Rizeni polohy: krokového
motoeru miKroprocesorem




Krokovy: motor




\lastnosti

Vyhody: Nevyhody:
= Presne oviadani = Nutny staly prisun
= \oZnost regulace energie
rychlosti = Spatny pomer
= \/elky krouticf hmoetnost/vykon
moment = Nizky pocet otacek




Princip




Ovladaci jednotka

Mikroprocesor
Zesilovac impulsu
Klavesnice
oscilator




Ovladaci jednotka:

Mikroprocesor

= PIC16F8704

= 40 vyvodu

= Pamet programu 1000 slov
m Systemova frekvence 2 kiHz

zesllovac Impuisu

= iegrovany’ obvod s darlingtenevym
zapoejenim tranzisteru




Ovladaci jednotka:

Klavesnice

= 12 tlacitkova, pouzito 8 tlacitek

Oscilator

= Tvoren RC clankem (rezistorem a
kondenzatorem)

B Kmita s frekvenci 2 kiHz



program

-Napsan pomoci Assembleru (programovaci jazyk)

. Inicializace

. Cteni vstupul z klavesnice
. Vyhodnoceni pozadavku
. Samotny: pohyio

., ZPet na 2




Zaver

| pres obtize jsme Uspesne zarizeni
zprovoznill.




