VarSpeedServo

Knihovna umoZnuje soucasné nezdvisle na sobé pohybovat osmi RC servy. U kazdého
z nich je mozno nastavovat rychlost pohybu, blokovat vykondni dalsiho pfikazu pred
dokoncenim pohybu podle toho predchoziho a vytvdret sekvence pohybd.

Knihovna VarSpeedServo.h, kterd vznikla upravou standardni knihovny Servo.h,
pouziva preruseni.

Konstruktor

VarSpeedServo()

Aby bylo mozZno fridit vice serv nardz, je nutno vytvofit vice instanci tridy
VarSpeedServo.

Syntaxe:

VarSpeedServo servoil;

vytvori objekt s ndzvem servol

VarSpeedServo servo2;

vytvori objekt s ndzvem servo2
atd.
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Clenské funkce (metody)

Vykonné metody

attach()

Urcuje pin k pripojeni serva a volitelné mizZe nastavit i jeho pocdtecni a koncovou
pozici.

Syntaxe:

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

Parametry:

pin (uint8_t) — Cislo pinu, na ktery chcete pfipojit servo

min (uint16_t) — [nepovinné, vychozi hodnota je 544] pocatecni pozice serva. Hodnoty
se zadavaji v mikrosekundach (us).

max (uint16_t) — [nepovinné, vychozi hodnota je 2400] koncova pozice serva. Hodnoty
se zadavaji v mikrosekundach (us).

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

detach()

Zrusi propojeni daného serva s fyzickym pinem.
Syntaxe:

servol.detach();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

2 VarSpeedServo
knihovna pro ovladani RC serv



write()

Nastavuje pozici serva v uhlovych stupnich a volitelné muZe nastavit rychlost pohybu a
blokovat opétovné voldni této funkce, pokud jesté neni dokoncen predchozi pohyb
serva.

Syntaxe:

sevol.write(value, [speed], [wait]);

Parametry:

value (uint16_t) — pozice serva.
PFi zadani parametru value mimo rozsah 0 az 180 nebude hodnota brana jako uhel, ale
jako délka pulzu v mikrosekundach.
speed (uint8_t) — [nepovinné] rychlost pohybu serva,
0 — pohyb plnou rychlosti
1 az 255 — rychlost pohybu od nejpomalejsi k nejrychlejsi.
wait (bool) — [nepovinné]
TRUE blokuje opétovné volani funkce az do doby, neZ je dokoncen predchozi pohyb
serva.
FALSE opétovné volani povoluje.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

writeMicroseconds()

Nastavuje délku ridiciho pulzu v mikrosekunddch
Syntaxe:

servol.writeMicroseconds(value);

Parametr:

value (uint16_t) — délka fidiciho pulzu v mikrosekundach.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.
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slowmove()

Nastavuje pozici serva ve stupnich a rychlost jeho pohybu. Funkce je shodnd s funkci
a je v knihovné implementovdna pouze z divodu zpétné kompatibility.

Syntaxe:

servol.slowmove(value, speed);

Parametry:

value (uint16_t) — pozice serva.
Pfi zadani parametru value mimo rozsah 0 az 180 nebude hodnota brana jako Uhel, ale
jako délka pulzu v mikrosekundach.
speed (uint8_t) — [nepovinné] rychlost pohybu serva
0 — pohyb plnou rychlosti
1 az 255 — rychlost pohybu od nejpomalejsi k nejrychle;jsi.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

wait()

Vycka na dokonceni probihajiciho pohybu
Syntaxe:

servol.wait();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

stop()

OkamZité zastavi pohyb uréeného serva.
Syntaxe:

servol.stop();
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Parametry:

Funkce nemad zadné parametry.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

sequencePlay()

Prehrdvd zvolenou sekvenci pohyb( s moZnosti volby vychozi pozice a jednoduchého
nebo vicendsobného prehrdvdni sekvence pohybd.

Syntaxe:

servol.sequencePlay(sequence, sequencePositions, [loopl],

[startPosition]);

Parametry:

sequence (uint8_t) — sekvence pohybl
sequencePositions (uint8_t) — Cislo urcuje, od které pozice prehrdvani sekvence zacne.
loop (bool) — [nepovinné]
TRUE - sekvence se bude prehravat stale dokola
FALSE — sekvence se prehraje jen jednou
startPosition (uint8_t) — [nepovinné, vychozi hodnota je 0]

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

sequenceStop()

OkamZité zastavi sekvenci pohybd.
Syntaxe:

servol.sequenceStop();

Parametry:

Funkce nemad zadné parametry.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.
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Dotazy

isMoving()

Dotaz na pohyb serva.
Syntaxe:

servol.isMoving();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

TRUE — pokud se zvolené servo stale pohybuje
FALSE — v opa¢ném pfipadé

Priklad:

// vytvori proménnou, do které se uloZi navratova hodnota funkce
bool jeServo;

jeServo = servo1l.isMoving();

readMicroseconds()

Dotaz na posledni pouZitou hodnota fidiciho pulzu.
Syntaxe:

servol.readMicroseconds();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Posledni pouzita délka tidiciho pulzu jako ¢as v mikrosekundach.

Priklad:

// vytvori proménnou, do které se uloZi navratova hodnota funkce
uint16_t pozice;
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pozice = servol.readMicroseconds();

attached()

Kontrolujte, zda je instance tfidy VarSpeedServo propojena s fyzickym pinem.
Syntaxe:

servol.attached(pin);
Parametr:

pin (uint8_t) — Cislo pinu, na ktery je pfipojeno zvolené servo

Navratova hodnota:

TRUE — pokud je servo k pinu pfipojeno
FALSE — v opacném pfipadé

Priklad:

// vytvori proménnou, do které se ulozi navratova hodnota funkce
bool jeServo;

jeServo = servol.attached(pin);

read()

Dotaz na posledni pouZitou hodnotu fidiciho pulzu.
Syntaxe:

servol.read();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Posledni pouZitd hodnotu fidiciho pulzu jako Cislo v rozsahu 0 az 180 stupnd.

Priklad:

// vytvorFi proménnou, do které se uloZi navratova hodnota funkce
uint8_t pozice;

pozice = servol.read();
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Priklady

Cekani na dokonéeni pohybu

Ackoli dva rozdilné polohovaci pfikazy ndsleduji v programu ihned za sebou, servo
nejprve dokonci prvni a teprve potom zapocne druhy.

#include <VarSpeedServo.h>

// vytvoreni objektu servoi
VarSpeedServo servol;

void setup()

{
// servol bude ovladano signalem na pinu 9
servol.attach(9);

void loop()

{
// otoé se na pozici 180 stupiii rychlosti 30 a vyékej, dokud servo nedokonéi pohyb
servol.write(180, 30, true);
// oto¢ se na pozici 0 stupil rychlosti 30 a vyckej, dokud servo nedokonéi pohyb
servol.write(0, 30, true);

Ruzné rychlosti

Obé serva se pohybuji spolecné riznou rychlosti a to rychlejsi vycké po dokonceni
pohybu na dokonceni pohybu toho pomalejSiho. Teprve pak bude vykondn dalsi
prikaz.

#include <VarSpeedServo.h>

// vytvoreni objektl servo2 a myservo2
VarSpeedServo servo2;
VarSpeedServo myservo2;

void setup()

{
servo2.attach(9);
myservo2.attach(8);

void loop()
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int LEF = 0;

int RIG = 180;
int SPEED1 = 160;
int SPEED2 = 100;

servo2.write(LEF, SPEED1);

myservo2.write(LEF, SPEED2);

servo2.wait(); // éeka se, dokud prvni servo nedokonéi pohyb
myservo2.wait(); // &éekd se, dokud druhé servo nedokonéi pohyb

servo2.write(RIG, SPEED1);
servo2.wait(); // éeka se, dokud prvni servo nedokonéi pohyb

servo2.write(LEF, SPEED1);

myservo2.write(RIG, SPEED2);

servo2.wait(); // éeka se, dokud prvni servo nedokonéi pohyb
myservo2.wait(); // &éeka se, dokud druhé servo nedokonéi pohyb

servo2.write(RIG, SPEED1);
servo2.wait(); // éeka se, dokud prvni servo nedokonéi pohyb

delay(1000);

)

ucni rizeni

Rizeni pozice serva potenciometrem (servotester)

#include <VarSpeedServo.h>

// vytvori objekt servol
VarSpeedServo servoi;

// na tento pin bude pripojen béZec potenciometru
const int potPin = 0;

// na tomto pinu bude generovan ridici signal pro servo
const int servoPin = 9;

// proménna, do které se bude ukladat aktualni analogova hodnota na pinu 0
int val;

void setup()
{

// pripojte servo na pin 9
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servol.attach(servoPin);

void loop()

{
// preéte aktualni hodnotu na pinu 0 (miZe byt v rozsahu 0 aZ 1023)
val = analogRead(potPin);
// zména hodnoty z 0 aZ 1023 na 0 az 180)
val = map(val, 0, 1023, 0, 180);
// nastavi pozici serva podle momentalni hodnoty proménné val
servol.write(val);
// mala prodleva pred dal$im zménou pozice
delay(15);
}
Sekvence

Rizné sekvence pohybl jsou prehrdvdny podle okamzité hodnoty na analogovém
vstupu.

#include <VarSpeedServo.h>
VarSpeedServo servo2;
const int servoPin1 = 9; // na tento pin je pripojeno servo

// sekvence jsou definovany jako pole jednotlivych pozic
// kazda polozka obsahuje pozici v rozsahu © do 180 a rychlost pohybu

servoSequencePoint slow[] = {{100,20},{20,20},{60,50}};

// otoé se na pozici 100 rychosti 20, na pozici 20 rychlosti 20 a na pozici 60 rychlosti
50

servoSequencePoint twitchy[] = {{0,255},{180,40},{90,127},{120,60}};

const int analogPin = AQ;

void setup()

{

servo2.attach(servoPin1);

void loop()
{
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// preéti analogovou hodnotu na pinu 0:
int sensorValue = analogRead(analogPin);
if (sensorValue > 200)

{
servo2.sequencePlay(slow, 3);
// prehraj sekvenci "slow" ktera ma 3 polozky,
// a vrat se na prvni pozici
}
else
{
servo2.sequencePlay(twitchy, 4, true, 2);
prehraj sekvenci "twitchy" a vrat se na tfeti pozici
}
// mala prodleva pred dal$im zménou pozice
delay(2);
}
Cik-cak

Otaci servem od jednoho konce drdahy pohybu kdruhému a zpét
dokonceni predchoziho pohybu.

#include <VarSpeedServo.h>

VarSpeedServo servol;

const int servoPin = 9;

void setup()

{

servol.attach(servoPin);
servol.write(0,255,true);
// nastavi vychozi pozici serva

void loop()

{

servol.write(180,255,true);

s ¢ekanim na

// otoéi servem do pozice 180 maximalni rychlosti, ¢ekad na dokonéeni pohybu

servol.write(0,30,true);
// otoéi servem pomalu do pozice @, éeka na dokonéeni pohybu

Cik-cak se dvéma servy

Otaci obéma servy od jednoho konce drdahy pohybu k druhému a zpét a cekd na
dokonceni pfedchozich pohybd.
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#include <VarSpeedServo.h>

VarSpeedServo servo2;
VarSpeedServo myservo2;

const int servoPini 9;

10;

const int servoPin2

void setup()
{
servo2.attach(servoPin1);
servo2.write(0,255,false);
// plnou rychlosti do pozice 0, na dokonceni pohybu se neceka

myservo2.attach(servoPin2);
myservo2.write(0,255,true);
// plnou rychlosti do pozice 0, ¢ekad se na dokonéeni pohybu

void loop()
{
servo2.write(180,127,false);
// servo2 do pozice 180 poloviéni rychlosti, neceka se na dokonéeni pohybu

myservo2.write(180,127,true);
// myservo2 do pozice 180 poloviéni rychlosti, ¢eka se na dokonéeni pohybu

servo2.write(0,30,false);
// servo2 do pozice 0 pomalu, neiekd se na dokonéeni pohybu

myservo2.write(0,30,true);
// myservo2 do pozice 0 pomalu, ¢ekad se na dokonéeni pohybu
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