040 Servo
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Beschreibung:

Als Servomotor werden spezielle Elektromotoren bezeichnet, die die Kontrolle der Winkelposition ihrer
Motorwelle sowie der Drehgeschwindigkeit und Beschleunigung erlauben. Sie bestehen aus einem
Elektromotor, der zusatzlich mit einem Sensor zur Positionsbestimmung ausgestattet ist. Servos werden tber
eine Pulsweitenmodulation (PWM) angesteuert. Uber die Breite der Pulse wird der Winkel, auf den der
Servoarm gestellt werden soll, gesteuert. Gangig ist ein 50-Hz-Signal (20 ms Periodenlange), welches zwischen
500 Mikrosekunden (linker Anschlag, 0 Grad) und 2500 Mikrosekunden (rechter Anschlag, 180 Grad) auf High-

Pegel und den Rest der Periodenldange auf Low-Pegel ist.

Beschaltung:

USB 5V
°

Bei bestimmten Servos geht
es auch ohne zusatzliche
Stromquelle. Dann wird der
rote Anschluss direkt an 3V
geschaltet.
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Obwohl es prinzipiell ohne
Erweiterungen geht, gibt es fur
spezielle Zwecke Erweiterungen fir
spezielle Anwendungen.



https://de.wikipedia.org/wiki/Elektromotor
https://de.wikipedia.org/wiki/Winkelgeschwindigkeit
https://de.wikipedia.org/wiki/Beschleunigung
https://de.wikipedia.org/wiki/Sensor
https://de.wikipedia.org/wiki/Pulsweitenmodulation




