Aufgabenstellung: @PA

Zum Filmen von Modellen wird ein fahrbares Rollstativ benétig, dass auch eine Schwenkbewegung der Kamera
ermoglicht. Die Fahrlange soll etwas mehr als 50cm betragen.

Der Antrieb soll ilber Motoren erfolgen, damit eine gleichmaRige, ruckfreie Beschleunigungs-, Verzogerungs-,
Linear-Bewegung moglich ist.

Betriebsspannung 12V aus einem Li-lonen-Akku, Bedienelement ein kleiner Joystick.
Ausfiihrung:

Als Antriebsmotoren wurden zwei GS-Getriebemotoren, 6V, 100mA, nmax = 2U/min, verwendet. Fir diese musste
eine Ansteuerung von den Joystickpotentiometern (10kQ2) entworfen werden. Als Regelelement wurde ein OPV
(nicht invertierende Schaltung) und als Steuerelement wurden zunachst Transistoren in einer Art
Halbbrickenschaltung versucht.

In der rechten Schaltung ist der Schleifer des Potentio- Getriebemotor-Steuerung fur Rollstativ-V1

meters in der Mitte und ergibt die halbe Betriebs-
spannung. Diese wird dem OPV Uber einen Widerstand 622
(8k2) zur invertierenden Schaltung (Verstarkung = 1)

zugefihrt.
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Der nicht invertierende Eingang liegt ebenfalls auf der

halben Betriebsspannung, die von zwei Widerstanden

(8k2) erzeugt wird. Dadurch ist am Ausgang ebenfalls die halbe Betriebsspannung zu messen. Mit dieser
Spannung werden nun zwei Transistoren, NPN und PNP, beide in Kollektorgrundschaltung (Emitterfolger), tber
Dioden angesteuert.

Diese Transistorkombination wird tiblicher Weise bei NF-Verstarkern als Gegentaktendstufe bezeichnet. Am
Ausgang liegt die halbe Betriebsspannung an und daran ist auch der GS-Motor angeschlossen. Der zweite Pol des

Motors liegt auch an der halben Betriebsspannung, die durch zwei Widerstande und Zenerdioden stabil gehalten
wird. Folge — der Motor liegt beidseitig auf 6V und dreht sich daher nicht.

Wird nun das Potentiometer des Joysticks aus der Mittellage nach ,,oben”, also zu einer héheren Spannung
gedreht, sinkt (weil invertierende Schaltung) der Ausgang des OPV’s auch aus seiner Mittelspannung. Dies wird
weiter mit den Transistoren leitungsmaRig verstarkt und der Motor, der einseitig auf einer stabilisierten
Spannung von 6V liegt, bekommt die Differenz der abgesunkenen Spannung und er dreht sich. Bei vollem
beidseitigen Potentiometerausschlag bekommt der Motor eine Spannung von 2V bis 10V, was fiir den Motor eine
Spannung von 4V bedeutet (der zweite Pol des Motors liegt an 6V konstant). Durch die zSpannung sind
beide Drehrichtungen, proportional zum Potentiometerausschlag gegeben.

Die Spannung von 4V steuert den Motor nicht vollig aus und so . - oy

wurde nach einer anderen Losung gesucht und gefunden — die mit "’ N N NV

einer Vollbriickensteuerung, wie im rechten Bild zu sehen ist. Motor pes
IN 1

Mit den Eingangen IN 1 und IN 2 kénnen Spannungen von £8V fiir P P

den Motor erreicht werden, siehe folgende Seite. 3 = ov
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https://www.google.com/search?q=gegentaktendstufe+schaltplan&sxsrf=ACYBGNQNl1gw7arXkfhoaOv1gKjWNupKuA:1574994868526&tbm=isch&source=iu&ictx=1&fir=FN0pf2g53GOI-M%253A%252CatFCNVkZDLl8RM%252C_&vet=1&usg=AI4_-kSpfiMPXHs8AVo09l1K0XCARKR-dg&sa=X&ved=2ahUKEwiMj6WNsY7mAhWDDOwKHQqlCVsQ9QEwAHoECAUQAw#imgrc=FN0pf2g53GOI-M:

Nun sieht die komplette Schaltung wie rechts im Bild
aus.

Die Spannung vom Schleifer des Potentiometers wird
nun zusatzlich zu einem nicht invertierenden OPV
(Verstarkung 1) gefiihrt, dessen Ausgang die zweite,
neue Transistor-Gegentaktstufe ansteuert.

Dies geschieht gegenphasig. Wird das Potentiometer
des Joysticks aus seiner Mittellage wie in obiger

Getriebemotor-Steuerung fur Rollstativ-V2 @P 74
; o)

2 ) +12V
5] 52l
N N 4x1N
Motor 4148
o0—9
P P
2 2
© © ov
O

Beschreibung gedreht, so sinkt die Ausgangsspannung am oberen OPV und am unteren OPV steigt die Spannung

proportional der Drehung der Potentiometerwelle. Die Maxima und Minima sind in den beiden unteren

Schaltungen dargestellt.
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Alternativ zu der obigen Losung ware eine Steuerung tiber die PBM (Pulsbreitenmodulation) denkbar, die aber

auch die Transistorbriicke am Ausgang bendtigen wirde.

Ausfliihrung:
Links, der Joystick.

Rechts die fertigen
SMD-Platinen mit
Joystick und Be-
dienknebel.

Unten der Bestlickungsplan und darunter das Layout.
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Rechts unten das fertige Bedienelement, bei dem in
der X-Richtung der Stativwagen, in der Y-Richtung
die Drehung des Statives gesteuert werden kann. Die
Kunststoffteile wurden
mit dem 3D-Drucker
Prusa MK3 hergestellt.



https://shop.prusa3d.com/en/51-original-prusa-i3-mk3s

Wenn eine Videosequenz vorprogrammiert ablaufen soll, missen die beiden Getriebemotoren GD’PA
von einem Prozessor, z.B. Arduino, angesteuert werden. Diese haben zwar analoge Ausgange,

die aber keine Gleichspannung wie das Potentiometer ausgeben, sondern gepulste Betriebsspannung (5V). Mit
der Pulsbreite kann der Mittelwert bestimmt werden kann. Diese Puls-Weiten-Modulation (PWM) kann auch
direkt beim Ansteuern von DC-Motoren
oder Leuchtmitteln verwendet werden.
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entstehen. Diese werden mit dem RC-
Glied, 2k2 und 1pF (blau umrandet)
integriert und ergeben einen Mittelwert am Kondensator. Bei symmetrischen Impulsen (50% Duty Circle) ist der
Mittelwert die halbe Betriebsspannung (12V/2 = 6V), was der Mittelstellung des Potentiometers entspricht.
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Hier einige Bilder des Stativwagens auf zwei 1m langen Alurohren. Rechtes Bild - Drehantrieb des Statives.
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In den unteren Bildern sind die Enden der Stativstrecke mit Antrieb, Umlenkung und Endschaltern zu sehen. Der
Antrieb erfolgt Gber das
groRe Seil Rad mit dem
Getriebemotor.

An die Steckverbindung (im
linken Bild noch proviso-
risch) kann entweder die
Joysticksteuerung oder die
Prozessorsteuerung ange-
schlossen werden.
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Alle Kunststoffteile wurden
mit dem 3D-Drucker Prusa
MK3 hergestellt.

Riickfragen gerne an info@nw-service.at oder telefonisch unter 0664 5353979, Norbert Willmann.
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