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Biti u stanju razlikovati servo i DC motor

Biti u stanju uporediti servo i koracni motor

Znati opisati razliku izmedu konvencionalnog i kontinualno rotirajuceg

servo motora

Znati koristiti Arduino Servo biblioteku za kontrolu pozicije servo motora.




Informacije o Arduino Servo bibilioteci:



http://www.arduino.cc/en/Reference/Servo

STO JE SERVO MOTOR?

Servo-motor je actuator sa ugradenim mehanizmom povratne sprege koji
odgovara na kontrolni signal

- pomjeranjem na odgovarajucu poziciju i drzanjem pozicije ili

- pomjeranjem kontinualnom brzinom.




DC motor

* Kontinualno pomjeranje

* Brzina se kontrolise
naponom (strujom)

DC MOTORI I SERVO MOTORI

Servo motor
* Mogucnost drzanja pozicije

* Brzina se kontrolise pauzom
izmedu azuriranja pozicije

* Motor, zupcanik i kontroler



Koracnhi motor

* Ne treba povratna sprega

* Potrebno poznavanje
pocetne pozicije motora

* Potrebna snaga za drzanje
pozicije

KORACNI MOTORI | SERVO MOTORI

Servo motor

* Potrebna povratna sprega

* Nije potrebno poznavanje
pocetne pozicije

* Potrebna snaga samo tokom
pomjeranja

e Alternativa korachom
motoru



KONVENCIONALNI | KONTINUALNO
ROTIRAJUCI

Dva tipa serva

Kontinualno rotirajuci standardni

. : o : Moze rotirati samo za |80 stepeni
Moze kontinualno rotirati u oba smjera

impulsi govore motoru

impulsi govore motoru , o .
koju poziciju zauzeti

u kojem smijeru i kako brzo rotirati




KONTROLNI SIGNAL JE NiZ
IMPULSA

20 ms konstantna perioda impulsa

= = . 1 s
Frekvencija impulse je fiksirana.
—--H+ 1 ms = &irina impulsa H Tipi¢no: 20 ms
Sirina impulsa odreduje poziciju.
Tipicno: Ims do 2 ms
+H+ 1 ms H —
| | | | |
Tms 1.5 ms 2ms 0 05 1.0 1.5 20ms
A A A
Tipi€no
20ms
izmedu
- 15 ms impulsa
0 stepeni 90 stepeni 180 stepeni

+ + ®

— - 2 mMs




KOMPONENTE SERVO MOTORA

Pogonsko vratilo 2

- Zupcanik

Potenciometar

Kontrolna elektornika Motor

Mali DC motor

Zupcanik sa malim plasti¢nim zupcima za redukciju
brzine obrtanja (RPM) i povecanje obrtnog momenta
Kontrolna elektronika za tumacenje impulsnog
signala i isporucivanje snage motoru

Potenciometar kao sensor pozicije

Motor Zupcanik

) Izlaz

Senzor
pozicije

W

Pojacavac greske I

Konverter Sirine impusa
u napon

] Kontrolni
~ impulsi




SERVO-MOTOR IZ KOMPLETA
OPREME

Mikro servo iz kompleta opreme je konvencionalni servo motor,
kod kojeg kontrolni signal rezultuje u pomjeranju vratila na
odgovarajucu ugaonu poziciju.

Vcc=Red (+) 4 ©/

)
Ground=Brown (-=) —

1-2ms
Duty Cycle

-------------------
= H

48V (~5V)
Power

and Signal

-------------------------------------------------------------------------------------

20 ms (50 Hz)
PWM Period




ARDUINO SERVO BIBLIOTEKA

Arduino Servo biblioteka moze se preuzeti sa linka:

Biblioteka omogucuje Arduino plocama da kontrolisu razlic¢ite servo motore.
Moze da kontrolise veliki broj servo uredaja.

Biblioteka moze da kontrolise 12 servo uredaja koriste¢i samo jedan tajmer.
Sa Arduino Due moze se kontrolisati do 60 servo motora.

Na plocama, izuzev Mega, upotreba biblioteke onemogucuje analogWVrite() (PWM)
funkcionalnost na pinovima 9 i 10, bez obzira da li je Servo na ovim pinovima ili ne.



https://www.arduino.cc/reference/en/libraries/servo/

ARDUINO SERVO BIBLIO

* Tri komponente Servo biblioteke:

— Kreiranje servo objekta

TEKA

Servo myServo; \ Ime objekta je kao ime

promjenljive.

— Povezivanje objekta sa pinom

myServo.attach{(servoPin)

— Slanje kontrolnog signala

myServo.write(position) ;

.
14

S~—
/

attachiwrite su
predefinisane metode
koje djeluju na servo
objekt.
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PRIMIENE SERVO MOTORA

Robotic vehicles / , O\ i ) i (@ Packaging &
/ R a0 e A in . \ \_Food industry

Woodworking
/ CNC technology







PRIMIJERI PRIMJENE - ROBOTSKA RUKA

WRIST

- GRIPPER (HVATALJKA)
(RUCNI ZGLOB)

ELBOW
(LAKAT)

SHOULDER
(RAME)

BASE
(UPORISTE-OSNOVICA)

N mm
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PRIMJERI PRIMJENE — SERVO MOTORI | TRANSPORTNE TRAKE
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PRIMIJERI PRIMJENE - SERVO MOTORI U KAMERI- AUTO FOKUS




PRIMIJERI PRIMJENE - SERVO MOTORI U ROBOTSKIM VOZILIMA

?
L

Ono sto je vazno je sposobnost servo-uredaja da generise dovoljan obrtni moment kako bi se vozilo brzo
zaustavilo i potom brzo pokrenulo (i obrnuto).







PRIMIJERI PRIMJENE - SERVO MOTORI U SOLARNIM SISTEMIMA

East
Sensor

West
Sensor

Main Solar Panel
(facing directly at sun)

>¥

Small Solar Panel
Powers thg: Motor



PRIMIJERI PRIMJENE - SERVO MOTORI U SOLARNIM SISTEMIMA




PRIMJERI PRIMJENE - ROBOTI

Servo e Servo d




PRIMIJERI PRIMIJENE - LETILICA

Asleron

Aileron

Rudder )
Ailerons /\ \\
\
Throttle | l

(/ )

Rudder

http://www.hobby-lobby.com/vdiamond.htm

( )

Elevator

Use the ailerons to control

Roll

Use the rudder to control
Yaw

Use the elevator to control

Pitch



PRIMJERI PRIMJENE - ROBOT DOG




PRIMJERI PRIMJENE — PAMETNA OBUCA
(SAMOVEZIVANIJE | GENERISANIJE ELETRICNE
ENERGIIE)



https://www.geekwire.com/2016/the-worlds-first-smart-shoe-probably-wont-win-any-fashion-awards/
https://www.geekwire.com/2016/the-worlds-first-smart-shoe-probably-wont-win-any-fashion-awards/

PRIMJERI PRIMJENE - AUTOMATSKI
POZICIONER LASERA




PRIMIJERI PRIMJENE - AUTOMATSKA
KORPA







ANALOGNI JOYSTICK




* Upoznati se sa osnovnim osobinama Arduino joystick-a

* Znati povezati joystick sa Arduino Uno razvojnom plocom i koristiti u
raznim aplikacijama.




ANALOGNI JOYSTICK

Analogni Joystick se satoji od dva potenciometra.

GND.
Jedan za vertikalni pomjeraj (Y-axis), drugi za horizontalni R
pomjeraj (X-axis). i

Y-axis”
Button Interface

Joystick takode sadrzi tzv. selekcioni taster.

Z10

+5V

ZFI_-lK:'_SnE;‘REd——|_ % ANALOG JOYSTICK
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X2 0 y:811 x:1023 y:511
\

POVEZIVANIE ~- Ve

Arduino Uno ima ADC rezolucije |10 bita.
Vrijednost na svakom izlazu ADC moze da varira izmedu

x:511y:1023 x:511y:0

0 to 1023.
Ako povezemo Vi, na A0 iVp, na Al anlogni ulaz, dobijace %— .
se vrjednosti u granicama kao na slici pored. ——

~ 8w > m
[ H

DIGITAL (PWN=~)

Pocetna pozicija je na otprilike ( x,y:511,511).

Pomjeranjem rucuce po X osi njena
vrijednost ce se mijenjati u granicama od 0
do 1023.IstoizaY.

fritzing



// Arduino pin numbers

const int SW_pin = 2;// digital pin connected to switch output
const int X_pin = 0;// analog pin connected to X output
const intY_pin = |;// analog pin connected to Y output

void setup() {
pinMode(SW_pin, INPUT);
digitalVWrite(SW_pin, HIGH);
Serial.begin(115200);

} n Ny

DIGITAL (PWM=~)

void loop() { = O®UND

rxmm Arduino”

Serial.print("Switch: ");
Serial.print(digitalRead(SWV_pin));
Serial.print("\n");
Serial.print("X-axis: ");
Serial.print(analogRead(X_pin));
Serial.print("\n");
Serial.print("Y-axis: ");
Serial.println(analogRead(Y_pin));
Serial.print("\n\n");

delay(500);

fritzing




1. Napisati program koji zakre¢e servomotor od 0 to 180 stepeni, u zavisnosti od ogitanja sa potenciometra.
Kada se pritisne taster prikazati poziciju servo motora, a kada se otpusti taster prikazati vrijednost napona na
potenciometru (samo po jednom za jedan pritisak i jedno otpuStanje tastera).

DIGITAL (PUN=~)




2. Kontrolisanje pozicije servo motora sa tasteromn na sledeci nacin:

— Neparan pritisak tastera, pokrece servo motor u jednom smijeru, a parni pritisak tastera u drugom
smjeru.
— Brzinu okretanja servo motora kotrolisati intezitetom svjetlosti, veci intezitet sporije okretanje.

— Kada se otpusti taster, na serijskom monitoru ispisivati informaciju o poziciji servo motora, smjeru

okretanja i brzini okretanja stepeni/sek.




3. Arduino suncokret — pomocu dva fotootpornika napraviti da servo motor prati svjetlo.

* Kada se posalje poruka POZICIJA, na serijskom monitoru ispisivati informaciju o poziciji servo motora (uglu
zakretanja).

* Kada se posalje poruka NULA, potjerati motor na poziciju 0 stepeni zakretanja i zadrzati 2 sekunde u toj poziciji.

* Kada se posalje poruka 180 potjerati motor na poziciju 180 stepeni i zadrzati 2 sekunde u toj poziciji.

* U oba slucaja nakon isteja 2 sekunde servo motor se vraca u poziciju koji odreduju fotootpornici.

* Treperiti BUILTIN LED, frekvencijom |Hz kada je ugao manji od 30 stepeni a frekvencijom 10Hz kada je ugao veci
od 140 stepeni. Za uglove izmedu, LED treba biti iskljucena.




4. Pomoc¢u analognog joystick-a upravljati dizalicom, na slede¢i nagin:

* Pomjeranjem rucice dzojstika po Y osi, spustati i podizati teret, koristenjem koraénog motora.

« Sto je rugica dZojstika vise pomjerena po Y osi, koraéni motor se brze okreée.

* Vracenje rucCice u ravnotezan polozaj po Y osi, zaustavlja koracni motor.

* Polozaj tereta predstaviti pomocu 4 LED. Za spusStanje tereta, ukljuCivati LED odozgo na dolje, a za podizanje tereta
isklju€ivati LED odozdo na gore. Svakih 200 koraka u jednom smijeru ukljuCuje/iskljuCuje se sledeéa LED.

« Pomijeranjem rucice dzojstika po X osi pomjerati dizalicu lijevo-desno za maksimalan ugao +90° (upotrijebiti servo motor).
* Obezbijediti da je upravljanje dizalicom moguée samo uz prisustvu dnevnog svjetla (odnosno uz dovoljno osvjetljenje).
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