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Egy madsodpercre bekapeosoljuk a piros LED-et, azutdn egy
nésodpercre lekapcosoljuk, s ezt ismételgetilik.

Energia

Fz a mintaprogram szahadon felhaszndlhatd (public domain).
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woid loop () {
(RED_LED, HIGH): /4 bekapcsolijuk a LED-et
(1ooo) ; A4 warunk egy masodpercig
(RED_LED, LOW): /¢ kikapcsoljuk a LED-et
A4 wArunk egy masodpercig

(1o00j ;

LaunchPad m

MSP430 programozas Energia kornyezetben
Szervo moborok vezerlese
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Szervo motorok
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Felépités Jelalak
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’ Servo programkényvtar

A ,gyari” Servo programkdnyvtar max. 8 db szervot kezel, s ezekhez felhasznalja a Timer0O
id6zit6t, tehat kozben az mas célra (PWM vagy hangkeltés) nem hasznalhaté.

A legfontosabb metdédusok (részletes leirds egyel6re csak az Arduino Reference
szekcidjaban talalhatd):

Servo.attach(pin[, minvalue, maxvalue|) —hozzarendeli a Servo objektumot a megadott
kivezetéshez. A mikroszekundumokban mért hatarértékek (minimalis és maximalis
impulzusszélesség) megadasa nem kotelez6. Az alapértelmezett értékek: 544 és 2400 ps.

Servo.write(adat) — a szervé beallitasa (ha az adat < 200, akkor fokokban értendé, s a
0 — 180 tartomanyban vehet fel értéket, 200-nal nagyobb szamokkal pedig
mikroszekundumban adhatjuk meg az impulzusszélességet )

Servo.writeMicroseconds(adat) — a szervo bedllitasa (az adat itt mikroszekundumokban
értendd, az inicializaldsnal megadott minvalue.maxvalue tartomanyban)
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Labl4

Servo_Sweep - Egyszer( mintaprogram, amely a szervo
motorral automatikusan oda-vissza végigpasztazza a 0-180
fokos tartomanyt

] Servo_Knob — ,Gyari” mintaprogram, amelyben egy
potméterrel vezéreljik a szervot

| Servo_Set — Mintaprogram, amelyben a soros portrol
vezéreljuk a szervot

,J Walking_robot — Egyszer(, két szervoval megvaldsitott
|épegetd robot mikodtetd programja
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Servo_Sweep

A beépitett mintaprogram (File/Examples/Servo/Sweep) picit mddositott valtozata,
amely a szervé motorral automatikusan oda-vissza végigpasztazza a 0-180 fokos
tartomanyt.

A szervo bemenetei:

Fekete — GND
Piros _ VCC PL:EI (LEDL)
Sarga v. '

Fehér — vezérlgjel

Hozzavaldk

1 db szervé motor
3 db F+M vezeték Made with [ Fritzing.org
1 db Launchpad kartya

Kapcsolasi vazlat
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Labl4: Servo_Sweep.ino

#include <Servo.h>

const int servoPin = 7; //Szervé a P1.5 labra
Servo servo; //Objektum példanyositasa
int angle = 0; //Szervd pozicidja fokokban

void setup() {
servo.attach (servoPin,h 640,2400); //Inicializalas hatarértékek megadasaval

}

void loop() {

// Pasztazas 0-tél 180 fokig

for (angle = 0; angle < 180; angle++) {
servo.write (angle) ;
delay (100) ;

}

// Pasztazas vissza 180-t61l 0 fokig

for (angle = 180; angle > 0; angle--) {
servo.write (angle) ;
delay (100) ;

}
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Servo_Knob

A beépitett mintaprogram (File/Examples/Servo/Knob) némileg
modositott valtozata, amelyben az AN4 bemenetre (P1.4 1ab)
kotott potméterrel vezéreljik a szervot.

Hozzavaldk

1 db 10k potméter
1 db szervé motor e -

6 db F+M vezeték = 7 ——

1 db dugaszolds probapanel : PN [

1 db Launchpad kartya i _ Ny

Made with [ Fritzing.org

Kapcsolasi vazlat
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Labl4: Servo Knob.ino

#include <Servo.h>

Servo myservo; //Objektum példanyositasa
int potpin = 4; // A potmétert az A4 (P1l.4) labra kotjik
int wval; // Valtozdé az analdg fesziltség beolvasasahoz

void setup() | Az analdg referenciat nem definiadltuk, igy alapértelmezetten VCC lesz.

myservo.attach(7,640,2400) ; //Inicializalas hatarértékek megadasaval
} //Szervé a P1.5 labra koétve (pin 7)

void loop() {

val = analogRead (potpin) ; //a potméter allasanak beolvaséasa
val = map(val, 0, 1023, 0, 179); //a kapott szam atskalazasa (0-180)
myservo.write (val) ; //a szervdé bedllitasa

delay (100) ; // varunk, hogy a szervd bedlljon

}

A 10 bites ADC-vel 0 — 1023 kozotti szamot kapunk, amit at kell skalaznunk a 0 - 180 kozotti
tartomanyra. Ehhez az y = map(x, minA, maxA, minB, maxB) fliggvényt hasznaljuk, ahol x az
atszamitando érték, minA és maxA a bejové érték also és fels6 hatara, minB és maxB pedig az
atszamitott eredmény alsoé és felsé hatara. Az atskalazas az alabbi képlettel irhatd fel:

y = minB + (x - minA) * (maxB - minB)/(maxA - minA)
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Labl4: Servo_Set.ino

Szervo bedllitasa, soros porton keresztlil megadott szammal.
A kapcsolas és a hozzavaldk ugyanaz, mint a Servo_Sweep projektnél.

#include <Servo.h>
Servo servo; //Objektum példanyositasa
const int servoPin = 7; //Szervé a P1.5 labra kotve (pin 7)

void setup() ({
Serial .begin(9600) ; //A soros port inicializaléasa
servo.attach (servoPin, 640,2400); //Inicializalas hatarértékek megadasaval

}

void loop() {
if (Serial.available() > 0) {

int angle = Serial.parseInt(); //Pozicidé megadasa soros porton

angle = constrain(angle,0,179); //Korlatozzuk 0-179 kozé!

servo.write (angle) ; //Szervé bedllitiasa a megadott allasba
Serial.print("Servo position: ") ;

Serial.println (angle) ;

delay (100) ;
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Lépegetd robot

Mar két szervd is elég lehet ahhoz, hogy egy egyszer( |épegetd robotot épitsiink.
Az Otlet és a zsenialisan egyszerld megvaldsitas Vinod Stanur (Kerala, India) nevéhez

fliz6dik.
Link: http://blog.vinu.co.in/2012/06/two-servo-walking-robot-using-ti.html
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Walking robot (részletek)

Forras: http://blog.vinu.co.in/2012/06/two-servo-walking-robot-using-ti.html

main:
mov.b &CALIBCl_lMHZ, &BCSCTL1
mov.b &CALDCO_lMHZ, &DCOCTL
mov.b #0, &P1lOUT
mov.b #255,&P1DIR
call #timer_ init
call #servo_init
eint

infinite loop:
mov.w #5,rl4

ntimesl:
call #walk forward
dec rl4

jnz ntimesl
mov.w #5,rld
call #stop_idle
call #delay

ntimes?2:
call #walk reverse
dec rl4

jnz ntimes2

call #stop_idle
call #delay

jmp infinite loop

}

CPU frekvencia 1 MHz

GPIO, timer, szerva inicializalas
Interrupt engedélyezés

5 |épés el6re

5 [épés hatra

Folytatas a kovetkez6 oldalon...
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‘ Walking_robot (részletek)

St idle:
opgtopeidle- walk reverse:

mov.w #1500, &(SERVOl ANGLE) moZiw#zlgoo' & (SERVO2_ANGLE)

call #delay ca elay

mov.w #1500, &(SERVO2 ANGLE) m°ziw#zlg°°' & (SERVO1_ANGLE)
- ca elay

call #dela

o #delay mov.w #2000, &(SERVO2 ANGLE)

call #delay
walk forward: mov.w #2000, & (SERVOl_ANGLE)

mov.w #1000, &(SERVOl_ ANGLE) call #delay
call #delay ret

mov.w #1000, &(SERVO2_ ANGLE)

call #delay

mov.w #2000, &(SERVOl_ANGLE)

call #delay

mov.w #2000, &(SERVO2_ ANGLE)

call #delay

ret
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Lab14: Walking_robot.ino

Az el6z6 oldalakon bemutatott assembly program atirata Energia (Wiring) nyelvre

#include <Servo.h>

Servo servoA, servoB; //Objektum példanyositas

void setup() {
servoA.attach(6,640,2400); //Inicializalas hatarértékek megadasaval
servoB.attach(7,640,2400); //Inicializalas hatarértékek megadasaval

}

void loop() {

walk forward(5); //0t lépés eldre
stop_idle() ; //Lébak alaphelyzetbe
delay (2000) ;

walk reverse(5); //0t lépés hatra
stop_idle() ; //Labak alaphelyzetbe

delay (2000) ;
}

void walk forward(int n) {
for(int i=0; i<n; i++) {

servoA.writeMicroseconds (1000) ; delay (200) ;
servoB.writeMicroseconds (1000) ; delay (200) ;
servoA.writeMicroseconds (2000) ; delay (200) ;
servoB.writeMicroseconds (2000) ; delay (200) ;
} Folytatas a kdvetkezd oldalon...

Hobbielektronika csoport 2013/2014 Debreceni Megtestesiilés Plébania



Lab14: Walking_robot.ino

... folytatas az el6z6 oldalral

void walk reverse(int n) {
for(int i=0; i<n; i++) {

servoB.writeMicroseconds (1000) ; delay (200) ;
servoA.writeMicroseconds (1000) ; delay (200) ;
servoB.writeMicroseconds (2000) ; delay (200) ;
servoA.writeMicroseconds (2000) ; delay (200) ;
}
}
void stop idle(void) {
servoB.writeMicroseconds (1500) ; delay (200) ;
servoA.writeMicroseconds (1500) ; delay (200) ;

}
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