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Cele nauczania:
Po starannym wykonaniu naszych zalecen, z pewnoscig potrafisz:

1) Oméwi¢ gléwne elementy sprzezenia zwrotnego dla serwomechanizméw, wymagan co do impulséw steru-
jacych, zachowania silnika pradu statego lub krokowego, czujnika katowego polozenia osi serwomechanizmu,

2) Tworzenie sygnatu sterujacego szerokoscig impulsu: modulacji PWM Pulse-Width Modulated by serwom-
echanizm osiagnat zadane potozenie,

3) Objasni¢: Null i wszelkie nie idealne przesuniecia w polozeniu katowym osi,

4) Objasni¢ zasadnicza roéznice pomiedzy: serwomechanizmem standardowym i przeznaczonym do pracy
ciaglej.

Abstract
Wykonaj Projekt: Serwo.

Sitownik (serwomechanizm) - zazwyczaj nazywany krotko: serwo, zawiera w sobie: silnik pradu statego,
przekladnie mechaniczng zmniejszajaca obroty, potencjometry i rozne uklady elektroniczne wspoétpracujace
ze sterownikiem. Wszystko po to by zapewni¢ stosunkowo precyzyjne mozliwosci sterowania: pozycja ka-
towa obracajacej sie osi mechanizmu silownika. Serwa, zapewniaja sterowanie ruchami ramion robotow,
skanerow, czujnikéw i innych elementéw wykonawczych. Serwa stosowane sg od wielu lat w technice zdal-
nego sterowania samolotow, samochodéw, todzi, regulacji potozenia powierzchni sterowych (lotek, skrzeli,
klap, sterow), ukltadow kierowniczych i wielu podobnych. W Projekcie zastosujemy serwomechanizm GWS
SO03N STD ze zbioru MechatronicsKit dla NiMyRio, Zestaw zawiera takze skltadnik GWS S35 + XF czujnik
cigglego obrotu, ktory moze stuzy¢ jako baza technologii dla uktadu napedowego robota.
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