8 schada di controlle maoton
(Ded DC Motor Board)
allegata a questo fascicolo
& || componants ajattromndco
Qe rabot che i consentss
di controlfare » maotorn a spazeola
| attraverso o mecrocontrollore.
Mella scheds sono individughili
tre elemeanti principad: gli zooood
per | driver LZ33DNE, | morsetti e
d bus (connettore) di espansione.
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Uria volta insanti negli apoosit! |
2oecah, | due dhiver diveniano [
parts iflegrants dells scheda |
[ di contralls, Ls lor tunzions,
[ ecme g detio in precedenza,
[ & ouells o imtermedian
FICEVOND IN MQresso | wvalan logic
ded controllore & restiulscong
M Uscra un oppodtun vakons
di tensiona con una detenminata
polarita, in mado da controllare
I verso di rotariona del

0 Sopra. Eceo come apparira

motore, || bus d espansiona, | ;:fimﬂ:aﬁ fql::um.'t:T:rnnh i

imvece, & il companarite montata sufla scheda madre del robot,

;he consenta alla -..-;:.hm:lu @ Satta. La parts inferiore della
IRERATBNGAE Kk schedn. Le tracce pii scare sono

rmicrocontrallene del mbot: i collegamenti tra il bus (€ e i

In particolare, attraverso due driver (€ o @), ¢ tra questi ultimi

Il Bus vengono rasmassi le e i morsetti (E) o Bh).

lansone o gemantazona
recessana al fumzionameanio
&l maton &1 segnali
kogici per | drver d controlio
[ I bus pud incdlre essens
utiizrato per espanders e
funzionalits de! robot,
indarandn ura nuova schads
per || contralio e 1o sviluppo
di e eispositiv |
Infing, | marsatl servono
per collegara la scheda
Al e molon & spaziols

@ A sinistre, La parte superiore
della scheda di eontralia
maotori con i morseti () o &)
& cul saranno collegati i

motori, gli zoccoli (€ e @)

per i driver LEADNE & il bus

i espansione (@)




A % oc—108 pavoc  *3

e — p—

N L fasi di inontagaio S5 L

E il momenio di montare | due
circuiti integrati L283DNE, che I sono

"HI‘ stati forniti in allegato ai fascicoli

]
| ]
]
1
i
i
7 & 8, sulla scheda di controlfo motor. 1
]

A La foto mostra il particolare della scheda

con i due zoccoli su cui devi inserire i driver L293DNE.
fqgni zoccolo presenta due fHle di contatti metallic:

a oni contatta corrispandera an pieding del driver.

BeZ Per prima cosa sovrapponi un driver a una
degli roceoli, senza pramere. Entrambi i driver sono
campatibili con ciascun zoccobo, ma fai atlenziene
che la tacea a forma di U incisa sul driver sin arientala
verso i morsetti. | piedini devono essere pespendicolari
rispatto agl roccoli C Setutti i piedini del driver
coincidonn perfetizmente con i contatti degli zoceoli,
vai alla didascalia [E, senza considerare la D).

D Pub accadere che, uma volta sovrapposto
un drivar a uno zoccoln, | piedind non risulting
perfattamente perpendicolari rispetto alle

file di contatii dells zoceolo, ma rimangano
leggermente pii esternd, In questo case &
necessario che W cormegya Finclinazione dei
piedini. Colloca il driver su un piano di appaggio,
in moda che uns fila di pieding del driver sia
paraliela ¢ a contatto con il piano stessa, Quindi,
con molta delicatazza, esercita ung pressione nei punti e nella direzione indicati dalle
frecoe, in moda che la fila di piedini a contatio con il piano formi un angole di 50°
can il lato dal circuito dove @ presente Ia scritta LZ93DNE (evidenziata dal rettangola
nella fota). Se necessario, ripeti Foperazione per raddrizzare Paltra fila di piedin

Dag DG Motor B
§n o ; , Res. O e
E E Posizionato umo dei driver sopra uno deghi 2occoli,

esercita una pressione uniforme dall alto verso

il hasso (come indicato dalle frecce). In questo mado

i piedini del driver sona inseriti & bloccati tra

| contatli dello zoccola. Ripeti I'operazions con Faltro

_ driver, F Ecco come appare la scheda di controllo
motori con i due driver L2930NE comettamente

' ' ' ‘ ' ‘ ‘ ‘ apyplicati. Ora puoi ricollacare I scheda sulla spugna
conduttiva {come 'hai trovata netla confezione)

g conservards in un luege lontano da fondi di calors.

In sequito vedremo come montare 1a scheda
ili controlls matori sulla scheda madre del fwo robot.




