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Servo-Ansteuerung leicht gemacht

Servo-Interface SIF1

Mit dem Servo-Interface SIF1 lassen sich zwei Servos einfach ansteuern und das ohne Elektronik- oder Programmierkennt-
nisse. Zudem konnen per Taster jeweils zwei Positionen (links/rechts) pro Servo einprogrammiert werden, die auch nach
einer Trennung von der Spannungsversorgung erhalten bleiben. Der Bausatz ldsst sich als Stand-alone-Gerat oder auf einem
Steckboard nutzen. Die Einginge sind gegen Uberspannung und Verpolung geschiitzt. Per DIP-Schalter ldsst sich ein Sleep-
Modus zum Schutz der Servos und zum Stromsparen aktivieren. In unserem Anwendungsbeispiel zeigen wir eine Kugelspende-
Maschine — weitere Moglichkeiten fiir die Nutzung des Interfaces sind die Ansteuerung als Schloss, Pan-Tilt-(Kamera-)
Schwenkeinrichtung oder auch fiir verschiedene Anwendungen als Ratsel-Lésung in Escape-Rooms (Tiiren, Schatullen etc.).

SIF1

Artikel-Nr.
155868
Bausatz-

beschreibung
und Preis:

www.elv.com

Infos zum Bausatz
SIF1

Schwierigkeitsgrad:
leicht

Ungefahre Bauzeit:
0,5h

Verwendung SMD-Bauteile:

SMD-Teile sind bereits
komplett bestiickt

Besondere Werkzeuge:
Lotkolben

Loterfahrung:
ja
Programmierkenntnisse:

nein

Elektrische Fachkraft:
nein

Drehen, ziehen, drucken...

Servos finden nicht nur im Bereich Modellbau ihren Einsatz. Auch wenn
es darum geht, einfache mechanische Bewegungen auszufiihren, kénnen
sie sehr praktisch sein. Sei es, um beispielsweise eine Klappe zu 6ffnen
oder zu schlielRen, oder eine Zieh- oder Drehbewegung auszufiihren. Seit
dem Aufkommen des funkgesteuerten Modellbaus sind solche Servos in
unterschiedlichsten GroRen und Bauformen erhaltlich. Die Technik der
Ansteuerungist auf die Funkiibertragung ausgelegt und erfolgt durch ein
Signal, welches sich in der Pulsweite d@ndert. Die Anweisung, welche Po-
sition der Stellmotor einnehmen soll, steckt also in dieser Information.
Aus diesem Grund ist die manuelle Ansteuerung von Servos nicht ganz so
einfach, und es wird zusdtzliche Elektronik bendtigt.

Erfahrene Elektroniker mit Programmierkenntnissen nutzen zur
Ansteuerung ein Mikrocontrollerboard wie z.B. einen Arduino oder
ESP8266/ESP32. Mit unserer kleinen Steuerschaltung zeigen wir, wie man
ohne Programmierkenntnisse solche Servos ansteuern kann. Dabei kdn-
nen zwei Positionen abgespeichert werden, die dann mit einem Steuersi-
gnal (analog oder digital) abgerufen werden kdnnen. Mit einer analogen
Spannung ist es auch moglich, alle Stellungen zwischen den abgespei-
cherten Positionen anzufahren.
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Bild 1: Unterschiedliche Servos

k4@

Bild 2: Aufsdtze fiir Servos

Funktion von Modellbau-Servos

Der Oberbegriff Servo kennzeichnet einen Stellmotor,
der (iber ein Steuersignal eine bestimmte Position
einnehmen kann (Stellmotor). Diese Funktionseinheit

Drehung nach rechts

besteht in der Regel aus einem Motor mit Getriebe, einem Positionsgeber
(Drehwinkel) und einer Steuerelektronik [1].

Servos werden vorwiegend in der Industrie eingesetzt. Fiir den Mo-
dellbaubereich wurden spezielle Servos entwickelt, die mechanisch sehr
klein, fiir den Funkbetrieb ausgelegt und relativ preiswert sind. Solche
Servos werden dann zur Funksteuerung von Modellflugzeugen, -schiffen
oder -autos verwendet. Es werden beispielsweise die Fahrrichtung, die
Geschwindigkeit oder andere Eigenschaften des jeweiligen Modells per
Funk gesteuert. Bild 1 zeigt Modellbauservos in unterschiedlichen Gro-
Ren und Bauformen. Je nach Anwendungsfall gibt es verschiedene Auf-
satze (Bild 2), die in der Regel im Lieferumfang enthalten sind. Hier kann
dann z. B. ein Schubgestadnge eingehangt werden.

Schauen wir uns zundchst an, wie ein Servo funktioniert. Wie schon
erwdhnt, kann ein Servo als Stellmotor bezeichnet werden. Die Positi-
on, die der Servo einnehmen soll, wird {iber eine StellgroRe (Sollwert)
zugefiihrt. Bei den speziell fiir den Modellbau entwickelten Servos ist
dies ein Pulsweitensignal (PWM). Es stellt sich die Frage: Warum ver-
wendet man keine analoge Steuerspannung? Die Antwort erklart sich
durch die Geschichte der Funkfernsteuerung. Die per Funk {ibertragene
StellgroRe muss dem hochfrequenten Funksignal (HF) aufmoduliert wer-
den. Hier hat man sich, unter anderem auch wegen der Storfestigkeit,
flir eine Pulsweitensteuerung entschieden. Die Position, die ein Servo
einnehmen soll, wird {iber eben diese Pulsweite eingestellt. Im Prinzip
ein digitales Signal, welches mit analoger Technik iibertragen wird. Das
auf Empfangerseite demodulierte Signal wird direkt auf den angeschlos-
senen Servo gefiihrt.

In Bild 3ist der Zusammenhang zwischen Pulsweite und Servoposition
dargestellt. Das Pulsweitensignal wird mit einem Abstand von ca. 20 ms,
also einer Frequenz von 50 Hz wiederholt. In Mittelstellung betrdgt die
Pulslange 1,5 ms. Wird der Impuls kiirzer, dreht sich der Servo nach rechts
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Abstand zwischen den Impulsen ca. 20 ms (entspricht 50 Hz) Bild 3:

Impulslinge
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Mittelstellung

+ 45° Standard
+90° Extended

Bild 4: Drehbereich eines Servos

und umgekehrt nach links. Der Drehbereich muss mini-
mal+ 45° betragen (Standard). Je nach Preis- und Qua-
litdtsklasse kann der Drehwinkel aber auch bis + 90°
(Extended) reichen, wie es in Bild 4 dargestellt ist.
Das Blockschaltbild (Bild 5) zeigt, aus welchen
Bestandteilen der Servo besteht. Der Motor ist tiber
ein Getriebe mit einem Drehwinkelgeber verbunden.
Das Getriebe ist in der Regel ein Potentiometer, also
ein verstellbarer Widerstand. Dieses Poti zeigt die
momentane Position (Istwert). Das Steuersignal,
welches dem Servo zugefiihrt wird, muss zundchst in
eine analoge Spannung umgewandelt werden. Dies
geschieht mit einem DA-Wandler, der somit den analo-
gen Sollwert generiert. Die Werte Soll und Ist werden
einem Vergleicher zugefiihrt, der den Motor ansteuert.
Der Motor wiederum kann durch die Motorsteuerung
in beide Richtungen gedreht werden. Erst wenn Soll-
und Istwert identisch sind, bleibt der Motor stehen.

Spezialservos

Neben den beschriebenen Servos gibt es Spezialser-
vos. Servos ohne Anschlag (Begrenzung) werden als
360°-Servos bezeichnet. Diese konnen in beide Rich-
tungen drehen und werden z. B. fiir Seilwinden auf
Modellschiffen eingesetzt. Bei einer Impulsldange von
1,5 ms (Mittelstellung) steht der Motor. Je nach Im-
pulslange dreht der Motor nach links oder rechts. Die

Position 1 (L) Position 2 (R)

Bild 6:
Programmierte
Positionen
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Blockschaltbild
Modellbau-Servo
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Bild 5: Blockschaltbild eines Servos

Motorgeschwindigkeit wird ebenfalls durch die Impulslange bestimmt.
Je weiter die Impulsldnge sich von der Mittelstellung entfernt, desto
schneller dreht der Motor.

Andere Servos, die als Digital bezeichnet werden, arbeiten intern mit ei-
nem Mikrocontroller — die Ansteuerung findet {iber das ,normale” PWM-
Signal statt. Somit sind diese Servos kompatibel zu Standard-Servos.
Durch die interne digitale Verarbeitung ergeben sich einige Vorteile, wie
z. B. die Programmierbarkeit von einzelnen Funktionen (Drehrichtung,
Geschwindigkeit usw.). Fiir die Programmierung sind allerdings spezielle
Programmiergerdte notwendig.

Zum Schluss seien noch Servos mit digitalem Bussystem (S.BUS-digi-
tal) erwdhnt. Diese arbeiten in der Ansteuerung rein digital, also nicht
mehr mit einem Pulsweitensignal. Der Vorteil ist, dass mehrere Servos
an einem Busstrang angeschlossen werden konnen. So wird bei groRe-
ren Modellen die Kabelverlegung vereinfacht und Kabelsalat vermieden.
Weitere Vor- bzw. Nachteile kdnnen in einschldgigen Modellbauforen ein-
gesehen werden.

Funktion des Servo-Interface SIF1
Unsere kleine Steuerelektronik (SIF1) ist in der Lage, zwei Servos gleich-
zeitig anzusteuern. Fiir jeden Servo konnen zwei Endpositionen pro-

Position 1 (L)

Bei Analog sind
Positionen zwischen
(R) und (L) méglich

1V

0,3V

Low < 0,3V

Position 2 (R)

Bild 7: Unterschied zwischen digitaler und analoger Steuerung (Zeichnung ODF)
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Bild 8: Beschaltung der Steuereingdnge mit Poti bzw. Schalter

grammiert werden. Die Positionen werden auch bei
Spannungsausfall abgespeichert. Mithilfe einer Steu-
erspannung (IN) kdnnen diese beiden Positionen an-
gefahren werden. In Bild 6 ist hierfiir ein Beispiel zu
sehen. Je nach Anwendungsfall kann die Steuerung
analog oder digital erfolgen. Im Diagramm (Bild 7) ist
der Unterschied zwischen diesen beiden Maglichkei-
ten dargestellt.

Mdchte man mit einer Schaltspannung zwischen
Position 1 und Position 2 wechseln, ist zu beachten,
dass fiir die Erkennung eines High-Pegels die Span-
nung grofler 3V sein muss. Ein Low-Pegel wird un-
terhalb von 0,3 V erkannt. Ein Wechsel zwischen Low
und High ist z. B. mit einem Schalter moglich, wie es
in Bild 8 zu sehen ist. Es kann aber auch eine Steu-
erspannung eines Mikrocontrollerboards oder einer
analogen Schaltung sein (siehe Anwendungsbeispiel
Kugelspender).

Mdchte man Positionen zwischen den beiden ge-
speicherten Werten Position 1 und Position 2 anfah-
ren, kann einfach eine analoge Spannung verwendet
werden. Hierzu kann ein Potentiometer oder eine
andere Spannungsquelle verwendet werden, wie es in
Bild 8 zu sehen ist.

Programmierung

Mit der Programmierung werden die beiden Endposi-
tionen festgelegt. Um in den Programmiermodus zu
gelangen, ist die Taste PROG. fiir mindestens 2 s ge-
driickt zu halten. Nun blinkt die erste LED Pos.1 auf
der Platine. Mit den Tasten Up und Down kann die Po-
sition (L) des Servos verandert werden. Durch weiteres
Driicken der Taste PROG. blinkt die LED Pos.2, die die
zweite Position des Servos 1 signalisiert. Auch hier
wird mit den beiden Tasten Up und Down die Positi-
on eingestellt. Betdtigt man den Taster PROG. erneut,
gelangt man zur Einstellung fiir den zweiten Servo.
Hier wiederholt sich der Vorgang, wie bei Servo 1 be-
schrieben. Nachdem alle vier Positionen eingestellt
sind, werden sie gespeichert und der Programmiermo-
dus wird verlassen. Ist kein zweiter Servo angeschlos-
sen, betdtigt man den Taster PROG. so lange, bis der
Programmiermodus verlassen wird.

Wichtiger Hinweis! Der Programmiermodus er-
laubt einen Einstellbereich, der eventuell auRer-
halb der erlaubten Spezifikation des Servos liegt.

www.elvjournal.com

Der Motor des Servos versucht, die vorgegebene Position anzufahren,
was mechanisch aber nicht mdglich ist. Dies fiihrt zu einer standigen
Stromaufnahme und kann auf ldngere Sicht den Servo beschddigen.
Aus diesem Grund sollte man beim Programmieren wie folgt vorgehen:
Wird der Endanschlag erreicht (Servo dreht sich nicht weiter), fahrt
man durch Betdtigen von Up bzw. Down die Position ein kleines Stiick
in die entgegengesetzte Richtung zuriick, sodass sich die aktuelle Po-
sition kurz vor dem Endanschlag befindet. Wenn man die Schaltung des
SIF1 an ein Netzteil anschliel3t, ldsst sich dies an der Stromaufnahme
gut erkennen. Im Normalbetrieb (Motor steht) betragt die Stromauf-
nahme ca. 30—-80 mA. Sobald der Motor dreht, steigt die Stromaufnah-
me, abhangig von der Grol3e des Servos, stark an.

Sleepmode

Laut ihrer Spezifikation sollten Servos nicht im Dauerbetrieb (> 1 h) ver-
wendet werden. Um dies zu beriicksichtigen, kann der Sleepmode mithil-
fe des kleinen Schiebeschalters Sleepmode auf 1 aktiviert werden. Wird
wahrend des Betriebes der Sleepmode aktiviert, muss anschlieRend ein
Reset (UB-Aus-Ein) durchgefiihrt werden. Ist dieser Modus aktiv, passiert
folgendes: Hat der Servo (Motor) seine Position erreicht, wird die Versor-
gungsspannung fiir den Servo abgeschaltet. Sobald sich die Spannung
am Steuereingang IN verdndert, wird der Servo wieder eingeschaltet.
Erkennbar ist dies an der LED Pos.2, die anzeigt, ob die Versorgungsspan-
nung fiir den Servo eingeschaltet ist oder nicht.

Einen kleinen Nachteil hat das Abschalten der Versorgungsspannung
flir den Servo. Der Haltemoment des Motors ist nicht mehr so hoch. Hier-
durch kann sich die Position des Servos bei groReren Krafteinwirkung
verdndern. Dies geschieht aber nur, wenn der Servo schwere Aufgaben er-
ledigen (halten) muss. Positiver Nebeneffekt: Der Stromverbrauch sinkt
im Sleepmodus.

Schaltung

Das Schaltbild vom Servo-Interface SIF1istin Bild 9 dargestellt. Der klei-
ne Mikrocontroller U1 vom Typ STM8S003F3 mit seiner programmierten
Firmware iibernimmt die Steuerung. Dies betrifft die Ansteuerung der
Servos als auch die Auswertung der Steuereingange.

Die angeschlossenen Servos benétigen rechteckformige Steuersigna-
le, die im Schaltbild jeweils als PWM1 und PWM2 gekennzeichnet sind.
Die vom Controller generierten Signale gelangen nicht direkt auf die An-
schliisse (J1 und J2) der Servos, sondern passieren vorher jeweils eine
Transistorstufe (Q4, Q7). Diese dienen als Puffer zum Controllerport und
schiitzen so den Controller vor duReren Einfliissen. Zudem kann fiir jeden
Servoausgang die Versorgungsspannung mit Q2 und Q5 geschaltet wer-
den (siehe Sleepmode).

Schauen wir uns nun die Eingangsbeschaltung an. Die Klemmen X2
und X3 bilden die Steuereingdnge. Durch spezielle Bauteile (Schutzdio-
den und Spannungsteiler) sind diese Eingénge gegen Uberspannung und
Verpolung geschiitzt. Uber die Widerstinde R5 und R8 gelangt die Ein-
gangsspannung bzw. der Logikpegel an die AD-Wandlereingdnge des Mi-
krocontrollers, der die weitere Auswertung iibernimmt und entsprechend
die Servos steuert.

Zu den Bedienelementen gehdren die beiden Taster S3 (Up) und S4
(Down), die bei der Programmierung das Einstellen der Position erlauben,
sowie der Taster S1 (PROG.), der den Programmiermodus aktiviert. Die
Leuchtdioden (LEDs) dienen der optischen Kontrolle bei der Programmie-
rung sowie als Anzeige fiir den Sleepmode.

Der Spannungsversorgungsanschluss X1 erlaubt die gangige, fiir Ser-
vos iibliche Versorgung in einem Bereich von 4,8 bis 8 V. Servos mit 8 V
Betriebsspannung sind eher selten und speziell fiir den Betrieb mit Lithi-
umzellen gedacht. Der Transistor Q1 dient als Verpolungsschutz, wodurch
die Schaltung recht sicher gegen Anschlussfehler ist. Eine reversible Si-
cherung, bestehend aus dem PTC (RT1), spricht bei einem Strom von mehr
als 2,5 A an, und schiitzt die Ausgangstransistoren vor Uberlastung.
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Bild 9: Schaltbild des Servo-Interface SIF1
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Anwendungsbeispiel Kugelspender

Als Nachbau mdchten wir hier exemplarisch eine kleine Kugelmaschine
zeigen, die auf ein Signal hin eine Kugel in einen Auswurfkanal fordert.
Dabei ldsst sich die Maschine auch so bauen, dass z. B. kugelférmige

%
Drehscheibe
wird vom riick-
seitigen Servo
angetrieben

Position R

Auswurf-

kanal\

Position L

Bild 10: Anwendungsbeispiel Kugelspender

Zeitspanne (min.), die der Servo
flr die Zeit von R nach L benétigt
1] (ca.2s)

Pos. L (High)

Impuls durch Monoflop generiert

o

Pos.R (Low)

Servo fahrt wieder
in den Ruhezu-
stand (R) zuriick

Bonbons ausgegeben werden. Diese Vorrichtung soll
nur als Beispiel dienen, wie man auch ohne grofRe Pro-
grammier- oder Elektronikkenntnisse einfache Vor-
richtungen selbst bauen kann.

Die Funktionsweise ist recht einfach, wie man in
Bild 10 erkennt. In der Mitte befindet sich eine Schei-
be mit einer Aussparung fiir die Aufnahme einer Ku-
gel. Angetrieben wird diese Scheibe von einem riick-
seitigen kleinen Servo.

Die Aufgabe: Im Ruhezustand befindet sich die
Drehscheibe in Position R. Dort féllt von oben aus
dem Kugelschacht eine Kugel in die Aussparung der
Scheibe. Dreht sich nun die Scheibe, fallt die Kugel
zundchst an Position L in den Auswurfkanal und dann
unten heraus. Der Servo, der mit der Scheibe mecha-
nisch verbunden ist, kennt nur die beiden Positionen
L und R. Diese konnen, wie im Abschnitt ,Program-
mierung” beschrieben, recht einfach programmiert
werden. Ein Wechsel am Steuereingang von Low auf
High Ldsst den Servo von Position R nach Position L
drehen. Es reicht also aus, wie in Bild 8 zu sehen, den
Eingang mit einem Schalter anzusteuern.

Eine etwas schickere Losung wdre, wenn die Schei-
be nach dem Auswurf der Kugel wieder in den Ruhe-
zustand (R) fahrt. Hierfiir bendtigt man eine kleine
Schaltung, die einen Impuls mit einer zeitlich defi-
nierten Ldnge erzeugt. Dazu eignet sich ein soge-
nanntes Monoflop, das durch einen Startimpuls ge-
triggert ein zeitlich begrenztes Signal ausgibt. So

Servo auf der
Riickseite

Start

Bild 11: Zeitlicher Ablauf fiir das Signal vom Monoflop

v

t ein Monoflop ladsst sich mit einem Timerbaustein vom
Typ NE555 bzw. ICM7555 auf einfache Weise realisie-
ren. Wie der NE555 fiir diesen Einsatzzweck beschal-

Servo 130

, 5V
Q GND IN 3.3V| ¢
B ® ®
R1 g I:é]
Z Zeit
8 4 7|
g
S 7
HE T ___“:-l'N
Threshold NE555
e > 3 GND
AT GND (ICM7555)
5 2/3UB| L S
J_ = R Q 1 fo—
H & Komparator INVI
I%”v“ 1/3UB [ J s a
. H Flip-Flop
B
— H Trigger , )
1N4148| % g NE555
(ICM7555)
GND
TA1 :
‘— O
e K. start l
10u
I 1

Bild 12: Mit einem NE555 (ICM7555) kann ein Impulsgeber realisiert werden.
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Bild 14: So muss der NE555-AWS als Monoflop
konfiguriert werden (J5-B; J2-B und J3-B verléten).

Steuerleitung zum SIF1 NE555-AWS

als Impuls-
verldngerung

Bild 13: Kugelmaschine mit einem ELV Bausatz NE555-AWS

tet werden muss, ist in Bild 12 zu sehen. Allgemeine Infos zum NE555im  Nachbau
Internet gibt es auch unter [2]. Dank der schon vorbestiickten SMD-Bauteile miissen

Durch Betdtigen des Tasters Start wechselt der Ausgang vom Monoflop  nur noch mechanische Bauelemente bestiickt und
auf High-Pegel, wodurch der Servo in Richtung L fahrt. Nach einer gewis-  verlotet werden. Die Platinenfotos und die Bestii-
sen (einstellbaren) Zeit kehrt der Ausgangspegel vom Monoflop wieder ckungspléne (Bild 15) zeigen die fertig aufgebauten
auf Low-Pegel und der Servo fahrt in Position R zuriick. Platinen. Es besteht auch die Moglichkeit, zusdtzliche

Der zeitliche Impuls vom Monoflop muss so bemessen sein, dass Stiftleisten auszuldten, wie esim Abschnitt ,Verwen-
der Servo geniigend Zeit hat (ca. 2 s), die Auswurfposition anzufahren dung mit einem Steckboard” aufgezeigt wird.
(Bild 11). Die Zeitkonstante wird
bei einem Monoflop durch einen
Widerstand und einen Konden-
sator bestimmt. Im Schaltbild
(Bild 12) sind dies R1 und C1. Wer
kein Monoflop auf Lochraster oder
Sonstiges aufbauen mdchte, der
kann den ELV Bausatz NE555-AWS
[3] verwenden. Wir haben unsere
Kugelmaschine mit dem ELV Bau-
satz NE555-AWS nachgeriistet,
wie in Bild 13 zu sehen ist. Das
Anschlussschema entspricht dem & i SATAE x ‘ﬂ‘:':- ‘1‘:':-
Schaltbild in Bild 12. - o o T | < =

Der Bausatz NE555-AWS kann PROG | 58 2
durch  Lotbriicken  konfiguriert |:| L
werden. Wie die Konfiguration fiir
unseren Einsatzzweck aussehen j j j
muss, ist in Bild 14 dargestellt. Mit
dem Trimmer R7 auf der Platinen-
oberseite kann die Zeitspanne ein-
gestellt werden. Bild 15: Platinenfotos und Bestiickungspldne von der Bestiickungsseite (links) und von der Létseite (rechts)
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Alle im Bausatz enthaltenen Bauteile sind in Bild 16 dargestellt. Wie
man erkennen kann, sind nur wenige mechanische Bauteile zu bestiicken.
Es handelt sich hierbei um Klemmleisten und die beiden abgewinkelten
dreipoligen Stiftleisten. Diese Bauteile werden von oben in die Platine
eingesetzt und auf der Unterseite verlotet.
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Bild 16: Alle im Bausatz enthaltenen Bauteile
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Bild 18: Einsatz mit einem Steckboard
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Zum Schutz vor Beriihrung der empfindlichen Bau-
teile und im Fehlerfall, wenn z. B. Bauteile sich {iber
70 °C erwdrmen, ist nach geltender CE-Norm eine Ab-
deckung notwendig. Diese Abdeckung besteht aus
einer 0,5 mm diinnen Platte aus FR4-Material. Diese
Isolierplatte wird unterhalb der aufgebauten Platine
montiert, wie es in Bild 17 zu sehen ist. Wie man er-
kennt, liegen dem Bausatz vier Kunststoffabstands-
halter bei. Eine M3-Mutter dient als Abstandshalter
zwischen Platine und Isolierplatte. Die Schrauben
M3x8 mm werden von oben durch die Platine gefiihrt,
wie es ebenfalls in Bild 17 zu sehen ist. Wie man die
Schaltung auch auf einem Steckboard einsetzt, zeigt
der folgende Abschnitt.

Widerstande:
330 Q/SMD/0402 R15, R21
820 O/SMD/0402 R1-R4

1 kQ/SMD/0402

R5, R8, R16, R22

R6, R9, R14, R20
R12, R13, R18, R19

10 kQ/SMD/0402
22 kQ/SMD/0402

220 kQ/SMD/0402 R11, R17
470 kQ/SMD/0402 R7, R10
PTC/2,5A/15 V/SMD/2920 RT1
Kondensatoren:

22 pF/50 V/SMD/0402 C4, C5
100 nF/16 V/SMD/0402 C6, C10
100 nF/50 V/SMD/0603 2,3
470 nF/50 V/SMD/0603 9
1 uF/16 V/SMD/0402 C7,C8
1 uF/50 V/SMD/0603 (12, C13
10 pF/16 V//SMD/0805 (1, C11
Halbleiter:

TS9011/SMD VR1
ELV201728/STM8S003F3/SMD U1
uPA1918TE/SMD Q1, @2, @5
BC847C/SMD Q3, Q6
BC857C/SMD Q4, Q7
BAT43W/SMD D1, D3
PESD3V3S1UB/SMD D2, D4
LED/rot/SMD/0603 DS1-DS4
Sonstiges:

Quarz, 16,000 MHz, SMD Y1
Taster, 1x ein, SMD, 3,8 mm Hohe S1,S3, S4
Schiebeschalter, 1x ein, SMD S5
Schraubklemme, 2-pol.,

Drahteinfiihrung 90°, RM = 3,5 mm X1
Schraubklemmen, 3-pol.,

Drahteinfiihrung 90°, RM = 3,5 mm X2, X3
Stiftleisten, 1x 3-pol., abgewinkelt ~ J1, J2

Stiftleisten, 1x 15-pol., gerade
Distanzrollen mit Innengewinde, M3x8 mm
Zylinderkopfschrauben, M3x8 mm
Muttern, M3

Isolierplatte, bearbeitet
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Bild 19: So werden die Stifte entfernt.

Verwendung mit einem Steckboard
Mochte man die Schaltung auf einem Steckboard
(Bild 18) einsetzen, sei es zum Testen mit anderen
Komponenten oder als dauerhafter Einsatzort, kann
die Platine mit Stiftleisten bestiickt werden, die eine
Kontaktierung mit dem Steckboard herstellen.

Die nicht konfektionierten 15-poligen Stiftleisten
miissen vorher auf die Bohrungen in der Platine an-
gepasst werden. Hierzu sind einzelne Stifte entspre-
chend dem RastermaR auf der Platine zu entfernen.
Bild 19 zeigt, wie sich die Stifte mit einer Spitzzange
entfernen lassen.

Im oberen Teil von Bild 20 ist die noch vollstdndige
15-polige Stiftleiste zu sehen. Zu beachten ist, dass
die beiden benotigten Stiftleisten eine unterschied-
liche Anzahl an Pins und Abstianden aufweisen. Die so
vorbereiten Stiftleisten werden von unten, also von
der Lotseite her, eingesetzt und auf der Platinenober-
seite verlotet.

Die Kontakte der Stiftleisten sind parallel zu den
Klemmleisten geschaltet, sodass die Klemmleisten
natilirlich weiterhin genutzt werden konnen. Beim
Einsatz auf einem Steckboard ist zu beachten, dass
die Kontakte von Steckboards nicht unbedingt fiir
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Bild 21: Anschlussbelegung unterschiedlicher Servostecker
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Bild 20: Die Stiftleisten vor der Montage

hohe Strome ausgelegt sind. Wenn also groRere Servos mit entsprechend
héherer Stromaufnahme verwendet werden, sollte die Spannungszufuhr
iiber die Klemmleisten erfolgen.

Steckerbelegung von Servos
Modellbau-Servos weisen je nach Hersteller unterschiedliche Belegun-
gen und farbliche Kennzeichnungen auf. Die Zuordnung der gangigen

Stecker ist in Bild 21 dargestellt.
Gerdte-Kurzbezeichnung: SIF1
Versorgungsspannung: 4,5-8V
Stromaufnahme: 2,5 A max.

5 Positionen: 2 Positionen programmierbar (je Servo)
1| Ausgédnge 2x Servo/1 A pro Kanal max.
mE Steuereingdnge: analog (< 0,3 V/> 3 V); digital (Low/High)
= Eingangsspannung 24 V max.
% Sonstiges: Verpolungsschutz
'E Leitungslangen: 3 m max.
S Abmessungen (B x T): 53 x 36 mm
= | Gewicht: 19g

. Weitere Infos:

[1] https://de.wikipedia.org/wiki/Servomotor
[2] https://de.wikipedia.org/wiki/NE555
[3] ELV Bausatz NE555-AWS: https://de.elv.com: Artikel-Nr. 150808

Alle Links finden Sie auch online unter: de.elv.com/elvjournal-links

Jamara Servo mit Kunststoffgetriebe, Artikel-Nr. 251729
Joy-IT PWM Servomotor, Artikel-Nr. 145168
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