LTA LaoTech

AEROBOTICS

Modut dwukierunkowego driver’a PWM do
silnikow szczotkowych

Witasnosci i Funkcje:

Sterowanie silnikiem szczotkowym (komutatorowym) w dwoch kierunkach z regulacja
predkosci poprzez wejscie sygnatu PWM;

Idealnie nadaje sie do zastosowan w sterownikach robotéw budowanych w oparciu o
mikrokontrolery réznych firm np. ATMEL, MOTOROLA, Texas Instruments oraz innych;
Posiada niewielkie rozmiary i wage (patrz Dane Techniczne/Tabela 1), przez co moze
by¢ stosowany w wielu przypadkach gdzie gabaryty urzadzenia maja znaczenie (np.
roboty minisumo);

Niewielkie straty mocy i napiecia na elementach wykonawczych dzieki zastosowaniu
tranzystorow MOS-FET z odpowiednim ich wysterowaniem, nawet przy pradach w
poblizu maksymalnych wartosci dopuszczalnych (patrz Dane Techniczne);

Mozliwosc bezposredniego zastosowania w zestawie robota modutowego LTA ROBO jako
modutu driver’a do silnikow wpinanego bezposrednio w gtowna ptytke sterujaca
LTA ROBO THINK (opis: http://www.labtech.com.pl/zestaw_lta_robo)
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Dane Techniczne:

Tabela 1 Parametry techniczne modutu LTA ROBO DUO 5

Parametr Wartosc
Dopuszczalne napiecie zasilania 4.0-20.0 [V]
Maksymalny ciagty prad obciazenia przy
biegu Do przodu/Wstecznym 2.0/5.0[A]
Maksymalny prad chwilowy przy biegu
Do przodu/Wstecznym (do 3 [s]) 8.0/8.0[A]
Dopuszczalna temperatura pracy -55 do 85 [°C]
Waga 3 [g]
Wymiary 25 x 13 [mm]

Straty mocy
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Wykres 1 Sumaryczne straty mocy na elementach
wykonawczych LTA ROBO DUO w funkcji pradu obcigzenia

Straty napiecia
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Wykres 2 Sumaryczne straty napiecia na elementach
wykonawczych LTA ROBO DUO w funkcji pradu obcigzenia
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Opis Wyprowadzen
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Rysunek 1 Wyprowadzenia modutu LTA ROBO DUO

Funkcje wyprowadzen:

Tabela 2 Opis funkcji wyprowadzen modutu LTA ROBO DUO

Nr | Nazwa Funkcja / Znaczenie
1 GND Masa zasilania
2 GND Masa zasilania
Wyboér kierunku obrotow silnika stanem logicznym:

3 | FW/REV ™ »1” - Do przodu @

,0” - Do Tytu @

Wejscie sygnatu PWM - sterowanie predkoscia obrotow
M

4 | PWMIN silnika @
5 Vcc Napiecie zasilania (patrz Tabela 1)
6 Vcc Napiecie zasilania (patrz Tabela 1)
7 OUT+ Dodatnia koncowka zasilania silnika
8 OUT+ Dodatnia koncowka zasilania silnika
9 OUT+ Dodatnia koncowka zasilania silnika
10 OUT- Ujemna koncowka zasilania silnika
11 OUT- Ujemna koncowka zasilania silnika
12 OUT- Ujemna koncowka zasilania silnika

M- Wartosci napie¢ stanéw logicznych (jak dla standardu TTL/CMOS):
,07:0-0.8[V]
J17:2,5-6[V]

@ _ Kierunek obrotéw pod warunkiem podtaczenia silnika dodatnia elektroda do koncowek OUT+, a ujemna do OUT-

®)_ Dopuszczalny zakres czestotliwosci PWM to 0 - 10 [kHz], preferowana wartos¢ to okoto 2 - 4 [kHz]
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Obudowa i wymiary Driver’a
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Rysunek 2 Wymiary i rozktad wyprowadzen LTA ROBO DUO (w [mm])

Uwagi do podtaczenia i montazu

Bardzo wazne jest, aby nie pomyli¢ polaryzacji zasilania, podtaczenie odwrotne
napiecia zasilania skutkuje uszkodzeniem drivera !!!

Zwarcie wyjscia zasilonego i wysterowanego sygnatem PWM modutu réwniez moze
spowodowac¢ uszkodzenie drivera !!!
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