6. Szervomotor vezerlése és poziciojanak allitasa potenciométer segitsegével

Ebben a projektben egy szervomotor vezérlését fogjuk bemutatni. Az altalunk hasznalt
szervomotor egy Tower Pro Micro Servo SG90 tipusu motor mely megtalalhaté az Arduino
Upgraded Learning Kit-ben. A projekt l1ényege, hogy egy valtoztathato ellenallas segitsegével az
Arduino Uno egy analog bemenetén aranyosan valtoztatjuk a jelet majd ezt a jelet egy érték illesztd
eljaras segitségével fokokra alakitjuk melyeknek az ertékét a szervomotor pozicioként fogja
értelmezni.

Szlkséges eszkdzok: Szamitogép, Arduino IDE, Arduino Uno, egy db 2x16 karakteres LCD
kijelzé6 12C adapterrel, egy db Tower Pro Micro Servo SG90 tipust szervomotor, egy db
potenciométer, USB kéabel és vezetékek.

Az el6z0 projekttel ellentétben itt mar sziikségiink lesz egy uj konyvtarra ahhoz, hogy a
szervomotorunk mozgasra, késztessuk. Ez a kdnyvtar nem mast, mint a Servo.h ezt a mar emlitett
modszerek segitségével tudjuk a programkdédunkba implementélni. Ha ezt megtettik és a
szlikséges tovabbi konyvtarakat Wire.h és LiquidCrystal_I2C.h is beillesztettlik akkor haladhatunk
tovabb.

e.h> //Wire kinyvtdr beillesztése az I2C busz haszndlatdhoz
iquidCrystal I2C.h> //Rz I2C Folyékony kristalyos LCD kijelzd kezeld konyvtara
LiquidCrystal I2C led(0x27, 16, 2); //hz altalunk hasznalt kijelzd karakterkészlete 16 karakter é&s 2 sor
#include<Servo.h> //R szervomotor vezérléséhez szikséges kinyvtadr beillesztése

Servo servo; //Servo tipusd véltozd mely a szervomotorra mutat

int p; //R poziciot tartalmazd valtozd
const int potmeter = A0; //konstans globalis integer tipusa valtozd mely a potenciométer wezetdjének pin-jét tarclija
void setup()
{
lcd.init{); //Rz LCD kijelzd inicializdlasa

CD kijelzd hattérvilagitasanak bekapcsolasa
LCD kijelzd tartalminak a tirlése
; //B szervomotor csatlakoztatésa a 9-es pinre

Varakozas 3 masodpercig

(0,0); //Rurzor pozicionalds ez esetben 0. karakter a 0. sorban
——-MOTCR-1----"); //Megadott karakterldnc kiiratdsa

void loop() //ciklus

{

//Rurzor pozicionilds ez esetben 0. karakter a 1. sorban

("POZICIC:"); //Megadott karakterlanc kiiratasa

gRead (potmeter); //& potenciométer értékének beolvasésa é€s a p valtozdban tarolasa

r (p, 0, 1023, 0, 180); //& kapott érték intervallumdnak motorpozicidként értelmezhetd értékké alakitasa
or{9,1); //RKurzor pozicionilds ez esetben 9. karakter a 1. sorban

; //A valtozo értékének kiiratasa

//Ures karakterldnc kiiratdsa

; [/ szervomotor poziciondlédsa a vdltozd értékének megfelelden

or{13,1); //Kurzor poziciondlas ez esetben 13. karakter a 1. sorban
"); //Megadott karakterlanc kiiratasa

; [/Varakozads 10 mikroszekundum ideig

1. abra Szervomotor vezérlés programkod
(forras: sajat szerkesztés)



A konyvtarak beszirasat kovetdéen egy tipus definidlast kell elvégezni, ahol, a
szervomotorunkra mutato valtozo is létrejon, a Servo jelenti a valtozo tipusat a servo pedig maga
a szervomotorunk. Majd létrehozunk egy globalis integer tipusd valtozot melyet p-vel jeldltink,
ez a valtozo fogja tartalmazni a motor pozicidjnak az értékét. A deklaralds szekcidban végl
létrehozunk a mar korabban emlitett okbdl folyoan egy konstans valtozét mely a potenciométer
vezetdjére csatlakoztatott pin sorszamat hordozza, ez esetben ez a pin az A0 sorszamu analog
bemenet. El is érkeztiink a void setup () résziinkhéz. Ebben a programban nem szeretnénk
haszndlni a soros port kommunikaciods lehetségeit, ezért a Serial.begin(9600) parancs nem ker(l
beillesztésre. Viszont a sziikséges lcd miiveleteket mindenképp elkell végezniink. Valamint a
szervomotor csatlakozasat melyet a servo.attach() funkcidval tudunk véghez vinni, itt
paraméterként minddssze azt kell megadnunk, hogy a szervomotorunk az Arduino melyik pinjére
van csatlakoztatva. Fontos tudni, hogy a pin melyet hasznalni szeretnénk PWM jel kibocsatasara
alkalmas legyen. Szerencsére ezek a pinek jeldlve vannak egy ,,~” karakterrel. Ha a szervomotor
csatlakozdsa megtortént érdemes azt un. nulladik pozicidba 4llitani, ezt egyszerlien a
servo.write(0) parancs segitségével tudjuk elvégezni. A kovetkez6 1épés egy harom masodperces
késleltetést kdvetd kurzor pozicionalas és egy megadatott karakterlanc kiiratasa. Ezt kovetoen a
kijelz6 0-ik sordban a kovetkez6 tizenet jelenik meg ”-----MOTOR-1-----", Ezzel a void setup ()
szekciot el is hagyhatjuk és tovabb léphetink a void loop () szekcidba. Itt egy mutato
pozicionalassal kezdink melynek paraméterei (0, 1) vagyis a 0-ik karakter az 1-es sorban. Itt
megjelenitjiik a "POZICIO:” karakterlancot, majd ezt egy értékado miivelet elvégzése kdveti, ahol
ap valtozo tartalmanak az A0 analdg bemeneten potenciométer altal szabalyozott érték felel meg.
Az érték olvasasat szintén az analogRead() funkcio segitségével végezzik. Ahogy az érték
tarolésra kertlt meg kell hataroznunk, hogy a bemenet ertéke milyen motor pozicionak felel meg.
Ezt a map funkcio segitségével a kovetkez6képpen valositjuk meg, p = map (p, 0, 1023, 0, 180);
vagyis, ha az anal6g bemeneten mért érték 0 akkor a p valtozo értéke is 0, viszont, ha bemenet
értéke 1023 akkor a p értéke 180-al lesz egyenld. Mivel a motorunk csak 180 fokos mozgast tud
végezni ezért a felsd érték 180. Ha az értékillesztést véghez vittiik, kiirathatjuk a kijelzére a p
valtoz6 értékét, vagyis az aktualis motorpozicidt is egyben. Eldtte a kurzort az 1-es sor 9-ik
karakterére helyezzilk. A servo.write(p) funkciét hasznalva pedig a motornak megadjuk azt a
poziciot melyet éppen a p valtozonk tarol. A kijelzon megjelenitett értékhez hozzarendeljiik a

”"FOK” karakterlancot, és végil egy 10 milliszekundumos késleltetést is alkalmazunk, ez a



potenciométer éertékének olvasasa és a motor poziciojanak az allitasa kozti késleltetést allitja.

Végul bezarjuk a void loop() ciklust és el is készllt a programkaod.
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2. abra Szervomotor vezérlés bekotési rajz
(forras: sajat szerkesztés)

A bekotéshez szilkséges 2.abra szerint jarhatunk el a megépitésben. Nincs méas dolgunk,
mint csatlakoztatni a szervomotorunkat az Arduino Uno 9-es pinjéhez majd a motor tapellatasat is
biztositani mely 5 volt egyenfesziiltség, ezt kdveti a potenciométer csatlakoztatdsa. Ahogy
elézbleg a potenciométer kozéps6 csatlakozdja, vagyis a vezetd az Arduino Uno A0 bemenetére
csatlakozik. A maradék két csatlakozot az Arduino allandé 5 voltot biztositd pinjére és a kozos
foldelésre (GND) kell kétnilnk.

Elkésziilt az aramkoriink, ellendrizziik le, hogy minden a helyére keriilt-e és ha mindent
rendben talalunk csatlakoztathatjuk az eszkdzt a szamitdgépiinkre és megkezdhetjiik a programkaéd
feltoltését. Ha a feltoltés sikeresen végbe ment akkor az aramkor a kovetkezOképpen miikodik

(3.4bra).



3. dbra Szervomotor vezérlés miikodés kozben
(forras: sajat szerkesztés)



