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Arduino koolituse iiheksas tund — servomootorid ja nende kasutamine

Oppematerjali koostajad: Indrek Karo ja Angela Leppik

Servomootorid ja nende kasutamine

Servomootor ehk tditurmootor on tavaliselt pisike mootor (on ka suuremaid, aga hetkel need ei ole
Olulised), mis muudab temaga kiitatavate mehhanismide asendit vastavalt etteantud
seadesignaalidele. Servomootor saab oma liikumissignaali 1dbi servovéimendi. Liikumist
kontrollivad tahhomeeter ja positsiooni enkooder (ehk kontrollitakse liikumise Kiirust ning
asukohta), mis omakorda saadavad hairingute korral signaali Arduinole, muutmaks kas suunda,
kiirust voi asukohta. Tavaliselt muudetakse programmiga ainult kiirust ja tulevast asukohta.
Servomootoreid on mitmeid sorte, kuid tihti jaotatakse neid kaheks erinevaks tiilibiks. Piiramatu
lilkumisega mootoriteks, mis saavad kogu aeg poodrelda (360 kraadi) ja piiratud liikumisega
mootoriteks, mille litkumisulatus on maksimaalselt 180 kraadi. Tinkercadil on kaks erinevat
servomootorit — viga pisike, mida nimetatakse mikroservoks (pilt nr. 61) ja suurem (pilt nr. 62).
Mdlema puhul on tegemist piiratud litkumisega mootoriga, sest saab kasutada ka tavalist alalisvoolu

mootorit (kuigi see ei ole eriti tdpne).
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Pilt nr. 61

Pilt nr. 62
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Servomootorite iihedamine

Arduino servomootorite iithendamise loogika on sarnane muudele seadmetele. Kollane juhe
(monikord ka valge vdi oranz) on signaaliks ning punane ja must (harva ka pruun) on vastavalt 5V
ja maandus. Servomootori katsetamiseks kasutame alguses viiksemat mootorit. Kuna servo ise
sisaldab ka andureid, siis on selle kasutamiseks vaja lisada programmi servo kontrolliks vastav teek.
Esimese programmina liigutame servot lihtsalt 90 kraadi. Servomootor alustab 0 kraadist ning 1&heb
sealt edasi. Kui on vaja teisele poole liigutada, siis on arukas koigepealt viia servo keskmisesse
asendisse ning alles seejérel hakata liigutama. See on ka pdhjuseks, miks tihti alguses liigutatakse
servot 90 kraadi. Servo kiirust reguleeritakse viiteaja abil kdsuga delay (). Mootori ihendamise

loogika on dra toodud pildil nr. 63.
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Pilt nr. 63

Mikro servo kood 90 kraadi keeramiseks

#include <Servo.h> /Iservo teegi lisamine

Servo mootor; /fitleme, et Arduino arvaks, et Servo nimi on mootor

void setup ()
{

mootor.attach (9); [litleme, et Arduinole on servomootor {ihendatud véljaviiku nr. 9

}
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void loop ()
{
mootor.write (90); [lanname servole kasu liikuda 90 kraadi
delay(1000); /lanname servole viiteaja, iseenesest seda ei ole vaja, aga siis liigub

simulatsioon kiiremini

Liikumine edasi ja tagasi
Servomootoreid saab panna liikuma ka edasi-tagasi. Selle jaoks saab kasutada “for” tsiiklit, mille
abil saab samuti litkumise Kkiirust muuta. Siin saab vaadata ka kui palju servo on liikunud kasutades

jadapordi monitori.

#include <Servo.h> IIservo kontrolliks vajaliku teegi lisamine

Servo mootor; /lanname servole nime

void setup ()

{
Serial.begin (9600); /Ipannakse t66le jadapordi monitor
mootor.attach (9); [litleme, et servo nimega ,,mootor* on véljaviigus nr. 9
}
void loop ()
{

for (int i=0; i<180; i++){ //paneme td6le “for” tsiikli, liigutamaks servot edaspidi 1 kraadi
haaval kuni 180 kraadini

(13421

mootor.write (i); //paneme mootori tddle ning see liigub muutuja “i” vorra

3t
1

Serial.println (i); //nditame jadapordi monitoris, mis on “i” véartus, sellega on niha ,kui
kaugele servo on juba litkunud
delay (10); //utleme kui kaua peab ootama enne, kui jargmise tsiikli osaga jétkata,
pohimotteliselt saab sellega reguleerida mootori liikumise kiirust
(mida vdiksem number, seda vidhem ootab enne igat liigutust ja seega
lilgub kiiremini)
} [[“for” tstikli 16pp
for (int i=180; i>0; i--){ //paneme t66le “for” tsiikli, lilgutamaks servot tagurpidi 1 kraadi

haaval kuni 180 kraadini

Koolituse ldbiviimist toetas Eesti Teadushuvihariduse Liit ja Haridus- ja Teadusministeerium
3



b

y L)
h7 23 HARIDUS- JA % TEADUSHUV o
P D 2 3
i | T INN&KAS
L ]

[13%2]

mootor.write (i); //paneme mootori to6le ning see liigub muutuja “i” vorra

31
1

Serial.println (i); //nditame jadapordi monitoris, mis on “i” véértus, sellega on ndha kui
kaugele servo on juba litkunud

delay (500); /litleme, kui kaua peab enne jargmise kraadi keeramist ootama, nagu
ndha on siin number suurem (500) ning seetdttu liigub servo tagasi
aeglasemalt

} I[“for” tsiikli 16pp

} Ilkorduse 16pp

Suurem servomootor
Suuremat servomootorit kasutatakse Arduino puhul iisna sarnaselt véikesele, erinevus on lihtsalt
vdimsuses ning kinnitusosades. Uhendamise loogika on sama, mis viiksemal servomootoril ning

seda on néha pildil nr. 64. Kood on ka sama, mis véiksemal servol.

Pilt nr. 64

Servomootor ja ekraan

Servomootorit kasutatakse tihtipeale erinevate asjadega koos. Jargnevalt on pildil nr. 65 dra toodud
ndidisprogramm servomootori ja ekraaniga, kus ekraanil on nidha millisele poole mootor parajasti
keerab ning kui kaugele on juba keeratud. Selliselt erinevaid asju kombineerides on arukas téhele

panna iihendusi, mis on kiill sarnased ekraani peatiikis vaadatuga. Siiski on mdistlik hoida need
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voimalikult vdhesed ja selged, sest nii on vidiksem vdimalus, et midagi sassi ldheb. Samuti tuleb

tahele panna seda, et ekraanil nédidataval arvul on numbrite kogus muutuv (kord on {iks number, siis
jélle kaks voi kolm), seetdttu tuleb peale numbri kirjutamist see ka dra kustutada, sest muidu jitab

ekraan selle meelde ning hakkab nditama arusaamatut teavet.
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Pilt nr. 65

Servo ja ekraani programm

#include <LiquidCrystal.h> /llisame ekraani teegi

#include <Servo.h> /llisame servomootori teegi

LiquidCrystal Icd (12, 11, 5, 4, 3, 2); /fitleme, milliseid véljaviike ekraan kasutab
Servo mootor; //anname servole nime “mootor”

void setup ()

{
Icd.begin (16, 2); /fitleme, et LCD-Il on 16 veergu ja 2 rida
mootor.attach (9); /fitleme, et mootor on pesas 9
}
void loop ()
{

Koolituse ldbiviimist toetas Eesti Teadushuvihariduse Liit ja Haridus- ja Teadusministeerium
5



:gm% HARIDUS- JA

Sﬁﬁ TEADUSMINISTEERIUM

For (int i=0; i<180; i++){
mootor.write (i);
Icd.setCursor (0, 0);

Icd.print ("Sinna poole ");

Icd.setCursor (0, 1);
Icd.print (i);

led.print (" ");

delay (10);

For (int i=180; i>0; i--){
mootor.write (i);
Icd.setCursor (0, 0);
Icd.print ("Teisele poole™);
Icd.setCursor (0, 1);
Icd.print (i);

led.print (" ");

delay (10);
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//*“for” tsukkel servo keeramiseks iihes suunas

/litleme, et servo liigub “1” kraadi

/Ipannakse paika kirjutamise alguse koht ekraanil
(esimene rida ja esimene veerg, tditsa algusest vasakult)
/kirjutatakse iilemisele reale “Sinna poole” ning
jaatakse tiihimik, sest jdrgmine kirjutis on pikem
/Ihakatakse kirjutama teise rea algusse

//méidatakse, mis on hetkel “i”, ehk mitu kraadi on
servo keeranud

//kirjutatakse teise rea algusse tiihjus, et varem

kirjutatu dra kustutada

/lootab 10 millisekundit, sellega saab reguleerida servo
keeramise kiirust (mida viiksem number, seda

kiiremini keerab)

//*“for” tsiikkel servo keeramiseks teises suunas
/liitleme, et servo liigub “1” kraadi

/Ipannakse paika kirjutamise alguse koht ekraanil
//kirjutatakse lilemisele reale “Teisele poole”
/Ihakatakse kirjutama teise rea algusse

//ndidatakse mis on hetkel “i”, ehk mitu kraadi on servo
keeranud

//kirjutatakse teise rea algusse tiihjus, et varem

kirjutatu dra kustutada

/lootab 10 millisekundit
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