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control de servos




Funcionamiento interno de un servomotor
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Blogque de control de servo

Servo oS Pin (B8 Grados m Retardo (ms) n

L

Pin donde esta
conectado el
Servo

Delay / pausa
Que se aflade después de
enviar la posicion al servo

Grados = [} K

W posicion - |

Posicion enviada al controlador del servo



1) Posicionamiento directo (con retardos)

* Para aplicaciones muy sencillas o pruebas

* El motor intentard ir a la posicién tan rapido como
pueda (segun modelo)

* Le debemos dar nosotros manualmente un tiempo
para “esperar” a que llegue a la posicidon indicada

e Los bloques de “esperar” bloquean el funcionamiento
de Arduino

E

Servo % Pin G Grados Angulol Retardo (ms)

Esperar m milisegundos

—

Internamente

H ‘K i f o Lo .
es equivalente <fzn Pin (8 Grados | Angulo (i) | Retardo (ms)

servo 5.write(8);

Serva -~ Pin [ Grados | = Angulo EEG | Retardo (ms) | [ERG0)
delay(1060) ; - = -




2) Posicionamiento progresivo (con blogqueo)

contar con [ il desde [} | hasta  EE)  dea €D

hacer  gero % pin (K8 Grados r.m Retardo (ms)
S

contar con [ desde - JELE ﬂ de a ﬂ

hacer | servo % pin 8 Grados IR Rl | Retardo (ms)
|

.

Permite mover de forma “suave” el servo

Modificando el retardo por grado podemos
variar la velocidad de posicionamiento

Bloquea la ejecucion del Arduino

Retardo de 100 ms en cada posicidn,
Empezando en 02 y aumentando de 1 en 1 hasta 1802

Tiempo T =180 * 100 = 18000ms = 18s

Retardo de 25 ms en cada posicién,
Empezando en 1802 y aumentando de 1 en 1 hasta 02

Tiempo T =180 * 25 = 4500 = 4.5s




3) Posicionamiento progresivo (sin blogueos)

e Permite mover de forma “suave” el servo

Inicializar * Modificando el retardo por grado podemos
> Iniciar Baudios (KD variar la velocidad de posicionamiento

* Establecer - @

Establecer = | )

Servo N Pin (B Grados | [ B R8 Retardo (ms) | [

|

* No bloquea la ejecucion con lo que
podemos sequir haciendo otras cosas,
siempre que todo sea “task friendly”, es
decir, no usar bloques “esperar”

+ si | »_ ¢Datos recibidos?

hacer | Establecer = | >_ Recibir como niimero [f§ Hasta salto de linea N )
| Comprueba si recibimos desde la consola serie una nueva

—
posicion donde mover el motor

Ejecutarcada ([EI) ms

+ si posicion_actual * posicion_deseada -
P ~ ok Se ejecuta cada 50 ms sin bloquear la ejecucién. El valor de
hacer | Establecer = o )
_ = 50 ms controlard lo rapido o lento que vamos “buscando la

— YN
posicion

A

posicion_actual - posicion_deseada -

Establecer CRTEICETIRS - _

— Aumentamos la posicién actual o decrementamos, segun

la posicién deseada sea mayor o menor (si es igual no
modifica)
Y actualiza la posicion del servo

< Pin G0 Grados | [TEINEITRS Retardo(ms) [0




3) Posicionamiento progresivo (sin bloqueos

oLl recibir nueva posicion

Inicializar

+ si »_ ¢ Datos recibidos?

hacer = Establecer = |, » Recibir como nimero §§ Hasta salto de linea
|

>_ Iniciar Baudios §els{0[eR

= retardo_actualizacion_servo + = I8 50
=NEET posicion_actual + SN O |
Establecer =0

Servo 3% Pin () Grados Retardo (ms)

i

. ic1-l actualiza posicion servo
S posicion_actual * posicion_deseada -
hacer | + si : = ‘ o '
posicion_actual * J{ < ¥ posicion_deseada ~
(=S ST S posicion_actual « 15 posicion_actual

recibir nueva posicion
(Y

Ejecutar cada retardo_actualizacion_servo v | 015

sinosi = | posicion_actual posicion_deseada *
. - ' - . - . .
ELET N =PI Yl posicion_actual posicion_actual * M- v I8 1)

actualiza posicion servo
|\

X pin GEB Grados | [ETTIEETED Retardo (ms) [
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