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Basic Express

Nota de aelicacién
Control de Servos con BasicX

Introduccioén

Esta nota de aplicacion describe los métodos de hardware y software para conectar servos de radio
control al chip BasicX

Los servos radio control se estan convirtiendo poco a poco en una de las formas méas populares para
realizar aplicaciones de control de movimiento por ordenador. Al principio, los servos de hobby fueron
disefiados y comercializados exclusivamente para activar los dispositivos de control de modelos a
escala controlados remotamente (aeroplanos, coches, barcos etc.).

Conexién Hardware

Los servos requieren alimentacién eléctrica y una sefial de posicién para poder funcionar. En
condiciones normales, los servos necesitan una tensién de alimentacion de 4,8 a 7,2 VDC. Los
requisitos de alimentacién son muy variables. Es posible que tenga que consultar las especificaciones
técnicas del fabricante de los servos si desea obtener una informacion mas precisa de los requisitos
de alimentacion.

La sefal de posicion normalmente consiste en un pulso de 1- 2 ms, repetido a una tasa de refresco
de 50 Hz. A continuacién se incluye un ejemplo de esta sefial y de los movimientos resultantes en el

Servo:
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El rango del ancho de los pulsos puede variar dependiendo de la marca y modelo del servo. Algunos
servos tienen un margen de movimiento mayor y es posible que necesiten pulsos tan pequefios como
0.5 ms o tan grandes como 2.2 ms para poder alcanzar todo el rango de movimiento. No obstante
debe tener cuidado de no superar los limites de seguridad — dependiendo del servo, si un pulso es
demasiado largo o demasiado corto, podria causar una parada interna del servo, atascar el motor y
dafiar los engranajes.

La tasa de pulsos 6ptima puede oscilar. Si su tasa de refresco es demasiado lenta o demasiado
rapida, es posible que el servo emita un zumbido, intente entonces volver a la tasa de salida — si el
ruido es incluso mas alto, la tasa de refresco es demasiado baja. De lo contratio es demasiado alta.

Conexiéon del Servo

La figura 1 indica un método sugerido para conectar el servo al chip del BasicX. Los cables negros y
rojos del servo se utilizan normalmente para la alimentacién (positiva y tierra, respectivamente). El
cable blanco (o a veces amarillo) es el cable de sefal.

Tenga en cuenta que en este ejemplo el servo se alimenta a través de una bateria independiente. Los
servos normalmente consumen mucha mas energia que la que la placa de desarrollo de BasicX
puede proporcionar. También es importante tener en consideracion que la tierra de la bateria y el
BasicX estan conectados — de otro modo el servo no funcionaria correctamente.
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Figura 1
Cddigo de ejemplo

A través del procedimiento PulseOut, el microprocesador BasicX puede generar las sefales de
posicién necesarias. Dependiendo de cémo esté escrito el programa, es posible controlar 10 o mas
servos a través de un chip BasicX. El siguiente ejemplo es para un Unico servo:

Sub Mai n()
' Este progranma novera el servo a su posicion central.

Const ServoPin As Byte = 16
Do

Cenere un pulso 1.5 ns ascendente.
Cal | Pul seCut (ServoPin, 0.0015, 1)

' Esto es para producir una tasa de pul sos de unos 50 Hz.
Cal | Del ay(0.02)
Loop
End Sub
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Atencién — Si utiliza PulseOut para generar las sefiales de control de los servos, el reloj en tiempo
real del BasicX se retrasard si utiliza pulsos de anchura superior a 1,94 ms.

Programa de Ejemplo

Se proporciona el programa de ejemplo Servo.bas en un archivo aparte. Este programa mueve un
servo adelante y atras en todo su rango.
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