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2° Exercicio Pratico: Acionamento de servomotor

Considere um servomotor controlado por PWM com as seguintes especificagoes:

Periodo do sinal PWM de 20ms (frwm = 50Hz)

Largura do pulso para posicionar o eixo no angulo minimo: 0,5 ms
Largura do pulso para posicionar o eixo no angulo maximo: 2,5 ms
Largura do pulso para posicionar o eixo na posic¢ao central: 1,5 ms

Vamos usar o temporizador/contador 2 (8 bits) do ATmega328P para aciona-lo.
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Determine a expressao da frequéncia do sinal PWM em cada um dos
modos de operagao do modulador: Fast PWM (FPWM) com TOP = 255,
FPWM com TOP = OCR2A, Phase Correct PWM (PCPWM) com top = 255
e PCPWM com TOP = OCR2A. Quais desses modos permitem que se
obtenha um sinal PWM com frequéncia adequada para o acionamento do
servomotor? Mostre os calculos.

Com base no resultado obtido na questao anterior e nas especificagdes do
servomotor, defina as configurac¢des dos registradores TCCR2A e TCCR2B
(modo de operagao, prescaler, etc). Justifique.

Para o modo de operagao escolhido, determine a expressao do tempo em
que o sinal permanece em nivel alto durante o periodo do sinal PWM em
funcao dos valores armazenados em OCR2A e OCR2B.

Quais os valores a serem carregados nos registradores OCR2A e OCR2B
para se posicionar o eixo do motor nas posi¢des -90°, 0° e 90°?

Qual é aproximadamente resolucao angular do posicionamento do eixo do
motor obtida com essas configuragdes? Como a resolugao angular pode
ser melhorada (diminuida)? Justifique.

Implemente um programa que faga uma varredura de -90° a 90° e retorne
a -90° ininterruptamente com deslocamentos iguais a resolugdo. O eixo
deve permanecer 0,5s em cada posigao.



