Servo

Knihovna Servo je urcena pro Fizeni modeldrskych servomotoru (viz Pfiloha 1). K jejimu
vyuZiti je potfeba nejméné jedno servo a odpovidajici zdroj napdjeni.

Knihovna je jednou ze standardnich knihoven Arduino a je instalovdna spolecné s
prostredim Arduino IDE.

Zakladni vlastnosti a pouziti

Pfi pouziti tfidy Servo mlZou béZna Arduina (UNO, mini, micro apod.) fidit az 12 serv,
prestane ale pracovat funkce (PWM) na pinech 9 a 10 a to bez ohledu na to,
zda je k témto pinlim servo pfipojeno ¢i nikoli.

Arduinem Mega je mozno fidit az 48 serv. Prvnich 12 serv lze pouzivat bez naruseni
funkcnosti PWM, pouziti dalSich serv deaktivuje funkci PWM na pinech 11 a 12.

Arduinem Due je mozno fidit az 60 serv.

Knihovna pouzivd casovaCe (timery), proto pfi soucasném poutziti jinych knihoven
zkontrolujte, zda nejsou ve vzajemném konfliktu (pocet Casovacl, konkrétni pfirazeni a
nastaveni zalezi na konkrétnim typu Arduina a velmi se mezi sebou lisi).
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Trida Servo

Konstruktor

Konstruktor se automaticky zavolad pfi deklaraci proménné; vytvori jednu instanci tfidy
Servo, tj. jeden objekt typu Servo.

Vytvorite-li objektl vice, mUZete nezavisle fidit vice serv najednou.
Priklad:

Servo servol;

Clenské funkce (metody)

attach()

Vytvofi propojeni daného serva s fyzickym pinem a volitelné mizZe nastavit i jeho
pocdtecni a koncovou pozici.

Syntaxe:

servol.attach(pin, [min], [max]);

Parametry:

pin (byte) — Cislo pinu, na néjz bude servo pfipojeno

min (double) — [nepovinné] doba trvani pulsu v mikrosekunddch, ktera urcuje vychozi
pozici serva (vychozi hodnota je 544)

max (double) — [nepovinné] doba trvani pulsu v mikrosekundach, kterd urcuje
koncovou pozici serva (vychozi hodnota je 2400)

Pokud nejsou uvedeny parametry min a max, pouZiji se vychozi hodnoty 544 a 2400".

Navratova hodnota:

Poradi serva’, pokud je vie v pofadku, nebo 255, pokud byl piekroten maximalni
mozny pocet serv.

Priklad:

servol.attach(3, 500, 2500);
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Darazné doporucujeme pfi pouzZiti této funkce uvadét parametry min a max. Pro normalni
serva jsou spravné hodnoty 500 a 2500 misto vychozich, tj. inicializuje se napfiklad prikazem
servol.attach(3, 500, 2500); Spatné nebo Zadné nastaveni parametrd @ a ma za
nasledek to, Ze pfi polohovani serva pomoci funkce bude vysledny uhel natoceni
chybny.

Po zavolani této funkce se servo ihned zacne natacet do polohy dané naposledy pouZitou
hodnotou parametru funkci nebo ‘writeMicroseconds(), nebo (pokud Zadna z téchto
dvou funkci dosud voldna nebyla) hodnotou 1500 jako parametrem funkce
IwriteMicroseconds()‘.

Standardni serva maji rozsah pohybu +45° od stfedové polohy. Rada serv ma rozsah vétsi,
¢asto +90° (nebo i vice) od stfedové polohy®.

detach()

Zrusi propojeni daného serva s fyzickym pinem.
Syntaxe:

servol.detach();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.
Priklad:
servol.detach();

Poznamka:

Pokud jsou odpojeny vsechny instance tridy Servo, lze opét pro vystup PWM pomoci funkce
pouzivat piny 9 a 10 (resp.11 a 12 u Arduino Mega) .

write()

Generuje pulzy pro servo tak, aby poloha hridele odpovidala zadanému uhlu.
Syntaxe:

servol.write(angle);
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Parametry:

angle (int) — hodnota v rozsahu 0 az 180 urcuje uhel natoceni hfidele serva. Hodnoty
mensi nez 0 jsou nahrazeny 0 a hodnoty vétsi nez 180 jsou nahrazeny 180.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Priklad:

servol.write(120);

Poznamka:

Parametr angle urcuje u standardniho serva Uhel natoceni jeho htidele ve stupnich (0 az
180 stupr“u'J)S. U serva s nepretrzitym otacdenim tento parametr urcuje rychlost a smér
otdceni: pfi 0 se servo toci plnou rychlosti v jednom sméru, pfi 180 se toéi plnou rychlosti
v opaéném sméru a pfi 90 se otaceni serva zastavi®.

Toto nastaveni Uhlu resp. rychlosti funguje spravné pouze pfi inicializaci rozsahu pohybu
serva odpovidajicim zpisobem (viz popis funkci jattach()| a writeMicroseconds())). V kazdém
pfipadé bude hodnota parametru prepocitana pro nastaveni polohy serva tak, Ze 0 odpovida

hodnoté @ a 180 hodnoté pouzité pfi volani funkce .

writeMicroseconds()

Generuje pulzy o zadané dobé trvani vysoké urovné signdlu, podle néhoZ se nastavuje
poloha hfidele serva’.

Syntaxe:

servol.writeMicroseconds(us);

Parametry:

us (int) — délka pulsu v mikrosekundach

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.
Priklad:
servol.writeMicroseconds(1234);

Poznamka:

Parametr us urcuje dobu trvani vystupniho signdlu v mikrosekundach (us nebo us®). Hodnota
musi byt v rozsahu uréeném pfi pfipojovéni serva pomoci funkce fattachQ)|
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U standardnich serv doba trvani vystupniho signalu urcuje natoceni serva. U serv s
nepretrzitym otdcenim tato doba urcuje rychlost i smér obdobné, jak bylo popsdno u
metody write.

U standardnich serv je povoleny rozsah natoceni £45° od stfedni polohy, ¢emuZz odpovidaji
hodnoty parametru 45 az 135 pro funkci 9, resp. 1000 a? 2000 pro funkci

writeMicroseconds(). Rada béZnych serv ma skutetny mozny rozsah +90°, takie je moiné
pouzivat hodnoty 0 aZ 180 pro resp. 500 aZ 2500 pro pwriteMicroseconds(). V obou

pfipadech je tfeba servo pfipojit pomoci funkce tak, Ze jeji parametr @ bude
reprezentovat natoceni o Ctvrt otacky od stfedové polohy jednim smérem a natoceni o

¢tvrt otacky druhym smérem, pro standardni serva tedy napf. ‘servo1 .attach(3, 500, 2500);|.

U serva s mensim moznym uhlem natoCeni nez £90° musime parametry funkce [attach()

nastavit, jakoby se servo mohlo natacet o £90°, ale nesmime pozadovat nato¢eni mimo jeho
skuteény rozsah, at uz pfi volani funkce nebo writeMicroseconds ().

Pokud bychom chtéli u serva, které se mechanicky mlzZe natacet i ve vétsim rozsahu nez
+90°, vyuzit i tento zvétSeny rozsah, pak jiz nem(zZeme pouZit knihovnu Servo a museli
bychom si obsluhu serva naprogramovat sami.

Upozornéni:

V mnoha materidlech je uvedena informace, Ze 1500 ps odpovida 90°, resp. Ze zavolani
|writeMicroseconds(1500)‘ nastavi servo do stfedni polohy stejné jako zavolani write(90)|. To je
pravda pouze pro serva, kterd jsou inicializovana funkci jattach()| se spravnymi parametry,

nikoli se Spatnymi nebo vynechanymi. VZdy je totiz poloha natoceni dana takto: pfi
pozadavku na natocCeni 0° (tj. zavolanim |servo1.write(0);) se servo natoc¢i do polohy

odpovidajici hodnoté z funkce , pro 90° (servo1 .write(90);|) do poloviny mezi
a a pro 180° (jservol.write(180);|) se servo natoc¢i do polohy dané parametrem . Avsak
pouze u serv spravné nastavenych vhodnymi parametry funkce bude pozadavek na
natoceni odpovidat uhlu natoceni i ve skute¢ném svété.

S vynechanymi parametry pfi propojovani serva pomoci funkce bude pfikaz
odpovidat prikazu ‘servo1.writeMicroseconds(1472); a to proto, zZe

|servo1.write(90);

vynechanim parametru @ a se pouziji preddefinované hodnoty 544 a 2400, pricemz

polovina mezi 544 a 2400 neni 1500, ale praveé 1472. Rozdil v natoCeni mezi 1500 a 1472 je
cca 2,5°, v pripadé kontinualniho serva se bude servo mirné otdcet..

read()

Vraci naposledy nastavenou hodnotu polohy serva funkcemi write() nebo
writeMicroseconds().

Syntaxe:

servol.read();
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Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:
Uhel serva od 0 do 180 stupfi (int).

Priklad:

pozice = servol.read();

Poznamka:

Hodnota, kterou tato funkce vrati, obvykle znamend aktualni polohu serva. Nékdy se ale
muZe vracena hodnota od skutecné polohy serva lisit. To se stane napfiklad tehdy, kdyZ od
posledniho nastaveni ubéhl teprve pfilis kratky ¢as na to, aby se servo pfislusné pootocilo,
nebo kdyZ na servo puUsobi vnéjsi sily tak velké, Ze servo nemd potiebny tocivy moment
k dosazeni nebo udrzeni pozadované polohy.

readMicroseconds()

Vraci naposledy nastavenou hodnotu polohy serva funkcemi write() nebo
writeMicroseconds().

Syntaxe:
servol.readMicroseconds();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Délka pulsu v mikrosekundach (int).

Priklad:

delka = servol.readMicroseconds();

Poznamka:

Hodnota, kterou tato funkce vrati, obvykle znamend aktualni polohu serva. Nékdy se ale
mUzZe vracend hodnota od skutecné polohy serva lisit. To se stane napfiklad tehdy, kdyZ od
posledniho nastaveni ubéhl teprve pfilis kratky ¢as na to, aby se servo prislusné pootocilo,
nebo kdyZz na servo pusobi vnéjsi sily tak velké, Ze servo nema potrebny toCivy moment
k dosazeni nebo udrzeni poZzadované polohy.
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attached()

Vraci informaci, zda je toto servo propojeno s fyzickym pinem.
Syntaxe:

servol.attached();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Stavova informace (bool)
TRUE — pokud je uréené servo propojeno s pinem™®
FALSE — v opacném pfipadé, tj. servo neni s pinem propojeno

Priklad:

if(servo1l.attached())
{
Serial.println("Servo JE prFipojeno.");
}
else

{
Serial.println("Servo NENI pripojeno.");
}
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Priklady:

V nasledujicich pfikladech pouzivdme Arduino UNO a servo pfipojujeme k dopliku
»Connector Shield”. Napajeni serv je z oddéleného zdroje (4,8 az 6 V, proud alespon 1 A na
jedno servo). Dejte pozor, abyste zdroj nepfipojili pfimo k Arduinu.

Cik-cak
Otaci servem od jednoho konce drdhy pohybu k druhému a zpét.

Zapojeni:

+4,8 az 8V
EEE—

Arduino UNO °

GND [— RC servo

Rozlozeni soucastek:

-(§

‘ 00000000] [0000700",

D12 Die

Connect or Shleld

Ag Al A2 A3 A4 AS

. 000000 000000

wwuw. HOBBYROBOT. cz .

al
gl
u

Barvy vodi¢l a zapojeni serva viz pfiloha na konci tohoto dokumentu.
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Program:

1%

Vzorovy program ,Cik-cak“ pro prirucku knihovny Servo
(c) JeDe Robot s.r.o. 2020

Servo_01.ino

*/

#include <Servo.h>
Servo mojeServo; // vytvori instanci tridy Servo s nazvem mojeServo

// Zvolime, kam bude pripojen rFidici pin serva
const int SERVOPIN = 3;

void setup()
{

// Propojime servo s pinem SERVOPIN a uréime standardni rozsah pohybu
servol.attach(SERVOPIN, 500, 2500);

void loop()

{
// proménna, ktera bude predstavovat aktudlni pozici serva
int pos = 0;
// budeme otaéet servem z polohy 0 do polohy 180 stupiii v krocich po jednom stupni
for (pos = 0; pos <= 180; pos++)
{
servol.write(pos); // natoéime servo do pozice, dané proménnou ,pos*
delay(15); // prodleva 15 ms umoZni, aby servo dojelo na poZadovanou pozici
}
// nyni budeme otaéet servem zpét z polohy 180 do polohy 0 stupiii
// opét po jednom stupni
for (pos = 180; pos >= 0; pos--)
{
servol.write(pos); // natoéime servo do pozice, dané proménnou ,pos*
delay(15); // prodleva 15 ms umoZni, aby servo dojelo na poZadovanou pozici
}
}
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Metronom

Piehazuje servo z jedné strany na druhou ve vtefinové™ frekvenci .

Zapojeni je stejné, jako v predchozim pftikladu.

Program:

/*

Vzorovy program ,Metronom“ pro priruc¢ku knihovny Servo
(c) JeDe Robot s.r.o. 2020

Servo_02.ino

*/

#include <Servo.h>
Servo mojeServo; // vytvori instanci trfidy Servo s nazvem mojeServo

// Zvolime, kam bude pripojen Fidici pin serva
const int SERVOPIN = 3;

// Zvolime &asovou konstantu (v milisekundach)
const unsigned long TIME = 1000;

// Zvolime pozice, mezi kterymi bude servo preklapét
const int LEFT = 90-45; // budeme naklapét o 45 stupiii sem a tam
const int RIGHT = 90+45;

void setup()
{

// Propojime servo s pinem SERVOPIN a urcime standardni rozsah pohybu
servol.attach(SERVOPIN, 500, 2500);

void loop()

{
servol.write(LEFT); // natoéime servo na jednu stranu
delay(TIME); // prodleva
servol.write(RIGHT); // natoéime servo na druhou stranu
delay(TIME); // prodleva

}
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Nastaveni polohy tlacitkem

Ovladdni serva tlacitkem — na prvni zmdcknuti prejede na jednu stranu, na dalsi
prejede na opacnou stranu atd.

Zapojeni:

Arduino UNO ° +4,8 az 6V

——
+5V

1-10k % &l
GND GND |

RC servo

Rozlozeni soucastek:

-t

. 00000000] 00007, 007/

Connector Shield

o=
gl
u

[eXeXeXeXeXe] OOOOOO

0 u \0BBYROBOT. cz .

Program:

V&

Vzorovy program ,Nastaveni polohy tlacitkem* pro prirucku knihovny Servo
(c) JeDe Robot s.r.o. 2020

Servo_03.ino

*/

#include <Servo.h>

Servo mojeServo; // vytvoFi instanci tFidy Servo s nazvem mojeServo
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// Zvolime, kam bude pripojen Fidici pin serva
const int SERVOPIN = 3;

// Zvolime, kam bude pripojeno tlaéitko
const int BUTTONPIN = 4;

void setup()

{

// Propojime servo s pinem SERVOPIN a uréime standardni rozsah pohybu
servol.attach(SERVOPIN, 500, 2500);

// nastavime pin pro pripojeni tlaéitka jako vstupni
// s aktivovanym zvySujicim rezistorem
pinMode (BUTTONPIN, INPUT_PULLUP);

void loop()

{

waitForButton(); // pockame na zmacknuti a uvolnéni tlaéitka
servol.write(@); // nastavime pozici serva na jednu stranu

waitForButton(); // pockame na zmacknuti a uvolnéni tlaéitka
servol.write(180); // nastavime pozici serva na druhou stranu

// pomocna funkce, ktera éeka, aZ zmackneme a zase pustime tlacitko

void waitForButton(void)

{

// poékame na zmacknuti tladitka - nedélame nic, dokud neni zmacknuté
do
{
// nic
} while(digitalRead(BUTTONPIN) == HIGH);

// nyni pockame na jeho uvolnéni - nedélame nic, dokud je zmacknuté
do
{
// nic
} while(digitalRead(BUTTONPIN) == LOW);

// nyni vime, Ze tla¢itko bylo zmacknuté a pak zase uvolnéné

Poznamka:

Tento program nijak neresi tzv. ,zakmity” tlacitka, které v nepfiznivé situaci mohou vyvolat
pfi kazdém zmacknuti tlacitka mnohondsobné opakovany signal. Pro zadkladni vyzkouseni
vSak obvykle toto nepredstavuje velky problém.

Servo
knihovna pro fizeni RC serv



Rucni ovladani
Ovladdni serva potenciometrem (servotester).

Zapojeni:

Arduino UNO e +4,8 az 8V

——
+5V

1-10k AS 3
GND GND |—

RC servo

Rozlozeni soucastek:

Q00

- (8

. 00000000| [0000 007/

D12 Dio

Q00

Connector Shield

(21] Al A2

‘ [eXeXeXeXoXe] oooooo

u w. '\0BBYROBOT.cz
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Program:

/*

Vzorovy program ,Rué¢ni ovladani“ pro prirucku knihovny Servo
(c) JeDe Robot s.r.o. 2020

Servo_04.ino

*/

#include <Servo.h>
Servo mojeServo; // vytvoFi instanci tfidy Servo s nazvem mojeServo

// Zvolime, kam bude pripojen Fidici pin serva
const int SERVOPIN = 3;

// Zvolime, kam bude pfFipojen potenciometr
const int POTPIN = A5;

void setup()

{
// Propojime servo s pinem SERVOPIN a uréime standardni rozsah pohybu
servol.attach(SERVOPIN, 500, 2500);

void loop()

{
// proménna, ktera bude predstavovat aktualni hodnotu napéti
// z analogového vstupu A5
int analogValue = 0;

// proménna, ktera bude predstavovat poZadovany uhel natodeni serva
int position = 0;

// precteme aktualni hodnotu napéti, nastaveného
// potenciometrem (rozsah od 0 do 1023)

analogValue = analogRead(POTPIN);

// prepoéteni proménné val z rozsahu 1023 na rozsah 0 az 180
position = map(analogValue, 0, 1023, 0, 180); 0 aZ

servol.write(position); // nastavime pozici serva do poZadované polohy

delay(15); // prodleva 15 ms umoZni, aby servo dojelo na poZadovanou pozici

Poznamka:

Pokud potenciometrem otacime rychle sem-tam zjedné strany na druhou, nemusi byt
prodleva 15 ms ve funkci loop dostatecna pro dosazeni poZzadovaného uhlu natoceni serva,
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protoZze servo nemusi byt tak rychlé. Nechame-li vSak potenciometr po natoceni v klidu,
servo pozadovanou polohu nastavi a bude udrzovat i pres pfipadny mirny tlak, kterym
bychom jej chtéli vychylit.
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Priloha 1

Takzvana ,,modelarska” nebo ,RC“ serva byla plivodné uréena pro pouziti v radiem fizenych
(RC) modelech. Jsou vsak také dobre pouZitelnd pro fadu skolnich experimentd, fizeni
laboratornich zafizeni, automatizaci domacnosti (napriklad polohovani Zaluzii) a podobné
pouziti*?.

Zakladem béiného serva je stejnosmérny elektromotorek, vicestupriova prevodovka
sestavena z ozubenych kol, zpétnovazebni snimac polohy vystupniho hfidele (potenciometr
nebo bezkontaktni snimac) a fidici elektronika. PoZadovana pozice vystupni osy serva je
pfenasena do fidici elektroniky z nadrazeného fidiciho systému pomoci pulzné Sitkové
(PWM) modulovaného fidiciho signdlu.

Servo upravené pro kontinudlni otaceni ma obvykle zpétnovazebni snimac nahrazen dvojici
pevnych rezistord®® a maji odstranény vnitini mechanické koncové dorazy, jinak je servo a
zejména jeho elektronika beze zmény. Pevné rezistory fidici elektronika serva vyhodnoti,
jako by servo bylo nastaveno stale do stfedni polohy. Pokud jej budeme funkcemi
nebo ‘writeMicroseconds()‘ nastavovat na jinou hodnotu, neZ jakd odpovida stfedni poloze,
pak Fidici se elektronika pokusi servo natocit na pfislusnou polohu a to tim rychleji, ¢im vétsi
je rozdil mezi aktualni a pozadovanou polohou (tak to délaji serva vidy). Protoze je ale
zpétnovazebni snimac u takto upraveného serva nahrazen rezistory, servo se do pozadované
polohy nikdy nedostane a proto bude tocit motorem neustdle. Rychlost otaceni je zavisla na
rozdilu pozadované hodnoty od stfedni hodnoty (tj. od 90° nebo od poloviny mezi a
pouzitymi ve funkci ) — ¢im vétsi rozdil, tim rychleji. Smér otaceni bude dan tim, je-li
pozadovana hodnota mensi nebo vétsi nez 90° (obvykle proti sméru hodinovych ruci¢ek pro
<90 a po sméru hodinovych ruci¢ek pro >90). Pokud servu nastavime uhel natoceni 90°,
bude stat (je-li spravné nastaveno, viz popis funkci attach()| a writeMicroseconds())).
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Napajeni a pripojeni

Do serva vedou tfi vodie; dva servo napajeji a po tretim jsou prenaseny povely. Jako
pripojovaci konektor se obvykle pouziva plochy trojpinovy typ s rozteci dutinek 2,54 mm.
Tvar pouzdra konektoru je zavisly na vyrobci, ale kterykoli z nich Ize nasunout na pinovou
liStu se spravnou roztedi kolik.

Napajeci napéti béznych serv se pohybuje v rozmezi 4,8 az 6 V. Takzvand mikroserva pracuji
vétSinou uz od napajeciho napéti 3V, ovsem pfi tomto napéti jsou uz nespolehliva a tocivy
moment zcela zanedbatelny.

Moderni serva mohou naopak pracovat i pfi vy$Sich napajecich napétich (7,2 V; 8,4 V nebo i
12 V), coz umoznuje vétsi vykon serva. Jejich cena je ale vysoka a pro béiné aplikace jsou
zbytecna.

Aby servo mohlo spravné pracovat, je tfeba, aby napajeci zdroj dodal odpovidajici proud;
vétSina serv ma Spickovy odbér vriadu jednotek ampér. Napdjeni z Arduina, které je
napajeno pouze z USB, proto nemusi stacit uz pfi pfipojeni jediného serva a mulzZe dojit
k cukani serva, zablokovani nebo nahodnym restartim Arduina, v extrémnich pfipadech ke
zni¢eni Arduina nebo dokonce pripojeného pocitace. | v pfipadé napajeni Arduina
z externiho zdroje doporucujeme oddélit napdajeni serv, abyste zabranili pronikani
nezadouciho Sumu do fidici elektroniky a snizili tak nebezpeci zminénych probléma.

Vyznam Barevnd kombinace

[-] napdjeni (GND) cerna cernd hnéda
[+] napdjeni ruda ruda ruda
Ridici signal ‘ bila 3luts - oranzova
Pouziva vyrobce Futaba Hitec Graupner

Obr. 1: Barevné znaceni kabel( serv

Ridici signal serva

U béZnych serv tohoto typu se fizeni polohy provadi tidicim signdlem, ktery tvofi opakované
impulsy. Poloha vystupniho htidele serva odpovida proporcionalné Sitce fidiciho impulzu.
Ridici impulz je pozitivni s amplitudou od 3V do napéjeciho napéti a aktivni dobou trvani
proménnou od 1 do 2ms. Dobé trvani fidicitho pulzu 1-2 ms odpovida rozsah polohy
vystupniho hridele serva 145° od stfedové polohy. Béina serva maji obvykle vétsi
mechanicky rozsah pohybu vystupni osy, takZe zvétSenim rozsahu fidicich impulzG na Sitku
od 0,5 do 2,5 ms je mozné takové servo nastavovat béziné v rozsahu £90°. Je vSak tfeba
dodat, Ze fidici impulzy mimo rozsah dany vyrobcem serva mohou zpUsobit najizdéni serva
na mechanicky doraz a tim jeho poskozeni (mechanické poskozeni narazem nebo poskozeni
fidici elektroniky jejim pretizenim).
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Ridici impulz se obvykle opakuje 50x za sekundu (tj. perioda 20 ms). Tato hodnota viak neni
zcela kritickd, zavisi na ni predevsim dosazitelny toCivy moment a klidovy pfidriny moment
serva (poloha je dana dobé trvani vysoké urovné signdlu). Vystupni hfidel serva se do stfedni
polohy nastavuje impulzem délky 1,5 ms (takze celkové je signal 1,5 ms ve vysoké Urovni a
18,5 ms v nizké).

Modernéjsi serva mohou byt také fizena vysSe uvedenym signalem, ale interné pracuji
s digitdlnim Fizenim zabudovaného motoru a obvykle svyrazné wvyssi frekvenci fizeni
motorku. Takova serva se na prvni pohled chovaji velmi podobné az stejné, jako zminéna

levna serva, ale obvykle dosahuji presnéjsiho polohovani a hladsiho chodu.

Existuji také jesté tzv. ,digitalni serva“™®, kterd maji se servy zminénymi v této publikaci

spole¢né snad pouze to, Ze je mozné je néjakym zplsobem nastavovat jejich polohu. Jejich
fizeni je obvykle pomoci néjakého digitalniho protokolu a poskytuji fadu moznosti nastaveni,
fizeni, zpétné vazby, programovani pohybu atd. a spiS nez ,motorek co se da nastavit na
polohu” jsou ,maly pocitaé, co dokaze velmi sofistikovanym zplsobem tocit a nastavovat
polohu”.

-90° -45° 0° 45° 90°
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‘ Rozsah pohybu standardniho serva ‘
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Obr. 2: Ridici signdl béZného analogového serva
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Priloha 2

Autofi knihoven pro Arduino nachystali nepozornym uzivatelim nejednu potouchlost.
Tahle se tykd ovladdni serv.

Knihovna Servo v Arduinu poskytuje rozhrani, které pro fizeni nabizi dvé funkce, a
writeMicroseconds()‘. Funkce write umoZiuje nastavit servo na pozadovany uhel, takie

write(); nastavi servo na dhel 0°, write(90); na 90°, ; na 180° atd. Funkce

writeMicroseconds()‘ nastavuje délku signalu v mikrosekundach, takze
; nastavi servo doprostied,

writeMicroseconds(1000); na jednu stranu

writeMicroseconds(1500)

a writeMicroseconds(2000); na druhou.

JenZze ono to tak uplné neni! Parametr predany funkci se totiz prepocitava podle
rozsahu serva tak, aby 0 odpovidala dolni hodnoté pro fizeni serva a 180 horni. Ten rozsah se
dd nastavit pti zapinani serva pomoci funkce , ale vétsina uzivatelll pouziva tuto
funkci zjednodusSenou, jen s jednim parametrem urCujicim pin, ke kterému je servo
pfipojeno (napf. mojeservo.attach(12)). Existuje ale je3té druha varianta funkce , kdy
parametrem je kromé pinu Arduina jesté minimum a maximum doby signdlu v
mikrosekundach. Pokud poutzijete prvni variantu, tak se ty zbylé dva parametry, minimum a
maximum, nastavi na default. No a tady pravé vycitil ¢ertik pfileZitost, a naseptal vyvojarim
Arduina, aby nastavili ty defaultni hodnoty na 544 (minimum) a 2400 (maximum). Kolik je
tedy uprostred? Neni to 1500, ale 1472.

Vysledkem tedy je, Ze kdyz jednou servo nastavite do poloviny rozsahu prikazem
writeMicroseconds(1500) a podruhé piikazem , tak to nebude toté?. Bude to o
kousek vedle, tak asi o0 2,5 stupné. V pripadé serva upraveného pro kontinudlni otaceni pak
nebude oboje znamenat stop, ale jedno volani motor zastavi, zatimco druhé ho necha
pomalu tocit.

Funkci je mozno téz misto Uhlu zadat dobu trvani pulzu v mikrosekundach. Vyvojafi
nejspiSe usoudili, Ze vyjdou vstfic lenivym uZivatelim, ktefi si nepamatuji spravna jména
funkci, a upravili zdrojovy kod tak, ze kdyz je parametr funkce mensi neZ minimum,
tak to je uhel, a pokud je vétsi nebo roven, tak to je doba v mikrosekundach. A navic se to
testuje proti minimu defaultnimu, tj. 544, nikoli tomu, které si uzivatel zadal pomoci funkce
attach. To uz je vyloZzené neptijemné!

Shrnuti:

Zasadné servo dekladujte s uvedenim minima a maxima, napf. [zamerovac.attach( 12, 900,
2100 )| abyste se vyhnuli problémm s polohovanim.
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Vysvétlivky

Y vychozi hodnoty 544 a 2400 jsou smutnym historickym dédictvim, kdy? tehdejdi autor
knihovny podle vSeho pouzZil jakési nestandardni servo, které tyto hodnoty vyZadovalo,
zatimco pro standardni serva a drtivou vétSinu normalnich béZzné dostupnych serv i navodi
k pouziti jsou sprdvné hodnoty 500 a 2500. Pouziti jinych hodnot nez téchto mlzie mit za
nasledek Spatny pohyb standardniho serva na zvolené pozice nebo v pfipadé serv
s nepretrZitym otacenim to, Ze se servo pfi poZzadavku na zastaveni nezastavi zcela a bude se
pomalu otacet. Autofi systému Arduino vSak tuto chybu v knihovné odmitli opravit
s odkazem na to, Ze by oprava mohla ovlivnit jiz dfive existujici programy Arduino, jejichz
uzivatelé by nemuseli védét, jak svlij program spravnym hodnotam pfizpuUsobit...

2 Toto potadi serva neni prakticky k ni¢emu jinému, ne k ptipadnému ovéfeni, ze jste dosud
nevycerpali maximdlni mozny pocet serv. Na kazdém Arduinu jich mlze byt pfinejmensim
12, proto vétSina priklad(i s ,jen par servy” tuto hodnotu vibec netestuje, stejné jako
v prikladech v této publikaci.

> MUzete to vyzkouset na svém servu, ale petlivé dbejte, aby servo trvale nedojizdélo az na
mechanické koncové dorazy, protoze tehdy je elektronicky ovladaci obvod pretizen a muze
se znicit.

> U nestandardnich nebo méné kvalitnich serv zadany Ghel nemusi pfesné odpovidat realité.

® Vztah viak neni linearn, tj. 45 neznamena polovi¢ni rychlost. Skute¢na rychlost zdlezi na
konkrétnim servu.

’ Tato funkce je dudlni k funkci , obéma je mozné nastavovat polohu.

8V bezném textu a pocitacovych programech se dil¢i predpona jednotek SI mikro pro
vyjadieni 10 ¢asto pise jako malé pismeno u latinkou misto spravného p z Fecké abecedy (z
feckého pikpog, mikros, ¢esky ,maly“).

® Funkce write chape 90 jako uprostied, 45 je tedy natogeni o 45° na jednu stranu (90-45) a
135 je natoceni 0 45° na druhou stranu (90+45).

19 propojeni je ve smyslu programové obsluhy (tj. zda bylo nebo nebylo aktivovéno funkci
pttach())). Arduino neméd moznost zjistit, jestli je se servem propojeno fyzicky (tj. ,jestli
k nému vede drat”“).

! Neni to zcela presné vtefina; pokud byste méfili presnymi stopkami, zjistite, Ze se po ¢ase
tento metronom postupné bude od presného tikani odchylovat. Vysvétleni by ale bylo
zbytecné slozité nad ramec tohoto dokumentu.

20 Servo
knihovna pro fizeni RC serv



12 Existuji také jak velmi velkd, tak i velmi mald serva; nejvétsi servomotory pro béiné
pramyslové pouZiti udajné vyrabi GE Fanuc Automation: rada DiS-B servomotorl obsahuje
serva s hmotnosti pres 100kg, ktera disponuji toivym momentem az 10 kNm, naopak
nejmensi jesté dostupna serva vazi kolem gramu a maji toCivy moment v radu jednotek
miliNewtonmetrda.

13 Nékdy jsou tyto rezistory doplnény jesté potenciometrem pro doladéni nulové polohy.

% po jejich roziiteni se o zde popisovanych , modelaiskych” nebo ,RC servech hovoii také
jako o ,analogovych servech”.
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