Uvod do servomotoru

Cile
» Naprogramujte bézny servomotor a servo s plynulou rotaci pomoci Blocky programovéani v PASCO
Capstone nebo SPARKvue.

Materialy a vybaveni

Cislo dilu | Popis mnozstvi
SE-2975 Servomotor 1
SE-2977 Nepfretrzité rotacni servo 1
PS-3232 /lcontrol.Node 1

Software pro sbér dat PASCO Capstone™ nebo SPARKvue®

Obrazek 1: Dvé serva zapojena do //control.Node
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Pozadi

Existuji dva typy servomotorii. Bézny servomotor se vycentruje na nula stupiii a mtize se pohybovat o +
90 stupnd. Kontinualni servomotor se miize otacet v obou smérech tak dlouho, jak urcite. Servo ma také
nékolik klaksontl, které 1ze pouzit k pfipevnéni ovladacich ty¢i k servu. Houkacky zapadaji do drazkovani
serva, coz je ozubené kolo s 24 zuby na htideli servomotoru, a jsou zaji§tény Sroubem.

Obrazek 2: Servo a servo houkacky

V sad¢ motorového jefabu PASCO a sad¢ StructureBot je adaptér drazkového htidele, ktery se hodi na
drazku serva. Poté se servo ptipoji ke konektoru PASCO Structures s drzakem motoru a htidel vy¢niva,
takze Ize k servomotoru pfipojit ozubena kola, jak je vidét na obrazku 3.

Obrazek 3: Pidejte adaptér drazkového hiidele a drzak motoru pro pfipojeni serva k PASCO Structures
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Zalozit

1. Servo je dodavano se ¢tyfmi cernymi pryzovymi priichodkami, které mozna budete muset nainstalovat.

Obrazek 4: Vlozte kulatou stranu prichodky smérem k servu.

2. Spust’te novy experiment v Capstone nebo SPARKvue a ptipojte //control.Node ptes Bluetooth.

3. Zapojte b&zny servomotor do portu 1 na //control.Node. Cerné te¢ka na //control. Node
zobrazena na obrazku 5 oznacuje orientaci ¢erného vodice, kdyz pripojite servo
do //control.Node. Zapojte kontinualni servomotor do portu 2 na //control.Node.

POZNAMKA:Software automaticky nedetekuje, kdyz je servo zapojeno do //control. Node. Blok servomotoru je
vzdy pritomen v nabidce Hardware aplikace Blockly, kdyz je pripojen //control.Node.

black wire

Obrazek 5: Cerna te¢ka oznacuje ¢erny vodi¢ na
servomotoru a ukazuje spravnou orientaci zastrcky.
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Cast 1 - Pouziti bézného servomotoru

1. V menu Hardware v Blockly vyberte nastaveny blok serva a nastavte tihel serva na portu 1 na nula
stupnitl. Zahriite blok spanku, aby servo mélo ¢as otocit se na nulu.

Setsenvo for I Ll port " angle (°) - .ﬂ

sleep for 'ms v |

2. Spust’te kod. Pripojte rovnou servo houkacka k drazkovani servomotoru tak, aby byla houkacka
zarovnana s nejdelsi stranou servomotoru. Tim se oznaci nula stupnd.

3. Zmente thel na +70 stupnti a spust'te kod. Otaci se servo ve sméru nebo proti sméru
hodinovych rucicek, kdyz se na né&j divate dola?

4. Zménte thel na -70 stupiiti a spust'te kod. Otaci se servo ve sméru nebo proti sméru hodinovych
rucic¢ek, kdyz se na n¢j divate dolt? Jaky je maximalni thel, do kterého muiZe servo zajit? Co se stane,
kdyz date ihel vétsi nez maximum? Vlozte svou odpovéd’ do otazky
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5. Oteviete rozeviraci nabidku moznosti kliknutim na Sipku dold vedle thlu (°).

585 ehiel //control.Node * [elels to mn

v angle (°)
timed angle (°)
rotate at speed (%)

turn off power

NN

Vyberte ¢asovany uhel (°). Tim se ¢ara rozsiti tak, aby zahrnovala dobu, za kterou je tthel dosazen.
To je zvlasté uzitecné, kdyz servo pohybuje né¢im s velkou setrvacnosti a neni mozné rychle piejit
do nového uhlu. K dispozici je také moznost Cekat na dokonéeni, které je ve vychozim nastaveni
zaSkrtnuta.

Tim odpadé potifeba spankového bloku. V ¢asti 2 jsou uvedeny diivody, pro¢ mlzete chtit zrusit
zaskrtnuti poli¢ka Cekat na dokonéeni.

set servo for B/ (e N\ - port . angle (°) * n

sleep for n (s v |

L0 11 /icontrol.Node - port to n in time (s) n Wait for completion
(= 8k ol //control.Node » Fefeid 1 ~ K& m in time (s) n Wait for completion

Casovany thel (°) potiebuje po¢ateéni thel. Ve vy3e uvedeném kodu je servo nastaveno na 40 stupiiti
pro spusténi. Spustte kod. Prozkoumejte, jak zména ¢asu z jedné sekundy na pét sekund ovliviiuje akei.

6. Nékdy budete chtit vypnout napajeni serva. Jednim z piikladli mize byt situace, kdy k otevieni dveti
pouzijete servo a poté chcete nechat dvete oteviené. Dokud na servo neni zadny to¢ivy moment,
servo zistane na svém misté a neni nutné spotiebovavat energii baterie. servo tam nechte.

//controI.Node v ml1 v Ia turn off power - I

Cast 2 - Pouzit/ kontinudin/ho servomotoru

1. Servo s plynulou rotaci se miize otacet nepretrzité v obou smeérech. V nastaveném servobloku zvolte
rotaci rychlosti (%). Tento typ servomotoru nelze nastavit na konkrétni thel, takze ihel (°) a
Casovany uhel (°) se nepouzivaji. Nastavte rychlost na +100 %. Je vyzadovan blok spanku, ktery
motoru sdéli, jak dlouho se ma otacet piti této rychlosti.

“sji-=lp/enio)r [/control.Node + [t 2 ¢ o) rotate at speed (%) *

sleep for m (s v |

2. Spust’te kod. Otaci se servo ve sméru nebo proti sméru hodinovych rucicek, kdyz se na n¢j divate dola?

3. Zméite rychlost na -100 a spust’te kod. Otaci se servo ve sméru nebo proti sméru hodinovych
rucicek, kdyz se na n¢j divate dola?
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4. Nastavte rychlost rovnou nule a spust'te kod. Otaci se motor? Je to tak, kterym smérem? Pokud se
motor otaci nulovou rychlosti, prozkoumejte dalsi hodnoty, dokud nenajdete hodnotu, pro kterou se
motor neotaci. Rychlosti motoru kontinualniho otaceni jsou ptiblizné.

5. Chcete-li demonstrovat diivod, pro¢ miZete chtit, aby bylo zruseno zaskrtnuti policka Cekat na
dokonceni u bloku ¢asovaného uhlu pro bézny krokovy motor, rozsite kod, ktery jste meli pro bézny
krokovy motor, jak je znazornéno nize.

POZNAMKA:Na tietim iadku kédu neni zaskrtnuto policko Cekat na dokoncent.

set servo for B/ e RN LS port to n

sleep for n =

ek //control.Node » Ketolid 1 » K} “ in time (s) n Wait for completion

ek //control.Node » Fetold 1 » K6} m in time (s) n Wait for completion
e [/control.Node + [:est 2 - LGl rotate at speed (%) - m

sleep for n (s v ]

Spust'te kod. B&zi oba krokové motory soucasné? Zkontrolujte, zda je ve téetim fadku polozka Cekat
na dokonceni a spust'te kod. Bézi oba krokové motory soucasné? V kazdém piipadé€, dokonéi krokovy
motor v portu 1 svij tthel 90 stupiti?

Otazky a analyza

1. V ¢asti 1 jste zkoumali, jak se servo otaci, kdyz je naprogramovano v kladném a zaporném uhlu.
Jakym smérem se houkacka serva otocila pii +70 stupnich? Jaky smér jste pozoroval pti -70
stupnich?

2.V ¢asti 1, krok 5, jste zkoumali, jak zména Casu (s) ¢asovaného tihlu (°) ovlivnila pohyb houkacky
serva. Kdyz jste upravili ¢as (s) z jedné sekundy na pét sekund, jaké chovani jste pozorovali pii
pohledu na klakson serva?



Uvod do servomotoru

3. Pii programovani rotace rychlosti (%) se spojitym servem, jakym smérem se pohybovala houkacka
serva pii pouziti +100?-100%?

4. Co jste pozorovali v ¢asti 2, kdyz jste zrusili zaskrtnuti policka Cekat na dokonéeni pro ¢asovany thel
©)
blok v fadku 3?



