AccelStepper 1.58

Knihovna Arduina umoZiiuje prostrednictvim svych trid AccelStepper a MultiStepper
objektovy pristup k fizeni krokovych motorda.

Zakladni vlastnosti:

» Rizeni krokovych motord v reZimu driveru se signaly STEP a DIR nebo pfimym spinanim
fazi dvou, tfi nebo ¢tyrkanalovymi drivery.

¢ Nastaveni automatického zrychlovani a zpomalovani (akcelerace a decelerace).

* Absolutni i relativni polohovani.

* Rizeni s konstantni rychlosti otaéeni.

e Soucasné fizeni vice krokovych motor( s riznym zrychlenim a rychlosti otaceni.

e SdruZzeni motorl do skupin (tfida MultiStepper), ve kterych budou rychlosti otaceni
jednotlivych motor(i synchronizovany tak, aby vSechny motory dosahly své cilové pozice

soucasne.

Poznamka:

Knihovna je realizovdna jako pollovaci®, vykonné metody vytvofenych objektd je tedy nutné
volat v hlavni smycce programu s dostatecnou frekvenci.

Nékteré ulohy jsou obslouzeny pomoci blokujicich voldni, tj. program v téle funkce setrva tak
dlouho, dokud neni uloha zcela splnéna.

Neexistuje Zadna zpétnd vazba mezi skutecnou pozici motoru a pozici vypoctenou z vychozi
pozice a poctu odeslanych kroku (fizeni s otevienou regulacni smyckou). Pokud se krokovy
motor ndsilné zastavi nebo dojde k prekroceni jeho maximdlni rychlosti otdceni a tim ke
ztraté kroku, AccelStepper to nezaregistruje a dojde k chybné funkci zafizeni.
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Zpusob prace

Pro pohyb motoru pocitd vykonna funkce objektu rychlost (délku prodlevy mezi

impulzy) krokovani v mikrosekundach. Rychlost krokovani je prepocitana po kazdém kroku a
parametry rychlosti a zrychleni je tak mozno ménit pfed kazdym volanim funkce . PFi

kazdém volani funkce vykona motor bud’ jeden, nebo zZadny krok v zavislosti na tom,
zda je v dany okamzik potfebné krok vykonat, ¢i nikoliv.

Funkce musi byt opakované a dostate¢né rychle volana tak dlouho, dokud motor
nedosahne pozadované polohy; po dosazeni polohy je jiz funkce nedinna.

Pozicovani:

Po vytvoreni instance tfidy AccelStepper (tj. vytvofeni jednoho objektu typu AccelStepper) je
aktualni pozice motoru nastavena na nulu, ale je ji mozné zménit funkCI"currentPosition()‘.

Hodnota urcujici okamzitou pozici se zvySuje pfi otaceni motoru v jednom sméru; pfi otaceni
opacnym smérem se hodnota pozice snizuje a pfipadné prechazi do zapornych hodnot.
Pozice jsou ukladany ve formatu signed long integerz.

Vykonnost:

Pri taktovaci frekvenci Arduina 16 MHz je nejvyssi spolehlivé dosazitelna rychlost otaceni
priblizné 4 000 krokt za sekundu za predpokladu, Ze je funkce volana tak Casto, aby se
motor mohl pootocit o dalsi krok, kdykoliv je to tfeba. Rychlejsi procesory umozni vétsi
rychlosti krokovani.

Knihovna dovoluje pouZivat i velmi nizké rychlosti krokovani (mnohem pomalejsi nez jeden
krok za sekundu).

Vykonnost vyrazné ovliviiuje frekvence volani funkce |setAcce1eration()

, které je casové

narocné, protoze vyzaduje vypocet odmocniny.

2 Dlouhy integer (4 byty) se znaménkem
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Trida AccelStepper

Tato tfida umoZiiuje pokrocilé fizeni jednoho krokového motoru. Objektd, vzniklych
instanciaci této tridy, muZe byt pouZito v programu vice a tedy je mozné fidit vice
rtznych krokovych motort najednou. Jejich maximdlni pocet neni moZzné obecné urcit,
nebot zdleZi na velikosti paméti pouzitého Arduina, jeho rychlosti a velikosti a
poZadavcich konkrétniho programu.

Pro synchronizovany pohyb krokovych motoru se pouZivd trida MultiStepper, kterd je
soucdsti knihovny AccelStepper.

Konstruktor?

AccelStepper()

Konstruktor vytvori pojmenovanou instanci tfidy AccelStepper().

Vytvofite-li vice instanci, mGZete — pokud oviem volate funkci dostate¢né Easto —

soucasné pohybovat nékolika krokovymi motory rGznou rychlosti, s riznym zrychlenim a
rdznym smérem.

Syntaxe:

AccelStepper stepperi(interface, pinl, pin2, pin3, pin4,
[enablel);

V nasledujicich ptikladech bude jako jméno instance pouzivan symbolicky nazev stepperl

Parametry:

interface (byte) — volba zplsobu ovladani motoru.

Jako parametr muzZete pouzit bud'¢isla 1, 2, 3, 4, 6 a 8, nebo nazornéjsi symbolické
nazvy MotorinterfaceType (viz priloha). Vychozi nastaveni je 4 (FULL4AWIRE).

pinl (byte) — prvni vystup pro motor.

Ve vychozim stavu je mu pfifazen fyzicky pin D2. Pro rezim 1 (DRIVER) je to signal STEP.
Aktivni je nabézna hrana signalu.

pin2 (byte) — druhy vystup pro motor.

Ve vychozim stavu je mu pfifazen fyzicky pin D3. Pro rezim 1 (DRIVER), to je signal DIR.
pin3 (byte) — tieti vystup pro motor. Ve vychozim stavu je mu pfifazen fyzicky pin D4.
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Konstruktor je specidini funkce (metoda) tridy, ktera se vold ve chvili vytvdreni instance této tridy
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pind (byte) — Ctvrty vystup pro motor. Ve vychozim stavu je mu pfifazen fyzicky pin D5.
enable (bool) — [nepovinné] pokud je hodnota TRUE (vychozi stav), bude béhem
inicializace knihovny volanim funkce enableOutputs() nastaven i tento pin jako

vystupni.

Poznamka:

Po vytvoreni instance je aktudlni pozice motoru nastavena na hodnotu O, cilovd pozice je
nastavena na 0, maximdlni rychlost na 1,0 a zrychleni na 1,0.

Priklad:

Konstruktor ve formatu:

AccelStepper stepper1(1, 2, 3);

vytvofi instanci tfidy AccelStepper, pojmenovanou stepperl v konfiguraci pro driver, fizeny
signaly STEP (pin 2) a DIR (pin 3).

Konstruktor ve formatu:

AccelStepper stepper2(4, 2, 3, 4, 5);

vytvofi instanci tfidy AccelStepper, pojmenovanou stepper2 v konfiguraci pro pfimé fizeni
dvoufazového unipolarniho krokového motoru s vykonovymi spinaci pfipojenymi na piny 2
az>s.

Poznamka:

Priklady pouZiti symbolickych ndzvi MotorinterfaceType naleznete v pfiloze.
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Clenské funkce (metody)’

Konfiguracni funkce

setEnablePin()

Povoluje pouZiti hardwarového blokovdni funkce driveru.
Syntaxe:

stepper1.setEnablePin(enablePin);

Parametr:

enablePin (uint8_t) — parametr urcuje, ktery pin bude ovladat vstup ENABLE driveru
krokového motoru.

Pokud je jako parametr funkce pouzita hodnota 255 (vychozi nastaveni) znamena to,
Ze vstup ENABLE neni u driveru poutZit.

Funkéni jsou hodnoty 0 az 13 a 255.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

Pokud je uréenému pinu nastavena funkce ENABLE, pin se nastavi do aktivni urovné, kdyz je
voldna funkce ‘enableOutputs()| a nastavi do neaktivni urovné, kdyZ je voldna funkce

|disab1e0utputs()‘.

enableOutputs()

Nastavi piny, urcené pro ovladdni motoru, jako vystupni.
Syntaxe:

stepper1.enableOutputs();

4 Clenskd funkce = metoda (Member function)
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Je-li pfi vystavbé knihovny povoleno pouziti pinu ENABLE, funkce |enab1e0utputs()| tento pin

nastavi jako vystupni a zaroven ho nastavi do vysoké (log.1, HIGH) logické urovné. Pfi
inicializaci knihovny je tato funkce automaticky volana konstruktorem.

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

disableOutputs()

Odpojuje motor od napdjeni nastavenim vsech fidicich vystupl na nizkou (log. O,
LOW) logickou uroveri.

Syntaxe:

stepper1.disableOutputs();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

Je-li pfi vystavbé knihovny povoleno také pouZiti pinu ENABLE, je volanim této funkce zdroven
nastaven do nizké (log.0, low) logické urovné. Funkce je uZitecnd predevsim pri uvadéni
Arduina do reZimu nizké spotreby, jeji skutecnd funkcnost ovsem zavisi na konkrétnim
provedeni driveru motoru. Pfed zahdjenim dalsi Cinnosti je nutno fridici vystupy znovu
aktivovat funkcienableoutputs()|

setMinPulseWidth()

Nastavi minimdlni dobu trvani vystupniho impulsu pro driver krokového motoru.
Syntaxe:

stepper1.setMinPulseWidth(width);
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Parametr:

width (byte) — funkéni jsou hodnoty 20 az 255.
Nejmensi prakticky pouzitelna doba trvani impulsu je pfiblizné 20 mikrosekund.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

setPinsinverted()

Invertuje polaritu signdld pro fizeni motoru.
Syntaxe pro driver fizeny signaly STEP, DIR a ENABLE:

stepper1.setPinsInverted(directionInvert, stepInvert,

enablelInvert);

Parametry:

directionlnvert (uint8_t) — TRUE znamena invertovany vystup, FALSE normalni
steplnvert (uint8_t) — TRUE znamena invertovany vystup, FALSE normalni
enablelnvert (uint8_t) — TRUE znamena invertovany vystup, FALSE normalni

e rd

Syntaxe pro primé frizeni fazi motoru:

stepper1.setPinsInverted(piniInvert, pin2Invert, pin3Invert,

pind4Invert, enablelnvert);

Parametry:

pinlinvert (uint8_t) — TRUE znamena invertovany vystup, FALSE normalni
pin2Invert (uint8_t) — TRUE znamena invertovany vystup, FALSE normalni
pin3Invert (uint8_t) — TRUE znamena invertovany vystup, FALSE normalni
pindinvert (uint8_t) — TRUE znamena invertovany vystup, FALSE normalni
enablelnvert (uint8_t) — TRUE znamena invertovany vystup, FALSE normalni

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

V popisu funkci je pro hodnoty pint pouZito oznaceni vysokd / nizka uroven (log.1, HIGH /
log.0, LOW). V pripadé invertovani polarity nékterych pini pomoci této funkce se budou za
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béhu programy piny fyzicky nastavovat naopak, tj. napriklad povoleni funkénosti (aktivace)
radice motort pomoci pinu ENABLE se bude pfFi invertovdni provddét nastavenim tohoto pinu
na nizkou uroveri (log.0, LOW) a jeho deaktivace nastavenim na uroveri vysokou (log.1,
HIGH).

Nastaveni parametrti

move()

Nastavuje cilovou pozici relativné vzhledem k aktudIni pozici.
Syntaxe:
stepper1.move(relative);

Parametr:

relative (signed long integer) — pozadovana poloha vzhledem k aktudlni pozici.
Znaménko parametru urcuje smér otaceni motoru.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

Funkce nastavi pozici pomoci funkce . Vztahuje se na ni proto také pozndmka
uvedend u pokud je poZadovdn pohyb konstantni rychlosti, je tfeba pred volanim

volat i funkci .

moveTo()

Nastavuje cilovou polohu.
Syntaxe:
stepper1.moveTo(absolute);

Parametr:

absolute (signed long integer) — pozadovana absolutni poloha.
Znaménko parametru urcuje smér otaceni motoru.
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Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

Funkce pfi kazdém volani zjistuje, zda je jiZz nutno pootocit motorem o jeden krok ze

soucasné pozice smérem k cilové pozici, zadané funkci moveToQ)|. Funkce zdroveri

prepocita rychlost pro dalsi krok. Pokud chcete pouZit pohyb konstantni rychlosti, volejte po

zméné cilové pozice (relativni nebo absolutni) funkcemi nebo jesté funkci
setSpeed()|

setAcceleration()

Nastavi zrychleni / zpoZdéni (program zrychluje i zpomaluje stejné).
Syntaxe:

stepper1.setAcceleration(acceleration);

Parametr:

acceleration (float) — pozadované zrychleni v krocich za sekundu na druhou.
Musi byt vétsi nez 0,0.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

Cinnost funkce je ¢asové ndroénd, protoZe vyZaduje vypocet odmocniny. Nevolejte ji proto
castéji, neZ je nezbytné nutné.

setCurrentPosition()

Nastavi aktudlni pozici motoru jako vychozi a rychlost na 0,0.
Syntaxe:

stepper1.setCurrentPosition(position);

Parametr:

position (signed long integer) — pozice v krocich.
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Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

Nastaveni aktudlni pozice motoru je uZitecné napriklad po hardwarovém nastaveni vychozi
(home) pozice. Vedlejsim efektem je nastaveni aktudlini rychlosti na hodnotu 0,0.

setMaxSpeed()

Nastavuje maximdlni povolenou rychlost otdceni motoru.
Syntaxe:
stepper1.setMaxSpeed(speed);

Parametr:

speed (float) — pozadovand maximalni rychlost v krocich za sekundu.
Musi byt vétsi nez 0.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

Funkce bude zrychlovat jen do rychlosti, nastavené funkci |setMaxspeed()l Maximdini

dosazitelnd rychlost zdlezi na vykonnosti procesoru a jeho taktovaci frekvenci; nastaveni vyssi
rychlosti miZe vést k nelinedrnimu pribéhu zrychlovani a zpomalovani.

setSpeed()

Nastavuje velikost konstantni rychlosti otdceni motoru pfi pouZiti funkce [runspeed()}

Syntaxe:

stepper1.setSpeed(speed);

Parametr:

speed (float) — pozadovana konstantni rychlost v krocich za sekundu.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.
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Poznamka:

Pri nastaveni rychlosti vétsi neZ 1000 kroku za sekundu se uZ motor nemusi spolehlivé
rozbéhnout. Je ale moZno nastavit velmi malé rychlosti otdceni (napfiklad hodnota
0,00027777 generuje priblizné jeden krok za hodinu). Presnost nastaveni rychlosti zavisi na
presnosti oscildtoru Arduina. Fdzovy sum (jitter) zdvisi na tom, jak ¢asto budete volat funkci

runspeee)

Vykonné metody

run()

Funkce pri kaZzdém voldni oto¢i motorem o jeden krok, pokud je to nutné k dosaZeni
cilové pozice; pfitom bere v uvahu nastavené zrychleni a zpomaleni.

Syntaxe:
stepper1.run();

Parametry:

Funkce nemad zadné parametry

Navratova hodnota (bool)

TRUE, pokud motor vykonal krok
FALSE v opaCném pripadé

Priklad:

// vytvori proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce
bool pohyb;
pohyb = stepperi.run();

Poznamka:

Funkci je tfeba volat co nejc¢astéji, nejméné vsak jedenkrat za minimdalni periodu krokovani,
nejlépe v hlavni smycce programu.

runToPosition()

Otaci motorem (se zrychlenim i zpomalenim) aZ do dosaZeni aktudlné nastavené
cilové pozice.
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Syntaxe:

stepper1.runToPosition();

Parametry:

Funkce nema zZadné parametry

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

NepouZivejte ve smycce, kterd zpracovdvad uddlosti, protoZe funkce blokuje dalsi provadéni
programu aZ do doby dosaZeni nové cilové pozice.

runToNewPosition()

Otaci motorem (se zrychlenim i zpomalenim) aZ do dosaZeni nové cilové pozice.
Syntaxe:

stepper1.runToNewPosition(position);

Parametr:

position (signed long integer) — nova cilova pozice.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

NepouZivejte ve smycce, kterd zpracovavad uddlosti, protoZe funkce blokuje dalsi provadéni
programu aZ do doby dosaZeni nové cilové pozice.

runSpeed()

Funkce zajistuje otdaceni konstantni rychlosti; pokud je to vzhledem k nastavené
rychlosti potreba, oto¢i motorem o jeden krok. Rychlost krokovdni je konstantni,

nastavend funkci|setspeed())

Syntaxe:

stepper1.runSpeed();
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Parametry:

Funkce nemad zadné parametry

Navratova hodnota (bool):

TRUE, pokud motor vykonal krok
FALSE v opacném pripadé

Priklad:
// vytvori proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce

bool pohyb;
pohyb = stepper1.runSpeed();

Poznamka:
Funkci je tfeba volat co nejcastéji, nejméné vsak jedenkrdt za periodu krokovdni.

runSpeedToPosition()

Otdaci motorem konstantni rychlosti, nastavenou funkci [setspeed(), aZ do okamZiku
dosazZeni cilové polohy. NepouZivd zrychleni.

Syntaxe:
stepper1.runSpeedToPosition();

Parametry:

Funkce nemad zadné parametry

Navratova hodnota:

TRUE, pokud se motor stale otaci
FALSE v opacném pripadé

Priklad:
// vytvori proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce

bool pohyb;
pohyb = stepper1.runSpeedToPosition();

stop()

Vypocte nejblizsi cilovou pozici, ve které se motor mizZe zastavit bez ztraty kroku.
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Syntaxe:

stepper1.stop();

Parametry:

Funkce nema zZadné parametry

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Dotazy

currentPosition()

Dotaz na aktudlni pozici motoru.
Syntaxe:
stepper1.currentPosition();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry

Navratova hodnota (signed long integer):

Vzdalenost v krocich od nulové pozice.
Kladné cislo urcuje, o kolik krokll je motor vzdalen od nulové polohy v jednom sméru
Zaporné Cislo urcuje vzdalenost od nulové polohy v opacném smeéru.

Priklad:
// vytvori proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce

signed long integer pozice;
pozice = stepperil.currentPosition();

distanceToGo()

Dotaz na zbyvajici pocet kroku do cilové pozice.
Syntaxe:

stepper1.distanceToGo();

14 AccelStepper 1.58
knihovna pro fizeni krokovych motor(



Parametry:

Funkce nemad zadné parametry

Ndavratova hodnota (signed long integer):
Zbyvaijici pocet krokl do cilové pozice
Priklad:

// vytvori proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce
signed long integer zbytek;
zbytek = stepperi1.distanceToGo();

isRunning()

Zjistuje, zda se zvoleny motor pohybuje.
Syntaxe:
stepper1.isRunning();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry

Navratova hodnota:

TRUE, pokud neni rychlost nulova nebo pokud motor jesté nedosahl cilové pozice.
FALSE v opacném pripadé.

Priklad:
// vytvori proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce

bool pohyb;
pohyb = stepper1.isRunning();

maxSpeed()

Dotaz na aktudliné platnou maximdini rychlost, nastavenou funkcisetMaxspeed ()}
Syntaxe:

stepper1.maxSpeed();
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Parametry:

Funkce nema zadné parametry

Navratova hodnota (float):
Aktualné platna maximalni rychlost.
Priklad:

// vytvorFi proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce
float rychlost;
rychlost = stepper1.maxSpeed();

targetPosition()

Dotaz na posledni nastavenou cilovou polohu.
Syntaxe:

stepper1.targetPosition();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry

Ndavratova hodnota (signed long integer):

Cilova poloha v krocich.

Priklad:
// vytvori proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce

signed long integer cil;
cil = stepper1.targetPosition();

speed()

Dotaz na posledni nastavenou rychlost.
Syntaxe:

stepper1.speed();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry
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Navratova hodnota (float):

Posledni nastavena rychlost v krocich za sekundu.

Priklad:

// vytvori proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce
float rychlost;
rychlost = stepper1.speed();
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Trida MultiStepper

Tato tfida umoZiiuje sdruzit vice krokovych motort do jedné skupiny, aby po zaddni
poZadované cilové pozice vsechny jely synchronné tak, Ze na zvolenou pozici dojedou
vSechny zdrovern. Jednotlivé motory se budou tocit konstantni rychlosti (kaZdy svou).
Tato trida je tedy velmi uZitecnd napriklad pro X-Y plottery, soufadnicové zapisovace
nebo 3D tiskdrny, kde je poZadovdna linedrni interpolace mezi libovolné urcenymi
pozicemi v prostoru (2D, 3D i vysSimi).

Poznamka:

Trida pracuje pouze s konstantnimi rychlostmi; zrychleni a zpomaleni (akcelerace a
decelerace) nejsou podporovdny. VSechny krokové motory, ovlddané tridou MultiStepper, se
budou pohybovat konstantni rychlosti (pro kazdy krokovy motor jinou).

Konstruktor

MultiStepper()

Vytvofi instanci tfidy Multistepper s ndzvem steppers.
Syntaxe:

MultiStepper steppers();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Priklad:

MultiStepper steppers();
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Clenské funkce (metody)

addStepper()

Prida krokovy motor do skupiny. Maximadlni pocet krokovych motort v jedné skupiné
je ddan konstantou MULTISTEPPER_MAX_STEPPERS; ve standardni verzi knihovny je
nastavena na 10.

Syntaxe:

stepper1.addStepper(stepper);

Parametr:

stepper (uint8_t) — reference na krokovy motor, ktery chcete pridat do této skupiny.
Reference musi byt objekt typu AccelStepper.

Navratova hodnota (bool)
TRUE — pokud se pfidani zdafilo

FALSE — v pfipadé, Ze by pocet motor( ve skupiné presahl maximum® a motor tedy
nebylo mozné do skupiny pfidat®.

Priklad:
// vytvori proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce

bool uspech;
uspech = stepper1.addStepper();

moveTo()

Nastavi cilovou pozici vSech motoru v souladu s predanym polem souradnic. Nové
rychlosti jednotlivych motort budou spocitdny tak, aby vsechny motory do cilové
pozice dospély pokud moZno ve stejnou dobu’.

Syntaxe:

steppers.moveTo(absolute[array]);

5 o v . v < , v, Ly . Y, -
V pripadé nouze je mozZné na vlastni nebezpeci v hlavickovém souboru tridy zménit konstantu
MULTISTEPPER_MAX_STEPPERS.
6 " M . - . . . , o
Nelspéch vsak tuto skupinu motor( nijak neovlivni a bude naddle fungovat jako dosud, pouze do ni tento motor nezacleni.

7 Pokud by byla délka drah jednotlivych motori pfilis rozdilnd, mohlo by se stdt, Ze néktery z motord jiZ cilové pozice
dosdhne drive, neZ jiny. Rozdil ale bude v béZném pripadé nepatrny.

www.edurobot.cz/
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Parametr:

absolute (array) — pole pozadovanych cilovych pozic.

Prvni polozka pole (prvek s indexem 0) odpovida motoru, ktery byl do skupiny pridan

funkci addStepper() jako prvni atd. Pole musi obsahovat alespon tolik prvk, kolik je

motor{ ve skupinég, jinak neni chovani definovano®.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

run()

Zavold funkci runSpeed() vsech motoru ve skupiné, které jesté nedosdhly cilové pozice.

Syntaxe:

steppers.run();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry

Navratova hodnota (bool):

TRUE — pokud se néktery motor stale jesté pohybuje k cilové pozici.

FALSE — pokud jiz vSechny motory dosahly cilové pozice.

Priklad:
// vytvorFi proménnou, do niZ se uklada navratova hodnota funkce

bool pohyb;
pohyb = steppers.run();

runSpeedToPosition()

Funkce otaci vsemi motory az do dosazeni jejich cilovych pozic.
Syntaxe:

steppers.runSpeedToPosition();

8 Pokud by bylo prvki v poli méné, zpisobilo by to velmi pravdépodobné zdvazné potize a motory by se pohybovaly

nechténym a velmi neoCekdvanym zpisobem.
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Parametry:

Funkce nemad zadné parametry

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:
NepouZivejte ve smycce, kterd zpracovdvad uddlosti, protoZe funkce blokuje dalsi provadeéni
programu aZ do doby dosaZeni cilové pozice vsech motort. Pokud neni blokovdni pripustné,
pouZijte misto toho opakované voldni funkce run().

www.edurobot.cz/
www.facebook.com/edurobot.cz



Priloha:

Symbolické nazvy MotorinterfaceType

AccelStepper::DRIVER (= 1) — driver, pouZivajici signdly STEP a DIR, obsazuje dva vystupni
piny. Ve vychozim stavu je signalu STEP pfifazen pin 2 a signalu DIR pin 3. V pfipadé pouziti
vstupu ENABLE, pouzijte po dokonceni inicializace objektu funkci setEnablePin().

Logické urovné pin( muzete invertovat funkci setPinsinverted().

AccelStepper::FULL2ZWIRE (= 2) — driver s negaci signalu pro dvoufazovy motor v rezimu
full-step, obsazuje dva vystupni piny

AccelStepper::FULL3WIRE (= 3) — driver pro trojfazovy motor (napf. vieteno HDD) v rezimu
full-step, obsazuje tfi vystupni piny

AccelStepper::FULLAWIRE (= 4) — driver pro dvoufazovy motor v rezimu full-step, obsazuje
Ctyri vystupni piny.

AccelStepper::HALF3WIRE (= 6) — driver pro trojfazovy motor (napf. vieteno HDD) v reZzimu
half-step, obsazuje tfi vystupni piny

AccelStepper::HALFAWIRE (= 8) — driver pro dvoufazovy motor v rezimu half-step, obsazuje
Ctyri vystupni piny

Priklad:
Konstruktor ve formatu:

AccelStepper stepperi1(AccelStepper: :DRIVER, 2, 3);

vytvori instanci tfidy AccelStepper, pojmenovanou stepperl v konfiguraci pro driver, fizeny
signaly STEP (pin 2) a DIR (pin 3).

Konstruktor ve formatu:

AccelStepper stepper2(AccelStepper: :FULL4WIRE, 2, 3, 4, 5);

vytvori instanci tfidy AccelStepper, pojmenovanou stepper2 v konfiguraci pro primé fizeni
dvoufazového krokového motoru s vykonovymi spinaci pripojenymi na piny 2 az 5.
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