SERVO-MOTEUR FUTABA

S3003

Dimenistons: 4042 12,82
Poids 37 2

Couple: 4,1 Egom
Witesse: 0,195/ 60°
Almentation: 4.8 -6V
Roulements: Méant
Engrenage: Plastique

260 mm

Pour commander la
position angulaire

il faut envoyer sur

le fil de commande

des impulsions de
largeur variable
(entre 0.5 et 2.5 ms)
toutes les 20 ms (50 HZ)
En I’absence d’impul-
sions, le sevo reste en
position mais pour
benéficier du couple
maxi il faut envoyer les
impulsions en continu.

le signal de commande
est de niveau TTL
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Calcul durée dimpulzion
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Debut d'impulzion

Bloz C tempo en ps

Exemple avec FLOWCODE

angle =190 delay_us(FC...
delay 10us(F...
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Boucle I am de variable | Type de varable |
angle OCTET
w10 OCTET
- microzec EMTIER
w100 OCTET
FIM wl OCTET

PRINCIPAL

PIC 16F84 a 3,2769 MHZ

On utilise I’interruption TIMER que I’on
programme pour une execution 50 fois par
seconde .

Dans la macro Interruption TIMER on
calcul la durée de I’impulsion en pS

en fonction de I’angle (11,1uS/°)
microsec = ( (angle *111)/10) + 500
La plus petite tempo possible avec
FLOWCODE étant de 1ms on utilise un
bloc C pour des tempo en uS

la valeur attendue étant sur un octet

un pavé calcul détermine les centaines ,
dizaines et unité de S

x100 = ( microsec / 100 )
x10 = (' microsec - ( x100 * 100 ) )/ 10
x1 = ('microsec - ( x100*100 ) ) - ( x10*10) /10




