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'owy sterownik

16 serwomechanizmow
do maszyny kroczacej

Uwaga: teraz bedzie co$ napraw-
de nowego, cos$ czym jak do tej po-
ry nie zajmowato si¢ zadne pismo
przeznaczone dla elektronikéw!

W swoim czasie rozpoczelismy na fa-
mach EdW cykl artykutéw poswieconych
.Robotyce"”. Zawsze pisalismy tg nazwe
w cudzystowie, poniewaz prezentowane
w tych artykutach urzadzenia tak napraw-
de miaty niewiele wspdlnego z robotami.
Byty to najczesciej proste uktady automa-
tyki, a za najwieksze swoje sukcesy uzna-
je ,oswojenie” silnikéw krokowych
i uzyskanie w ten sposéb prostych w wy-
konaniu i sterowaniu ukfadéw napedo-
wych do modeli i zabawek. Kolejnym nie-
kwestionowanym sukcesem byto zapoz-
nanie Czytelnikéw EdW z serwomecha-
nizmami i sterowaniem proporcjonalnym.
Trudno nawet wymieni¢ dziedziny techni-
ki, w ktérych umiejetnie zastosowane
serwa nie przyczynityby sie do uzyskania
ciekawych efektow bez stosowania
skomplikowanych uktadéw mechanicz-
nych i elektronicznych. Ale tak naprawde,
dziat ,, Robotyki” w pewnym momencie
wtasciwie przestat sie rozwija¢, a do
skonstruowania robotéw z prawdziwego
zdarzenia byto réwnie daleko, jak na po-

czatku mojej dziatalnosci na tamach EdW.
Powodem takiego stanu rzeczy byto nie
tylko wrodzone lenistwo nizej podpisane-
go. O budowie robotéw, maszyn krocza-
cych i manipulatoréw mogacych wykony-
wacé ztozone funkcje myslatem juz daw-
no. Niestety, napotykatem zawsze na ba-
riere nie do pokonania: konieczno$¢ wy-
konania niezbednych elementéw mecha-
nicznych. Tak naprawde, to nie jestem
szczegolnie leniwy, ale sama mysl o wy-
cinania kawatkéw blachy i ksztattowania
z nich elementéw potrzebnych do wyko-
nania maszyny kroczacej czy ramienia dla
robota napawata mnie przerazeniem. Sa-
dze takze, ze zdecydowana wiekszosé
moich Kolegéw podziela méj poglad, ze
praca fizyczna nie jest szczegdlnie atrak-
cyjnym zajeciem! Konieczne byto za tym
wynalezienie materiatu i technologii, po-
zwalajgcych w tatwy sposob wykonaé
niezbedne elementy mechaniczne.
Kolejny raz okazato sie, ze niektére
przystowia zawieraja , catg prawde, tylko
prawde i nic poza prawda”. Mam tu na
mysli popularne porzekadto, méwigce ze:
. Najciemniej jest pod latarnig”. Przeciez
materiat i technologie pozwalajgce na wy-
konanie dowolnej ilosci elementéw o do-
wolnych ksztattach i zapewnienie ich po-
wtarzalnosci przy seryjnej produkcji mie-
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lismy caty czas w zasiegu reki! Materiat
o bardzo dobrej wytrzymatosci mecha-
nicznej, z ktérego wykonane elementy
mozna fatwo faczy¢ ze sobg za pomoca
prostego lutowania lezat od dawna przed
naszymi oczami! Mam tu na mysli  ptyt-
ki obwodéw drukowanych! Nie, to nie
pomytka w druku, laminat epoksydowo
szklany z ktérego wykonywane sg znane
kazdemu elektronikowi obwody druko-
wane bedzie tworzywem, z ktérego wy-
konamy potrzebne nam elementy me-
chaniczne. Nikt nie bedzie zmuszony do
mozolnego wycinania i dopasowywania
do siebie elementéw potrzebnych do bu-
dowy robota: wszystko otrzymacie goto-
we i wystarczy jedynie zlutowac ze sobg
potrzebne ksztattki i przykreci¢ kilka sru-
bek aby zbudowac¢, wierzcie mi, bardzo
ciekawe urzgdzenie. Przygotowatem dla
Was dwa zestawy ksztattek laminato-
wych: jeden umozliwia budowanie ma-
szyn kroczacych, a drugi przeznaczony
jest do skonstruowania reki robota o kilku
stopniach swobody ruchu. Budowa takie-
go urzadzenia zostanie opisana w jednym
z najblizszych numeréw Elektroniki Prak-
tycznej i tam tez znajdziecie opis innego
komputerowego sterownika serwome-
chanizmodw.
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Rys. 1. Schemat ideowy

W artykule, ktéry taskawie zaczelis-
cie czyta¢, bede chciat poruszy¢ dwa te-
maty. Pierwszym bedzie budowa uni-
wersalnego sterownika szesnastu ser-
womechanizmodw, ktéry umozliwi stero-
wania za pomoca komputera nawet bar-
dzo skomplikowanymi robotami czy ru-
chomymi makietami. Tematem drugim
bedzie skréotowo opisana budowa pros-
tej, eksperymentalnej maszyny krocza-
cej. Mam jedynie nadzieje, ze moi dow-
cipni Koledzy redakcyjni nie wpadna
tym razem na pomyst nazwania tego
urzadzenia ,raabochodem”, a juz nie
daj Boze ,raabotem”!

Sterowanie robotami nie jest, oczy-
wiscie, jedynym zastosowaniem propo-
nowanego uktadu. Mozna go takze uzy¢
do bardziej powaznych celéw, np. do ste-
rowania makiet reklamowych.
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Opis uktadu

Zanim przejdziemy do analizy schema-
tu, ktéry zostat przedstawiony na rysun-
ku 1, zastanéwmy sie chwile, jakie zada-
nia ma spetnia¢ opisywane urzadzenie
i dlaczego wybraliSmy taki, a nie inny
sposob jego skonstruowania. O serwo-
mechanizmmach modelarskich wiemy juz
bardzo duzo i tylko dla przypomnienia
wspomne, ze urzadzenie to umozliwia re-
alizacje tzw. sterowania proporcjonalne-
go. Serwo sterowane jest impulsami
prostokatnymi o wypetnieniu zmieniaja-
cym sie w granicach od 0k.0,5 do ok.2,5
msek (1..2msek w typowych zastoso-
waniach modelarskich), a kat ustawienia
watu napedowego serwa uzalezniony
jest witasnie od dtugosci tych impulséw.
Moment obrotowy serwomechanizmu
jest bardzo duzy i w przypadku serw
standardowych dochodzi do kilku kg/cm,

a w serwomechanizmach stosowanych
w modelarstwie wyczynowym moze
wielokrotnie przekracza¢ tg wartosc¢.
W modelarstwie stosuje sie zwykle kilka
serwomechanizméw, ale w przypadku
robotéw ich ilos¢ moze by¢ znacznie
wieksza. Urzadzenie, ktére ma zostac za-
stosowane do sterowania robotem musi
spetnia¢ nastepujgce funkcje:

1. Precyzyjne pozycjonowanie wszystkich
serwomechanizmoéw zastosowanych
w sterowane] konstrukcji. Musimy po-
siada¢ mozliwos¢ kolejnego ustawienia
wszystkich ruchomych elementéw ro-
bota i zapamietanie dtugosci impulséw
dostarczanych do poszczegdinych
serw w danym kroku pracy urzadzenia.
Dane muszg zosta¢ zapamietane
W sposoéb trwaty, umozliwiajgcy wielo-
krotne ich wykorzystywanie
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2. Uktad musi umozliwia¢ odtwarzanie za-
pamietanych potozert serwomechaniz-
mow w dowolnym, zmienianym przez
operatora tempie. Poniewaz nawet
wykonanie prostej czynnosci bedzie
wymagato zapamietania bardzo wielu
sekwencji stanéw serwomechaniz-
moéw, pojemnosé zastosowanej pa-
mieci powinna by¢ bardzo duza

3. Uktad powinien zaopatrywaé¢ w prad
serwomechanizmy. Maksymalne ich
ilos¢, jaka moze by¢ obstugiwana przez
projektowany uktad wynosi 16, co na-
rzuca konieczno$¢ zastosowania zasi-
lacza o odpowiedniej wydajnosci pra-
dowej. Jest to nie byle jaki problem do
rozwigzania, poniewaz nawet standar-
dowe serwo moze pobiera¢ prad do
1A. Nie mozna tez liczy¢ na to, ze ser-
wa po wykonaniu zadanej im czynnos-
ci pozostajac pozornie nieruchomo nie
beda pobiera¢ pradu. Wprost przeciw-
nie: jezeli serwo porusza np. uniesiong
w danym momencie rekg robota, do
bedzie ono nieustannie zasilane, na-
wet nie poruszajac sie.

Sadze, ze zastanowieniu sie nad po-
stawionymi zatozeniami konstrukcyjny-
mi, wszyscy dojdziemy do wniosku, ze
najlepszg drogg ich zrealizowania bedzie
uzycie komputera. Wykonywanie ,na
piechote” sterownika spetniajgcego po-
stawione warunki jest wprawdzie mozli-
we, ale bytby to uktad ogromnie skompli-
kowany i kosztowny. Jezeli dodamy do
tego, ze bedziemy mogli uzy¢ praktycznie
dowolnego komputera wyposazonego
w interfejs CENTRONICS, nawet muzeal-
nej ,Atki” czy tez , Eksciaka”, to z pew-
noscig dojdziemy do wniosku, ze propo-
nowane przeze mnie rozwigzanie ma tak-
ze uzasadnienie ekonomiczne. Jezeli za-
stosujemy uktad sterownika do kierowa-
nia np. makietg reklamowa, to mozna na-
wet pomysleé o zakupie komputera spe-
cjalnie przeznaczonego do jej obstugi.
Komputer klasy AT mozna obecnie naby¢
na gietdach i wyprzedazach za sume
Z pewnoscig mniejszg niz koszt elemen-
tow  potrzebnych do zbudowania
.samodzielnego” sterownika.

Jeszcze jednym argumentem przema-
wiajgcym za zastosowaniem komputera
jest tatwos$é magazynowania praktycznie
dowolnej ilosci programoéw sterujgcych
pracg robotéw czy makiet. Nawet na
zwyktej dyskietce bedziemy mogli zma-
gazynowac¢ informacje pozwalajgce na
wykowanie wielogodzinnego programu.

Alternatywa w stosunku do opisywa-
nego rozwigzania moze by¢ zastosowa-
nie systemu mikroprocesorowego. Ja
wybratem komputer, ale jezeli Czytelnicy
opowiedzg sie za zbudowaniem sterow-
nika mikroprocesorowego, to sgdze ze
red. Stawek Surowinski nie pozostanie

gtuchy na dochodzacy go vox populi i cos$
dla Was wymysili.

Po tym przydtugim wstepie przejdZzmy
wreszcie do analizy schematu propono-
wanego uktadu. Juz pierwszy rzut oka na
pokazany na rysunku 1 schemat pozwala
stwierdzi¢, ze decyzja o ,zapedzeniu do
pracy” komputera nie byta nieuzasadnio-
na. Do budowy uktadu realizujgcego bar-
dzo skomplikowane funkcje zastosowa-
no jedynie szesé, tanich i tatwo dostep-
nych uktadéw scalonych. Takie wtasnie
rezultaty daje przeniesienie catej
.inteligencji” urzadzenia do komputera!

Zaktadamy, ze wykonane i sprawdzo-
ne urzgdzenie zostato za posrednictwem
kabla drukarkowego potgczone z kompu-
terem. Czestotliwo$¢ pracy generatora
zbudowanego z wykorzystaniem uktadu
NEbS55 — IC5 zostata za pomocg potencjo-
metru montazowego PR1 ustawiona na
ok. 85kHz. Po dotaczeniu zasilania
w uktadzie panuje jeszcze kompletny ba-
tagan i pierwszym zadaniem jakie musi
wykonaé program, ktéry napiszecie jest
jego uporzadkowanie. Zaczniemy od wy-
zerowania licznika IC3A, ktérego wejscie
zerujgce zostato dotgczone do wyjscia
STROBE rejestru dwukierunkowego in-
terfejsu CENTRONICS. Mozemy tego do-
kona¢ za pomocg polecenia, wydanego
z poziomu interpretera jezyka BASIC:

REM ZEROWANIE LICZNIKA

ZERO:

OUT &H37A, 12

GOSUB DELAY REM DELAY - petla
opdzniajgca

OUT &H37A, 13

RETURN

Kolejng czynnoscia bedzie wystanie na
szyne danych interfejsu CENTRONICS
liczby, ktérej wartos¢ decydowaé bedzie
o kacie ustawienia watu napedowego
pierwszego serwomechanizmu. Moze to
by¢ liczba z zakresu 42...255 (za chwile
wyjasnimy, skad sie bierze ograniczenie
najmniejszej wartosci tej liczby. Potrzeb-
ng wartos¢ wysytamy na szyne danych za
pomocy polecenia:

OUT &H378, x REM x = 42 255

tatwo zauwazy¢, ze wystana na szyne
danych liczba zostata doprowadzona do
wej$¢ programujacych dwéch kaskado-
wo potgczonych licznikéw rewersyjnych
IC1ilC2.

Nastepng czynnoscig bedzie wtgcze-
nie generatora z IC5 i rozpoczecie zlicza-
nia przez obydwa liczniki rewersyjne.
Wejscie zezwolenia generatora zegaro-
wego zostato dotgczone do jednego
z wyj$¢ przerzutnika R-S zbudowanego
z bramek ICB6A i IC6B, ktoéry obecnie jest
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wytgczony. Wystanie do rejestru dwukie-
runkowego interfejsu polecenia

REM IMPULS STARTOWY
LICZNIKOW

IMPULS:

OUT &H37A, 9

GOSUB DELAY

OUT &H37A, 13
RETURN

spowoduje wymuszenie na wejsciu
6 bramki IC6B stanu niskiego i w konsek-
wencji wiaczenie przerzutnika R-S. Jed-
noczesnie na wejscia PE\ licznikéw do-
starczony zostaje krétki impuls ujemny,
ktéry powoduje przepisanie danych
z wejs¢ J1 J4 do rejestrow licznikdw
i rozpoczecie zliczania od zadanej liczby
w dot. tatwo obliczyé, ze jezeli wartosé
liczby wpisanej do rejestréow licznika wy-
nosita 255, to liczniki osiggng stan zero-
wy dokfadnie po uptywie 3msek, co jest
czasem trwania najdtuzszego impulsu
mogacego prawidtowo sterowac serwo-
mechanizmem. Jezeli wartos¢ ta wynosi-
ta 42, do zliczanie zakoriczy sie po
0,5msek, czyli po czasie trwania najkrot-
szego impulsu sterujgcego serwo.

Po rozpoczeciu odliczania komputer
przechodzi w stan oczekiwania na jego
zakonczenie, ktore zostanie zasygnalizo-
wane faktem pojawienia sie na wyjsciu
przeniesienia BO\ licznika IC1 stanu nis-
kiego. Stan niski z tego wyjscia zostanie
doprowadzony do wejsScia zerujgcego
przerzutnika R-S, powodujac jego natych-
miastowe wytgczenie. Wejscie ERROR\
rejestru wejsciowego interfejsu CEN-
TRONICS zostato dotgczone do wyjscia
4 przerzutnika i od momentu rozpoczecia
zliczania komputer oczekuje na pojawie-
nie sie na nim stanu niskiego. Detekcji te-
go zdarzenia moze stuzyé petla progra-
mowa majgca nastepujaca postac:

REM SPRAWDZANIE ZAKO CZENIA
ODLICZANIA

KONIEC?:

DO

LOOP UNTIL INP(&H379) = 119
RETURN

Serwomechanizmy wspétpracujace
Z naszym uktadem zostaty dotgczone do
wyj$¢ oznaczonych na schemacie jako
CON2 CON17. Wejscia sterujagce serw
potgczone sg z wyjsciami multipleksera —
demultipleksera IC4. Na wejsciu 1C4 zo-
stat na state wymuszony stan wysoki,
a jego wejscie zezwolenia E\ potgczone
zostato z tym wyjsciem przerzutnika R-S,
na ktérym podczas zliczania wystepuje
stan niski.

Przy stanie zerowym licznika IC3A na
wyjscie 3 ztagcza CON2 zostat wiec wy-
stany impuls sterujgcy pracg pierwszego
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Rys. 2. Schemat montazowy

serwomechanizmu, o czasie trwania
Scisle proporcjonalnym do wartosci liczby
podanej na szyne danych komputera.
Zmieniajac tg wartos¢ mozemy z duza
precyzja regulowacé kat ustawienia watu
napedowego pierwszego serwa.

Jednak tylko w zupetnie wyjatkowych
przypadkach zadowolimy sie jednym ser-
womechanizmem. Najczesciej bedziemy
ich stosowali ca najmniej osiem i dlatego
musimy zapozna¢ sie z sposobem stero-
wania pozostatych ukfadéw wykonaw-
czych. Aby wysta¢ impulsy sterujace do
kolejnych serw nalezy zmienié stan liczni-
ka IC3A, a tym samym wystaé impuls
sterujgcy pod kolejny adres. Zmiany sta-
nu licznika dokonujemy za pomoca naste-
pujgcego polecenia:

REM WYS ANIE IMPULSU DO LICZNIKA
IMPULS:

OUT &H37A, 5

GOSUB DELAY

OUT &H37A, 13

RETURN

Po wystaniu impulsu zegarowego na
wejscie IC3A powtarzamy opisane wyzej
czynnos$ci wysytajac impuls do drugiego
serwomechanizmu, nastepnie do trzecie-
go i tak dalej. Po wystaniu impulsu do
ostatniego z uzywanych aktualnie serwo-
mechanizmdw cykl sterowania kolejnych
serw musi sie powtarza¢ — program mu-
si pracowac¢ w petli (patrz u dotu strony)

Jak dotgd moéwilismy o serwomecha-
nizmach  dotagczonych  do  wyjs¢
CON2...CON17 opisywanego uktadu.

re musiatoby cigg-
ngé¢ za sobag dosé
ciezki kabel. Dodatkowym utrudnieniem
bytby ograniczony zasieg transmisji (w
przypadku stosowania interfejsu CEN-
TRONICS dane nie mogg by¢ przesytane
na odlegtosé¢ wieksza niz kilka metrow).
Na szczescie rozwigzanie tego problemu
mamy prawie gotowe. Popatrzmy jesz-
cze przez chwile na schemat i zwré¢my
uwage na element, o ktérym jak dotad
nie wspominaliSmy. Jest nim bramka
NAND - IC6C, na ktérej wyjsciu otrzymu-
jemy dane w postaci szeregowej, zgod-
nej z protokétem transmisji stosowanym
w modelarstwie przy sterowaniu propor-
cjonalnym. Przypominam, ze mamy juz
gotowy szesnastokanatowy koder i de-
koder sterowania proporcjonalnego, opi-
sany w numerze EdW. Koder nie bedzie
nam na razie potrzebny, ale dekoder
dotfaczony do wyjscia CON19 nasze-
go sterownika zapewni mozliwosé
transmisji szeregowej danych, wyko-
rzystujacej jedynie dwa przewody lub
kanat tgcznosci na podczerwieni lub
radiowy.

Jezeli stosowac¢ bedziemy transmisje
szeregowa, to po zakonczeniu wysytania
impulséw do kolejnych serwomechaniz-
mow, nalezy wystaé na wyjscie ukfadu
impuls o dtugosci co najmniej 10msek,
ktéry umozliwi zsynchronizowanie pracy
naszego sterownika z dekoderem (szcze-
goty w wspomnianym wyzej numerze
EdW). Mozemy to uczyni¢ przez podanie
na wyjscie AUTO rejestru dwukierunko-
wego niskiego poziomu logicznego (pod-
czas przesytania danych musi tam byc¢

FORD=1TO!| REM I -ILO ZASTOSOWANYCH SERWOMECHANIZMOW

OUT &H378, A(D)

REM A(D) LICZBY OKRESLAJACE POt OZENIE KOLEJNYCH SERW

GOSUB START
GOSUB KONIEC
GOSUB IMPULS
NEXT D
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stan wysoki) lub inng metoda programo-
wa.

Wiecie co, Moi Drodzy? Moze to nie-
skromne, ale jestem z siebie bardzo za-
dowolony!  Wydaje mi sie, ze
~Wwycisnatem"” z tego prostego urzadze-
nia naprawde wiele i sgdze, ze okaze sie
ono dla Was naprawde uzyteczne!

Nie jestem programista, a wtasciwie
jestem bardzo marnym programista. Nie-
mniej napisatem prosty program w jezy-
ku BASIC, ktéry moze postuzy¢ do prze-
testowania wykonanego urzadzenia i mo-
ze stanowi¢ baze do pisania bardziej
skomplikowanych programoéw. Program
ten, wraz z kodem Zrédtowym znajdowac
sie bedzie na dyskietce dotgczonej do ki-
tu.

Montaz i uruchomienie

Na rysunku 2 zostata przedstawiona
mozaika sciezek ptytki drukowanej wyko-
nanej na laminacie dwustronnym oraz roz-
mieszczenie na niej elementéw. Montaz
ukfadu nie wymaga jakichkolwiek komen-
tarzy, wszystkie czynnosci musimy wyko-
na¢ w typowy, wielokrotnie juz opisywa-
ny na tamach EdW sposéb. Pod uktady
scalone nalezy zastosowa¢ podstawki,
a szczegolnie pod uktad IC4. Wewnatrz
podstawki tego uktadu umieszczony jest
bowiem jeden z R-PACK 6w, ktéry musi-
my wlutowac w ptytke w pierwszej kolej-
nosci. Jedyng czynnoscia regulacyjng be-
dzie ustawienie za pomocg potencjomet-
ru montazowego PR1 czestotliwosci na
wyjsciu IC5. Czestotliwos$¢ ta powinna
wynosi¢ ok. 85kHz. Jezeli nie posiadamy
miernika czestotliwosci, to regulacji mo-
zemy dokona¢ metoda préb i btedéw. Do-
taczamy do pierwszego wyjscia (CON2)
serwomechanizm i z poziomu interprete-
ra dowolnego dialektu jezyka BASIC uru-
chamiamy nastepujgcy program:

CLS

OUT &H37A, 12

GOSUB DELAY

OUT &H37A, 13

DO

OUT &H378, 255

OUT &H37A, 9

GOSUB DELAY

OUT &H37A, 13

GOSUB KONIEC

LOOP UNTIL INKEYS$ <> "
END

KONIEC:

DO

LOOP UNTIL INP(&H379) = 119
FOR m =1 TO 25: NEXT m
RETURN

DELAY:

FOR R =1 TO 1000

NEXT R

RETURN
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W OFERCIE HANDLOWEJ AVT!

Napiecie zasilania:

SERWOMECHANIZMY MODELARSKIE JUZ
Dane techniczne standardowego serwomechanizmu firmy HITEC typu HS300
Kat obrotu przy sterowaniu typowymi impulsami (1 2msek): 60

Kat obrotu przy sterowaniu impulsami 0,5...3msek:
Zamdwienia prosimy kierowac do Dziatu Handlowego AVT.

typowe, 4,8...6VDC

190°

Nastepnie za pomoca potencjometru
montazowego PR1 ustawiamy serwo
w kraricowym potozeniu.

Oméwmy teraz to, na co z pewnoscia
wielu Czytelnikéw czeka z niecierpliwoscia:
budowe maszyny kroczacej. Opis ten be-
dzie z koniecznosci ogdinikowy, ale sadze
ze po doktadnym przyjrzeniu sie zdjeciom
poradzicie sobie z tg prostag mechanika. By-
najmniej zreszta nie namawiam do naslado-
wania wykonanej przeze mnie konstrukgji,
mam nadzieje, ze wiekszos¢ moich Kole-
géw przewyzsza mnie wyobraznig i wyko-
na wiasne, niecodzienne konstrukcje wyko-
rzystujgce opisany sterownik.

Na poczatek zadajmy sobie jedno pyta-
nie: czy budowanie tak skomplikowanych
i kosztownych urzadzen jak maszyny kro-
czace ma sens i jakie moze by¢ praktyczne
zastosowanie wykonanej konstrukgji? Od-
powiedZ na pytanie o zastosowanie prak-
tyczne bedzie miazdzaca: takie urzgdzenia
nie majg obecnie i z pewnoscig jeszcze di-
ugo nie beda miaty jakiegokolwiek zastoso-
wania praktycznego. Co jednak odpowie-
dzie¢ na pytanie o sens budowania tych
maszyn? Tak, z pewnoscig ma to sens, tak
jak kazda dziatalnos¢ eksperymentatorska.
Brak praktycznego zastosowania jakiegos
urzadzenie nie oznacza bowiem, ze nie na-
lezy sie nim zajmowac. Ciekawe, co odpo-
wiedzieliby bracia Wright zapytani o prak-
tyczne zastosowanie pewnej opracowanej
przez nich i spotykajacej sie z ironicznymi
kpinami, konstrukgji?

Szczegoéty budowy wykonanej przeze
mnie maszyny kroczacej widoczne sa
bardzo wyraZznie na zdjeciach, a w
nastepnym numerze Ed\W znajdziecie po-
kazane ksztattki potrzebne do jej wykona-
nia, ktére mozecie naby¢ w ofercie hand-
lowej AVT.

Co do samej budowy maszyny moge po-
da¢ Wam tylko jedng, ale za to bardzo uzy-
teczng wskazéwke. Jezeli zdecydujecie sie
na budowe maszyny wyposazonej w 4 no-
gi, takiej samej lub podobnej do przedsta-
wionej na zdjeciach, to napotkacie na pe-
wien problem konstruktorski. Aby wykonaé
krok maszyna taka musi kolejno odrywaé
nogi od podtoza i przesuwac je. Tak wiec
chwilami urzgdzenie bedzie miato tylko trzy
punkty podparcia, co przy centralnym poto-
zeniu srodka ciezkosci moze by¢ i najczes-
ciej jest stanem niestabilnym. Krétko mo-
wigc, maszyna bedzie ,wali¢ sie na pysk”
przy probie uniesienia nogi. Rozwigzanie

problemu jest stosunkowo proste, a to dzie-
ki mozliwosci zastosowania nieocenionych
dla konstruktora serwomechanizmoéw. Na-
lezy po prostu zainstalowac na ptycie nosnej
maszyny jeszcze jeden serwomechanizm,
na ktérego wale mimosrodowo zamocowa-
ne jest stosunkowo duze obcigzenie. Takim
obcigzeniem moga byé np. cztery akumula-
torki NiCd umieszczone w typowym koszy-
ku na bateryjki i stuzagce do zasilania maszy-
ny. Przed uniesieniem przez maszyne pra-
wej nogi serwo przesuwa obcigzenie na le-
wa strone, a przed uniesieniem lewej — na
prawg strone. Takie rozwigzanie skutecznie
zabezpiecza przed przewréceniem sie
czworonoga i moze by¢ takze zastosowane
przy eksperymentach z maszynami dwu-
noznymi. Czy wymyslilismy co$ nowego, ja-
kas rewelacyjng koncepcje urzadzenia po-
magajacego zachowaé rownowage? Nic
podobnego, Matka Natura wymyslita to juz
miliony lat temu. Wystarczy poobserwowac
poruszajgce sie zwierzeta, a takze ludzi.
Przeciez chodzac czy biegajac takze nie-
ustannie balansujemy ciatem przesuwajac
Srodek ciezkosci, co zabezpiecza nas przed
przewrdceniem sie (bywajg wprawdzie sy-
tuacje, kiedy nie zabezpiecza, ale mam na-
dzieje ze zaden z moich Czytelnikéw nie
znalazt sie w takim stanie).

Na zakoriczenie chciatbym poruszy¢
jeszcze sprawe zasilania maszyny krocza-
cej oraz innych urzadzen wykorzystujg-
cych duzg ilo$é serwomechanizmow. Jak
juz wspomniatem, maksymalnie obcigzo-
ne serwa pobierajg dos$¢ duzy, dochodza-
cy niekiedy do 1A, prad. Tak wiec jezeli
W naszej maszynie zastosujemy 9 serwo-
mechanizméw, to musimy sie liczy¢
z chwilowym poborem pradu do ok.
7...8A i takie obcigzenie musi wytrzymadé
uktad zasilajgcy. Moim zdaniem, budowa
zasilacza o takich parametrach nie za-
wsze bedzie celowa, a taniszym i prost-
szym rozwigzaniem moze by¢ zastoso-
wanie okresowo dotadowywanego aku-
mulatora, ze wzgledu na cene najlepiej
kwasowego — niewylewnego.

Jezeli jednak zdecydujemy sie na za-
stosowanie zasilacza sieciowego, to war-
to tu wspomnie¢ o pewnej, niezwykle in-
teresujacej mozliwosci zdobycia zasilacza
+5VDC/20A, +12VDC/8A, -5VDC/0,3A i -
12VDC/0,3A, ktéry mozemy kupi¢ za nie-
wielkg sume pieniedzy lub uzyskaé z de-
montazu przestarzate] obudowy kompu-
tera PC. Ze wzgledu na rosnaca popular-
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Projekty AVT

Wykaz elementéw

Rezystory
PR1: 220kQ
RP1, RP2: R-PACK SIL 2,2...10kQ
R1, R3: 10kQ
R2: 33kQ

Kondensatory
C1: 100pF
C2: 10nF
C3: 1000uF/10
C4: 100nF
C5: 1nF

Pétprzewodniki
IC1, 1C2: 40193
IC3: 4520
IC4: 4067
IC5: NE555
IC6: 4011

Pozostate
CON1 : ztacze CENTRONICS 36 pinéw luto-
wane w ptytke
CON2 CON17, CON19: 3x goldpin
CON18: ARK2

nos¢ ptyt gtownych standardu ATX temat
.zagospodarowania”  wycofywanych
z uzycia obuddéw do PC staje sie coraz
bardziej aktualny i postaram sie szerzej
omoéwi¢ go w najblizszym czasie. Wizja
zdobycia zasilacza o podanych paramet-
rach za ok. 50z, lub za darmo wydaje sie
dos¢ interesujgca! Polecam stosowny
projekt w tym numerze EdW.

Kolegom zainteresowanym tematem
robotyki polecam takze lekture jednego
z najblizszych numeréw Elektroniki Prak-
tycznej, w ktérym zostanie zamieszczony
opis w petni juz funkcjonalnego urzadze-
nia: reki robota, zbudowanej takze z wy-
korzystaniem serwomechanizméw mo-
delarskich. To nie jest juz tylko ekspery-
ment, zbudowane przeze mnie urzadze-
nie potrafi wykonywaé pewne czynnosci
praktyczne (np. nalewac¢ piwo, rzecz jas-
na bezalkoholowe).

Jeszcze jedna, bardzo wazna uwaga
praktyczna! Opisany sterownik nalezy po-
taczy¢ z komputerem za pomoca kabla
przeznaczonego do drukarek laserowych!
Drukarki igtowe i wiekszo$¢ drukarek atra-
mentowych nie wykorzystywaty wyjscia
AUTO\ portu CENTRONICS i, 0szczedni”
producenci kabli drukarkowych po prostu
pozostawiali je nie podfgczone. Oczywis-
cie, uwaga ta odnosi sie takze do wszyst-
kich urzadzen wykorzystujgcych wyjscie
AUTO\. Ja sam nie wiedziatem do niedaw-
na o braku tego potgczenia w typowym
kablu drukarkowym i podczas uruchamia-
nia jednego z uktadéw no, powiedzmy,
Ltroche” sie pomeczytem.

Typowy kabel drukarkowy mozemy
wykorzystywac jedynie w przypadku, kie-
dy nie wykorzystywa¢ bedziemy opcji
transmisji szeregowej danych. Nalezy jed-
nak wtedy dotgczyé wejscie 9 bramki
IC6C do plusa zasilania.

Zbigniew Raabe
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