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Este documento és una traduccion al esparol deun
documento accesible en http://turbine kueekyoto
u.ac.] p/staff/onat/ser vobasics.html

*Caracteristicas Gener ales;

Esta pégina trata de model os de servos de radiocontrol (abreviando, servos de RC). Estos
generalmente contienen el amplificador del servo, el motor del servo, reducadbn de engrangje, y la
realimentacion en una misma caja de dimensiones pequéas. El resultado es un servo de posicion,
con un margen de 180 grados aproximadamente, y con tres conexiones ekctricas; Vcc, GND, y
entrada de control.

Ver también una explicacidn simple(en inglées) de sefiales de RC de FM en banda base, TX, RX,
etc. para conocer cOmo se usan en determinadas aplicaciones.

*Control

Controlar el servo implicamoverlo hasta un ciertoangulo. Para ello, le envias una serie de pul sos.
Laduracion del pulso indica el angulo de giro; 1ms=0 grados, 2ms=max grados (alrededor de
120), y cuaquier valor intermedio da unangulo de salida proporcional. 1.5ms se considerala
posicion intermedia. El limite de 1~2ms es el valor recomendado por el fabricante; para un mayor
margen dinamico de entrada, puedes usar un margen de valores mayor alrededor de 1.5ms. Yo no
lo hize, pero se pueden usar pulsos menores de 1ms, y mayores de 2ms para unangulos de salida
de 180 grados, o mas. El factor limitante es larealimentacdn y los limites mecanicos del servo. Si
intentas sobrecargar €l servo oiras un zumbido, indicando que debetias retrozeder y cambiar el
margen de valores de longitud de |os pul sos.

El periodo entre pulso y pulso no es nada critico; y puede ser cualquier valor alrededor de los
20ms. Yo usé valores entre 10msy 20ms. No tiene porque ser un valor fijo; puede variar entre un
pulsoy el siguiente, y de hechoésto es|o que pasa en un equipo de RC real. Aquellos pulsos que
aparecen con una frecuencia mayor que el periodo minimo entre pulso y pulso, pueden interferir
con latemporizacion interna del servo, causando un zumbido, y la vibracdn del brazo de salida. S
el periodo entre pulsos es mayor de 50ms (dependiendo del fabricante), entonces el servo pasaa a
estado dormido, entre pulsos. Se movera con interval os pequeios, y |os valores de salida seran

espasmagori cos.
El siguiente diagrama es un ejemplo de ®mo deberia ser la sefia de entrada de un servo:

Como puede verse, el periodo entre pulso y pulso varia. Esto no tiene ninglin efecto perjudicial,
siempre y cuando se mantenga entre 10~30ms. La duracon del pulso determinala posicion del
brazo del servo.

Hay que tener en cuenta que hay servos que usan polaridad de pulso inversa (el periodo entre
pulso y pulso esimportante). Estos son dificiles de encontrar actualmente. He leido también en
algunos newsgroups que algunos servos de coches de RC tienen distinta temporizacdn de pulso
"central", y distintas duraciones de pulso. Tampoco son demasiado comunes. Pero, si por
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casualidad tienes uno de estos servos, |0 Unico gque se tiene que hacer es cambiar |a temporizacon
del pulso o lapolaridad! El resto funcionaigual.

*Supongamos que Quiero Mover € Servo 30 Grados?

Paramover el servo hasta un angulo de 30 grados; se calculalalongitud del pulso con unasimple
relacion linel: 0 grados=1ms, 180 grados=2ms => 30 grados=1.16ms. Por |o tanto si se envian
continuamente pulsos de 1.16ms, €l servo se situara y mantendra su posicion a 30 grados. Si hay
unafuerza externa que trata de algjarlo de esta posicion, € servo intentara resistirse de forma
activa (o sea, s € brazo es movido externamente, €l servo intentai& corregir €l error).

Otraposibilidad es parar de enviar pulsos tan pronto como €l servo se haya movido ala posicon
deseada. Si paras de enviar pulsos durante mas de 50ms (dependiendo del servo), perded fuerza.
Esto significa que dejara de intentar mantener su posicion, dejarndo de resistir fuerzas externas de
forma activa; solo la fuerza de friccion mantendra el brazo de salida en posicion.

*Circuito de Control del Servo

Estaes mi version. La he construido, y utilizado desde haze més de un afio. Se puede usar o bien
parajugar con servos, 0 para conectar |os servos atu robot. Espero que te sirva de ayuda. Como
esusual, este circuito "tal cual”, no garantiza hacer nadadutil, y no me hago responsable de
gualquier dafio que pudiera ser causado durante el proceso de construccion o durante el uso del
mismo. (Esto deberia mantener alos abogados contentos!- ver negacion de responsabilidaden
inglés)
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Si encuentras el esquema del circuito es demasiado pequéio, agui tienes una version de tamafio

mayor (45K).

Usa el popular temporizador 555 1C. Méas conocido como NES55, pero casi todos |os fabricantes
deIC lo fabrican. A veces aparece en |os caial ogos como 7555. Si no |o puedes encontrar, tirate
desde un acantilado (* *)! El esquemadel circuito es el mismo que viene en los callogos, y l10s
valores resistencia/condensador se han calculado usando las Brmulas de los mismos. Launica
diferencia es la presencia del potencbmetro P1, que provoca un cambio en la constante de tiempo
al cambiar su valor.

Lasefial de control seinvierte (el periodo activo (ON) passa a ser inactivo (OFF), y vice versa) a
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lasalida (pin3). Parainvertirlo de nuevo, se necessita el transistor con colector en modo comun. Se
usa en modo interruptor por lo que cualquier transistor que conectes deberia funcionar sin nungin
problema (el mio es un C1959Y'; directo de la cgja donde guardo cualquier cosa que pueda
reciclarse).

En caso de no poder leer los valores, agui tienes una lista de componenetes:

R1: 220K

R2: 15K

R3: 10K

R4: 10K

P1: 10K

C1: 100nF

C2: 100nF

V1: 4~6V, bateria, o fuente de alimentacion. Células o elementos 4xAAA van bien.
Transistor: Cualquier transistor npn de pequéia sefial.

*Pero, Cual es Cada Cable?

Los cables del servo siguen casi siempre el mismo édigo de colores que el presentado en el
esguema del circuito. Futaba utiliza esta convencon. Los fabricantes JR y Graupner parece que
tienen el cable de la sdial de control (SGN) de color naranja (pero el orden de cableado es el
mismo que usa Futaba). Algunos servos del Sanwa (Air tronics) tienen cables de tierra (GND) de
color azul. Otros Sanwa tienen todos los cables de color negro, y s9lo uno tiene unarayarojaen
un lado. El cable rayado es el cable de alimentaocbn Vcc (V+), €l siguiente es el cable detierra
(GND), y e ultimo es el cable de la sdia de control (SGN). Los cables de Sanwa siguen un orden
distinto que los de Futaba. Si conoces otras convenciones de colores, 0 en caso de errores en esta
pagina, envia un correo electronico aladireccion incluidaal final de esta agina.

Los nimerosy posiciones de |os cables en el esqguema del circuito son arbitrarios, comprueba los
de tu propio servo antes de conectarlo. Un voltaje de alimentacion de polaridad equivocada podria
dafiar el servo. Sin embargo, mis servos de la marca Sanwas no fueron ddiados ni con la mayoria
de posibles combinaciones de conexiones erbneas.

*Fuente de Alimentacion

Un voltge de alimentacion nominal es o que puede dar una bateria de NiCd de 4x1.2V; 4.8. Enla
practica, este valor puede variar significativamente. Algunas compéias de RC fabrican paguetes
de 5 celdas de NiCd, los cuales dan un valor nominal de 6.0V, pero de hecho cuando esén recién
cargadas, dan un valor de entre 6.5~7V. Futaba da especificaciones de clél hade ser larelacion
velocidad/momento del servo para que de 6.0V de valor nominal. Yo considero 7V como un valor
maximo mas 0 menos seguro. Los servos de RC deberian funcionar supuestamente con un paquete
plano de 4 celdas de NiCd, de 4.4V. Con o que puedes reducir €l voltaje tanto como quieras,
aunque si se bgja demasiado larespuesta del servo podia ser lenta. Puedes usar un valor de 5V sin
problemas. Incluso podrias usar los ICs de 5V, tales como el 7805; simplemente ten cuidado con la
potencia que pueden llegar adar. Un 7805 puede alimentar dos de mis microservos Sanwasin
necessidad de un ventilador, incluso cuando se aplican alos servos cargas de valor bastante
grande. En cualquier otro caso, no hay necesidad de limitar la alimentagbn a5V.

Los valores de alimentacion tipicos dependen mayoritariamente del fabricante. No te decepciones

con el valor de corriente de drenador dado por el fabricnate. Este valor no es nada significativo si
el servo va a moverse continuamente. La corriente de drenador depende mayoritariamente del
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momento que aplica el motor del servo, y puede ser més de un amperio si € servo separa. Lo
mejor que se puede hacer es medir la corriente del servo concreto que utilices.

*Nuevas Generaciones de Servos

Vale, esto no estodo! Hay dos tipos nuevos de servos en el mercado. Hace pocos afios, €l
fabricante JR sadd los " Super Servos' al mercado. Los servos AFAIK toman el error de pulso (que
ordinariamente !0 pasa cuando €l pulso llega), y regenera el error de pulso en aquellos intervalos
mas pequeiios, con lo que e motor del servo ve una sefial PWM de mayor eficiencia. Estos servos
tienen un momento de entrada mayor, un momento de retencion mayor, y un error menor. Estas
caracteristicas disparan el precio alrededor de US$100 la pieza. Usan el ngodo de control tipico.

Hay otro tipo de servos que llevan un microprocesador incorporado. El fabricante es Multiplex.
No sé mucho sobre éstos, excepto por el hecho de haberlos visto afios atras. Me habia olvidado
cas practicamente de ellos, pero un correo electrénico de Karlton Spindle (aparentemente el
representante americano de Multiplex), me lo recordd. Parece que pueden ser programados de tal
forma gque tengan un punto central variable, volumen de recorrido, direccbn de recorrido, y
velocidad de transito ((www.multiplexcr.com/moreservos.html)). Para programar el servo con estas
caracteristicas el fabricante proporciona una unidad de programacin. Estas son caracteristicas
muy importantes para gente que se dedica al modelismo. Para aficionados a la roldtica, estas
caracteristicas pueden programarse en el microcontrolador del robot (cuyo propdsito principal en
esta vida es controlar €l servo de todas maneras!).

Apreciariame enviarais qualquier informaodn adicional sobre servos, y otros servos de RC que
desconozca.

El mejor sitio para encontrar informacion adicional es el newsgroupcomp.robotics.misc.

Espero que &l esquema del circuito sea suficientemente claro. Si encontrais algin error enviadme
un mensaje

Volver alapaginade robdtica
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