Smartb motors - how It works

<Do przeredagowania i translacji>

Sterowanie silnikami w smartb bazuje na pomiarze pradu i czasach ruchu. Nie ma w tym uktadzie
krancéwek potozenia skrajnego.

Dziata to tak, ze logika wysterowuje ruch silnika w zadanym kierunku i czeka az na silniku wystapi
pomiar pradu powyzej 1A (tzn, ze co$ blokuje dalszy ruch silnika, albo jest to odbojnik skrajny w
urzadzeniu albo cos innego)

Dodatkowo na poczatku ruchu uruchamiany jest timer ktéry odlicza do 1s, jezeli silnik nie osiggnie
pradu powyzej 1A w czasie krétszym niz 1s to jest emitowy btad TIMEOUT (S003). Zrddtem
braku prgdu w czasie 1s moze by¢ awaria silnika lub silnik nie jest podtaczony.

Zwykle normalny ruch silnika trwa ok. 600ms.
Jezeli silnik osiggnie prad 1A w czasie krétszym niz 450ms to zwykle znaczy, ze cos blokuje jego
ruch. Jezeli taki stan (osiggniecie prgdu ponizej 450ms) wystgpi 3x pod rzad to emituje btad

UNDERTIME (5002)

Po wystagpieniu btedu TIMEOUT lub UNDERTIME silnik zatrzymuje sie i LED Swieci sie na zétto.

Co wazne, po wejsciu w tryb serwisowy wszystkie silniki kasujg swojg flage o btedzie i
prébuja wykonac ruch ponownie wg. w/w opisu.
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