COM-MOTORO05

Servomotor FS90R mit Rad

1. ALLGEMEINE INFORMATIONEN

Sehr geehrter Kunde,

vielen Dank, dass Sie sich fiir unser Produkt entschieden haben. Im
Folgenden zeigen wir lThnen, was bei der Inbetriebnahme und der
Verwendung zu beachten ist.

Sollten Sie wahrend der Verwendung unerwartet auf Probleme stol3en, so
konnen Sie uns selbstverstandlich gerne kontaktieren.



2. INBETRIEBNAHME

Ziehen Sie zunachst den Gummireifen, auf die Felge auf. Danach konnen
Sie das Rad auf den weifen Aufsatz des Motors mit leichtem Druck
aufsetzen. lhr Motor ist nun Einsatzbereit.

Bitte beachten Sie, dass flir den direkten Anschluss an einen Arduino oder

Auf der Unterseite des Servomotors be-
findet sich ein Potentiometer, welcher
den Motor kalibriert.

Verstellen Sie das Potentiometer vor-
sichtig, da nur wenig Kraft benotigt
wird, das Potentiometer zu iiberdre-
hen und somit zu beschadigen.

3. VERWENDUNG MIT EINEM ARDUINO

SchlieRen Sie den Motor zunachst, wie im nachfolgenden Anschluss-
diagramm zu sehen ist, an lhren Arduino an.




Nachdem Sie den Motor angeschlossen haben, konnen Sie den folgenden
Beispielcode auf lhren Arduino ubertragen um die Funktion zu testen.

Prinzipiell gilt:

Der Motor wird mit dem Befehl servo.write(); gesteuert. Der Wert, der
innerhalb der Klammer steht, kann zwischen 0 und 180 liegen. Unterhalb
eines Wertes von 90 dreht der Servo in die eine Richtung, tiberhalb von 90
in die andere Richtung. Je hoher (bzw. niederiger) der Wert von 90 entfernt
ist, bestimmt die Geschwindigkeit, mit der sich der Servo dreht.

Wird ein Wert von genau 90 eingestellt, so stoppt der Motor. Wenn dies
nicht der Fall sein sollte, verwenden Sie das Potentiometer, um den Motor
zu kalibrieren.

Selbstverstandlich konnen Sie den Beispielcode nach Ihren Wiinschen
modifizieren und bearbeiten.

3. VERWENDUNG MIT EINEM ARDUINO

Servo servo;

void setup()

{
Serial.begin(9600);
servo.attach(2);

}

void loop()

{
servo.write(180);
delay(2000);
servo.write(0);
delay(2000);
servo.write(99);
delay(2000);
servo.detach();




4. VERWENDUNG MIT EINEM RASPBERRY PI

SchlieRRen Sie den Motor zunachst, wie im nachfolgenden Anschluss-
diagramm zu sehen ist, an Ihren Raspberry Pi an.
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Nachdem Sie den Motor angeschlossen haben, konnen Sie den folgenden
Beispielcode auf lhren Raspberry Pi Uibertragen um die Funktion zu testen.

Prinzipiell gilt:

Der Motor wird mit dem Befehl pwm.ChangeDutyCycle() gesteuert.

Der Wert, der innerhalb der Klammer steht, kann zwischen 2.5 und 12.5
liegen. Unterhalb eines Wertes von 7.5 dreht der Servo in die eine Richtung,
uberhalb von 7.5 in die andere Richtung. Je hoher (bzw. niederiger) der
Wert von 7.5 entfernt ist, bestimmt die Geschwindigkeit, mit der sich der
Servo dreht.

Wird ein Wert von genau 7.5 eingestellt, so stoppt der Motor. Wenn dies
nicht der Fall sein sollte, verwenden Sie das Potentiometer, um den Motor
zu kalibrieren.

Selbstverstandlich konnen Sie den Beispielcode nach Ihren Wiinschen
modifizieren und bearbeiten.

Erstellen Sie nun eine neue Datei mit dem folgenden Befehl:

sudo nano servo.py

Geben Sie nun das folgende Code-Beispiel in den Editor ein. AnschlieBend
konnen Sie ihre Datei mit der Tastenkombination STRG+0 und einer

Bestatigung durch Enter speichern und mit der Kombination STRG+X den
Editor verlassen.




time
RPi.GPIO GPIO
GPIO.setmode(GPIO.BOARD)

GPIO.setup(7,GPIO.OUT)

pwm = GPIO.PWM(7,50)
pwm.start(7.5)

try:
while True:

pwm.ChangeDutyCycle(7.5)

time.sleep(1)
pwm.ChangeDutyCycle(12.5)
time.sleep(1)
pwm.ChangeDutyCycle(2.5)
time.sleep(1)

except KeyboardInterrupt:
GPIO.cleanup()

Das Beispiel konnen Sie anschlieRend mit dem folgenden Befehl starten:
sudo python3 servo.py

Die Ausfuihrung des Beispiels kann mit der Tastenkombination STRG+C
unterbrochen werden.




5. VERWENDUNG MIT EINEM BBC MICRO:BIT

SchlieRRen Sie den Motor zunachst, wie im nachfolgenden Anschluss-
diagramm zu sehen ist, an Ihren micro:bit an.
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Nachdem Sie den Motor angeschlossen haben, konnen Sie den folgenden
Blocke auf Ihr MakeCode Projekt Gibertragen:

dauerhaft

setze Winkel von Servo schreiben) =

setze Winkel von Servo schreiben) «

pausiere (ms) @PIlIRg

setze Winkel von Servo schreiben) «

setze Winkel von Servo schreiben) =

pausiere (ms) @IlIRg




6. VERWENDUNG MIT EINEM RASPBERRY PI PICO

SchlieRRen Sie den Motor zunachst, wie im nachfolgenden Anschluss-
diagramm zu sehen ist, an Ihren Raspberry Pi Pico an.

BOOTSEL ° 5

Nachdem Sie den Motor angeschlossen haben, konnen Sie den folgenden
Code auf lhren Raspberry Pi Pico Uibertragen:

machine
utime

servo _position

def move servo (set pos, speed=5):
global servo position
sign lambda x: -1 if x 0 else 1

set pos max (min (set pos, 100), 100)
speed max (min (speed, 5), 1)

for turn range (servo position, int (set pos) sign (set pos), int (speed
10 sign (set pos servo position))):
duty percentage 0.05 turn
duty lebit int ((duty percentage 100) 65535)
servo.duty ul6 (duty 16bit)

servo position turn
utime.sleep(0.1)

sServo machine.PWM (machine.Pin (8))
servo. freq(50)

move servo (servo position)

while True:
print ("Turn left ...")

move servo (100, 2)
utime.sleep (0.5)




print ("Turn right ...")

move servo (-100,
utime.sleep (0.5)




7. SONSTIGE INFORMATIONEN

Unsere Informations- und Ricknahmepflichten nach dem
Elektrogesetz (ElektroG)

Symbol auf Elektro- und Elektronikgeraten: E

|
Diese durchgestrichene Miilltonne bedeutet, dass Elektro- und
Elektronikgerate nicht in den Hausmill gehoren. Sie missen die Altgerate an
einer Erfassungsstelle abgeben. Vor der Abgabe haben Sie Altbatterien und
Altakkumulatoren, die nicht vom Altgerat umschlossen sind, von diesem zu
trennen.

Riickgabemoglichkeiten:

Als Endnutzer kdnnen Sie beim Kauf eines neuen Gerétes, lhr Altgerat (das
im Wesentlichen die gleiche Funktion wie das bei uns erworbene neue
erfillt) kostenlos zur Entsorgung abgeben. Kleingerate bei denen keine
dulRere Abmessungen grof3er als 25 cm sind kénnen unabhangig vom Kauf
eines Neugerates in Haushaltsiiblichen Mengen abgeben werden.

Maéglichkeit Riickgabe an unserem Firmenstandort wahrend der
Offnungszeiten:
SIMAC Electronics GmbH, Pascalstr. 8, D-47506 Neukirchen-Vluyn

Maoglichkeit Riickgabe in lhrer Nahe:

Wir senden Ihnen eine Paketmarke zu mit der Sie das Gerat kostenlos an uns
zurlicksenden konnen. Hierzu wenden Sie sich bitte per E-Mail an
Service@joy-it.net oder per Telefon an uns.

Informationen zur Verpackung:

Verpacken Sie |hr Altgerat bitte transportsicher, sollten Sie kein geeignetes
Verpackungsmaterial haben oder kein eigenes nutzen moéchten kontaktieren
Sie uns, wir lassen Ihnen dann eine geeignete Verpackung zukommen.

8. SUPPORT

Wir sind auch nach dem Kauf fur Sie da. Sollten noch Fragen
offen bleiben oder Probleme auftauchen stehen wir lhnen auch per E-Mail,
Telefon und Ticket-Supportsystem zur Seite.

E-Mail: service@joy-it.net
Ticket-System: http://support.joy-it.net
Telefon: +49 (0)2845 9360 - 50 (10 - 17 Uhr)

Fur weitere Informationen besuchen Sie unsere Website:
www.joy-it.net

Veréffentlicht: 2023.09.11
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Simac Electronics Handel GmbH

Pascalstr. 8 47506 Neukirchen-Vluyn



