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Program SALUTE
Popis funkce:

Program Salute předpokládá užití s Arduinem Pro Mini nebo Arduinem Nano, s ohledem na serva nejlépe v 5V verzi. Nebyl by však problém ho případně modifikovat i pro jiné typy. Je určen k řízení modelářských RC serv. V základní verzi může řídit jedno nebo dvě serva. Jeho role spočívá v tom, že na základě nějakého podnětu spustí proces pohybu serv podle nastavených parametrů.  
· Při programování Arduina se zadávají pouze základní veličiny, což jsou především mezní polohy serv jako ochrana před jejich poškozením a vývody použité pro vstupní a výstupní signály. Všechny další požadované vlastnosti je možné kdykoliv opakovaně nastavovat z počítače. V případe Arduino Nano pouze pomocí USB kabelu, v případě Arduino Pro Mini pomocí převodníku USB / RS232. Zařízení si tyto údaje pochopitelně pamatuje i po vypnutí.
· Každé servo má v programu svoji tabulku dat, podle které se individuálně řídí jeho pohyb. Uživatel může vyplněním tabulky přesně definovat pohyb obou serv podle požadavků. Položky tabulky určují po krocích polohu serv v úhlových stupních v rozsahu 0 -180 stupňů. Rychlost postupu v této tabulce je možné nastavit pomocí jednoho společného parametru. Těmito veličinami je možné parametrizovat pohyb serv v širokém rozsahu poloh a rychlostí. V defaultním nastavení je délka každé tabulky dvacet položek pro každé servo, ale je možné ji nastavit v rozsahu 2 až 120 kroků.
· Pohyb serv se provádí podle tabulek . Podstatné je, že každé servo může provádět svůj vlastní pohyb, podle své vlastní tabulky. Pokud je třeba vytvořit například časovou prodlevu, stači v tabulce několikrát zopakovat stejná data o poloze. Přestože jsou serva řízena společným časovým intervalem, mohou se pohybovat různě rychle nastavením rozdílné velikosti kroku. Optimální je, když má tabulka lichý počet položek, ale není to nezbytné.
· Rychlost pohybu obou serv současně lze ovlivňovat změnou parametru zpoždění – velikostí prodlevy mezi kroky. Plynulost pohybu je daná především dynamikou vlastního serva. Vždy jde najít kompromis pro plynulý pohyb změnou délky a obsahu tabulky a vhodnou volbou parametru zpožděni. Prodlevu - zpždění mezi kroky lze nastavit v mezích 2 - 255ms. To při plném využití možné délky tabulky dovoluje nejpomalejší trvání pohybu 30s. Nejrychlejší pohyb je určen především vlastní rychlostí serva. 
Nastavování parametrů:

· Pro nastavování  činnosti serv je třeba Arduino připojit k počítači. Provedeme to v případě Arduino Nano kabelem USB mini,  k Arduino Pro je třeba kompletní převodník USB / RS232. Běžně používané převodníky použité v Arduinech vyžadují často instalaci ovladačů, například pro běžně používaný obvod CH340. Typ obvodu lze obvykle určit přímo na desce Arduina. Ovladače jsou snadno dostupné na webu.
· Při konfiguraci zařízení je možné napájet Arduino přímo z USB kabelu, to však neplatí pro napájení serv. Ta musí mít vzhledem k velkému odběru vlastní zdroj napájení. Je třeba dodržovat zásady správného propojování zemí, případně napájecího napětí pro maximální omezení vlivu odběrů motorů serv na citlivou elektroniku.
· Pro komunikaci sériovým protokolem při nastavování parametrů serv je možné použít prakticky libovolný sériový terminál včetně historického windows programu Hyperterminál nebo Seriál monitor v Arduino IDE. Velice se ale osvědčil free program Hercules 3.2.8. firmy HW Group, který je pro nekomerční užití volně na internetu. Program Hercules se nemusí instalovat. Po jeho spuštění se pouze zvolí záložka Serial, nastaví komunikační rychlost 9600 baud a správný port COM. Pak lze stiskem ikony panáčka navázat spojení s Arduinem. Kliknutím pravým tlačítkem myši na textovou plochu terminálu je možné nastavit další parametry přenosu. Po sestavení spojení je pak možné začít zařízení nastavovat.

K dispozici je těchto deset povelů:

	Příkaz
	Parametr
	Popis

	set
	není
	modul přejde z běžného provozního režimu do režimu nastavování. Povel set je tedy účinný pouze v provozním módu. Na modulu se rozsvítí další LED po celou dobu nastavování.

	exi
	není
	modul se ze stavu nastavování vrátí do standardního režimu provozu. Povel exi je tedy účinný pouze v nastavovacím módu a ukončí možnost zadávaní nastavovacích příkazů. 

	lis
	není
	vylistuje všechny proměnné a tabulky na terminál

	dly 
	číslo v rozsahu 2 - 255
	nastavení zpoždění mezi jednotlivými kroky v milisekundách. Za tímto příkazem musí následovat číselný parametr. Povolený rozsah je 2 - 255 ms.

	del
	číslo v rozsahu 2 - 120
	nastavení délky tabulek. Následujícím parametrem je číslo určující délku tabulek pro servo A i B. Může nabývat hodnot od 2 do 120

	dta 
	řada čísel v rozsahu 0 - 180
	odeslání dat pro tabulku A. Následovat musí tolik čísel, kolik má tabulka položek, tedy dle hodnoty del. Pokud je čísel více, nebudou přebývající akceptována, pokud méně, bude program neomezenou dobu čekat na jejich doplnění. 

	dtb
	řada čísel v rozsahu 0 - 180
	 odeslání dat pro tabulku B. Platí totéž co pro dta.

	mva
	číslo v rozsahu 0 - 180
	dá pokyn servu A k přesunu do polohy určené následujícím číselným parametrem. Ten musí nabývat hodnoty v intervalu 0 - 180, což odpovídá rozsahu úhlu 0 - 180 stupňů. 

	mvb
	číslo v rozsahu 0 - 180
	dá pokyn servu B k přesunu do polohy určené následujícím číselným parametrem. Platí totéž co pro mva.

	sal
	není
	provede pohyb oběma servy dle tabulek, které má program v dané chvíli k dispozici. Je to proces ekvivalentní hw aktivaci ve standardním režimu. Serva tedy provedou pohyb podle všech parametrů tabulky a parametru dly 

	gai
	číslo v rozsahu 0 - 255
	Nastaveni citlivosti fotodiody apod. Běžné hodnoty jsou cca 3 - 12. Čím větší číslo, tím menší citlivost.


Každý z těchto tříznakových povelů musí být napsán malými písmeny a následován sekvencí kontrolních znaků <CR><LF>. V systému Windows je tak vlastně reprezentován Enter. Odeslání kontrolních znaků zajistí při správném nastavení samotný terminál. Velmi důležité je třeba si uvědomit, že všechny povely s vyjímkou povelu set jsou aktivní a tedy použitelné pouze v nastavovacím módu, výhradně po použití příkazu set. Číselné parametry musí být vždy reprezentovány jednou až třemi číslicemi ukončenými klávesou ENTER.  
Vyplňování delší tabulky by bylo s ohledem na počet čísel nepohodlné, proto je možné data uložit do souboru a odeslat v jediné dávce. Pak stačí editovat daný soubor a opakovaným odesláním se dopracovat k požadovaným výsledkům. Nejjednodušší a efektivní je k tomu použití programu Notepad. Pro nastavení zařízení stačí vytvořit jednoduchý textový soubor, který může vypadat třeba takto, pochopitelně bez komentářů:
set
přepne zařízení do nastavovacího režimu pokud tam není
dly
nastavení prodlevy mezi kroky v tabulce (pouze pokud ji potřebuji měnit)
100     100 milisekun tedy desetinu vteřiny bude trvat jeden krok

del
nastavení délky tabulek (pouze pokud ji potřebuji měnit)
5
nová délka tabulek A i B bude 5 položek 
dta     data jsou určena pro tabulku / servo A

90    
výchozí poloha serva A bude 90 stupňů

120
150
120

90    servo se bude vychylovat ze základní polohy na 150 stupňů a zpět

dtb  
data jsou určena pro tabulku / servo B

150   
výchozí poloha serva B bude 150 stupňů

120

90
120
150      servo se bude vychylovat ze základní polohy na 90 stupňů a zpět

lis
vylistuje všechny zapsané hodnoty

exi  
přepne zařízení do provozního módu
Je nutné znovu zdůraznit, že pokud program nedostane všechny očekávané číselné parametry, tak vyčkává na jejich doplnění. Z tohoto stavu lze vystoupit pouze odesláním potřebného počtu číselných parametrů, resetem nebo odpojením napájecího napětí. Pokud parametr má hodnotu mimo povolený rozsah, nahradí se automaticky hodnotou dané meze.  Každý příkaz i každý číselný parametr musí být ukončen klávesou Enter, která doplní běžně nezobrazované znaky CR a LF. To platí i pro položku na posledním řádku souboru v tomto případě exi. Výše uvedený soubor napsaný v Notepadu stačí uložit do počítače a třeba programem Hercules ho pak kdykoliv odeslat na zařízení, připojené přes USB/RS232. Zařízení přijme parametry, vylistuje je a přepne se do provozního módu. Testovat je pochopitelně možné i ručním zadáváním příkazů z konzoly programu Hercules.  Výše uvedený naprogramovaný pohyb bude trvat cca 
T = (dly/1000)*(del-1) sekund, v tomto případě asi 0,4s. Aby nedošlo k poškození serv v krajních polohách, musí být v programu nastaveny meze, definované výrobcem serva. To může omezit pohyb serva do mezních krajních krajních poloh.
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