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1 Plynna regulacja polozenia serwomechanizmu

Zadanie ma na celu zbudowanie uktadu, ktéry umozliwi ptynng regulacje potozenia ser-
womechanizmu. W tym celu:

(a) Podtacz serwomechanizm do arduino (czarny przewdd - GND, czerwony przewdd -
5V, biaty przewdd - wybrany pin PWM). Nastepnie sprébuj okresli¢ potozenie mak-
symalne, srodkowe i minimalne wysytajac odpowiednig warto$¢ kata. Serwomecha-
nizm dziata w zakresie (0,170)°, dla niektérych serwomechanizméw maksymalny kat
moze by¢ troche wickszy badz mniejszy. Ponizej umieszczono przyktad ustawienia
wybranego kata na serwomechanizmie:

#include <Servo.h>
#define SERVO 7
Servo servo;

void setup ()

{
servo.attach (SERVO) ;
}
void loop ()
{
servo.write (80); //ustawienie kata 80 stopni
}

(b) Napisz program, ktéry bedzie obracal serwomechanizm wedtug wzorca: potozenie
minimalne — potozenie srodkowe — potozenie maksymalne — potozenie srodkowe
— polozenie minimalne. Miedzy krokami ustaw opdznienie min. 1000 ms.

(c) Napisz program, ktéry odczyta warto$é kata wprowadzona przez uzytkownika w Mo-
nitorze Portu Szeregowego i ustawi wybrany kat na serwomechanizmie. Pamietaj
aby w oknie Monitora Portu Szeregowego ustawi¢: No line ending. Ponizej
umieszczono przyktad odcezytywania wartosci typu int z monitora portu szeregowe-

go:



int kat=0;

void setup ()

{
Serial.begin (9600) ;
Serial.println("Wpisz wartosc kata");
}
void loop ()
{
while(Serial.available())
{
kat=Serial.parselnt () ;
Serial.print ("Odczytano kat=");
Serial.println(kat);
}
}

(d) Podlacz joystick do arduino (GND - GND, 5V- 5V, VRX - A0, VRY - Al). Napisz
kod, ktéry w monitorze porta szeregowego wyswietli potozenie X, Y. Potozenia X i
Y to odczytane wartosci analogowe z pinéw odpowiednio A0 badz Al. Okresl jakie
wartosci sktadowe X i Y przyjmuja przy potozeniach minimalnych, $rodkowych i
maksymalnych. Nastepnie zmodyfikuj kod tak, aby zmieniajac potozenia X lub Y
(do wyboru) ustawiaé¢ polozenie serwomechanizmu. Po zakonczeniu tego punktu,
odlacz joystick. Pamietaj aby ustawi¢ pewne op6znienie miedzy kolejnymi iteracjami
petli loop.

(e) Podtacz enkoder do Arduino (GND - GND, Vcc - 5V, SiA - pin przerwania int0
(pin 2), SiB - pin przerwania intl (pin 3)). Napisz program, ktory bedzie zmieniat
potozenie serwomechanizmu w zaleznosci od obrotéw enkodera. Gdy bedziemy krecié¢
enkoderem w prawo to serwomechanizm bedzie zmniejszat kat a gdy bedziemy krecié¢
enkoderem w lewo to serwomechanizm bedzie zwigkszal kat. W tym celu:

e skonfiguruj przerwanie nr 0 tak by reagowato na sygnal niski, w ktérym be-
dziemy zwiekszac¢ kat o 10 np:

void setup ()

{
attachInterrupt (0,katPlus ,LOW);
}

e skonfiguruj przerwanie nr 1 tak by reagowato na sygnat niski, w ktérym be-
dziemy zmniejszac kat o 10.

e W przerwaniu nr 0 nalezy sprawdzi¢ czy czas pomiedzy obecnym wywotaniem
przerwania a poprzednim wynosi min. 3 ms np:

#include <Servo.h>



#define SERVO 7

unsigned long czas = 0;
volatile long kat = 90;

Servo servo;

void setup ()

{
servo.attach (SERVO) ;
attachInterrupt (0,katPlus ,LOW);

czas=milis () ;

}

void katPlus ()

{
if( (millis()-czas)>3 )
{

}
czas=millis () ;

}

Jesli tak to zwieksz kat o 10.

e W przerwaniu nr 1 nalezy sprawdzié¢ czy czas pomiedzy obecnym wywotaniem
przerwania a poprzednim wynosi min. 3 ms. Jedli tak to zmniejsz kat o 10.

e Dodaj zabezpieczenia w programie aby zmienna przechowujaca warto$é¢ kata
byta w zakresie od 0 do maksymalnej wartosci dla danego serwomechanizmu.

e Ustaw wybrany kat na serwomechanizmie.

(f) (dodatkowe) Podlacz klawiature numeryczna do wybranych pinéw cyfrowych Ardu-
ino. Pierwsze cztery piny od lewej strony to wyprowadzenia od kolumn przy czym
pierwszy pin to wyprowadzenie od kolumny 4, drugi pin od kolumny 3 itd. Kolejne
cztery piny to wyprowadzenia od wierszy i tak samo sa wyprowadzone w odwrotnej
kolejnosci czyli 5-ty pin to wiersz 4 a 8-my pin to wiersz 1. Zainstaluj biblioteke
Keypad i otworz przyktad HelloHeypad. Na podstawie przyktadu stworz program,
ktory ustawi na poczatku serwomechanizm w pozycji 0°. Gdy uzytkownik wpisze
wlasdciwe hasto i je zaakceptuje znakiem # to serwomechanizm powinien obrocié sie
do pozycji 90° otwierajac zamek do tajnej skrytki. Wskazowka: jak poréwnaé czy
dwie tablice typu char sa takie same:

char password[4]="1234";
char password_in[4]="";
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if (strncmp (password_in ,password ,4)==0)
{

Serial.println("haslo poprawne");

}

Wykaz elementow

Niezbedne elementy do wykonania ¢wiczenia

1.

2.

10.

Serwomechanizm
Joystick

Enkoder

Kamami Nucleo Shield.
Czytnik kart SD

Karta SD.

2x wyswietlacz Tseg

2x rejestr przesuwny

. 16x rezystor 3302

Przewody M-M i M-F
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