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Servo pohon SP 2x1 A

SP 2x1 Aje urken pro ovlddani vyhybek, semaiprzavor a dalSich dogita na modelovém
Zeleznénim kolejisti pomoci klasickych spitia— ,analogové ovladani“. Mimo tuto funkci navrzena
elektronika je&t eliminuje negativni vlastnosti serv — nekontrol@haé Skubnuti servaiipzapnuti,
velky narazovy proud &asté véeni serv v koncovych polohach.

Mikropocitatem fizeny modul nabizi velké mnoZstvi funkci — progoaatelné nastaveni
velikosti vychylky, rychlosti pohybu i ibéh. Jak bylo zmi#éno, jednotka je v prvriiack uréena pro
ovladani vyhybek, semafioa zavor. Kazdy z uvedenych ptvina konkréta definované vlastnosti.

Vyhybky maji definovany plynuly pohyb z jedné polohy daifi# a rychlost je mozné zvolit
z rekolika moznosti.

Semaforse vyznauje realnym pibéhem, kdy se v polovih na okamzik zastavi a poté
pokraiuje do druhé polohy. Je to dano tim, Ze v realdublasmusi pehmatnout a tim vznik&asova
prodleva. Mimo rychlosti Ize takeé volit délku preg ze dvou hodnot.

Z&vory maji také svoji vlastnost — v dolni poloze je mden kratky fekmit. Ot I1ze volit ze
dvou velikosti.

Jednotka ma dva nezavislé vstupy a kazdyerovladat jedno servo Jednotliva serva se daji
individualn®é naprogramovat. D4 se nastavit velikost vychylkymiseni paateniho i koncového
bodu, rezim, rychlost, velikost prodlevy u semafoprekmit u zavor. Mizeme se také volit vypnuti
motorku serva v koncové poloze. Jednotka si v kazdkamziku pamatuje svoji aktualni polohu i
piipadny sndr pohybu, takZeipvypadku a obnoveni napajeni pokuge v pohybu danym sérem.
Nedochazi k zadnému restartu a nastaveni sergjdkéwvychozi pozice.

Napéjeni

Napajeci nafti pro jednotku Ize volit v rozsahu od 8 do 25 Viggtimalre 12Vss). V jednotce
je integrovan spinany napdjeci zdroj, ktery jedmadoziuje volbu napajeni v Sirokém rozsahu a také
poskytne patbnou energii pro rozjezd serva. Jednotkaizodu neznamého odtu proudu na
vystupu neobsahuje pojistku. Je proto na zvazewaigte, zéadit do napajeni naixlad rekolika
jednotek sotasreé vhodnou pojistku, nejlépe vratnou tzv. PolySwitEkektronika servopohonu neni
chraréna proti grepolovani.

Zpozdéné pripojeni na napajeni

Za normalnich okolnosti, kdy se v kolejiSti pouzijee serv s&nym g@ipojenim, dojde p
zapnuti napdjeni k velkému proudovému razu a \@yegd jistice ve zdrojich. Je to dano skinesti,
Ze servo maip zapnuti velky narazovy proud (1 A a vice) anjgné mit zdroje dimenzované na
desitky ampér. Uvedend jednotka ma zgoidiipojeni napajeni motoru po zapnuti sipHodnota
zpozdni se da p objednani nastavit v rozmezi 0.5 az cca 10 selaungdi vétSim p@tu pouzitych
serv v kolejisti pak dochazi k jejich postupnéntip@jovani.

Vstupy

Vstupy - jednotka obsahuje mikrofita¢, ktery
O—— vyhodnocuje povely na vstupech a na zaklad
_r<2._ zvolenych rezin presre ridi motorek.
Vstupni obvody jsou oS@ny proti zAkmiim a

prepeti. Je také jedno, zda se jednotka ovlada kratkym
pulzem (min. 0,3s) nebo statickou Grovni. To znadne

rﬁ Ze lze pouzit tkéitka nebo pepinde.
o—— Vstupy se spinaji proti zemi napajeciho zdroje.



Indikace

Jednotka ma vyvedenu indikaci krajnich poloh. d&dgimo na pouzte dwma pary LED
diod a dale jsou na konektoru vystupy, na kteeedipojit jakékoli indikatni prvky s max. z&Fi do
50 mA (LED diody, Zarovky) — viz dalSi text. V kndjpoloze sviti fislusna LED a f pohybu ok
indikace stidaw blikaji. Po dosaZzeni druhé krajni polohyosgviti giislusSna LED

ST —

KRAJNI POLOHA A PRESTAUOUVAN{ KRAJNI POLOHA B

Vystupni relé

Vystupni relé — jednotka obsahuje pro kazdé sdwaelé s pepinacimi kontakty, kterych je
moZzno pouzit podle piwb pro pepinani nagti na jazyky vyhybky nebo na ovladani dalSiclizani
na kolejisti. Jejicltinnost je nasledujici:

* V jedné krajni (klidové) poloze je relé A sepnutéekt B rozepnuté.
» Jakmile pijde povel na zréenu polohy, ob relé A i B jsou rozepnuté a setrvaji v tomto
stavu az do dokaeni pohybu serva.

V druhé krajni polozetistava relé A rozepnuté a relé B sepne.

RELE A _C/>1 o—— oO—

RELE B O———— O—— —/)7

POLOHA A PRESTAVOUANT POLOHA B

Programovaci tlagitko

Pomoci tohoto tlédtka provadime kompletni nastaveni serv. Kontaswto tl&itka jsou
vyvedeny i na sousedni dvoupinovy konektor, kanptjit pres kabel libovolné tldtko. To je
hlavre pro gipad, kdy je pdeba kontrolovat pohyb servé programovani z jiného mista.



Popis jednotlivych prvka
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C2- servo 1 motor
C4- servo 1 motor
C1- servo 2 motor
C3- servo 2 motor
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D2-servo 1 zem
D4- servo 1 +5V
D6- servo 1 signél
D1- servo 2 zem
D3- servo 2 +5V
D5- servo 2 signél
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USTUPNT KONEKTOR

1-
3-

+8 az 25 Vss
zem

5- vstup 1-1

7- vstup 1-2

9- vstup 2-1
11- vstup 2-2

13-

Servo 1

A2-rele A1 rozepnuto
A4-rele Al sted
A6- rele Al sepnuto

Servo 2

Al-rele A2 rozepnuto
A3 rele A2 sted
A5- rele A2 sepnuto

2- +5V pro ext.indikace

4- S 1/O synchro indikace
6- indikace LED 1-1

8- indikace LED 1-2

10- indikace LED 2-1

12- indikace LED 2-2

14-

B2-rele B1 rozepnuto
B4- rele B1 gied
B6- rele B1 sepnuto

B1-rele B2 rozepnuto
B3- rele B2 gied
B5- rele B2 sepnuto

Stavy kontaki relé jsou popsany v klidu



Nastaveni rezimu
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Pouziti konektoru pro nastaveni reZzimu jejmé a neni nutné jej sloZipopisovat. Snad jen
nekolik poznamek:

» Pokud pouzijemétvrtou pozici ,Volba rezimu“, kter4 neni pouZzite, qutomaticky pouzit rezim
.Prestavnik”. Stejatak @i ,Volb ¢ rychlosti®, jina pozice nez je zobrazeno se chaké pozice
jedna.

» P¥i spole&ném rezimu jakakoli z&ma provedend na tomto konektoru, se projevi azypauwti a
opétovném piipojeni napajeciho n&p, kdy program néte stav propojek a uklada je do pam
Tato podminka neplatifpprogramovani serv, kdy se nastaveni propojekepiaykamzi¢ po
ukoneni programovaciho médu.

V popisu programovani serv je posledni obrazek jiRgserv* popsan podroknjen pro uplnost —
propojenim této pozicerjplélite stejné funkce atmma serim podle nastavenych parametra
konektoru aniz by bylo nutné jejich parametry zadd programovani krajnich poloh. Pouze
individualné nastavime koncové body kazdého setv@pmgramovani samostatnOstatni parametry —
rezim, rychlost nebo velikost prodlevy budou pbg eerva shodné. Timto &pobem také Ize
jednoduse otestovat vhodnou vyslednou rychlostlichespolény rezim a pak zvolimegfakou
rychlost. Vypnem a afh zapnem napajeni. Vyzkousime zvolenou rychlosf@agre ji zménime. Ot
vypnem a zapnem az do doby, kdy zvolena rychlode myhovovat. Pak ji iZeme pi finalnim
programovani ulozit k danému servu.



Indikace polohy

Indikace polohy a pohybu je dvoji. Jednak na peeisamotném a dale je vyvedena na
konektor, kam Izeifpojit razné indik&ni prvky. Pro zji&ni vhodného indikéniho prvku jsou
zavazné dva faktory. Napajeci #tb V (max. 10 V) a proud pro jeden inddke prvek je max. 50
mA. V nésledujici tabulce jsou uvedeny oriénfehodnoty odpar pro nagti 5V pro LED diody

N s

LED 10 mA (8 mA) LED 2 mA
Napéti zdroje Odpor Napéti zdroje odpor
5V 330R 5V 1k5

Uvedené hodnoty jsou oriekitd a vzdy zalezi na pouzité LED dibd

Pokud pouzijemedjaky jiny typ, pak pro vypéet odporu pouzijeme vztah

R =hledany odpor [ Ohm]

Ud = ubytek na diogl [ Volt] (1.5 az 1.7V)
Id =proud diodou [Amper]

O

s Un ud kde Un = nagti zdroje [ Volt ]
o
A7
o | N
| | |/|
Un R konektor
Napdjeni ud SP

14

Aby nebylo nutné pro WjSi indikaci
zaji¥ovat externi napajeci zdroj, kazda
jednotka m& na vstupnim konektoru na
pinu 2 vyvedeno napi  +5V. Zapojeni

.....

vngjSi indikace s pouzitim  tohoto riip

indikace dalSich jednotek, ale vyuZivat
napiti na pinu 2 na kazdé jednotce
samostaté



Synchronizace indikace polohy

Za predpokladu, Ze bude na jednom m{staff. ve stanici atp.) instalovano vieehto jednotek a
budeme stait cestu gkolika vyhybkami najednou, Ize docilit synchrogminosti blikani indikace
polohy. Jinak by ovladaci pult blikal na pohledlagghaoticky.

Konstrukce jednotky umaiije dvojifeSeni synchronizace indikaci:

Kazda jednotka na vstupnim konektoru pinu 4 ggaerebo pijima (podle konfigurace
programovaciho konektoru) synchroriaapulzy pro indikaci. Tuto frekvenci z jedné jedkplze
pripojit na vstupni konektory ostatnich jednotek algglkem je synchronginnost LED. Maximalni
pocet vzajems propojitelnych jednotek zatalem synchronizace indikace je 6 kysl generuje
signdl a 5 fijima).

Sl ” H ” Tato funkce se tyka pinu 4 vstupniho
— konektoru. Podle propojky na
= programovacim konektoru podle obrazku
— = U‘f_.]:.?l volime rezim, zda synchroniaai signal
[o o] uvsy el EE DD vysilame a neboijjimame.
(=] raten : :G =
e o HH
r—u,_ og Co
= §
]
== 4| 8

Pokud je poZadavek na propojegisiho p&tu jednotek, pouZzijeme specialni jednotku NI 01,
kterd obsahuje zdroj 5V pro externi indikaci a vy zdroj synchronizaich pulzi s ménitelnou

frekvenci.
SP 2x1 | ceceeniens SP 2x1

Zapojeni na jednotku NI 01 je toto:
NAPAJENT

SP 2x1 SP 2x1
% 6 8 10 12 4
PINY 1 A 3

|

ise

+_
L NAPAJENT
8-30 U




Funkce zpozd&ného pripojeni a odpojeni motoru

Jsou zde spojeny dvfunkce. Jednak zpoZdé @ipojeni motoru na napajentizapnuti zdraj (jak
bylo zmiréno diive), coz eliminuje nekontrolovatelné Skubnutkterych serv po zapnuti a velky
proudovy naraz na zdroje. A také moznost odpajapiti od motoru po najeti do koncové polohy.
Oba parametry se dajfimbjednani nmnit.
» Zpozdné gipojeni na zdroje je volitelné od 0.3s az do Mgékladu je nastaveno na 0,3s.
* Zpozdné odpojeni motoru v koncoveé poloze se da také odIRs do 5s. V zakladu je
nastavena doba 2s.

Za normalnich okolnosti, kdy jsou koncové polohyaealolfe nastaveny, neni servo
v koncové poloze silavnamahano. Pokud vSak servo z jakéhokiliodiu nenize dojet do své
koncové polohy, jsou spinaci tranzistory i shmarek namahéany zkratovym proudem a servo se za
n¢jaky ¢as znéi. Z tohoto divodu je v jednotce zabudovana funkce zgogtho odpojeni motoru. To
znamena, Ze po najeti do koncové polohy se motq@oasdvou sekundach odpoji od napajeni (hodnota
se da nastavitipobjednavce). | po odpojeni motorku nedojde k@amnému pohybu serva, protoze
na znénu polohy je nutné vyvinout na paku silu miningh5 kp tahu u nejlewsich serv. \étSinou
to vSak byva 1 kp a vice.

Pokud chce mit uzivatel motorek serva stale mymtim z divodu nebezpg samovolné
zmeény polohy a mit aktivni funkci zpoZdého pipojeni motoru po zapnuti, I1ze totéinit pfi
programovani.

Pokud v8ak funkce odpojovani motoru serva ma pygwNa, vyZaduje to drobny zasah do serva
samotného. Po rozebréni odletujeme libovolny ¥odi motoru a filetujeme dva vodie podle
snimku. Na konec jeStzbyva gid¢lat dvoupinovy konektor profjpojeni do jednotky.

ELEKTRONIKA
SERVA




Vystupni relé

Ke kazdému servu jsodipazena dv relé, ktera se daji vyuzit nazné aplikace. V kazdeé
klidové poloze je jednoifiazené a druhé odpadléstim pohybu serva jsou ®belé odpadla a
v druhé koncové poloze je prvni v klidu a druligégZené.

Jak funguji a Kemu se daji pouZzit, jiz bylo popsano. Uvedeme: jg&tnu uZiténou radu.
Kontakty relé jsou s rezervou dimenzovany gan§ provoz. Pokud by byly pouzity nidklad pro
napéjeni jazyk a doSlo by k &aké nehod (vypadne lokomotiva, dojde k riezu), nize dojit ke
zkratu napajeciho zdrojégs tyto kontakty.

A pokud neni napdjeci zdroj ochian
paticnym jiS€nim, pijde cely zkratovy

I| || proud fes tyto kontakty. A podle okolnosti
1A to mize byt 10A i vice. Proto dopafujeme
zabudovat do koleji§tna spolény kontakt

relé vratné pojistky, tzv. PolySwitch

O s hodnotou cca 1A. Je to hodnota, ktera

__——\G s rezervou posta V praxi bylo ogtreno, Ze
1A je zcela postaijici. Ceno¥¢ se pohybuji

do 20,- K a jsou kdostani v prodejnach

s elektronickymi sotastkami.




Programovani jednotky

Kazdé servo se programuje samostattetré vSech funkci a provadi se jedinymétteem
v jednotce. Kazdému servu se dajitgdit rozdilné funkce a nebo &ha serum stejné. Timto
tlacitkem se také daji obnovit hodnoty vychylek a nastaserv z vyroby.

Naprogramovani probih&a nasledujicinigmbem:

Nejprve vyzkouSetinnost serva bezifpojeni tahel k ovladanémuiizeni (vyhybka, semafor
atd.). Je to ziodu, Ze po prvnim zapnuti neni znamo v jaké pojezzrvo mechanicky nastaveno a
po zapnuti skokem najede na krajni polohu, ktetagena z vyroby.

Pak nastavime propojky na uimitm konektorugimz ugime rezim programovanému servu —
rezim, rychlost, velikost prodlevy nebdeimitu (prodleva aigkmit se u pestavniku neuplatni) a
odpojeni motoru v koncové poloze. Funkce a umispropojek bylo popsano jiziide. Jedt je
vhodné upesnit propojku pro koncové vypindni motoru. K tonjeuurena propojka, kterd v
normalnim provozu slouzi k vaitspol&ného rezimu. B programovani ma jedtuto druhou funkci.
Pokud propojku neosadime, bude motor v koncovézgoloypinan. B propojeni bude motor stéale
pod nagtim.

Do samotného programovaciho rezimu se dostanemednfisim zgisobem — odpojime
napajeni od jednotky, stiskneme a drzime progragiotl@itko. Fipojime napdjeni (tkdtko stale
stisknuté),¢ctyii LED diody kratce probliknou a cca po dvou sekuwidéalikne jedna LED. Tkitko
pustime. To znamend, Ze dale programujeme séslo jedna. Pokud budeme ditko po zapnuti
napajeni stale drzet, po dalSich asi dvou sekimdagrvni LED blikne dalSi LED a to znamena, ze
programujeme servgslo dva.

Po prvnim bliknuti jsme se dostali do rezimu nasté\krajnich poloh. Stiskneme dltko a
drzime. Servo pomalu pojede do poZzadované krajiohgoVe vhodny okamzik tidtko uvolnime a
pokud nastavena poloha neodpovidéesg danému pozadavku, kratkymi stisky servo jemn
dostavime. Pohyb je mozny jen jednimésam. Pokud pozZzadovanou polohiejedeme, musime &ia
programovani od Uplného &ku (odpojené napajeni, stisknuttttka, gipojeni napajeni....). Pokud
prvni poloha vyhovuje, stiskneme ditko na cca 2 sekunky, LED dvakrat blikne &itlkem pak
nastavime druhou koncovou polohu. Pro potvrzeri@polohy drzime ttdtko opst cca d¥ sekundy.
LED blikne tikrat a servo pomalu pro kontrolu poloh pojedepdeni krajni polohy, LED se rozsviti
asi na d¢ sekundy a servo projede drahu do druhého koncolétin. Tim jsou nastaveny ®krajni
polohy. Na konec se automaticky ulozi nastaven@qky na konektoru pro geni rezimu. Tim je
programovani serva ukéeno. Stejny postup je i pro druhé servo. Pokéltein nastavovani krajnich
poloh se dostaneme do krajni, vndt nastavené polohy kterou nelziekrctit, pohyb serva se zastavi
a rozsviti se dvLEDKy. Po uvolgni tlatitka zhasnou a dvojitym, nebo trojitym bliknutim DIy
(podle toho zda nastavujeme prvni nebo druhou kpaiohu) je dan& poloha potvrzena a polja
se dalSim krokem.

Pokud si chceme otestovat zvolenou rychlost a nebkost prodlevy-pekmitu, propojime na
konektoru reZzimu fedposledni propojku. Timto krokem zachovame nastad@ajni body serva a
muzeme libovolg meénit propojky na zmigném konektoru. Nezapomenout po kazdé€mimastaveni
propojek vypnout a zapnout napajeni. Jinak sénanmastaveni neakceptuje.

Zminéna propojka ma jeStjednu vlastnost. Pokud budeme jednotku pouZivatikilad pro
dvé vyhybky a pozadované rychlosti a rezim budou steymiZzeme toto nastavit propojkami a
propojime pedposledni pozici. Tim jednotka akceptuje aktuakdtaveni a nebere ohled na rezim
nastaveny fi programovani. Princip této propojky je, Ze kaZzi#vo ma pro nastaveni paranietr
(mimo nastaveni krajnich poloh) svepst paniti, kterd se touto propojkou igdi, ale nefemaze.
Pokud propojku odstranime, uplatni $s&@dni nastaveni z programovani.

Pokud @i programovani drzime tt&tko po zapnuti jesti po druhém bliknuti, rozsviti se na
kratky okamzik vSechnytyti LEDKy. To je indikace, Ze doSlo k obnoventivodnich hodnot
Z vyroby.



Serva

Slozit4 kapitola sama o sbla uzivatel se musi rozhodnout mezi cenou &epobu kvalitou.
Pripojitelna jsou vSechna modés&a serva se standardnim rozhraninien@ pro napajeni 5V. Nutno
vzit v vahu skutiost, Ze levna servaddow do
200,- K&) nejsou bez daprav S vhodna.
Neumo#uji plynuly pomaly pohyb, roziovy
proud je min. 0.5A a daji se pouzit maximaln
k vyhybkam a jen b vySSich rychlostech.

Pro volbu serva i ipojeni na SP_2x1 je
nutné si ugdomit rekolik fakti. Vzhledem k tomu,
Ze serva jsou prvodrurcena pro jina pouziti (do RC
modeli letadel a lodi), uvadi se také jina technicka
data nez bychom nyni gebovali. Jediné, co se u
serv uvadi, jsou rozény, hmotnost a sila v kp na
pace. Obas je& napdjeci nafii 3V a nebo 5V.
Pripadre jeS€& zda se jedna o specialni servo
s kovovymi pgevody nebo zda je vodmné. Po
strance proudového oéhtu pri rozbéhu a reakce serva paipojeni napajeni se nedozvimébec nic.
Serva se projevujiizné a nelze pedem odhadnout jaky typ se bude jak chovat. V pdidstohou
nastat nasledujici varianty:

0 Po zapnuti sebou paka serva nekontrolovat&tnbne gjakym snérem bez ohledu na stav
fidiciho signélu. NezaleZi na tom, zda na vstupspja@vnyridici signal a nebo ne. Tento
stav trva po dobu, nez se \mit elektronika nastavi do pracovniho rezimu.

o Pii zapnuti musi byt na&idicim vstupu nulovy signal a teprve po ustélemkibniky
muzeme na vstupipojit spravnyridici signal. B zachovani této podminky servastane
v klidu.

0 Ne¢ktera serva neZz se po zapnuti zresetuji, maji kandrmanzistory blokované a paka
zistava v klidu. Teprve pak reagujeitdici signal.

Zminéné moznosti chovani serva se mohatniini u stejného typu v zavislosti na datu vyrobg.to
dano obminou elektroniky serva vyrobcem. A protoze pops@wy nejsou pro normalni RC
model&eni na zavadu, tak se nikde neuvadi.

Pokud pouzZijeme servo, u kterého se projevuje &méinmnezadouci Skubnuti, je modul vybaven
specialnim obvodem, ktery samotny motorek na katicdobu odpoji. Podminkou je servo rozebrat
a jeden libovolny fivod k motoru vytahnout na konektor jednotky.

Na ovladani vyhybek nejsou kladeniili§ velké naroky
a miZzeme pouZzit upravenatypnérna serva. Je tedy zbyted |
pofizovat drazsi provedeni. Na ovladani semafmebo zavor
mazeme pouzit dvvarianty. Jednak zméné klasické upravend _
servo (plk vyhovuje) a nebo linearni mikroservo (na snimkp):
Pouzitelnostdchto dvou druh serv je rozdilna pouze v sile rig
pace. Linearni servo neniceno pro silovy rezim a tak je lzg¢ =
pouzit jen na ovladani jemnyckai. Jejich nespornou vyhodofi
jsou miniaturni rozréry, takZze je lze zabudovat riéidad do
Sachty semaforu. Twb pak kompaktni celek, ktery lzefip
piipadném transportu jednoduse vyndat.

s

Barevné zn&ni givodnich vodit také neni vzdy stejné. NejrozsiejSi je barevna
kombinace ,hada nebocernd“(zem), oranzova (+5V) a Zluta signal. DalSivadou kombinaci je
»cerna, ruda a Seda“.&&inou plati, Ze krajni tmava barva je zem, geabti napajeni +5V a &tla
barva na druhém kraji jédici signdl. V pipadt nejistoty je vzdy nejlepsi kontrola ...



Pripojeni a programovani vyhybek, semafoit a zavor

V néasledujicim textu je popsan dop&eny zmisob jak pipojit vyhybky, semafory, zavory a
piipadre i jiné prvky na modelovém kolejisti.

Obecna zasada platna pigppjeni jakéhokoli z&ézeni:

Nejprve naprogramujeme servo na minimalni vychydkly stedové polohy bezijpojenych
tahel. Je to zi/odu, Ze po prvnimifpojeni dojde ke skokovému pohybu serva do krapiolpy,
kterd je nastavena z vyrobyélBem montaze a jinych manipulactibe dojit k mechanickému posunu
serva a nelze se tedy spoléhat, Ze¢casma poloha se bude shodovat s naprogramovanotgpolo
v servopohonu. A pokud vezmeme v Uvahu, Ze servovitadu silu kolem 1.5 kp, tak toude
piipojena zézeni dost powit. TakZze jakmile mame servo bez & nastaveno na minimalni
vychylky od stedové polohy, tak @Zeme pipojit poZadovana z&eni. Nastavime je také ddexdové
polohy. To znamena vyhybku posuneme mezikatajni polohy (u vyhybky to neni tak choulostivé),
semafor do polohy mezi volno aigt zavory také do mezipolohy (otewo/zaveno). V tuto chvili
mame ob zaizeni ve sedovych polohach a propojime tahla. Provizoj zafixujeme a rizeme
provadt kone&né naprogramovani vychylek servatiklady moznych fipojeni serva jsou uvedeny na
fotografiich v navodu pro SP 2x1. V kazdénppd je vhodné mit jedno tahlo odizzeni a druhé od
serva a ha vhodném niigé spojit. Snadno se tak nastavi vychoigdva poloha.

Vyhybky

Pro napajeni jazyka srdcovky jegada moznychieSeni a kazdy se musi sam rozhodnout podle
svych gedstav a moZznosti. UZ jenom konstatovani, Ze gmistelafada konstruknich ifeSeni
modelovych vyhybek nabizi mnoZstvi variant. Nagieduext neni tedy Zzadnym jednozmgm
navodem, ale slouzi pouze pro inspiraci.

Na elektrickém zapojeni samotném neni nic sloZjt@ogipomeneme &kolik véci:
Kontakty relé jsou kresleny v klidové poloze (begiti).
e Zapinani jednotky servopohonu SP 2x1 je feSeno nasledujicim zplsobem:

- Po zapnuti napdjeni dojde nejprve k pfipojeni motoru serva, které se nastavi do vychozi polohy
(jednotka si pamatuje posledni pozici serva a pokud nedoslo béhem vypnutého stavu z néjaké
priciny ke zméné polohy, nic se nestane — servo zlistane v klidu

- Poté se zpoZdénim sepnou reldtka a pfipoji se napéti na jazyky. Timto zplUsobem je osSetfena
varianta, Ze dojde k pfipojeni napéti do koleji a vyhybka bude v jiné poloze. Dochazelo by ke zkratu
a naslednému vypnuti ochran...

e Pfizvazovani, jak zapojit kontakty relatek musime vzit v Gvahu filozofii napajeni jazyk( z kontaktd v SP
2x1. V jedné klidové (krajni) poloze je jedno relatko sepnuté a druhé rozepnuté. Ve druhé poloze je to
opacné. Pri prestavovani jsou obé reldtka rozepnuta, coz zajisti, ze béhem pohybu vyhybky jsou jazyky
bez napéti.

e Pred prvnim pfipojenim trakéniho napéti do kolejisté je nutné ohmmetrem zkontrolovat spravné
pripojeni kontakt( relé pfi zapnuté jednotce SP 2x1. Neni moZné zde jednoznacné napsat, jaké piny na
konektoru od relatek ptipojit na kterou kolejnici. Pfi montdzi serva jsou totiz mozné dvé orientace
polohy serva a tim tedy i dvé moZnosti pripojeni kontaktu relé.

Pro konkrétni fiklad napajeni jazyka srdcovky pouzijeme vyhybku Tillig, které jsouzne
model& pomeérné dost roz&eneé.
Pokud chceme napajet pouze jazykyeggeni jednoduché. Vyuzijeme k tomu kontakty reldtedra
jsou jiz sowasti servopohanSP 2x1. Srdcovku je vhodné fahout co nejbliz, aby odizolovany usek
byl minimalni. Rivodni kontakt, ktery je na obrazku pro napajenéevély se musi pochopitein
odstranit.



Rezim s odizolovanou srdcovkou je v provozu bezigmlbvy, protoZe traini vozidla snimaji
napgti z koleji minimal@ ze dvou naprav a onen kousek koleje nema tedyVliv odizolované
srdcovky se projevi jen u vozidel, kdy se &tag koleji snima jen jednou napravou.

RELE v SP 2x1
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Nyni si uvedeme zapojeni, kdy je také napajemddavka. Toto provedeni zajife napajeni
celé vyhybky.

MIKROSPINACE

RELE v SP 2x1
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K diive uvedenému zapojeni musinfelpt jeS¢ dva mikrospinée, které zajiuji napéjeni
srdcovky. K tomu slouzi drzak serva se&ma mikrospind. Jak je z obrazku patrné, jejich poloha
se da v fijatelIném rozmezi nastaviti€sné nastaveni mikrospéigorovedeme po montazi a
nastaveni vychylek serva.



Tohoto drzaku se d& pouZziti pro jiné
Gcely, nez jen napajeni srdrovky.
Béhem pohybu servaiieme vyslat
kratky impulz do dalSich #&eni nebo
se vyuZije koncové polohy s trvale
sepnutym kontaktem. Je zde Siroké pole
pusobnosti a zalezi jen na vlastni
tvorivosti....

Napdjeni celé vyhybky, tedy jazyk srdcovky Ize za jistych komprontigajistit jen s relatky
v SP 2x1.

RELE v SP 2x1
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V tomto gripack sice uSéime dva mikrospinge, ale ma to i sva uskali. Jak je z obrazku patrné,
oba jazyky jsou napajené riion stejné polarity aipprajezdu kolem nmize kolem dojit ke zkratu.




Mozné zpisoby pripojeni serva

Je fada moznosti, jak servo spojit s ovladanym prvkéleicasgjSi aplikaci je pouziti na
vyhybky. Jak pipojit semafor a nebo zavory bude spiSe individuaéheZitost.

Na propojeni serva s vyhybkou jsou nejlepSi ocekiugny o piméru cca 0.8mm nebo mén
Jedna se odiny material, ktery se v RC mod#éfa& pouziva jako tahla od serv ke korniidll a je
k dostani v kazdém mode&ském obchodl Tyto struny maji tu krasnou vilastnost, Ze jsoungea
zarova dost pruzné. A toho se prézde vyuZiva.

/ Znazorgny zpisob je nejmén
vhodny a slouzi spiSe jako negativniikiad,
/ ktery v sold skryva rkolik zaludnosti. V prvni

fadk vyZaduje velmi pesné nastaveni krajnich
poloh serva. Jakakoli nggsnost se projevi tim,
Ze servo v krajni poloze nemusi dojet az do konce
a nebo naopak bude mit snahu dostat se az za
polohu, kterou uZz vzhledem k mechanickym
@: vlastnostem vyhybky neiie g@ekonat. DalSi

neznamou okolnosti (prosbné uzivatele) je, Ze
servo se zrnou teploty mni trochu svoji
polohu. To by znamenalo, Ze i parepném
nastaveni krajnich poloh seipmEméné teploty
serva, jejich poloha zéni.

Toto feSeni popsané vady zcela eliminuje.
Podstata je v ohybu tahla do pravého uhlu a
vyuZziti vysoké pruznosti struny. Servo v jedné
poloze dotl&uje jistou silou, struna se napruzi a
@3 dotla&uje jazyky vyhybky. V druhé krajni poloze

naopak servo tahne a struna seftopapruzi,
ovSem v druhém s#ru.

Znézorrné @ipojeni serva off vyuziva
pruznosti materialu, tentokrat ocelové pruziny
jednim koncem fipevrené v trubéce aby byl
zachovan rovny chod tahla. Jako pruzinu lze
s usgchem pouzit najklad pruzin
Z propisovaek.

=l—




A na zavr nekolik fotografii s realnym ppojenim.

Pozn. - Pro jednoduchost a&evani funkce jsou zde
dvé serva namontovana z horni strany kol&jist

V nékterych pipadech mZe byt vEivy
zvuk pohybu serva na zavadu, kdy ram kol&jist
funguje jako rezonami skin. Tento efekt se da
vyrazre omezit montazi serv ¥es gumove
podlozky — silentbloky.

Zavory

V piipact pripojeni mechanicky zavor se omezime jen &kohk rad. Aby bylo mozné vyuzit
znamy zakmit v dolni Gvrati, musime zajistitgmjeni tdhla do péaky serva bez jakékdlies Bud’
dirku v pace servaim vyplnime a nebo do paky vyvrtame malou dirkinmirem odpovidajici sile
tahla. Dale se snazime tahlo od zavor umistit gaiie k ose serva. Jednak se dosahne plynulého
pohybu, ale hlawhzavory budou mit pomalych chod a vyniknéekmit. Postup nastaveni obou
zavor se osdcit tento:

Nastavime jedno servo (poloha dtw / zaveno) a ozkousime ji. Pak zavoru dtwe do
horni polohy a fejdeme do programovani druhého serva. Tim, Ze jbtivmo mame v horni poloze,
tak druhé mizeme nastavit do stejné polohy. Pak nastavime golohu a celé zavora pak jest
ozkousime.

Pred montazi serva je nutné sidemit jednu zasadu — zakmit u zavor je aktivnijgedneé
poloze serva a neda se progragprohodit. TakZze pokud na tuto okolnost zapomenmaiie se stat,
Ze zakmit bude v poloze ,ot&no“...

Semafor

Na pipojeni semaforu neni nic zaludného, je dobrérspgmatovat na nulovouil tahla
V pace serva a umisti tAhlo co nejbliz ose sefviontakti relatek servopohdnlze napajet LED
diody v semaforu. A diky tomu, Z&lem gestavovani jsou relatka odpojena, téikgohybu ramen
semaforu jsou ledky zhasnuté a rozsviti se az edanpoloze ramen.



Technick& data jednotky SP 2x1 A

Patet ovladacich vstup 2 Napéjeni 8 —25Vss

Pcatet serv na jeden vstup 1 OdkeEr ze zdroje (bez serva) 80 mA/12V

Volitelné rychlosti *) 5 Max. napti na vstupech 10V
Rychlost 1 3,5 st/s Zpozni zapnuti napajeni 0,3s
Rychlost 2 7,0 st/s Zpozni vypnuti motoru 2s
Rychlost 3 14,0 st/s Kmitocet indikace polohy LED 2 Hz
Rychlost 4 28,0 st/s Prfipojeni vrEjSi indikace max. 5V 50 mA
Rychlost 5 56,0 st/s

Prodleva pro semafor 0,5a1,0s

Prekmit pro zavory 2 hodnoty

*) uvadené rychlosti ve stupnich za sekundu jsou ori@riteZalezi na pouzitém servu a mohou
secasteng lisit.

Pri objednavce zakazkového nastaveni programovychdtotze oproti standardnimu provedeni
menit:

* Rychlost blikani indikace

o Délku prodlev u semaforu

* Velikost prekmiti u zavor

* Rychlost pohybu serva

« Cas zpozdného pipojeni k napéajeni

« Cas odpojeni motoru v koncové poloze

Oznaeni jednotky a vyznam jednotlivych kiad

SP2x1 A 11 VXxXxx

A 1x osazeni relé pro zpodwe [ipojeni serva po zapnuti |a
= odpojeni motoru po najeti na koncovou polohu
relé osazeno
0 | relé neosazeno
Ax1 osazeni relé pro ovladani dalSich periferii
relé osazeno
0 | relé neosazeno
V XXXX Kod verze programucetng zakdzkového provedeni sw
Kontakt:
Ing. Ladislav Seidl www.alchladice.cz
Kafkova 53 tel. 606 680 550

160 00 Praha 6
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