Les servos moteurs a rotation
continue en série

Les servos moteurs sont généralement programmeés avec des fonctions dites PWM
ce qui présente de nombreux désavantages, on envoieune impulsion et le moteur
se déplace jusqu'd une position pour les servos et, pour les autres moteurs

dits DC on ne peut déterminer avec précision la rotation.

——————

Quels sont les avantages

e Jusqu'a 253 servos peuvent éfre connectés en méme temps en s'assurant que
le courant soit suffisant.

e L'encodeur magnétique permet un contréle d'angle important

* Le controle d'angle atteint 360° soit 4096

* Tout angle peut étre déterminé comme la position intermédiaire

* Le servo offre des fonctions de démarrage et d'arrét ainsi que des vitesses différentes
pour l'accélération et la décélération

e Le servo moteur devient a la fois capteur (retour d'information sur la charge, la température
la tensionet la position)et actionneur

* Le servo moteur limite I'utilisation des broches GPIO et réduit le cablage au minimum.

* Suppression des switch ou fin de courses de limitation

Mode moteur
Mode servo rotation continue
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Micro controleur avec
adaptateur
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Connexion d'un raspberry pi pico avec l'adaptateur, il est possible d'utiliser
un raspberry pi pico 2 W qui propose une communicafion bluetooth ou Wifi.
Le syteme utilisant une liaison série on peut connecter tout type de contréleur proposant
une licison série ou un SBC tel que les raspberry pi ou autre modeles

Adaptateur avec ESP32

intégré et écran OLED

Voltage DC 6-12V
Connecteur DC 5,5x2.1Tmm
Interface de Type C
téléchargement
MCU ESP-32
Interface de controle UART
Dimensions 30x65 mm
Trous de fixation 2,75 mm
Espacement trous 23x58
de fixation

=ias 1 i
EE | aew g
= a
m E‘E 4 - B Bl
w B §Es J VL His
i = - m EOE™—
=B T 3 - EH: =
=REN p, = ] =
=1l I = i “..
| l‘l H L = &
W = = - -
@ e [T T T
k Sarvg Drtawr with ESPI2 ]
h %2 0 d
L =] =
Unit: mm

https://www.meccano-club-haillicourt.org


https://www.meccano-club-haillicourt.org/

1. ESP32 /. Téléchargement

automatigue
2. Bus série de controle 8. LED RGB

3. Ecran OLED 9. Jack alimentation

4. Bouton BOOT 10. LED RGB d'extension
5. Bouton reset 11. Antenne PCB

6. Connecteur type C 12. Circuit de conftrdle

Le circuit fonctionne en WiFi, en Bluetooth et en ESPNow protocol sans fil
propriétaire de I'ESP32.

Cas d'utilisations

S

Véhicules motorisés Imprimantes 3D Bras robotisés

-
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Code Python disponible
contactez guy.fauguembergue@gmail.com
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