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サーボコントローラを接続する

サーボコントローラの接続は、2ページ目にある写真の通りです。大部分のピン番号はサーボ
コントローラの裏面に印刷されています。正方形のパッドはすべてGNDです。

電源
通常サーボは、4.8-6.0Vの公称電圧を持つ4-あるいは5-セル充電式電池で作動します。この
電源供給は、基盤の右上あるいはサーボ0からサーボ6までのどのピンにも接続することがで
きます。（サーボ7ピンと他のピンの間の接続は、すべてのサーボに電流を流すように設計さ
れていません。）　サーボの電源は、数アンペアの電流を供給することができます。いくつもの
サーボに同時に負荷がかかった場合、電流の総量は10アンペア近くにまでなりえますが、こ
のような場合、シグナル用のみとしてサーボコントローラPCBを使用し、電源とサーボのグラ
ウンドピンを個々に別々に配線してください。

サーボコントローラは、5-16Vの電源を必要とします。この供給には、基盤の左下、VINとGND
を使ってください。サーボバッテリーパックが5V以上の場合は、サーボコントローラも作動させ
ることができます。サーボバッテリーパックが5V以下（4-セルパック）の場合は、Vcc＝Vsジャ
ンパを接続することでサーボコントローラが作動します。（このときVINには何も繋がないでくだ
さい。）

サーボコントローラとほとんどのサーボは、正しく電源が供給されないと壊れてしまいます。
（高すぎる電圧あるいは逆電圧など）

コントロールシグナル
サーボコントローラはロジックレベル（0-5V）シリアル入力もしくは
RS-232レベルシリアル入力に接続されていなければなりません。
両方のシリアル入力を同時に使用しないでください。サーボコン
トローラはシリアル出力ピンにすべてのシリアルデータをそのま
ま伝えます。リセットラインをローレベルにすることによりサーボ
コントローラをリセットすることができます。ほとんどのケースでは、
リセット入力とシリアル出力は、接続する必要はありません。

サーボ
サーボを接続するときは、サーボを逆に接続しないようにしてくだ
さい。サーボを正しく接続しないと、サーボが壊れることがありま
す。右図のように、信号線（通常は白か黄色）は、基盤の内側に、
黒いワイヤは基盤の端に一番近いところに接続しなければなり
ません。

V+ （赤）

信号（白）

GND（黒）

サーボコネクタ

ヘッダー
（PCB上）
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インターフェースの選択肢
2つの通信プロトコルのうちの1つを使って、サーボコントローラと通信することができます。
サーボコントローラの電源を入れると、２つのインターフェースモードのうち、”モード”選択
ジャンパの状態により1つが選択されます。サーボコントローラをリセットしない限り、モード
を変更することはできません。 

Pololuモード：ジャンパを差し込んでいないとき（短絡ブロックがないとき）のデフォルト
モードは、複数のシリアルデバイスを制御するのに使われるPololuプロトコルです。この
モードでは、サーボコントローラは、Pololu社製デュアルシリアルモータコントローラのよ
うな他のデバイスと同じシリアルライン上に存在することができます。また、このモード
では、速度や範囲の設定、ニュートラル設定のような、サーボコントローラのあらゆる特
別な機能にアクセスすることができます。 

ミニSSCⅡモード：このモードは、2つのジャンパピンの上に短絡ブロック
を取付けて設定します。この設定にすることで、Scott Edwards 
Electronics社のミニSSCⅡサーボコントローラで使われるプロトコルに対
応することができます。このプロトコルは簡単ですが、ユーザは、一方向
のみでしか、目的とするサーボの位置を指定することができません。こ
のモードでは、サーボコントローラは他のPololu社製のシリアル周辺機
器との互換性はありません。 

ミニSSCⅡモード
通信速度.　このモードでの利用可能な通信速度の値域は、本来およそ500-10kボーですが、
ミニSSCⅡモードでは2400あるいは9600ボ－でしか動作しません。ミニSSCⅡサーボコント
ローラをPololuの8サーボコントローラと同じシリアルライン上に置きたい場合は、ミニSSCⅡ
が対応できる2つの通信速度のうちのどちらかを使用しなければなりません。 

プロトコル.　サーボの位置を設定するために, 3バイトの列を送ります。最初のバイトは、同
期値で、常に255でなければなりません。バイト2はサーボの番号で、0-254です。バイト3は、
サーボを動かしたい目的の位置で、これもまた、0-254です。 

     start byte = 0xFF    servo number, 0x00-0xFE  Servo position, 0x00-0xFE

このモードでは、2つの動作範囲が使用できます。1つ1つのPololuのサーボコントローラは、
16個のサーボ番号に対応しています。下位8のアドレス指定をすると、およそ90度の範囲内
で動き、上位8のサーボ番号のアドレス指定をすると、2倍の範囲が得られます。サーボコン
トローラは対応するサーボ番号のグループを設定することができます。（”サーボ番号の設
定と確認”を参照） 例えば、サーボコントローラをサーボ番号0に設定すると、サーボ番号0-
15に対応し、[255,10,254]のコマンド列を送ると、サーボ2は180度モードでその範囲の一極
端まで動きます。認識されないサーボ番号を送った場合、サーボコントローラはコマンドを
無視します。128個のサーボを個別に制御するのに、１つのシリアルライン上に最大16個の
サーボコントローラを接続することができます。 
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