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MaGnahmen in V03 Fehler in VO3
1. Spannungsregler fiir 3.3V und 15V mit LM2574 variable ersetzt — Temperaturmessung muss Uberarbeitet werden, Senoren sind falsch angeschlossen
2. Footprint Bootstrapdiode angepasst
3. Bestellung fiir 4700pF Kondensator angepasst
4. Neue Bestelliste angelegt, meiste bei Mouser
5. Gednderte Heatsink Nummerierung
6. Kraftsensoren werden mit 3,3V versorgt
(Spannungsteiler fliegt raus)
7. Kraftsensoren haben einen optionalen Tiefpass(Jumper)
8. Temperatursensoren werden mit 3,3V versorgt
(Spannungsteiler fliegt raus)
9. Stromsensoren auf ACS725 getauscht werden mit 3,3V versorgt
(Spannungsteiler fliegt raus)
10. Impedanzwandler werden mit 3,3V versorgt HTWG
11. Temperatursensoren haben ein Poti zum Abgleichen Sheet: /
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RM 5,08mm
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Ermdglicht die Versargung des Digitalteils Gber
o den USB Anschluss.
+5V wird liber Boost—Converter Achtung: Bei gesetztem Jumper muss J1 und J2
vom Launchpad iibernommen, max. 0.5A. yom Launchpad gezogen werden.
An dieser Stelle befindet sich der 3,3V Regler max. 1,5A Jumper gesetzt: Versorgung iber VBat
asseknotenpun umper offen: Versorgung Ulber
12 M knot kt U19 J ffen: V tiber USB
JP7 LM2574HVN—ADJ
Conn_01x02 SolderJumper_2_Open Pk TP_3,3v1
2 * O [ 2VIN Fa[L £2 Jumper TestPoint 22k 0.1% Teilerverhaltnis: 0,06383
i J7 L es ; 3304 N RT1 O vaat 33
Achtung: RM 5,08mm N/OFF oo ouTt AN o O O ® 3,3V TS,
GNDA + D11
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22p 100n Ll C42 L4ké4 0,1% 15k 0.4%
GND1 GND2 GND3 =T 220k RT2 — C14
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RE_41
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w| Jumper embglicht die externe Versorgung D8
2| des Analag/Digitalteils z.B. fiir kleine variable - LED
Zwischenkreisspannungen. = S
o Jumper gesetzt: Versorgung aus Batterie _ z <] ? A 6 1
5 Jumper aoffen: Extern Versargung notwendig 25
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Slocir a2 7K D Y !
——22p === 100n IN5817 220p
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1k 0,1% GNDA
JP5 Versorgungspannungen iiberwachen
SolderJumper_2.0pen Masse an diesem Punkt
ﬁ' = zusammenfiihren
GNDA
Zwei externe Potis
Externes Display i2C zur allgemeine Verwendung
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RE_1 RE.2 RE_3 Impulsverdopplung der Encodersignale.
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GNDA GNDA ua % @
TLLSThL e
©
u28 l <L 2
TuLsTh 210 q Rechis 5| 2 GNDA D s
ol >C < o
~il =
o @ gle e Q8 » [inks_5] = 2
14 -
= ale RE_4 RE_S B
lee 2k7 2k7 J
M) > S o
in c °
D B =z usC
GNDA < z D3 s —Gpeed 33
=] GNDA v .
I @ @
+ 2 >
ol
3 ke
T4KHE86
g g r 3 O HallB1
i a2 4 O e RaE e P
741574 Cht Jumper_3_Bridged12 D 4050 ndex HallB_Interrupt 33
a a 100n R
v
=z =z >
© hd usc u3D uss
™ ,\1 74HC86 74HC86 74HC86
* 4 )]
8 11 6 < Pegelwandlung von 5V auf 3,3V
< =]
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Encoder Dunkermotaren :
EI Encoder_Interrupt_5 wird zweifach ausgewertet im Encodermodus:
5 — eCAP Moadul —> Geschwindigkeitssignal
b - Positionssignal
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L)
} - HallC1
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Max Drehmoment pro Motor: 250Ncm = 2,5Nm
Hebelarm ca. 5cm ergibt eine maximale Kraft von 50N

TE—Connectivity
FX293X—-100A-0010-L

Range: 50N

Digi—Key Teilenummer 223-FX293X-100A-0010—-L—ND

204 i€
J10
Conn_01x03 JP11 U18A
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2 ] 1 5 2
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Temperatursensor LM335A
Reichelt: TEX LM335AZ/NOPB Impedanzwandler
Ohne Temperaturkompensation
TO-92
Plastic Package J12 o - U10A
Conn_01x06 v MCP6002-xP
6 T JP8
S-S g‘* Ts é ¢ : Jumper T 3 )
R w o 1 O/\027 Temperaturl_33
-I'_AiDJ 3 T - Elj ) pg 2
+ 2 Jumper
T nl42—p T L L —
Bottom View ADJ 1 = = 1 O OZ—‘
Order Number LM335Z 5 }
or LM335AZ Achtung: RM 3,5mm Mit Temperaturkompensation
See NS Package
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. T2 5
10 T Basic Temperature Sensor 7
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e Ti: 125°c__| - s F%
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1 2 3 4 5
REVERSE VOLTAGE (V)
DS005698-29
Temperaturmessung
HTWG
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