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F_pwm = 50 Hz
þÿ�(�p�é�r�i�o�d�ede 20 ms, donc)

(pinHeader 2.54)

(1206)

(horiz, TH)

Les jumpers JMP1 et JMP2
permettent simplement de
pouvoir "activer ou non"
les pull-up, selon si on
les souhaite ou pas !

(MLCC, X7R)

(1206)

(MLCC, X7R)

(slide, TH)

þÿ�S�é�l�e�c�t�e�u�rd'adresse I2C

Nota : les pull-up internes
de l'ATtiny sur PA6 et PA7
seront þÿ�a�c�t�i�v�é�e�slogiciellement,
afin que les lignes A1 et A0
soient par þÿ�d�é�f�a�u�tþÿ�àþÿ�l�'�é�t�a�thaut

(1206)

(TH_9.78x7.26mm)

Adresse þÿ�I�²�Cde base, pour ce projet : 0x30

Et toutes les adresses possibles, selon la
position des interrupteurs A0 et A1 :

---------------------
| A1 | A0 | Adresse I2C |
---------------------
| 0 | 0 | 0x30 |
| 0 | 1 | 0x31 |
| 1 | 0 | 0x32 |
| 1 | 1 | 0x33 |
---------------------

(SOIC-8)

Pull-up I2C

(TH-2P-5.08)

Couleurs des fils d'un servomoteur
(peut varier d'un fabricant þÿ�àl'autre) :

1-Orange (signal)
2-Rouge (V+)
3-Marron (V-)

(1206)

Labels pour Kicad

(bornier þÿ�àvisser)

Alimentation externe +5V

þÿ�M�i�c�r�o�c�o�n�t�r�ô�l�e�u�r(ATtiny212)

(1206)

þÿ�(�é�l�e�c�t�r�o�l�y�t�i�q�u�e�)

(MLCC, X7R)

(SOD-123)

(GND)

(UPDI)

þÿ�Àraccorder sur
convertisseur USB/UPDI,
pour programmer l'ATtiny

(horiz, TH)

(pinSocket 2.54)

Connecteur prog. ATtiny

þÿ�P�r�o�t�e�c�t�i�o�n�/�S�é�p�a�r�a�t�i�o�ndes courants

(SMD,D10xL10.2mm)

(horiz, TH)

(pinSocket 2.54)

Sortie servomoteur

(signal)

(3.2mm / M3)

Trous de montage

(3.2mm / M3)

(alim)

(masse)

(5V)
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