Temat: Sposoby wykorzystania serwomechanizmu.

Serwomechanizm to silnik, przektadnia oraz dedykowany sterownika zamkniety w jedne;j
obudowie. Napedy te nie sa jednak przystosowane do wykonywania petnego obrotu.
Najczesciej serwomechanizmy moga porusza¢ zamontowanym ramieniem o kat 0-180°.

Jak dziata serwomechanizm?

Skad serwomechanizm wie, w ktorg pozycje ma sie obroécic? Wszystko za sprawa
wbudowanego sterownika. To wiasnie on, na podstawie dostarczonego sygnatu PWM,
steruje silnikiem. Przyjetym standardem jest, ze do serw dostarcza sie sygnat o okresie
rownym 20ms. Natomiast wypetnienie sygnatu interpretowane jest jako pozycja, w
ktérg nalezy przemiesci¢ ramie serwa

Z kazdego serwomechanizmu wyprowadzone s3 3 przewody:

1. Masa (czarny, ciemnobrazowy)
2. Zasilanie (czerwony)
3. Sygnat sterujacy ( )

W zaleznosci od producenta kolory przewodéw moga sie roznic¢. Jednak dwa na pewno
beda zblizone do czarnego i czerwonego (zasilanie). Pozostaty, trzeci bedzie
przewodem sygnatowym.

Wejscie stabilizatora tgczymy z pinem Vin Arduino, mase z GND, a do wyjscia podtaczamy
czerwony przewod serwomechanizmu. Oczywiscie konieczne sa rowniez kondensatory
filtrujace. Pozostate potaczenia powinny by¢ juz jasne:

Pora na program, ktoéry bedzie stopniowo poruszat serwem. Na poczatek gotowy
program, ponizej znajdziesz wyjasnienie:

1 #include <Servo.h> //Biblioteka odpowiedzialna za serwa

2

3 Servo serwomechanizm; //Tworzymy obiekt, dzieki ktéremu mozemy odwota¢ sie do serwa
4 int pozycja = 0; //Aktualna pozycja serwa 0-180

5 int zmiana = 6; //Co ile ma si¢ zmienia¢ pozycja serwa?

6

7 void setup()

8 {

9 serwomechanizm.attach(9); //Serwomechanizm podtaczony do pinu 9
10}

11

12 void loop()

13 {

14 if (pozycja < 180) { //Jesli pozycja miesci si¢ w zakresie

15  serwomechanizm.write(pozycja); //Wykonaj ruch



16 } else { //Jesli nie, to powrdt na poczatek

17  pozycja =0;

18 }

19

20 pozycja = pozycja + zmiana; //Zwigkszenie aktualnej pozycji serwa
21 delay(200); //Opdznienie dla lepszego efektu

22}

Tym razem musimy dodac nowa biblioteke, ktéra rozszerzy mozliwosci naszego
programu o nasze funkcje. Stuzy do tego polecenie:

1 #include Servo.h

W tym wypadku dodalismy plik Servo.h, ktéry zawiera dodatkowe instrukcje dla
serwomechanizéw. Dzieki niej nie bedziemy musieli samodzielnie kontrolowac
generowanego sygnatu PWM. Wystarczy, ze podamy pozycje (kat) do jakiej ma obroci¢
sie serwomechanizm.

Jezeli chcemy sterowac serwem, to musimy stworzy¢ dla niego obiekt:

1 Servo serwomechanizm;

Funkcja attach(Pin) - dla obiektu Servo - dziata podobnie do pinMode - argumentem
jest pin, do ktorego podtaczony jest element. Od tego momentu na danym
wyprowadzeniu (w tym przypadku 9) bedzie generowany sygnat PWM.

Po uruchomieniu programu serwomechanizm powinien ptynnie poruszac sie z jedne;j
skrajnej pozycji do drugiej, a nastepnie wracac¢ na poczatek. Kluczowa linijka jest:

1 serwomechanizm.write(pozycja);
Gdzie jako pozycje musimy wpisac kat z zakresu 0-180°.
Cwiczenie:

Wykorzystujgc wtasne moduty Arduino prosze wykonaé powyzsze zadanie. (dodatkowe materiaty na
stronie:
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