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Futaba S3003 servo motor

El. POPIS

Servo motor Futuba S3003 s plastovymi prevody a hrideli,
ktery je urcen pro vsestranné pouziti. Uplatnéni najde
v modelarstvi, mikroprocesorovych aplikacich nebo
napriklad pfi sestavovani robotU. Soucasti baleni jsou také

nastavce na hridel, sada vrutd a nyta.

=2 SPECIFIKACE

—
Napéti 48a372V | Pulsnisifka 500 a7 3000 ps
Rychlost (@ U=4,8 V) 0,23 5/60° Material prevodovky plast
Rychlost (@ U=6 V) 0,19 5/60° Roztec¢ mont. otvordi (mm) | 43, 10
Tocivy moment (@ U=4,8V) | 317 kg.cm Primér mont. otvori 4,5 mm
Toéivy moment (@ U=6 V) 4,1 kg.cm Rozméry motoru (mm) 54 x 45 x 20
Rozsah rotace 180° Délka hridele 4 mm
Délka pulsniho cyklu 30 ms Pramér hridele 5,6 mm
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§3 ZAPOJEN(

Ridici pin musi byt pfipojen k libovolnému pinu Arduina, ktery podporuje PWM. Napéjeni servo motoru pfimo
z Arduina doporucujeme jen v pripadé testovani. Pfi dlouhodobém pouzivani uzivatel pouzije externi zdroj (min.

500 mA).
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Kéd byl prevzat z webu navody.arduino-shop.cz. Pro spravné zkompilovani programu je nutné pouzit knihovnu

Servo.h, ktera je soucasti balicku Arduino IDE.

#include <Servo.h>  //zahrnuti knihovny pro ovladani servo motoru
Servo myservo; //kazdy motor ma svou instanci tridy Servo
int pos = 0; //proménna obsahujici pozici motoru (Uhel natoceni)

void setup()
{ myservo.attach(9); //tento motor je pfipojen na pin 9
}
void loop()
{ for(pos = 0; pos <= 180; pos += 1) //je od Uhlu 0 do Uhlu 180
{
myservo.write(pos); //natoceni motoru na aktualni uhel
delay(15); //chvilka ¢ekani nez se motor natoci
}
for(pos = 180; pos >= 0; pos -= 1) //je od Uhlu 180 zpét do uhlu 0
{
myservo.write(pos); //natoceni motoru na aktudlni Ghel
delay(15); //chvilka c¢ekani nez se motor natoci
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