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Kontinualni Servo S63003 (360°)
Futaba

B PoPIs

Stejné jako u standardnich serv, i u
kontinualniho serva signal PWM urcuje
chovani serva, ale misto uréeni polohy Fidi
rychlost a smér jeho otaceni. Tato serva
nemaji senzor polohy, coz jim umoznuje

otacet se neustale.

Jsou velmi uzite¢na pro aplikace, kde je
potieba jednoduchy motor s jednoduchym
fizenim pres PWM, jako jsou roboticka

vozidla nebo automatizované projekty, kde

jsou zapotrebi plynulé a nepretrzité pohyby.

ak: SPECIFIKACE

Napajeci napéti: 48 ~7,2VDC Délka vodicu: 300mm
Bézny proudovy odbér (6V, bézné zatizeni): 250mA
Maximalni proudovy odbér (6V, servo vystavené neprimérené zatézi): 800mA
Pri napajeni 4,8V: Pri napajeni 6V:

vzt oo | rowemoehest g0/60
Kroutici moment: 8,5 kg/cm Kroutici moment: 10 kg/cm
Hmotnost: 60g Rozmeéry 20x55x45mm
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=3 ZAPOJENI

Z dlavodU vétSiho proudového odbéru nepripojujte servo pfimo na napajeci piny
arduina. Pouzivejte externi zdroj stejnosmérného napéti v rozmezi 4,2 az 7,2V. PWM

signal je mozné pfipojit ke kontroleru. Nulové napéti (GND) je vhodné propoijit s

kontrolerem. o
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Stfedova pozice PWM (signal kolem 1,5 ms) servu fika, aby zlstalo v klidu. Zkraceni nebo
prodlouzeni impulsu potom zpUsobi otaceni serva doprava nebo doleva s rychlosti
adekvatni nastavenému PWM. Maximalni rychlost jednim smérem je 1ms PWM, druhym
smérem 2ms PWM

#include <Servo.h>

Servo myservo;

int servoPin = 9;

void setup() {
myservo.attach(servoPin);

}
void loop() {

myservo.writeMicroseconds(2000);
delay(1000);

myservo.writeMicroseconds(1500);
delay(1000);

myservo.writeMicroseconds(1250);
delay(1000);



