Projet Robotique : Programmation

Principe de pilotage du servomoteur a rotation continue

Dans le diagramme de pr‘ogrammatiun de Programming Editor, le servomoteur est piloté par
la case d'instruction "servo” dans laguelle le sens et la vitesse de rotation sont définis par un
nombre entre 0 et 255.

Mais la plage utile d'utilisation &tre comprise entre 55 et 225, En dega de ses valeurs (0 & 54)
et au dela de ces valeurs (226 a 255), on obtiendra un fonctionnement aléatoire et méme le
risque de déterioration du servomoteur.

Ci-dessous tableau de correspondance du nombre & paramétrer dans la case “servo” selon
le comportement attendu du servomoteur.
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Selon le diagramme montré en exemple
- Le servomoteur 2  alinstruction 60 .
Cela correspond a une rotation anti-horaire a vitesse maxi

-Leservomoteur O  alinstruction 220
Cela correspond 4 une rotation horaire a vitesse maxi.
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Test de fonctionnement
Charger le programme Servo TEST RS.cad.

Le programme Servo TEST RS.cad doit mettre en marche les deux servomoteurs, si I'un des deux capteurs est activé
les deux moteurs sarrétent.
lls se remettent en marche losrque les capteurs sont libérés.

Cas de pannes :

Symptomes Causes et remédes possibles

Les servomoteurs ne tournent pas Piles usagées a remplacer.
Mauvaise connexion,

Les servomoteurs tournent dans le mauvais sens Verifier la connexion au niveau de la carte
et inverser le branchement des deux servomoteurs

Les capteurs ne répondent pas Werifier les soudures sur les microrupteurs et la connexion
sur la carte.




