TOFAS FEN LISESI
RoboNil

Deney 8: Potansiyometre ile Servo Motor Kontrolii
Malzeme Listesi:

1) Arduino Uno

3) 10 kQ potansiyometre

4) Bread Board

5) Yeter sayida jumper kablo

6) Servo Motor

Servo Motor:

Servo motor 0 ila 180 derece arasinda 1 derece hassasiyetle donebilen motor ¢esididir. Tam tur atamaz. Genellikle robot
kol gibi tam tur donmesine gerek olmayan, hassas agil1 yerlerde kullanilir.

Kaliteli disli sistemine sahip daha giiglii servo motorlar da vardir. Projede kullanilacak servo motorun segimi, tagiyacagi
maksimum yiike gore yapilmalidir.

Servo motorun ii¢ adet baglanti kablosu bulunmaktadir. Bu kablolar genellikle kirmizi, turuncu (bazen sar1) ve siyah
(bazen kahverengi) olmaktadir. Bu renkler kablolarin gorevini gostermektedir. Kirmiz1 renk besleme (genellikle 5 volt)
baglantisini, siyah veya kahverengi renk de toprak baglantisini géstermektedir. Geriye kalan turuncu kablo ise motorun
acisini belirleyecek olan veri baglantisidir.

Arduino’da servo motor kontrolii i¢in 6zellestirilmis PWM pinleri bulunmaktadir. PWM pin sayis1 Arduino’nun tiiriine
gore degismektedir. Bu pinlerin yaninda dalga (~) isareti bulunmaktadir.

Servo motor kontrolii i¢in 6ncelikle Servo.h kiitiiphanesini projemize eklemeliyiz. Servo kiitiiphanesi eklendikten sonra
Servo nesnesi kullanilarak yeni servo motorlar tanimlanir. Tanimlanan servo motorin bagli oldugu pinler attach metodu
ile segilir ve servo kullanima hazir hale getirilir. Motor milinin konumunu degistirmek i¢in Servo nesnesinin write metodu
kullanilir. Bu metodun icerisine motor milinin gitmesi istenilen 0-180 derece arasinda ag1 yazilir. Servonun yeni
konumunu almasi biraz zaman alabilir. Bu yilizden bekleme (Delay) komutu kullanilmalidir.
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#include <Servo.h> // Servo motor kitiphanesini ekledik

Servo myservo;

void setup()
{

myservo.attach(9);

}

void loop()

{
int oku=analogRead(A0);

delay(5);

int aci=map(oku,0,1023,0,180);

myservo.write(aci);

delay(20);

}

//motora isim verdik

//servo sinyali 9a baglanacak

//potansiyometre degerini okuduk

// 5 ms gecikme

//oku degiskenindeki degeri 0-180 arasina oranladik

// servo motora gitmesi gereken agi yazildi

// 20ms gecikme




