KURS

Kurs Arduino (5)

W EP 6/2011 wsréd
miniprojektéw opisalismy
modutl joysticka dla AVTduino.
Moze on postuzyé do budowy
manipulatora Iub aparatury do
zdalnego sterowania modelem
czy jakims urzqdzeniem.

W tym artykule zaprezentujemy
sposéb, w jaki mozna wykona¢
program odczytujqcy pozycje
potencjometréw joysticka, stany
przyciskow oraz sterujqcy

3 serwomechanizmami
modelarskimi.

Przykladowy program obstugujacy mo-
dut zamieszczono na listingu 1. Jak wspo-
mniano, program umozliwia sterowanie 3
serwomechanizmami za pomoca joysticka
i przyciskéw. Serwomechanizm nr 1 porusza
sig przy pochylaniu joysticka w prawo/lewo,
serwomechanizm nr 2 — géra/dét, natomiast
przyciski SW1 i SW2 umozliwiajg sterowa-
nie serwomechanizmem nr 3.

Po naci$nieciu przycisku joysticka na-
stepuje zamiana sposobu regulacji polozenia
serwomechanizméw nr 1 i nr 2. Teraz pochy-
lanie joysticka na boki powoduje dziatanie
serwomechanizmu nr 2, natomiast do przo-
du i do tylu — serwomechanizmu nr 1.

Naciéniecie przycisku SW1 ustawia ser-
womechanizm nr 3 w pozycji 0° i powodu-
je zaswiecenie sig¢ diody LED1. Naci$niecie
przycisku SW2 ustawia serwomechanizm
nr 3 w pozycji 180 stopni i jest za§wiecana
dioda LED2.

W srodowisku Arduino do obslugi ser-
womechanizméw modelarskich jest prze-
znaczona biblioteka o nazwie servo.h. Ma
ona mozliwos$¢ jednoczesnej obstugi do 12
serwomechanizmoéw, co umozliwia budowe
nawet skomplikowanych ukladéw mecha-
nicznych stuzacych np. do poruszania noga-
mi robota kroczacego. Komendy stuzace do
sterowania serwomechanizmami zamiesz-
czono w tabeli 1.

Zazwyczaj serwomechanizmy modelar-
skie majg wbudowane uklady elektroniczne,
ktére precyzyjnie ustalajg potozenie uktadu
mechanicznego z wlasnym silniczkiem na-
pedowym. Zwykle moga one by¢ ustawiane
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pod katami z zakresu 0...180°. Do regulacji
polozenia stuzy wejsciowy przebieg PWM.

W przykltadowym programie (listingu 1)
w pierwszej kolejnosci sa deklarowane 3
zmienne do obstugi serwomechanizmoéw tj.:

Servo servol;

Servo servo2;

Servo servo3;

Za pomoca komendy attach() w proce-
durze konfiguracyjnej setup() do tych zmien-
nych zostaly przypisane piny mikrokontrole-
ra, do ktérych dolaczono serwomechanizmy
(wyprowadzenia nr 8, 9 i 10):

servol.attach(8);

servo2.attach(9);

servo3.attach(10);

W tej procedurze réwniez sg konfiguro-
wane parametry portéw I/O mikrokontrolera,

Dodatkowe materiaty na CD/FTP:
ftp://ep.com.pl, user: 12040, pass: 15735862
* poprzednie czesci kursu

do ktérych dotgczono przyciski oraz diody
LED. Porty z dolagczonymi przyciskami majg
zalaczone rezystory zasilajace ustalajace do-
my$lny poziom wysoki na liniach I/O pracu-
jacych jako wejsciowe. Za pomocg komendy
servo3.write(0) serwomechanizm nr 3 jest
ustawiany w wychyleniu 0°. W petli gléwnej
programu za pomocg komend:

temp1 = analogRead(A0);

temp2 = analogRead(A1);
jest odczytywana warto$¢ analogowa poto-
zenia joysticka sktadajacego sie z dwéch po-
tencjometréw, osobnego dla kierunku prawo/
lewo i géra/d6t. Warto$ci potozenia joysticka

wywotania funkji.

Komenda Opis
attach(pin) Konfiguruje wyprowadzenie, do ktérego dotaczono serwomechanizm.
write(kat) Ustala wychylenie serwomechanizmu o kat podany jako argument

writeMicroseconds(czas)

Umozliwia sterowanie wychyleniem serwomechanizmu za pomoca
czasu jako argumentu (czas s).

Odczytuje spodziewane potozenie serwomechanizmu (zwracany jest

mikrokontrolera.

read() kat).

Umozliwia sprawdzenie, czy zmienna do obstugi serwomechanizmu
attached() h ) : /

jest przypisana do pinu mikrokontrolera.
detach) Odfacza zmienng do obstugi serwomechanizmu od przypisanego pinu
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sq zapisywane do zmiennych temp1 i temp2.
Nastepnie za pomocg komend:

templ = map(temp1, 0, 1023, 0, 179);

temp2 = map(temp2, 0, 1023, 0, 179);
warto$ci odczytane z joysticka z zakresu od
0 do 1023 sg przeliczane na potozenia ka-
towe z zakresu 0...179°, ktére bedq ustalac
wychylenia serwomechanizméw. W dalszej
cze$ci programu, je$li zmienna flaga jest
réwna 0, wykonywane sg instrukcje:

servol.write(temp1);

servo2.write(temp2);.

Jesli zmienna flaga bedzie r6zna od 0, do
serwomechanizmu 1 zostanie wpisana war-
tos¢ z temp2, a do serwa 2 z temp1. W ten

sposéb jest realizowana funkcjonalno$é
zmiany sposobu dziatania joysticka, o ktorej
pisano wczesniej.

Warto$ciami podawanymi jako argumen-
ty funkcji ustalajacych potozenia serwome-
chanizméw sg wartosci liczbowe katow ich
polozenia. Instrukcje:

if (digitalRead(SW]) == LOW)

{

flaga=!flaga;
while(digitalRead(SW]) == LOW

¥
obstugujg przycisk joysticka i powodujg
po kazdym jego naci$nieciu zmiane stanu
zmiennej flaga na odwrotny. Ostatnia in-

Listing 1. Przyktadowy program obstugi modutu AVTduino JOY
/* Przyklad obstugi komponentdw, jakie zawiera modul sterowania serw
joystickiem. Program zawiera przyktad konfigurowania i obsiugi:
- joysticka sterujacego dwoma serwami,
- przycisk SWl zapala LED1 oraz ustawia serwo 3 w pozycji 0°
- przycisk SW2 zapala LED2 oraz ustawia serwo 3 w pozycji 180°.
Przycisk joysticka zamienia dziatanie serwa 1 i 2 */
#include <Servo.h> //biblioteka obsiugi serw

Servo servol; // objekt serwo 1

Servo servo2; // objekt serwo 2

Servo servo3; // objekt serwo 3

const int Ledl = 6; //przypisanie aliasdéw do pindw portdw
const int Led2 = 5;

const int SW1l = 3;

const int SW2 = 4;

const int SWJ = 2;

int templ; // zmienne pomocnicze

int temp2;

byte flaga = 0; //zmienna flaga

strukcja powoduje oczekiwanie na puszcze-
nie przycisku joysticka.

Kolejne instrukcje dotycza obstugi przy-
cisku SW1. Jego naci$niecie powoduje zapa-
lenie diody LED1, ustawienie serwomecha-
nizmu nr 3 w pozycji 0° i zgaszenie LED2.
Natomiast przyci$niecie przycisku SW2
spowoduje wykonanie instrukcji za§wieca-
jacych LED2, ustawiajacych polozenie ser-
womechanizmu nr 3 na kat 180° i zgasze-
nie LED1. Wiecej informacji o komendach
dostepnych w bibliotece servo.h mozna
znalez¢ w kodach zrédlowych samych bi-
bliotek.

Podsumowanie
Dziatanie przykltadowego programu dla
modulu AVTduino JOY pokazuje mozli-
wosci i prostote obstugi takich elementéw,
jak joystick czy serwomechanizm. Za jego
pomoca mozna wykonaé sterujace robota-
mi czy kamerami z mozliwo$cig obracania.
Elementy przykltadowego programu obstugi
elementéw modutu JOY niewatpliwie be-
dzie mozna wykorzysta¢ we wlasnych pro-

jektach.

Marcin Wigzania
marcin.wiazania@ep.com.pl

void setup ()

{

//petla konfiguracyjna programu

// konfigurowanie pinu serwa 1
// konfigurowanie pinu dla serwa 2
// konfigurowanie pinu dla serwa 3

servol.attach(8);
servo2.attach(9);
servo3.attach(10);

digitalWrite (SW1l, HIGH); //dolaczenie do linii,
wymusi na nich domy$lnie stan wysoki

digitalWrite (SW2, HIGH);
digitalWrite (SWJ, HIGH);
pinMode (Ledl, OUTPUT) ;
pinMode (Led2, OUTPUT) ;
digitalWrite (Ledl, LOW) ;
digitalWrite (Led2, HIGH);

servo3.write(0); //ustawienie serwa 3 w pozycji 0 stopni

//konfigurowanie linii,

//domyélne ustawienie stanu diod LED

}

void loop ()
{

//petla glowna programu

templ = analogRead (A0); //odczyt napiecia z joysticka lewo/prawo
temp2 = analogRead(Al); //odczyt napiecia z Jjoysticka gdéra/dédlt
templ = map (templ, 0, 1023, 0, 179); //zamiana napiecia na kat 0 do 180°
temp2 = map (temp2, 0, 1023, 0, 179); //zamiana napiecia na kat 0 do 180°
if (flaga==0) //jesli zmienna flaga réwna 0 to
{
servol.write (templ) ;
servo2.write (temp2) ;
}
else
{
servol.write (temp2) ;
servo2.write (templ) ;

}

//ustawienie serwa 1 wartos$cia w templ
//ustawienie serwa 2 wartoscia w temp2

//w przeciwnym razie

//ustawienie serwa 1 wartos$ciag w temp2
//ustawienie serwa 2 wartos$cia w templ

delay(15); //opdznienie 15 ms
if (digitalRead(SWJ) == LOW) { //sprawdzenie, czy naciéniety przycisk SWJ
flaga=!flaga; //odwrdcenie stanu flagi flaga
while (digitalRead (SWJ) == LOW); //oczekiwanie na zwolnienie przycisku S1
}
if (digitalRead(SWl) == LOW) { //sprawdzenie, czy naciséniety przycisk S1
digitalWrite (Ledl, LOW); //zaswiecenie LEDI1

digitalWrite (Led2,
servo3.write (0);

HIGH); //zgaszenie LED2
//ustawienie pozycji serwa 3

while (digitalRead (SWl) == LOW); //oczekiwanie na zwolnienie przycisku S1
}
if (digitalRead(SW2) == LOW) { //sprawdzenie, czy naciséniety przycisk S2
digitalWrite (Ledl, HIGH); //zgaszenie LED1
digitalWrite (Led2, LOW); //zaswiecenie LED2

servo3.write(180); //
while (digitalRead (SW2)

ustawienie pozycji serwa 3
== LOW); //oczekiwanie na zwolnienie przycisku S1

pinMode (SW1, INPUT); //konfigurowanie linii, do ktérych sa dotaczone przyciski jako wejscia
pinMode (SW2, INPUT) ;
pinMode (SWJ, INPUT) ;

do ktérych sa dotaczone przyciski rezystordw podciagajacych co

do ktérych sa dotaczone diody jako wyjscia
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