Basic per PIC
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{In'base alt'angolo desiderato
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IIn base all’angolo desiderato.
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Organigramma per
la gestione di un servomotore
con istruzioni “generali”.

sull'angolo corretto, il motore

si ferma, fino

a quando verra applicato un altro
treno di impulsi

di differente ampiezza.

Gestione di un
servomoEore
in modo "manuale”

Ci sona linguaggi

di programmazione che non
sono preparati per il controllo
diretto di un servomotore,
dato che non hanno istruzioni
specifiche a questo scopo.
Questo, ad esempio, € anche il
caso degli assembler dei PIC,
in cui per gestire un
servomotore bisaognera sequire
un organigramma come quello
riportato nella figura, -
simulando i treni di impulsi
con accensioni

e spegnimenti del motore

con una temparizzazicne
variabile, in base

all'angolo desiderato.
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*SERVO pin, posizione

SERUVD FORTA.S, 1000

PICBASIC PLUS COMPILED 0. 31'Words used
26 Variables used In the DEFAULT 16F24 feetit a possible 58

@;p}o di utilizzo dell'istruzione SERVO.
g

Nel migliore det casi alcuni
micracontroller, come quelli
della famiglia 16F87x,
dispengono di un dispositivo
interno [CCP) per realizzare la
modulazione di ampiezza
degli impulsi (PWM],

il che suppone di conoscere
come lavera questo modulo,
come si configura,

guali sono i suoi registri, ecc.
per cercare di ottenere Uobiettivo
con lutilizzo

diistruzioni "generali”.

Istruzioni di gestione
di un servemotore

[n linguaggi come il
LetPicBasicPlus, invece, la
gestione dei servomotori & molte
semplice, dato che esiste

una istruzione specifica per tale
uso. Listruzione SERVO

genera un impulso della durata
pari ai microsecondi

specificati nel secondo
parametro, sul piedino

specificato come prima
parametro, cosi come mostra
l'esempio della figura.

La risoluzione dell’istruzione
& sempre di T microsecondo,
indipendentemente
dal quarzo utilizzato nel
microcontroller.

Anche se il valore impostato
puo variare fra 0 e 65.535,
normalmente varia

tra 500 e 2.500, valori

che di solito corrispondono
agli angoli estremi.

Per generare un treno
d'impulsi e fare in modo che
l'asse del matore si muova alla
posiziche richiesta, & necessario
ripetere questa istruzione
un determirato numero di volte,
avendo cura di lasciare
fra un impulso e laltro il tempo
necessario per ottenere
la frequenza di 50
impulsi al secondo.
Nell'esempio & stato
inserito un Delay
di 20 millisecondi, perd questo
valore pua variare in base
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al modello di servomotore,
Inolire & necessario tenere

presente che listruzione

DELAYMS & influenzata dal tipo

di quarzo utilizzato.

Nel pregramma della figura

lasse del motore

iniziera a muoversi dalla

pasizione centrale.

Programma esempio
di gestione
di un servomotore

Come con qualsiasi attuatore
e possihile realizzare
un‘applicazione in cui il valore
di questo dipenda
da un dispositivo di ingressoe.
tmmaginate, ad esempia, di
volere orientare un'antenna
montata su un servomotore
seconda i valori di due pulsanti.
Si partira dal centro.

Lutente manterra uno dei
due pulsanti premuto
per portare l'antenna a un
estreme, o attivera l'altro per
portarla all'estremo opposto.
Se nen si preme alcun

pulsante il servomotore rimarra

nell'ultima posizione.
E necessario aggiungere
la sezione di
inizializzazione del programma.
Una variante su tale
programma potrebbe
consistere nellinserire
tramite degli interruttori
un valore per muovere l'asse
del motore a un determinato
angolo, senza la necessita
di premere continuamente
il pulsante.
Anche in questo
caso il servomotore
rimarra in questa posizione
sino a nuovo ordine.
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' §i1 ripete continuamente il treno di impulsi. Arrivato slls posizjone
' indicata, il servomotore pon Si muovera pil

loop: SERVO PORTA.Z, 1500
DELAVMS 20
GOTD loop

PICBASIC PLUS COMPILED OHK. 55 Woards used
26 Variables used in the BEFAULT 16F84 fromn a possilde 68

o =

"Generazione di un treno di impulsi, utilizzando Uistruzione SERVO.

DI pos AS BYTE

*S1 parte da una posizione centrale

pos=1500

loop:
' Se si preme il pulsante del piedino 0 si incrementa la posizicne
IF PORTH,.O=1 THEMW XF pos<z000 THEWN pos=pos+l

' Se si preme il pulsante del piedinc 1 si1 decrementa la posizione
IF PORTB.1=1 THEN IF pos<1000 THEN pos=pos-1

' 51 applica al servomotore il valore della posizione
SERV0 PORTB.Z, pos
DELAYMS 20

GOTO loop

PICBASIC PLUS COMPILED OK. 61 Words used
27 Variahles used intlie DEFAULT 1GF84 fram a possible 68

{ Esempio di programma di utilizzo di un servomotore.
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