Servotreiber RNS1 V1.0

Der Servotreiber RNS1 ist ein gunstiger Controller (Atmel AT90S2313) welcher speziell zum steuern von
Servos programmiert wurde. Er entstand aus einer Zusammenarbeit mit Fabian Greif und ist eine Alternative zu
dessen Schaltkreis. RNS1 verzichtet vollsténdig auf 12C Befehle, daher kann auf diesem Bus die volle Datenrate
genutzt werden, was bei RNK C10 bislang noch nicht méglich ist.

Bis zu 10 Servos kénnen bequem Uber einen angeschlossenen Controller oder PC angesteuert werden. Die
Ansteuerung erfolgt Uber eine einzige RS232 Leitung mit 9600 Baud.
Dieser Controller wird zum Beispiel bei dem Roboternetzboard RNBFRA eingesetzt!

Die Ansteuerung ist einfach. Sie lehnt sich an den schon von Fabian Greif entwickelten Servocontroller
RNKC10 an. Eswerden quasi die gleichen Befehle unterstiitzt, allerdings werden hied ie Servos von 1 bis 10
durchnummeriert (bei RNKC10 war dasvon 0 bis 9).

Die Befehlssequenz die per RS232 Ubertragen werdne muf3, besteht aus 4 Bytes:
1.Bytel und 2.Byte: Sind immer ,#s* (also Dezimal 35 und 83)

3. Byte: Servonummer (1 bis 10)

4., Byte: Servoposition 1 bis 255 (nicht 0)

In Basic kdnnte die Ansteuerung also ganz einfach mit einem Print Befehl erfolgen.

Belispiel sweise so:
Print "#s" ; Chr(servonummer) ; Chr(position)

Hier ein Beispiel geschrieben mit dem Basic Bascom-Compiler fur das Board RNBFRA:

ertestrnsl. bas

'servotrei
"far

' Robot er Net z St andar d- Robot er Board RBNFRA ab V1.1

" Achtung, dieses Denp ist nur fur Servotrei ber RNS1 (siehe Downl oad) gedacht

" Auf gabe:

'10 Servos uber CoController ansteueren

"Fur di e Ansteuerung nuss ein RS232 Junper oder eine

' Brucke gesteckt werden, siehe Tips imRoboternetz Projektforum

'Das Denp dreht erst |angsam Servo 1 von Pos 1 zu 255 und

" danach wechselt es schnell 4 mal die Seite. Danach beginnt es von vorn
"Natdrlich kann man auch 10 Servos gl eichzeitig ansteuern, der

" Ubersi cht wegen hier nur das Beispiel mit einem Servo

"Autor: Frank

"Weitere Beispiele und Beschrei bung zur rnbfra

"unter http://ww. Roboternetz.de + robotikhardware. de
U S A G g G I R

$regfile = "ml6def. dat"

Decl are Sub Rnb_servo(byval Servonummer As Byte , Byval Position As Byte)
Decl are Sub Rnb_servob(byval Servonumrer As Byte , Byval Position As Byte)

Dim | As Byte
Di m Pos As Byte

$crystal = 8000000 ' Quar zf requenz
$baud = 9600

W eder hol e:

For 1 =1 To 255
Call Rnb_servo(1 , 1)
Waitns 50

Next |




For 1 =1 To 4

Pos = 1
Call Rnb_servo(1l , Pos)
Wit 2 "Warte 2 Sekundne
Pos = 255
Call Rnb_servo(1l , Pos)
Wwait 2
Next |

CGot o W eder hol e

Sub Rnb_servo(byval Servonumrer As Byte , Byval Position As Byte)
Print "#s" ; Chr(servonumer) ; Chr(position)
End Sub

Sub Rnb_servob(byval Servonunmer As Byte , Byval Position As Byte)
Open "cond. 7: 9600, 8, n, 1" For CQut put As #2
Print #2 , "#s" ; Chr(servonumrer) ; Chr(position)
Cl ose #2

End Sub

End

In diesem Beispiel wurde der Servo-Befehl einfach Unterfunktion definiert.
Decl are Sub Rnb_servo(byval Servonunmmer As Byte , Byval Position As Byte)

Mdéchte man jedoch die RS232 flir andere Zwecke nutzen so stéren dort eventuell die Servobefehle.
Dies ist aber auch kein Problem. Fir diesen Zweck wurde noch der alternative Servo Befehl Servob
definiert.

Decl are Sub Rnb_servob(byval Servonummer As Byte , Byval Position As Byte)

Dieser Befehl nutzt einfach einen beliebigen anderen Pin als zweite RS232 Schnittstelle. Hier in
unserem Beispiel wurde dafiir Port PD7 benutzt. Dies bietet sich beispielsweise beim Board RNBFRA
an, da dieser Port dort als Reserveleitung auf dem Roboternetz-Bus liegt. Man kann also einfach eine

Bricke stecken und schon kann man die Servos unabhéngig von der normalen RS232 Schnittstelle
nutzen.

Folgende beiden Pin’s missten dann durch eine Briicke verbunden werden:
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Andere Controller kénnen Uber Bus
Beispielsueise C-Control (siehe im
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Braucht man jedoch die normale RS232 nicht bzw. wenn es dort nicht stért das ab und zu Servo Befehle
ausgegeben werden, dann kann man wie gesagt auch den normalen Servo Befehl nutzen. In diesem Fall misste
nur ein Jumper schrég eingesteckt werden:
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Andere Controller kénnen Uber Bus
Beispielsueise C-Control (siehe im

wuu.RoboterNetz.de

RoboterNetz 2004

Wer nicht das Board RNBFRA besitzt, kann den Servobaustein auch bei eigenen Entwicklungen einsetzen. Es
spielt eigentlich keine Rolle ob man diesen an eine C-Control, an einen Atmel oder irgend einen anderen
Controller anschliefdt. Wenn man einen Pegelwandler (MAX232) dazwischen schaltet, kann man auch bequem
Uber den PC Servos steuern.

Wer den Servo Baustein nicht selbst programmieren mochte, kann diesen auch fertig Uber
www.Robotikhardware.de bestellen.

So einfach sieht die Schaltung aus:
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Alle Angaben ohne Gewahr. Jegliche Haftung ist ausgeschlossen.



