Anleitung fischertechnik Servo am TX / TXT

Anleitung fischertechnik Servo am TX oder TXT

Hintergrund

Heutige Standard Servos lassen sich nicht direkt am TX / TXT betreiben weil sie via PWM betrieben
werden, die der TX / TXT nicht in der hohen Frequenzprazision unterstitzt. Servos wie der
fischertechnik Servo unten dargestellt, lassen sich direkt ansteuern, da die Motorwicklung und die
Sensorleitungen Gber das Anschlusskabel nach auBen gefiihrt sind und am TX / TXT angeschlossen
werden kdnnen.

In diesem Fall Gbernimmt der TX / TXT die Regelung des Servos.

Anmerkung
Der Betrieb des Servos ist auf eigene Gefahr.

Gegenstand
Motor mit einem Potentiometer als Winkelsensor
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Abbildung 1 fischertechnik Servo
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Abbildung 2 Servo als Antrieb von Hydraulik- oder Pneumatikzylinder

Oder einen fischertechnik Getriebemotor mit einem Potentiometer auf der Abtriebswelle als
Winkelsensor.

Im folgende ist die Beschreibung und das Programm auf den fischtechnik Servo zugeschnitten.
Achtung, die RC Servo Betriebsspannung sollte 6V nicht iiberschreiten.

Der Motorregler wurde entsprechend programmiert, sodass die Servospannung unter 6V bleibt.
Gemessen wurden mit dem TXT und dem fischertechnik 9V Trafo kurzzeitig eine Spannung <5V. Die
Leistung des Servos lasst sich noch VergréBern im Unterprogramm ,,Motorsteuerung” indem man
den Motoreingang auf 7 stellt, allerdings steigt dann die Belastung des Servos an was auf die
Lebensdauer geht. Die gemessene Spannung war in meinem Setup <6V. Trotzdem ist meine
Empfehlung den Wert auf 6 zu lassen.

Elektrischer Anschluss
Der Servo hat 5 elektrische Anschliisse wobei 4 am TX oder TXT angeschlossen werden.

Bei meinem Servo ist folgende Definition:

e  Grin und Gelb: Motorstrom
e WeiB und Rot: Servo Sensor (Potentiometer)

Jedoch kénnen die Servos mit einer anderen Farbdefinition gefertigt sein. Deshalb am besten die
Widerstande vor der Verschaltung messen. Der Poti sollte einen variablen Widerstand von ca 1,5 bis
2,9 kOhm haben.
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Eingang (E1..E8

Motorausgang
(M1..mM4)

———

Abbildung 3 Elektrische Anschliisse des Servos

Anleitung zum Betrieb
Auslesen des Potentiometers via ,Interface Test”:

Entsprechender Eingang auf ,,Analog 5kOhm(NTC...)“ einstellen.
Hier im Beispiel ist der auf ,,18“

Achtung: Entsprechender Ausgang auf Geschwindigkeit ,4“ mit einer Auflésung von 8 Schritte
einstellen. Eine Geschwindigkeit ,,6, 7 oder 8“ kann den Servo beschddigen.

Hier im Beispiel ist der Ausgang ,M1“

Dann Servo vorsichtig nach , Links“ betreiben bis zum End Anschlag.
Eingangswert I8 notieren und in Robo Pro eintragen: 1640
Dann Servo vorsichtig nach ,,Rechts” betreiben bis zum End Anschlag.

Eingangswert I8 notieren und in Robo Pro eintragen: 3090
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Achtung:

1. Der Wert bei , Links”“ muB kleiner sein als bei ,,Rechts”. Falls das nicht der Fall ist, muss man

den Servo umpolen.

2. Die Endanschlagswerte hangen vom Servo und auch vom TX oder TXT ab. D.h wenn etwas
von der Konfiguration gedndert wird miissen die Werte neu ermittelt werden und ins Robo

Pro eingetragen werden.

Eingange [ Ausgénge  Info

Eingange

1] E Digital 5kOhm {Taster, ...
2] D Digital 5kOhm {Taster, ...
I3 Digital 5kOhm (Taster, ...
4[] D Digital 5kOhm (Taster, ...
5[] El Digital 5kOhm {Taster, ...
I6 Digital 5kohm (Taster, ..

[ ]|o Digital 5kOhm (Taster, ..

I8 3090 || Analog SkOhmD

Zahleingange
Zahler  Reset

a@l |0
a0l |0
O |0
O |0

Abbildung 4 Interface Test - Servoendpositionen

In Robo Pro die ermittelten Werte eingeben:

P wnN e

J
J

Ausgange

M1Typ Schritte

@M1
o1

Rechts

M2Typ  Schritte (7 |jnks @) Stopp () Rechts
® M2 OF]

(Jo3+04 (512

M3Typ  Schritte (7 |jnks @) Stopp () Rechts
@ M3 OF]

(Jos+06 () 512

M4Typ  Schritte (7)jnks (@) Stopp () Rechts
® M4 (OF:

(Jo7+08 (512

Schnittstelle Zustand:

Anschluss;

schnittstelle: | USB/EMS 192.168.178.36 |

Master [ Extension Module:
M 2 4
1 3 5

Ermittelter Widerstandswert ,,Rechts” eintragen
Ermittelter Widerstandswert , Links” eintragen

&

Motorausgang (M1, M2, M3 oder M4) einstellen, 8 Schritte wahlen.
Servo Potentiometer (I1 ... 18), Sensortype NTC-Widerstand wéhlen.
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5. Falls die fischertechnik Fernbedienung ,,IR Control” in Kombination mit dem TXT verwendet
wird, die gewlinschte IR Fernsteuerfunktion auswéahlen (z.B. , linker Joystick links-rechts” fur
eine Fahrzeuglenkung)

o
IR-Fernbedienung . . . . .
LX R R
I’.—I—iil. v g Sollposition PID-Regler
= s ~— I -10..10(Q))f P —— 0..100 (20)
=
: Trimmen | |—— 0..10(0)
Servo
— 3 -75.750)| D}——— 0..10(0)
IServotreiber fur den fischertechnik Servo Art.-Nr. 30275

Anleifung: .Siehe ';Anleiiung fischértecﬁnik Servo .am TX odér TX;I'.pdf';
Abbildung 5 Robo Pro Programm
Robo Pro Programm “ Servomotor vom Truck Version 1.rpp“

Anmerkung: Am TX mufs die IR-Fernbedienung mit dem Unterprogram ,,IR” entfernt werden, weil der
TX diese Funktion nicht unterstiitzt und ein Fehler erzeugen wiirde.

Der Schieberegler ,,Sollposition” stellt die Servoposition ein. Wie oben schon beschrieben, ldsst sich
die Sollposition auch mit der IR-Fernbedienung einstellen, jedoch nur in Kombination mit dem TXT.
Somit kann man den fischertechnik Truck mit der IR-Fernbedienung betreiben.

Der Schieberegler , Trimmen” trimmt den Servo auf eine gewiinschte neutrale Position.

Der PID-Regler beinhaltet einen:

e Proportionalregler (P-Regler) h(t)=kP *E
e Integralregler (I-Regler) h(t)=kl * [ E = dt
e Differentialregler (D-Regler) h(t) = kD * dE/dt (idealer D-Regler)

E ist die Regeldifferenz
Flr den Servo ist ein P-Regler ausreichend, d.h. der | und D Wert sollte O sein.

Ein groBer P-Wert macht den Regler schneller aber er verursacht dann auch ein Ubersteuern des
Servos.
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Folgende Anmerkungen zu den einzelnen Regelparametern:

P-Regler

Der Proportionalregler regelt die Regelausgangsgrofe proportional zur Regeldifferenz. Er ist sehr
einfach aufgebaut, jedoch erreicht dieser Regler den Sollwert nicht ganz. Ein zu hoher P-Anteil fiihrt
zum Uberschwingen. Ein Sicherheitsfaktor zum Servoendanschlag von 160 ist im Programm
vorgesehen um etwas Uberschwingen zu erlauben. Auch kann ein zu hoher Wert zu einem
dauerhaften schwingen fiihren. Das Problem der dauerhaften Regelabweichung wird am besten
durch den Integralregler geldst.

I-Regler

Der Integralregler beriicksichtigt die Regelabweichung in der Vergangenheit und summiert diese auf.
Dauerhafte Schwingungen oder Uberschwingungen kann dieser Anteil reduzieren, aber er
verschlechtert die Reaktionszeit. Der I-Anteil kann eine dauerhafte Regelabweichung korrigieren.

D-Regler

Der D-Regler verbessert die Reaktionsgeschwindigkeit bei plotzlicher Regelabweichung. Jedoch
verursacht er bei plétzlichen Anderungen was bei Servos der Fall ist eine Starke Reaktion und ist
deshalb fiir einen Servo unbrauchbar und sollte bei 0 sein. Zur Vollstandigkeit eines PID-Reglers und
zur Demonstration habe ich einen idealen D-Regler (keinen realen) mit einem sehr kleinen
Verstarkungsfaktor eingebaut.

Empfohlene PID Reglerparameter fiir den fischertechnik Servo sind:

e P=20

e |=0

e D=0
Nun viel SpaR...
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