TeSS en UGO zwaaien!




Wat beb je nodig?
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Een servomotor is een
kleine elektromotor met
tandwielen die de snelheid
verlagen maar de kracht
vergroten. De servomotor
vertaalt een elektrische
impuls in een bepaalde
positie.
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Schrijf een programma waarmee je de arm van UGO of TeSS
kan laten zwaaien. Gebruik hiervoor een servomotor die je
verbindt met pin 9. Dit is een ~ pin.

Verbind de zwarte of bruine draad met GND.
Verbind de rode draad met 5V.
Verbind de oranje of witte draad met pin 9.

fritzing



Wat 9a je maken?

2| Platform

T - M Servo1 - Ju] Y 0~180 graden Servo (hoek) - |

Arduino doe eerst:
Positioneer 180 graden Servo 3 Z11 | graden (0~180)
wacht 7o) | milliseconden

L=
Arduino herhaal voor altijd:

rekenen met (B8 van @) tot [} instappen van

voer uit | positioneer 180 graden Servo 5T naar {3 graden (0~180)

milliseconden

rekenen met {58 van  [EDl i} instappenvan

Voeruit | positioneer 180 graden Servo EoCIIEM naar  [E®  graden (0~180)

milliseconden
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TIPS YOOR SLIMIME PROGRAMIMEURS

Wat is een lus?

Om je servomotor traag en gecontroleerd te laten bewegen, ga je een
lusstructuur gebruiken. Programmeurs noemen dit een 'for-lus'. Als je
in de code duikt, zal je dit zien:

for(pos = 0; pos < 180; pos += 1)

Dit laat een stukje programma een bepaald aantal keren uitvoeren.
In het algemeen is de constructie:

for(variabele; voorwaarde; vermeerdering of vermindering)

Hierboven is de variabele pos en begint bij 0. De voorwaarde is dat
poskleinerisdan 180, en poswordttelkens met 1verhoogd.
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@ @ Vverbind een servo motor aan pin 9.
@ In de 'Arduino doe eerst' bepaal je de beginpositie, en wacht je een
halve seconde zodat deze positie kan ingenomen worden .

M Licht&Geluid
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« Comms

B =EChul Arduine Uno -
digitale pin EB | (& Servo motor EXITIIE Type: CESEITIELENEE

@ Arduino doe eerst:

Positioneer 180 graden Servo EECINEN naar [} | graden (0~180)

P Extra Sets

milliseconden

Arduino iieriigal voor ditiju:

o)



@ Zet een rekenlus in de Arduino herhaallus. Laat de
variabele 'i' van 0 tot 90 graden bewegen in stappen van 10
graden. Zet er een positieblokje en wachtblokje in.

@ verwijder het getal '90' en vervang het door een variabele.

© Verander de variabele 'item'in 'i'.

= In/Output

Functies

j Arduino doe eerst:

4.
T Herhalen

“ Positioneer 180 graden Serve EEINEIIRE naar 1) | graden (0~180)
® Logica milliseconden
© Wiskunde Arduino herhaal voor altijd:
T Tekst rekenen met [l van ) tot )  instappenvan
< Variabelen a voeruit | pocitioneer 180 graden Servo [EZE1I nair 3| gaden (0~180)
@ Tijd ¥5)  milliseconden

& Componenten

Variabele hernoemen...

M\ Licht&Geluid Nieuwe variabele...

©, Motoren
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Zet nog een tweede rekenlus in de Arduino
herhaallus. Laat de variabele 'i' van 90 tot 0
graden bewegen in stappen van -10 graden.

[0}

Arduino doe eerst;

Positioneer 180 graden Servo  Es: fClt)  graden (0~180)

wacht i} | milliseconden
L~
Arduino herhaal voor altijd:
rekenen met {50 van [}  tot 1)) | in stappen van

voer uit | positioneer 180 graden Servo TS (E3 graden (0~180)

wacht “Ii) | milliseconden
—

rekenen met (@ van [E[) | tot i)  in stappen van

voer uit | positioneer 180 graden Servo

wacht [E0) milliseconden
—




Nu moet.je enkel nog de
code op je Arduino Zetten.

lale

digitale pin £I58 | (& Servo motor Type:

Arduino doe eerst:

Positioneer 180 graden Servo [S:g/38 <t} | graden (0~180)

wacht i) milliseconden
.
Arduino herhaal voor altijd:

rekenenmet §8 van [ | tot [ | in stappen van

voer uit | positioneer 180 graden Servo ESGLIGM naar 53  graden (0~180)

wacht @i} milliseconden
—

rekenen met (8 van ©5&)  tot [ | in stappenvan

voer uit

wacht [El] milliseconden
—

Positioneer 180 graden Servo g0 naar [[JE]) graden (0~180)

{} Arduino Source Code

#include <Servo_h>

int £;
int Sarvol =9;

Servo mySerwoServal:

void setup{) {
myServoservel attach{d);

myServoSeryel wrice{30);
delay(500);

¥
void loopl) {

for (L= 0; £ <=930; £+=10) {
myServoServol write{i):

delay(20);
¥
for {£=90;3 2= 0; 1.-=10) 4
myServoServol write(l):
dalay(20):
¥
¥

[(e]



@ verbind je Arduino met de computer. Selecteer
'Arduino Uno' en de juiste poort in de Arduino IDE.

@ Klik op de pijl om de code op de Arduino te laden.

© Zie je 'Uploaden voltooid', dan zouden de arm nu
moeten zwaaien!

@8 sketch_dec06a | Arduine 16.7
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Bstamd=Bpwerken Schets [FHlpmiddelen ] Help —
Automatische opmaak
g Schets archiveren
Skew Ltk | Codering herstellen en opnieuw laden
int Rodeled = 13: Serigle monitor Ctrl+ Shift+ M
bealean Tromiad ol = NN coiihs Plotiac CtrleShitoL
s 3 . Board: "Arduino/Genuino Uno”
; inMzde , 0 R e
locp() D Programmer: "AVRISP mkil"
Zle Je een fOUtme|dIng7 te (Rodele Bootloader branden B B
. ;{1000
Geen paniek, vraag hulp 1rice (Rodeled, LOW);

delay(1000) ;

aan de begeleider.
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1 Seriéle poorten




Speel met de blokjes!

Verander de blokkencode zodat de servo nog maar
45 graden op en neer gaat.

Hoe kan je ervoor zorgen dat je servo sneller of trager beweegt? Test
het uit! Laat de arm van je robot nu traag stijgen en snel zakken.

Duik in de code!

Verander de code in de Arduino IDE zodat de servo
60 graden op en neer gaat.



@ Verander de code zodat de servo sneller beweegt.

Hoe zou je de code moeten aanpassen om ervoor te zorgen dat
de servo zonder rekenlus (for-lus) naar een bepaalde positie
gaat (en daar blijft)?

Ga terug naar de blokjes!

Combineer het zwaaien met het kloppend hartje. Maak gebruik
van het zelfFgemaakte effect 'HartKnipperen'.



Hoe kan je ervoor zorgen dat de servo steeds sneller en sneller zal bewegen?

TIP:

Vervang de stap van 10 door een variabele stapgrootte. Variabelen maak je via het
Variabelen-menu. Laat de servo altijd sneller bewegen van stapgrootte 5 tot
stapgrootte 25, door telkens 5 bij te tellen. Optellen vind je in het Wiskunde-menu.
Als de stapgrootte 25 is maak je ze terug 5 met een als-structuur uit het Logica-
menu, en een 'groter dan' test uit hetzelfde menu.

Gebruik volgende blokken:

GG stapgrootte + LTI 5

) als

voer uit
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