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Servoantrieb SP 2x1 A

SP 2x1 Aist fur das Antrieben der Weichen, Formsignaldyr&aken und weiteren Zubehor
auf der Modelanlage mittels ,klasischen® Schalbestimmt — ,Analogsteuerung”. Aul3er diese Funk-
tion eliminiert die Elektronik negative Eigenscleaitder Servos — unkontroliertes Rucken des Servo
beim Einschalten, grof3er Einschaltstrom und hasfigi@mmen in der Endlagen.

Durch Mikroprozessor gesteuerter Modul bietet vralggliche Funktionen — programmierbare
Einstellung der Auslenkung, der Geschwindigkeit ded Bewegung. Wie erwahnt, ist die Einheit fur
die Weichen, Formsignale und Schranken bestimrderJder Art hat vordefinierte Eigenschaften.

Fur Weichenist die zligige Bewegung aus einer Endlage in dieite definiert und die Ge-
schwindigkeit ist es moglich in mehreren Stuferwzinlen.

Fur das Formsignast die kurze Unterbrechung der Bewegung in détalfte typisch. Das ist
in der Realitat durch Umgreifen des StellhebelsidewAul3er der Geschwindigkeit ist hier das Dauer
der Pause (zwei Werte) wahlbar.

Die_Schrankerhaben auch eine spezielle Eigenschaft — in desrentEndlage ist eine kurze
Oszillation dargestellt. Diese ist auch aus zwertdrewahlbar.

Die Einheit hat zwei unabhéangige Eingénge, je @irefn Servo. Die beiden Servo sind indivi-
duell programmierbar. Folgende Parameter sindalhat: Grol3e der Auslenkung, Lage beider End-
punkten, Betriebsart, Geschwindigkeit, Lange deusBa(Formsignal) und Grél3e der Oszillation
(Schranken). Die Einheit speichert im jeden Zeilfiutie aktuelle Lage und Richtung der Bewegung,
nach dem Spannungsausfall bewegt sich das Serterwedie richtige Position. Es gibt kein Restart
oder Ausgangposition des Servo.

Stromversorgung

Die Betriebsspannung ist im Bereich von 8 bis 2B wahlbar (optimal 12 V DC). In der
Einheit ist ein Schaltregler integriert, der dig&ispannung in dem breiten Bereich ermdglicht, und
der auch die notwendige Energie fir den AnfangBiwegung gibt. Die Einheit beinhaltet keine Si-
cherung fir den Ausgangstrom. Es liegt auf dem Brmpob er fir z. B. mehrere Einheiten eine ge-
eignete Sicherung benutzt — am besten PolySwitch.

Verzogerte Einschalten der Stromversorgung

Im Regel, wenn wir auf einer Anlage mehrere Sereoutzen, kommt beim Einschalten der
Stromquelle zu einer Stromspitze und die Sichemrigeder Stromquellen schalten aus. Jede Servo
braucht eigentlich beim Einschalten relativ gro8&om (auch mehr als 1 A) und die Stromquellen
sollten also auch fir mehrere Zehn A dimensiomaatden. Die Einheit SP 2x1 ist mit verzogertem
Einschalten des Motors ausgestattet. Der Wert @ezdgerung ist es maglich, bei der Bestellung zwi-
schen 0,5 und ca. 10 Sekunden zu wéhlen. Bei gnd@&eren Anzahl der Servo auf einer Anlage sind
diese dann schrittweise eingeschaltet.

Eingange

Eingédnge — die Einheit beinhaltet einen Mikro-
prozessor, der die Zustadnde der Eingdnge ausgewerte

55
-r<z und steuert den Motor.
oo0— Die Eingange sind gegen die Oszillationen und

Uberspannung geschiitzt. Es ist auch egal. obdst di
Einheit mittels kurzen Pulse (mind. 0,3 Sec.) ddeau-

erpegel gesteuert. Es ist also mdglich Taster oder
Schalter benutzen.
O—

Die Eingange sind gegen 0 V der Stromquelle
zu schalten



Indikation

Die Einheit hat die Indikation der Endlagen ausbégfiDie Endlagen sind mittels LED auf
dem Gehéuse signalisiert, und auch auf dem Austgolgs sind die Ausgénge, die mit max. 50 mA
und 40 V DC belastbar sind (LED, Gluhbirne). In &edlage leuchtet die entsprechende LED, bei der
Bewegung beide LED wechselnd blinken. Nach demi&trem der zweiten Endlage leuchtet wieder
die entsprechende LED.

ENDLAGE A BEWEGUNG ENDLAGE B

Ausgangsrelais

Ausgangsrelais — die Einheit beinhaltet fur jedes8ein Relais mit zwei Umschaltern, die
sind fur Umpolung des Herzstlickes oder andere Bangtbestimmt. Diese Umschalter funktionieren
folgend:

« In einer Endlage ist das Relais A eingeschaltetReldis B ausgeschaltet.
* Nach dem Empfang des Stellbefehls sind beide Ralsgeschaltet so lange, bis das
Servo die neue Endlage anfahrt.
In der zweiten Endlage ist das Relais A ausgesathaitid das Relais B eingeschaltet.

RELAIS A 4(/)7 o—— o—

RELAIS B oO——— oO—— J——
TN TN o

ENDLAGE A BEWEGUNG ENDLAGE B

Programmiertaste

Mit dieser Taste ist die komplette Einstellung dhgeflihrt. Die Kontakte der taste sind auf
dem nebenliegenden Stecker ausgefuhrt, auf derramnbeliebige Taste mittels Kabel anschliel3en.
Das ist sehr hilfreich, wenn wir wahren Programemedie Bewegungen des Servo aus anderer Stelle
kontrollieren brauchen.



Beschreibung der einzelnen Elemente

AUSGANGSSTECKER PROGRAMMIERTASTE

EINSTELLUNG PROGRAMMIERSTECKER
DES BETRIEBSARTS
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C1- Servo 2 Motor
C2- Servo 1 Motor
C3- Servo 2 Motor
C4- Servo 1 Motor

D1- Servo 2 Masse
D2- Servo 1 Masse
D3-Servo 2 +5V
D4- Servo 1 +5V
D5- Servo 2 Signal
D6- Servo 1 Signal

Servo 2

Al- Relais A2 aus
A3- Relais A2 Mitte
A5- Relais A2 ein

Die Zustande der Kontakte sind im ,,Ruhe” beschmebe

B1- Relais B2 aus
B3- Relais B2 Mitte
B5- Relais B2 ein



Einstellung des Betriebsartes
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Die Benutzung des Steckers fur Einstellung desi®eartes ist klar und brauch keine kompli-
zierte Beschreibung. Vielleicht nur ein paar Berneden:

* Wenn wir die vierte Position ,Betriebsart* wahlele nicht benutzt ist, wird Betriebsart ,Wei-
che" eingestellt. Genauso wenn bei ,Geschwindiflaitzas anderes als gezeichnet ist gewéhlt
wird, wird die Geschwindigkeit ,1“ eingestellt.

« Im Betriebsart ,Gemeinsam* sind alle Anderungendiaéem Stecker erst nach dem Aus- und
Einschalten der Versorgungsspannung sichtbar, waarProgramm die Lage der Schaltbriicken
liest und speichert. Das gilt nicht beim Progranmemewann ist die Einstellung der Schaltbri-
cke gleich nach dem Verlassen des Programmiernsdtbar.

Das letzte Bild — ,Betriebsart der Servo“ — ist aalm Kapitel ,Programmieren“ beschrieben, hier nur
eine Sache: Schaltbriicke auf dieser Position vktwdal? beide Servo gleiche Eigenschaften (gemafi
Einstellung auf der Stecker) haben werden, uncedi@$ssen nicht beim Programmieren der Endlagen
fur jede Servo separat eingestellt werden. Daauish hilfreich flirs Testen der Geschwindigkeit. Wir
wahlen ,Gemeinsam* und beliebige Geschwindigkeié Yersorgungsspannung schalten wir aus und
wieder ein. Dann testen wir die Geschwindigkeit ggél andern wir sie. Schalten wir aus und ein die
Versorgungsspannung etc. solange, bis die Gesclgkeitioptimal ist. Dann kénnen wir diese Ge-
schwindigkeit beim programmieren der Endlagen fis 8ervo speichern.



Indikation der Lage

Die Indikation der Lage ist verdoppelt. Als erdienen die LED auf dem Gehéause der Einheit,
als zweite ist das Signal auf dem Ausganssteclsgediihrt. Fur Wahl der Indikationelemente sind
zwei Faktoren verbindlich:
Versorgunsspannung 5 V (max. 10 V) und Strom fiieeilndikationelement von max. 50 mA. In der
folgenden Tabelle sind Richtwerte der Widerstéaristd ED mit 2 mA und 10 mA.

LED 10 mA (8 mA) LED 2 mA
Versorgungsspannung Widerstand Versorgungsspannung Widerstand
5V 330R 5V 1k5

Angegebene Werte sind Richtwerte und sind immedaubenutzten LED abhangig.

Wenn wir andere LED benutzen, dann mussen wir \destWiderstandes folgend ausrechnen:

WO R =Widerstand [ Ohm]
Un = Versorgungsspannung [ Volt ]
Ud = Verlust der LED [ Volt ]
Id = Stromder LED [ Amper ]

R = Un Ud
T
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wendig, eine externe Versorgung einzu-

| Fir die externe Indikation ist es nicht not-
richten, jede Einheit hat auf dem Ein-

L

gangsstecker auf dem Pin 2 die Spannung
von +5V zur Verfugung. Schaltbild der
Indikation mit dieser Spannung ist in wei-
terem erklart. Diese Spannung darf nur fur
die Indikation einer Einheit benutzt wer-
den (nicht fir andere Einheiten).



Synchronisation der Indikation der Lage

Wenn auf einer Stelle (ein Bahnhof) werden mehirdeiten installiert und die Fahrstral3e wird
mehrere Weichen beinhalten, kdnnen wir das BlindenLED synchronisieren. Andersrum wird das
Blinken des Stellpultes chaotisch aussehen.

Konstruktion der Einheit ermdglicht die Synchromisa auf zwei Arten zu I6sen:

Jede Einheit auf dem Pin 4 des Eingangssteckeesigenoder empfangt (nach der Konfigura-
tion des Proframmierssteckers) die Synchronisatigmsise fur die indikation. Diese Impulse aus
einer Einheit ist es mdglich, auf weitere Einheirerschalten. Dann wird das Blinken aller LED syn-
chronisiert.Maximale Anzahl der so geschalteterh&iiten ist 6 Stiick (eine generiert, 5 emfpéangen).

INDIKATION . . . . .
H H ” Diese Funktion betrifft den Pin 6 des Ein-
056 - gangssteckers. Mit der Schalttbriicke auf dem
O O . .
o o|F mm Programmiersstecker wahlt man, ob das Syn-
SENDER =3 E:s DD chronisationssignal gesendet oder empfangen
° oI g wird.
EMPFANGER o0 -
0o
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8
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Wenn bendétigen wir mehrere Einheiten zu synchrseisn, muf3 man spezielle Einheit NI 01
benutzt werden, die beinhaltet Stromquelle 5V #ieme Indikation und leistungsfahige Impulsquelle

mit einstelbarer Frequentz.
BP el | wsseswwsan SP 2x1
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Schaltung mit der NI 01 ist folgend:
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Funktion fur verzogertes Ein- und Ausschalten desdvs

Hier sind zwei Funktionen zusammengebunden. Daggerte Einschalten des Motors zum Versor-
gungsspannung (wie schon erwéhnt) eliminiert dierSspitze beim Einschalten und auch Ricken bei
manchen Servo. Die zweite Funktion ermoglicht Alagteim des Motors von Versogungspannung
nach dem Erreichen der Endlage. Beide Parametdbgsim Bestellen zu andern.
* Verzogerung des Einschaltens zur Versorgungsspagnetum Bereich von 0,3 ... 10 s wahl-
bar. Normalerweise ist auf 0,3 s eingestellt.
* Verzogerung des Abschaltens des Motors in der [gedi& zwischen 2 s und 5 s einstellbar;
normalerweise ist auf 2 s eingestellt.

Normalerweise, wenn die Endlagen des Servo guesteiit sind, ist das Servo nicht in der
Endlage mechanisch belastet. Wenn aber Servo kaehndie Endlage erreichen, sind die Transisto-
ren und Motor mit einem (fast) Kurzschlu3strom b#aund nach einiger Zeit kommt zur Zerstérung.
Aus diesem Grund beinhaltet die Einheit eine Fuamkfiir das Abschalten des Motors. Das bedeutet,
dalR nach dem Erreichen der Endlage Motor nach $ak@nden abgeschaltet wird (Wert ist bei der
Bestellung einstellbar). Auch nach dem Abschaltemkt nicht zur Bewegung des Servo, weil fur die
Anderung der Lage ist es notwendig, auf das HeggISErvo mit einem Kraft von mind. 0,5 kp wir-
ken, bei vielen Servo aber 1 kp oder noch mehr.

Wenn der Benutzer will den Motor dauern unter Spagrhaben und die verzdgerte Einschal-
ten auch benutzen, ist die Schaltbriicke gemalesiirustellen. In dieser Lage wird das verzogerte
Einschalten aktiv und Abschalten des Motors inagttv

Wenn soll die Funktion des Abschalten des Motoraibg werden, ist es notwendig, das Servo zu
andern. Nach der Demontage |6ten wir ein der bBrddte am Motor ab und |6ten wir zwei Drahte
gemal Bild. Auf diese Drahte I6ten wir einen zwégen Stecker zu der Einheit.

ELEKTRONIK

|
| X



Ausgangrelais

Zu jedem Servo gehdren zwei Relais, die konnewédischiedene Zwecke benutzt werden. In
jeder Endlage ist eine der Relais ein- und die tenaisgeschaltet. Wahrend der Bewegung des Servo
sind beide Relais ausgeschaltet.

Wie die Relais funktionieren und fir was kdnnen loautzt werden, wurde schon beschrie-
ben. Noch eine Empfehlung: die Kontakte der Redaisl fir den normalen Betrieb dimensioniert.
Wenn werden die Kontakte fur Umpolung des Herzstgddenutzt und im Betrieb kommt zur Stérung
(Entgleisung,...), flie3t durch die Kontakte Kurzsdbstrom.

Wenn die Stromquelle nicht entsprechend
gesichert ist, kann dieser Strom auch 10 A
—— betragen. Deshalb empfehlen wir zu den

lT' Kontakten die erneuerbare Sicherungen (Po-
lySwitch) vorzuschalten. In der Praxis haben

", SR wir gepruft, dal Wert von ca. 1 A vollig aus-
iy Hgem i reichend ist. Diese Sicherungen kosten um

ca. 1 EUR und sind in Elektronikfachhandel
erhaltlich.



Programmieren der Einheit

Jede Servo wird separat programmiert, d. h. allekffonen. Das Programmieren geschieht
mittels einer Taste in der Einheit. Die Funktiolgmnen entweder unterschiedlich fur beide Servo
oder gleich eingestellt werden. Mit der Programtasge ist auch mdglich, die Einheit auf die Werk-
einstellung zu setzen.

Das Programmieren wird folgend gemacht:

Als erste missen wir die Funktion des Servo ohnehar@sche Verbindung mit der Einrich-
tung (Weiche, Signal etc.). ausprobieren. Das astvandig, weil beim ersten Einschalten nicht be-
kannt, ist in welcher Lage sich Servo befindet nadh dem Einschalten fahrt das Servo in die werk-
eingestellte Endlage.

Dann stellen wir die Schaltbriicken ein, um wir @&s programmierte Servo die Parameter
einzustellen — Betriebsart, Geschwindigkeit, Paaser Oszillation (bei der Weiche ohne Wirkung)
und Abschalten des Motors in der Endlage. Funktiod Position der Schaltbriicken siehe oben. Zu
der Schaltbriicke der Endabschaltung: Dazu ist diel®ricke benutzt, die beim Betrieb fur Wahl
des betriebsarts ,Gemeinsam* dient. Beim Programeniéet diese Schaltbriicke eine andere Funkti-
on — wenn wird die nicht gesetzt, dann wird der dobh der Endlage abgeschaltet. Beim Einstecken
wird der Motor dauernd unter der Spannung.

In den Programmiermodus kommen wir folgend: schalter die Versorgungsspannug der
Einheit ab, dricken wir die Programmiertaste unidehawir die gedriickt. Schalten wir die Versor-
gungsspannug ein. Die vier LED kurz blinken undhnea. 2 s blinkt die erste LED. Lassen wir die
Programmiertaste los. Jetzt sind wir beim Prograeneni des ersten Servo. Wenn halten wir die Pro-
grammiertaste weiter gedrtckt, nach der weiterer2@blinkt kurz die zweite LED und wir pro-
grammieren das zweite Servo.

Nach dem ersten Blinken befinden wir uns im Prognéenen der Endlagen. Driicken wir die
taste und halten wir die gedriickt. Das Servo fimggsam in die erste Endlage. Im entsprechenden
Augenblick lassen wir die Taste los, wenn brauchigrdas Servo noch weiter bewegen, kdnne wir es
durch kurze Dricken der Taste erzielen. Die Bewgglas Servo ist nur in eine Richtung mdglich —
wenn stellen wir die Endlage zu weit, missen wesalon Anfang wiederholen (Abschalten der Ver-
sorgunsspannung,...)! Wenn ist die erste Endlagdigieingestellt, driicken wir die Taste auf ca. 2 s,
die LED blinkt zweimal und mit gleicher Art programeren wir die zweite Endlage. Furs Speichern
dricken wir wieder die Taste auf ca. 2 s. Die LHIDHKD jetzt dreimal, das Servo fahrt langsam in die
erste Endlage, LED erleuchtet auf ca. 2 s und dagoSahrt langsam in die zweite Endlage. Als letz-
tes ist automatisch gespeichert die Position daal8wriicken. Damit ist das Programmieren beendet.
Dann kénnen wir mit gleicher Art das zweite Servogpammieren. Wenn wir beim Einstellen der
Endlagen auf die innere (mechanische) Endlage de®$Skommen, bleibt das Servo stehen und zwei
LED erleuchten. Nach dem Loslassen der Taste gsieeaus und eine LED blinkt zweimal oder
dreimal (je nachdem, ob geht es um erste oder evi&itlage), diese Endlage ist gespeichert und das
Programmieren geht weiter.

Wenn mdchten wir die gewahlte Geschwindigkeit uddfadPause oder Oszillation testen, ste-
cken wir auf den Stecker die vorletzte Schaltbrii¢kamit sind die programmierte Endlagen behaltet
und wir kdnnen jetzt die einzelne EinstellungeneiesNach jeden Anderung der Schaltbriicken mus-
sen wir die Versorgungsspannung aus- und einschaite die Anderung akzeptiert wird.

Diese Schaltbriicke hat noch eine Eigenschaft: Weinmie Einheit fir z. B. zwei Weichen
benutzen, die Betriebsart und Geschwindigkeit pléiaben sollen, kénnen wir es durch der Schalt-
briicken einstellen und dann die vorletzte Schakeiginsetzen. Damit ist die beim Programmieren
gespeicherte Betriebsart und Geschwindigkeit nibgriicksichtigt und gelten die Einstellungen auf
dem Stecker. Wenn wir die vorletzte Schaltbriickiéeemen, kommen wieder die beim programmie-
ren gespeicherte Einstellungen in Wirkung.

Wenn wir die Programmiertaste nach dem Einschal@mVersorgungsspannung auch nach
dem zweiten Blinken der LED weiter gedriickt haltedeuchten kurz alle vier LED. Damit ist die
Einheit auf die Werkeinstellung zurtickgesetzt.



Servo

Diese Kapitel ist an sich kompliziert, der Benutraul3 sich entscheiden zwischen der Preis und
Qualitat. Allgemein sind alle Servo mit Standarasttktelle und Spannung von 5V benutzbar. Es ist
aber zu wissen, dal3 die billige Servo (bis ca.
10 EUR) nicht sehr gut sind. Diese Servo ermogli-
chen nicht langsame Bewegung, der Anfahrtstrom
betragt mind. 0,5 A und sind nur fir Weichen beai de
grélReren Geschwindigkeiten benutzbar.

Fir Wahl des Servo und Anschalten zu
SP_2x1 ist wichtig, dal3 die Servo sind vor allem fu
andere Zwecke bestimmt (fir RC-Modelle der Flug-
zeuge und Schiffe). Deshalb sind andere technische
Daten gegeben, als wir bendtigten. Einzige, was bei
der Servo gegeben wird, sind Abmessungen, Ge-
wicht und Kraft (Drehmoment). Ab und zu noch die
Versorgungsspannung 3 V oder 5V, bzw. ob sich es
um Servo mit Metallgetriebe oder wasserdichte Aus-
fuhrung handelt. Aus der Sicht Stromabnahme beirfa#ven oder Verhalten des Servo nach dem
Einschalten der Versorgungsspannung erkennen winigats. Servo verhalten sich verschieden und
es ist nicht moglich, voraus das Verhalten des &abzuschétzen. Im Prinzip konnen folgende Vari-
anten in Rede kommen:

o Nach dem Einschalten riick der Stellhebel unkonémlin eine Richtung, ohne das Steuer-
signal bertcksichtigt wird. Das dauert so langs,de innere Elektronik im Servo in Be-
triebsmodus kommt.

o Beim Einschalten mul3 auf dem Eingang Steuersig@asein und erst nach der ,Stabilisie-
rung” der Elektronik kbnnen wir Steuersignal sendendiesen Fall bewegt sich das Servo
nicht.

o0 Manche Servo bleiben bis ,Stabilisierung” der Etektk ohne Bewegung — die innere
Elektronik kann das behandeln. Erst dann reagastSkrvo auf Steuersignal.

Die erwdhnte Eigenschaften kdnnen sich andern hecleinem Hersteller in verschiedenen Serien,
wenn die innere Elektronik geandert wird. Weil diegigenschaften haben fir die ,normale”
RC-Modellbau keine Wirkung, sind auch nicht veraffeht.

Wenn méchten wir ein Servo benutzen, das diese&dRuicat, konnen wir die Funktion der Einheit
fur Abschalten des Motors fiir die notwendige Zehitzen. Das Servo mul3 dafir demontiert werden
und die Drahte vom Motor zur Einheit gefuihrt werden

Auf das Stellen der Weichen sind nicht besonderrierungen und deshalb kénnen die gewdhnli-
che Servo benutzt werden. Fur die Formsignale 8daranken
muissen wir aber hochqualitative und teurere Semmutzen. |
Fur diese Zwecke gibt es noch eine Madglichkeit redire §
Mikroservo, das auch preiswerter ist.

Diese Mikroservo weil3t regelméaRige Bewegung aucklbme- |
ren Geschwindigkeiten aus und ist fur die Formdgnand |
Schranken geeignet. Aufgrund der kleinen Abmessurkgan |
diese Servo auch im Sockel des Signales eingebauatew und |
z. B. bei den Modulanlagen das Signal fir Transpanfach f
ausgenommen werden.

Farbige Kennzeichnung der Drahte ist auch nicmhém
gleich. Meistens sind die Drahte mit Kombinatiomlom oder schwarz (Masse) orange (+5V) und
gelb (Signal) gekennzeichnet. Weitere oft benukaenbination ist ,schwarz, rot und grau®. In der
meisten Falle gilt, dal® die dunklere Farbe an @gteSQles Flachkabels Masse ist, in der Mitte liegt
Versorgungsspannung +5 V und die helle Farbe aufdderen Seite Steuersignal bedeutet. Bei der
Im Zweifelfall ist die Kontrolle das Beste...




Maoglichkeiten fur Verbindung des Servos

Es gibt viele Mdglichkeiten, wie kann man das Semib der angetriebenen Einrichtung zu
verbinden. Im nachsten beschreiben wir BenutzuisgS#evos mit der Weiche; Verbindung mit einem
Signal oder den Schranken wird sowieso individaefiepasst.

Fur das Verbinden des Servos mit der Weiche siedbdste Losung Stahldrahte mit einem
Durchmesser 0,8 mm oder weniger. Es geht um Ulligtagerial, der in Flugzeug- oder Schiffmodel-
bau benutzt ist und es ist im jeden Modellbauhaed®ltlich. Diese Drahte sind gleich stramm und

flexibel.
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Diese Verbindung ist ungeeignet und hat
mehrere Nachteile. Als erste ist es hier notwendig,
die Endlagen des Servos sehr genau einzustellen.
Jede Ungenauigkeit verwirkt, dal3 das Servo in sei-
ner Endlage entweder nicht in die Endlage der
Weiche kommt, oder hinter die mechanische End-
lage der Weiche fahren versucht. Weiteres Problem
kann sein, dal3 die Servo ein bil3chen die Lage mit
der Temperatur andern. Das bedeutet, daf3 auch
beim genauen Einstellen der Endlagen diese mit
Anderung der Temperatur geandert werden.

Diese LOsung eliminiert vollig die o. g.
Fehler. Die Ursache liegt in der Biegung des
Stellhebels um 90°und Ausnutzung der Flexibilitat
des Drahtes. Das Servo druckt (oder zieht) in die
Endlage und das federn des Hebels druckt (oder
zieht) die Zunge noch weiter.

Diese Verbindung benutzt auch ein flexib-
les Element, hier das Spiralfeder (z. B. aus einem
Kugelschreiber). Die Feder ist im Rohr gelagert,
um die Parallelitét des Hebels sichergestellt wird.



Zum Schluf3 dieses Kapitels noch einige Bilder arsRealitat.

Bemerkung: Diese Bilder kommen aus einer Testanlage
deshalb sind die Servo aus der oberen Seite dexgAnl
montiert.

In manchen Falle kann das Brummen des Servos stonemn die Grundplatte der Anlage als
Resonanzkorper funktioniert. Das Phanomen kannhdMi@ntage des Servos dber Gummizwischen-
lage deutlich unterdriickt werden.



Technische Daten der Einheit SP 2x1 A

Anzahl der Steuerungseingange 2 Versorgungsspannung 8-25V=

Anzahl Servo pro Eingang 1 Stromabnahme (ohne Servo) | 80 mA/12 V

Geschwindigkeiten *) 5 Verzdgerung beim Einschalten 0,3s
Geschwindigkeit 1| 3,5 Gr/s gs;zla?fgrj:g des Ausschaltens 2s
Geschwindigkeit 2| 7,0 Gr/s Frequenz des Blinkens der LED 2 Hz
Geschwindigkeit 3| 14,0 Gr/s Externe Indikation max. 5V/50 mA

Geschwindigkeit 4| 28,0 Gr/s

Geschwindigkeit 5| 56,0 Gr/s

Pause fur Formsignal 0,5/1,0s

Oszillation fur Schranken 2 Werte

*) Die angegeben Werte in Grad/sec. sind nur Riehtsv Die sind vom Servo abhangig und
kénnen sich unterscheiden.

Bei der Bestellung ist es mdglich, folgende Paramiedividuell einzustellen:
» Frequenz des Blinkens der Indikation
* L&nge der Pausen beim Formsignal
» Grole der Oszillation bei Schranken
» Geschwindigkeit der Bewegung des Servo
» Zeit der Verzdogerung beim Einschalten
e Zeit der Abschaltung des Motors in der Endlage

Bezeichnung der Einheit und Bedeutung der Code:

SP2x1 A 11 VXxxxXX

A 1x Relais fur verzdgerte Einschalten und Abschaltes Metors
= der Servo:
Relais bestickt
0 | Relais nicht besttickt
Ax1l Relais fur weitere Einrichtungen:
Relais besttickt
0 | Relais nicht besttickt
V XXXX Version der Firmware incl. individuellen Anpassang
Kontakt:
Dipl. Ing. Ladislav Seidl
Kafkova 53

CZ-160 00 Praha 6

www.alchladice.cz
tel. + 420 606 680 550
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