a signal for step and a signal for direction.
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Rys. 7 — Konfiguracja enkodera

Obliczanie sredniej predkosci obrotowej realizowane jest w ten sposéb, ze zliczane
impulsy s3 dzielone przez rozdzielczos¢ enkodera uzytego w silniku
(w naszym przypadku 1920 impulséw na obrét) oraz przez czas uruchomienia
programu.



