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Kdyz jsem zjistil, Ze opét potfebuji pouzit knihovnu AccelStepper, a po nékolika hledanich jsem opét
nasel jen malo dokumentace, rozhodl jsem se napsat tento navod jak pro sebe, tak pro ostatni. Tim
nechci fict, Ze dokumentace neexistuje, jen je generovana z komentard ve zdrojovém kddu knihovny
v C++ pomoci Doxygenu, linuxového generatoru dokumentace. To sice vytvari uZitecnou
dokumentaci pro vyvojare, ale neni uspofadana tak, aby pomohla uZivateldm Arduina. Tato ptirucka
usporada informace z Doxygenu pouZitelnéjsim zpusobem, pfida podrobnosti, které jsem se naudil
experimentovanim, a zahrne uzitecné ptiklady.

Podrobnosti:

Krokové motory si zaslouzi, aby se v nasich projektech pouzivaly mnohem vice, nez se pouzivaji. Diky
jejich poutziti v 3D tiskarnach se ceny motor( a ovladaci vyrazné snizily. Knihovny pro jejich pohon
vSak zaostavaji. Knihovna Stepper, kterd je soucasti Arduina, je velmi omezena, protoze blokuje a
umoznuje pohyb pouze jednoho motoru najednou. Knihovna AccelStepper, kterou vytvofil Mike
McCauley a kterou Ize snadno nainstalovat pomoci spravce knihoven Arduino, tato omezeni
prekonava, ale je povaZovana za obtiiné pouZitelnou. U¢elem této pFirucky je vysvétlit knihovnu
AccelStepper, aby se jeji pouZiti mohlo stat mnohem rozsifenéjsim.

Pouzivani knihovny Accel Stepper Library prehled:

Knihovna AccelStepper je knihovna pro Arduino napsana v jazyce C++. Chcete-li ji pouZivat,
zkonstruujte (nebo v reci C++ "instanciujte") pojmenované objekty typu AccelStepper. Tyto
softwarové objekty maji obvykle v ndzvu slovo "motor" nebo "stepper" a jsou pfimo spojeny s
fyzickymi krokovymi motory a jejich rozhranim ("ovladaci"). Podporovano je nékolik rliznych
rozhrani. Pfi konstrukci objektu je tfeba urcit vhodné rozhrani pro konkrétni aplikaci. Jakmile je
objekt zkonstruovan, Ize k jeho ovladani pouzit rizné funkce (nazyvané "clenské funkce"), které jsou
v knihovné k dispozici.

Zjistil jsem, Ze pomaha rozdélit je do skupin. Prvni skupinou jsou nastavovaci funkce, které urcuji
fyzikalni schopnosti (napfiklad rychlost a zrychleni) motoru a fyzikalni hodnoty (napfiklad polohu, do
které se ma pohybovat). Dalsi skupinou jsou funkce, které skute¢né pohybuji motorem tim, Ze mu
posilaji signaly, které zplsobi kroky. Tyto funkce pouZivaji k fizeni pohybu hodnoty z funkci nastaveni.
Dalsi skupinou jsou funkce, které hlasi informace o stavu pohybu. Pak nasledu;ji funkce spravy pind,
které konfiguruji a ovladaji piny, které komunikuji s ovlada¢em. Tyto funkce budou popsany nize, ale
nejprve je dobré pochopit, jak AccelStepper funguje.
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Prehled pohyb:

Krokovy motor se pohybuje, kdyZ obdrzi elektricky signal, ktery zpUsobi, Ze motor udéla krok.
Knihovna AccelStepper ma pouze jednu volatelnou funkci, ktera zplsobi pohyb: runSpeed(). Ostatni
funkce, které vedou k pohybu, volaji runSpeed(), aby vytvorily skutecné kroky. Kazda takova funkce
ma ve svém nazvu slovo "run". Funkce pro vyvolani pohybu jsou dvojiho typu: konstantni rychlost
(omezena aktudlni hodnotou rychlosti) a proménna rychlost (omezend nastavenim zrychleni a
maxSpeed a polohou vzhledem k cili). Kazdy z téchto typl obsahuje blokovaci a neblokujici funkce.
Blokovaci funkce budou probihat, dokud nenastane podminka zastaveni, ale dokud nebudou
dokonceny, nebude probihat Zadny jiny kod. Neblokovaci funkce zplsobi jeden krok (pokud je krok
nutny - viz nize) a v kazdém pripadé se okamzité vrati. ProtoZe kazdé volani neblokujici funkce
zpUsobi nejvyse jeden krok, je tfeba je volat co nejéastéji; obvykle v hlavni smycce. Jinak motor
nebude krokovat poZadovanou rychlosti.

Funkce runSpeed() urcuje, kdy ma byt proveden krok. runSpeed() odecte ¢as posledniho kroku od
aktudlniho ¢asu. Pokud je vysledek vétsi nebo roven hodnoté stepinterval ( fikdme: "Je tfeba udélat
krok."), runSpeed zvysi (nebo snizi, podle potfeby) currentPosition, zavola step() a aktualizuje ¢as,
kdy byl proveden posledni krok. (step() je interni funkce - neni pfimo volatelna. ZpUsobi, Ze se na
rozhrani posle spravny elektricky signal.) Kazdé volani funkce runSpeed() tento proces opakuje, takze
funkce runSpeed() musi byt volana alespon rychlosti za sekundu. Obvykle to znamena umistit volani
runSpeed() do funkce loop(). Volani runSpeed() v dobé, kdy neni tfeba provést Zadny krok, nic
neudéld

Ridici proménnou pro runSpeed() je stepinterval, takze musime pochopit, jak ji AccelStepper pocita.
Interni proménna steplnterval neni pfimo manipulovatelna uzivatelem. V nejjednodussim pripadé
vyvolani funkce setSpeed() zplsobi vypocet nové hodnoty rychlosti - a steplintervalu. Hodnota
rychlosti bude omezena na +/- maxSpeed. Tuto hodnotu Ize zménit pomoci funkce setMaxSpeed().
Rychlost a smér se sleduji oddélené, takze steplnterval je vidy kladny; smér zavisi na znaménku
rychlosti (v setSpeed()) nebo na sméru aktualniPozice vzhledem k cilovéPozici.

"Dobre, fajn," feknete. "Dostanu konstantni rychlost, ale jak motor zrychluje nebo bézi do polohy?"
"Ano," odpovim. Dobra otdzka! K obojimu slouzi funkce run(). Funkce run() nejprve zavola funkci
runSpeed(), aby zplsobila krok (pokud je to nutné, jak je definovano vyse) pfi aktudlni rychlosti a
sméru. Poté zavola funkci computeNewSpeed(). Funkce computeNewSpeed() vypocita novou
rychlost (steplnterval) a nastavi ji jako aktualni rychlost.

Podrobnéji feceno, funkce computeNewSpeed() vynuti vypocet nové okam?zité rychlosti
(steplnterval) a nastavi ji jako aktudlni rychlost. Je volana knihovnou:

- po kazdém kroku, pokud se pouziva run() nebo runToPosition() nebo runToNewPosition().

- po zméné rychlosti maxSpeed pomoci funkce setMaxSpeed().

- po zméné zrychleni pomoci setAcceleration().

- po zméné cilové polohy (relativni nebo absolutni) - prostfednictvim move() nebo moveTo().

- po volani funkce stop() - prostfednictvim move().



Zvysuje (nebo snizuje) rychlost na zakladé polohy (vzdalenost od cile urcuje, zda je ¢as zpomalit nebo
zrychlit), zrychleni (vys$si nebo nizsi) a maxSpeed (bylo dosazeno?). VSimnéte si, Ze hodnoty rychlosti
nastavené funkci setSpeed() jsou ignorovany a tato funkce je skutecné prepise. Tuto funkci neni treba
volat pfimo a nemélo by se to ani délat.

Mezi dalsi funkce, které zméni krokinterval, patfi setCurrentPosition(), ktera nastavi rychlost a
krokinterval na 0. Také kdykoli je zavoldna funkce setSpeed(), vypocitd novy krokinterval na zakladé
zadané rychlosti. Hodnota bude omezena hodnotou maxSpeed. Jak bylo uvedeno vyse, tato hodnota
bude pouZita pouze v pfipadé pouziti funkce runSpeed(); v pripadé pouZiti funkce run() bude
ignorovana a prepsana. Konecné konstruktor také nastavi hodnotu stepinterval na 0, takZze nedojde k
zadnému pohybu, dokud nebude zavoldna funkce, ktera ji nastavi. Obvykle se vola funkce
setMaxSpeed(), po niz nasleduje bud funkce setSpeed(), nebo moveTo().

Mezi dalsi funkce, které zplsobi pohyb, patfi runSpeedToPosition(), ktera kontroluje, zda bylo
dosaZeno cilové pozice, a pokud ne, zavola runSpeed(). Dalsi je runToPosition(), ktera jednoduse vola
run(), dokud neni dosaZzeno cilové pozice - to znamen3, Ze blokuje, dokud neni dosazeno pozice. A
konecné runToNewPosition() umozriuje zadat novou pozici, pak zavold moveTo(), aby ji nastavil jako
cilovou, a zavola runToPosition(), aby proved!| pohyb.

Shriime si, jak AccelStepper funguje. Pfi vytvoreni objektu AccelStepper jsou maxSpeed a zrychleni
nastaveny na 1,0. CurrentPosition a TargetPosition jsou nastaveny na 0 a rychlost je nastavena na
0,0. V nejjednodussim pripadé se pro zahajeni pohybu musi zavolat funkce setSpeed(), aby se
nastavila rychlost pro nasledna volani funkce runSpeed(). Pfi pouZiti vychozich hodnot bude rychlost
omezena na 1,0 kroku za sekundu. Nyni volejte runSpeed() co nejcastéji - obvykle v hlavni smycce.
Motor bude nepretrzité bézet konstantni rychlosti. Funkci setSpeed() Ize volat se zapornym cislem,
aby doslo k pohybu v opacném sméru (funkci setMaxSpeed() volat nemusite, ale rychlost bude
omezena na 1 krok za sekundu nebo méné).

Alternativné Ize zavolat funkci moveTo() pro zadani nové cilové polohy. Volani funkce setSpeed() je
zbytecné, protoze rychlost bude vypoctena funkci computeNewSpeed(), ktera je volana funkci
moveTo(). Volani run() misto runSpeed() zplsobi, Ze motor zrychli na maxSpeed a rozbéhne se
smérem k cilové poloze. Jak se motor bliZi k cilové poloze, zpomaluje se a po dosazeni cilové polohy
se zastavi. Dalsi volani funkce run() nezplsobi zadny pohyb, dokud nebude provedeno nové volani
funkce moveTo() nebo move(). Pokud je poZzadovano rychlejsi zrychlovani a zpomalovani, pak je tfeba
pouzit funkci setAcceleration(). Pfi kazdém volani run() se hodnota rychlosti vypoc¢itd pomoci
computeNewSpeed() (interni rutina, ktera by neméla byt volana pfimo). Jakakoli hodnota nastavena
pomoci setSpeed bude ignorovana. Tyto funkce budou podrobné popsany nize.

S témito znalostmi se nyni podivame na detaily funkci v AccelStepperu.



Tvorba objektu Accelstepper

MuUzZete mit vice krokovych ovladacli soucasné, které se budou pohybovat rliznymi rychlostmi a
zrychlenimi, pokud budete volat jejich funkce run() nebo runSpeed() v dostatecné castych
intervalech. O téchto funkcich a jejich fungovani bude pojedndno dale v ¢asti Pohybové funkce.
Chcete-li zkonstruovat objekt AccelStepper, musite znat typ pouZitého ovladace a cisla pind, kterymi
je ovladan. Zde je prototyp konstruktoru:

AccelStepper(uint8_t interface = AccelStepper::FULLAWIRE, uint8_t pinl = 2, uint8_t pin2 = 3, uint8_t
pin3 =4, uint8_t pin4 = 5, bool enable = true)

Klicovou polozkou je typ pouzitého rozhrani (ovladace). To bude zaviset na typu krokového motoru,
ktery pouzivate, a pfipadné na reZimu, ve kterém se nachazi. Typ by mél byt specifikovan pomoci
vyraz(, které jsou definovany ve vyctu v souboru AccelStepper.h. Nejbéznéjsimi ovladaci jsou krokovy
a smérovy ovladac, napfiklad ovladac a4988; ovladac s dvéma H-mustky, napfiklad ovladac L298
nebo TB6612; nebo ovladac pro unipolarni motory, napfiklad ULN2003. Ty se specifikuji pomoci
terminologie AccelStepper takto:

AccelStepper::DRIVER (Step-and-direction Driver, 2 driver pins required. Note that any use of
microstepping doesn't matter here. The driver only cares about steps.)

AccelStepper::FULLAWIRE (4 wire full stepper, 4 motor pins required. For a Dual-H-Bridge controller
or unipolar driver. This is the default.)

The following interfaces are ones | have no experience with, but are supported by the library.
AccelStepper::FULL2WIRE (2 wire stepper, 2 motor pins required.)

AccelStepper::FULL3WIRE (3 wire stepper, such as HDD spindle, 3 motor pins required.)
AccelStepper::HALF3WIRE (3 wire half stepper, such as HDD spindle, 3 motor pins required.)
AccelStepper::HALFAWIRE (4 wire half stepper, 4 motor pins required.)

The last interface is used primarily by Adafruit for their motor interface board. It is best documented
by Adafruit and | will not discuss it further.

AccelStepper::FUNCTION (Use the functional interface, implementing your own driver functions, as
Adafruit does.)

Toto pouzivat pro driver DM860H:

//Example using a driver that accepts step/direction input. An enable pin is not used so enable = true
(the default) need not be specified.

// Define pin connections

const int dirPin = 4; //smérovy pin
const int stepPin = 5;//signéalovy pin
// Creates an instance

AccelStepper myStepper(AccelStepper::DRIVER, stepPin, dirPin);
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Funkce nastaveni

Tyto funkce nastavuji hodnoty pro pozdéjsi pouZziti pohybovymi funkcemi. Mély by byt volany nejprve
pro nastaveni pozadovanych podminek, poté mohou byt volany znovu pro jejich zménu. Kladné a
zaporné hodnoty pro smér jsou libovolné v zavislosti na zplUsobu zapojeni ovladace. Klicové je, ze
pohybuji motorem ve dvou opacnych smérech. Na kladnych a zapornych hodnotach pro rychlost
nezalezi, rychlost je uloZena jako absolutni hodnota.

moveTo((long) absolute_position)

Argument: absolute_position v krocich. PoZzadovana absolutni pozice typu long. MizZe byt kladna
nebo zaporna.

Nastaveni cilové pozice. Funkce run() se pokusi posunout motor (maximalné o jeden krok na jedno
volani) z aktudlni polohy do cilové polohy nastavené poslednim volanim této funkce. Pozor: funkce
moveTo() také prepocita rychlost pro dalsi krok. Pokud se snazite pouZivat pohyby konstantni
rychlosti, méli byste po volani moveTo() zavolat funkci setSpeed(). Pokud je funkce moveTo()
zavolana béhem pohybu motoru,cilova poloha se okamZzité zméni a pro vypocet nové rychlosti se
pouzije algoritmus zrychleni. Pokud motor bézi vysokou rychlosti v uréitém sméru a nova cilova
poloha je v opacném sméru, motor bude pokracovat v béhu stejnym smérem, zpomali aZ zastavi a
pak zrychli v novém sméru, dokud se nepfiblizi k novému cili a nezpomali aZ na doraz.

Ptiklad pohybu do absolutni polohy 2038. Nova hodnota targetPosition je po zavolani této funkce
2038.

myStepper.moveTo(2038);
move((long) relative_movement)

Argument: relative_movement v krocich. PoZzadovany pohyb vzhledem k aktualni pozici. Typ
argumentu je long a mize byt kladny nebo zaporny.

Nastaveni cilové polohy vzhledem k aktudlni poloze. Upozornéni: funkce move() prepocitava také
rychlost pro dalsi krok. Pokud se snaZite pouZivat pohyby konstantni rychlosti, méli byste volat
setSpeed() aZ po volani move(). Pokud je funkce move() volana béhem pohybu motoru, vysledek je
stejny jako u funkce moveTo(). Jediny rozdil je ve zplUsobu vypoctu nové cilové polohy.

PFiklad pro posun o jeden krok v kladném sméru vzhledem k aktudlni poloze.

myStepper.move(1);



setMaxSpeed((float) speed)

Argument: rychlost v krocich za sekundu. Pozadovana maximalni rychlost jako hodnota v plovouci
desetinné Carce. Lze predat zapornou hodnotu, ale bude uloZena jako absolutni hodnota.

Nastaveni maximalni pfipustné rychlosti. Tato funkce se obvykle vola jako prvni pfi pouziti objektu
AccelStepper (tj. krokového motoru). Pokud se pouZije funkce run(), pak se motor zrychli na tuto
rychlost. Jakakoli hodnota rychlosti nastavena funkci setSpeed() bude ignorovana. Pokud je pouzita
funkce runSpeed(), pak musi byt funkce setSpeed() zavolana az po funkci setMaxSpeed(). Pozor:
Maximalni dosazitelna rychlost zavisi na procesoru a taktovaci frekvenci. Hodnoty az 4000,0 mohou
fungovat - ale 1000,0 je sazka na jistotu. Rychlosti, které prekracuji maximalni rychlost podporovanou
procesorem, mohou vést k nelinedrnimu zrychlovani a zpomalovani. Vychozi hodnota maxSpeed je
1,0 kroku za sekundu.

Priklad nastaveni maximalni rychlosti na 1000,0 krokd za sekundu.
myStepper.setMaxSpeed(1000.0);
setAcceleration((float) acceleration)

Argument: zrychleni v krocich za sekundu za sekundu jako hodnota s pohyblivou desetinnou ¢arkou.
MuZe byt zadano jako zaporné, ale uloZi se pouze absolutni hodnota.

Nastavuje miru zrychleni/zpomaleni. Zrychleni se pouziva funkci run() ke zvyseni (nebo snizeni)
rychlosti, kterou motor krokuje. Jedna se o nakladné voldni, protozZe vyzaduje vypocet odmocniny.
Nevolejte jej Castéji, neZ je nutné. Vychozi hodnota je 1,0.

Ptiklad nastaveni zrychleni na 50,0 krokd za sekundu za sekundu.
myStepper.setAcceleration(50.0);

MozZna se zeptate: "Nechdpu zrychleni! Co pfesné znamend krok za sekundu za sekundu?". Vysvétlim
vam to.

Zacnéte s rychlosti maxSpeed nastavenou na 200,0 krokl za sekundu a zrychlenim nastavenym na
50,0 kroku za sekundu za sekundu. Nechte nas program opakované volat funkci run(). Funkce run()
zacne pohybovat motorem rychlosti 0,0 kroku za sekundu a kaZzdou sekundu béhu motoru bude tuto
rychlost zvySovat o 50 krokd za sekundu. UvaZujme rychlost a polohu na konci jedné sekundy. Motor
zacne pracovat rychlosti 0,0 kroku za sekundu a za jednu sekundu se zrychli o 50 kroku za sekundu.
Pohyboval se asi o 25 krok( (pFiblizné primérna rychlost za prvni sekundu; ~1/2 * 50). Zrychleni je
konstantni, takZe zde jsou hodnoty rychlosti a polohy (urazené vzdalenosti) v prabéhu ¢asu. Toto jsou
skutecné vysledky ze souboru UnoAccelStepperRunDemo.ino. ProtoZe kazdé volani funkce run()
zpUsobi aktualizaci, jsou hodnoty hlasené kazdou sekundu ponékud jiné, nez byste ocekavali. S timto
nacrtem muzZete experimentovat, abyste se o zrychleni dozvédéli vice. Pro zjisténi vysledk( ani
nemusite pfipojovat motor nebo ovladag, ale je to vétsi zabava, kdyzZ to udélate!

Second:

Speed:

Distance:

Co kdy? je zrychleni zlomkové? Funguje to dobre, jen zrychleni je pomalé. Byla testovana hodnota
zrychleni 1e-14. Algoritmus stéle funguje, ale po velmi dlouhou dobu nedojde k Zadnému pohybu.
(UZ mé to cekani nebavi!)



setSpeed((float) speed)

Argument: rychlost v krocich za sekundu jako hodnota s plovouci desetinnou ¢arkou. Mize byt
kladna nebo zaporna.

Nastavi pozadovanou konstantni rychlost pro pouziti s funkci runSpeed(). Rychlost bude omezena
aktualni hodnotou funkce setMaxSpeed() na +/- maxSpeed. Tato rychlost se bude pouzivat tak
dlouho, dokud bude volana funkce runSpeed() a vysledkem bude provoz s konstantni rychlosti. Pokud
je zavolana funkce run(), bude tato hodnota ignorovana (a prepsana). Rychlosti vyssi nez 1000 kroki
za sekundu mohou byt nespolehlivé. Mohou byt nastaveny velmi nizké rychlosti (nap¥. 0,00027777
pro jednou za hodinu, pfiblizné. Pfesnost rychlosti zavisi na krystalu Arduina. Jitter zavisi na tom, jak
Casto volate funkci runSpeedy).

Priklad nastaveni rychlosti (pro provoz s konstantni rychlosti) na 200,0 krokd za sekundu.
myStepper.setSpeed(200.0);
setCurrentPosition((long) position)

Argument: PoZadovana hodnota polohy v krocich od mista, kde se motor pravé nachazi. Muze byt
kladna nebo zaporna a je typu long.

Tato funkce zajisti, aby se aktudlni poloha motoru a cilova poloha rovnaly zadané hodnoté. Napfiklad
pokud jste motor presunuli do pocatecni polohy (feknéme 213) a zavolate setCurrentPosition(100),
aktualni poloha i cilova poloha budou nastaveny na hodnotu 100. K dosaZeni polohy 200 bude
potieba 100 kladnych krok( (pokud zavolate moveTo(200)), nikoli 13 krok( v zaporném smeéru. Tato
funkce také vynuluje hodnotu rychlosti na 0,0. Tato funkce je nejuzite¢néjsi pro nastaveni nulové
polohy na krokovacim zafizeni po pocate¢nim hardwarovém polohovacim pohybu.

Ptiklad nastaveni aktualni polohy na 0 krokd.
setCurrentPosition(0);

Upozornéni: Tuto funkci nevolejte, pokud probihd pohyb! Hodnoty aktudlni polohy a cilové polohy se
okamzité zméni a rychlost se okamzité nastavi na 0. To donuti motor k pokusu o okam?zité zastaveni a
s nejvétsi pravdépodobnosti povede k vynechani krokd a moZznému poskozeni systému. Pfed volanim
funkce setCurrentPostion() se ujistéte, Ze se krokovy ovladac zastavil.

stop()

Tato funkce nastavi novou cilovou polohu, ktera zpUsobi co nejrychlejsi zastaveni krokového ovladace
s vyuZitim aktudlnich parametrd rychlosti a zrychleni. Volani funkce runToPosition() pfivede motor k
zastaveni. Opakovana volani funkce run() provedou totéz. Motor udéla vice krokl ve sméru, kterym
se pohybuje, neZ se zastavi. To muze byt nékolik krokt, pokud motor bézi rychle a zrychleni je malé.



Pohybove funkce

Uplné vysvétleni, jak AccelStepper pouziva tyto funkce k fizeni pohybu, je uvedeno vyse v &asti
Prehled pohybu. V kazdém pripadé si najdéte ¢as na prostudovani této casti, pokud potifebujete
nahlédnout do fungovani téchto pohybovych funkci. Tyto funkce zpUsobuji skutec¢ny chod motord -
konfiguraéni a nastavovaci funkce by mély byt volany pfed volanim pohybovych funkci.

Nejprve zvazte neblokujici pohybové funkce.
runSpeed()

Pokud je tfeba udélat krok (jak je popsano vyse), posune se o jeden krok a zavede konstantni rychlost
nastavenou poslednim volanim prikazu setSpeed(). Tuto funkci musite volat ¢asto, nejméné vsak
jednou za interval krok(. Vytvari provoz s konstantni rychlosti. Protoze nehleda polohu, Ize ji pouZit k
nepretrzitému chodu motoru. VSimnéte si, Ze funkce runSpeed() inkrementuje nebo dekrementuje
hodnotu currentPosition, ale cilovou polohu ignoruje.

Funkce vrati true, pokud byl motor krokovany, a false, pokud ne. VSimnéte si, Ze to neni stejné jako
chovani funkce run()! Funkce runSpeed() mize byt volana nékolikrat, nez skutecné zplsobi krok.
Vrati false pokazdé, kdyz krok neudéla; true se vrati pouze tehdy, kdyz krok udéla. Na druhou stranu
funkce run() maze byt také voldana mnohokrat, nez zpUsobi krok, ale pokazdé vrati true, dokud se
motor nezastavi.

Pozor: Protoze funkce runSpeed() nepouziva zrychleni, mize nastaveni vysoké hodnoty rychlosti a
nasledné volani funkce runSpeed() zplsobit zastaveni motoru. Chcete-li dosdhnout maximalni
rychlosti motoru, pouzijte funkci run() a nechte motor zrychlit.

Priklady pouziti funkce runSpeed(): UnoAccelStepper_ConstantSpeed.ino (nejjednodussi verze),
UnoAccelStepperExper_1 (jednoduch3, ale hlasi vysledky kazdou sekundu) a také
UnoAccelStepper_speedControl.ino, ktery pouZiva potenciometr pro zménu rychlosti a hlasi vysledky
kazdou sekundu. Mezi experimenty, které muzete vyzkouset, patfi nastaveni maximalnich otacek a
rychlosti na velmi vysoké hodnoty a zjiSténi, zda se motor rozbéhne, nebo se zastavi. Poté zkuste
totéz s funkci speedControl, aby se rychlost pomalu zvySovala, a zjistéte, zda je mozné dosahnout
vysokych otacek.

run()

Funkce run() zavola funkci runSpeed() a poté zavola funkci computeNewSpeed() (viz popis v Casti
Prehled pohybu vyse). Krok se provede, pokud je tfeba a aktudlniPoloha se nerovna cilovéPoloze.
Tato funkce implementuje zrychleni a zrychleni pro pohyb motoru. Musite ji volat co nej¢astéji,
nejméné vsak jednou za minimalni ¢asovy interval kroku,nejlépe v hlavni smycce. Funkce vrati true,
pokud rychlost neni nulovd nebo nebylo dosazeno konecné polohy. (To znamena, Zze motor je
krokovany.) Pokud jsou tyto podminky splnény, bude vradcena hodnota true bez ohledu na to, zda
motor krokoval nebo ne. VSimnéte si, Ze kazdé volani funkce run() provede maximalné jeden krok, a
to pouze tehdy, kdyZz ma dojit ke kroku.

Priklad poutziti run(): UnoAccelStepperRunSimple.ino- Jednoducha ukazka funkce run(). Dalsi skica,
UnoAccelStepperRunDemo.ino, je také pékna, Cista ukazka run(), kterd kazdou sekundu podava
hlaseni na sériovy monitor - pomaha vytvofit si pfedstavu o tom, jak AccelStepper funguje.
Vyzkousejte rlizné maximalni rychlosti a zrychleni a podivejte se, co hlasi.



runSpeedToPosition()

Provede funkci runSpeed(), pokud neni dosazeno cilové polohy. Tuto funkci je tfeba volat ¢asto
stejné jako runSpeed() nebo run(). Spusti motor aktualné zvolenou rychlosti, pokud neni dosazeno
cilové polohy. Neimplementuje zrychleni.

Funkce vrati true, pokud krokovani probéhlo, a false v opacném pfipadé. Pokud chcete zjistit, zda
bylo dosaZzeno cilové polohy, zavolejte nize popsanou funkci distanceToGo().

Ptiklad pouziti funkce runSpeedToPosition(): UnoAccelStepper_ProportionalControl.ino VSimnéte si
pouziti funkce setSpeed() po volani moveTo().

Nyni se podivame na funkce blokovani pohybu. "Blokovani" znamena, Ze dokud se tyto funkce
nedokonci, neprobéhne zadny dalsi programovy kod.

runToPosition()

Tato funkce bude neustale volat funkci run(), ¢imz zablokuje ostatni prikazy, dokud nevrati hodnotu
false, coz znamen3, Ze bylo dosazeno poZadované pozice. Pohybuje motorem (se
zrychlenim/zpomalenim) do cilové polohy a blokuje jej, dokud neni v poloze.

runToNewPosition((long) absolute position)
Provede moveTo(pozice) a poté runToPosition().

Pfesune motor (se zrychlenim/zpomalenim) do nové cilové polohy a zablokuje jej, dokud neni v
poloze.

Argument: absolute_position v krocich. PoZzadovana absolutni poloha typu long. M{iZe byt kladna
nebo zdporna.

Priklad blokovani pohybu na 200.

runToNewPosition(200);



Shrnuti:

- Pro inicializaci pouZijte funkci setMaxSpeed(), poté funkci setSpeed() a poté opakované volejte
funkci runSpeed(), aby se motor pohyboval konstantni rychlosti. Pfestante volat runSpeed(), abyste
motor zastavili.

- Poutzijte setMaxSpeed(), pak moveTo() nebo move() pro nastaveni cile, pak setSpeed() pro
inicializaci, pak opakované volejte runSpeedToPosition() pro krokovani motoru konstantni rychlosti,
dokud neni dosaZeno cilové polohy.

- PouZijte setMaxSpeed(), pak setAcceleration(), pak moveTo() nebo move() pro nastaveni cile, pak
opakované volejte run() pro zrychleni motoru, pohyb k cili a zpomaleni az do zastaveni.

Ve smycce je tfeba zavolat pouze jednu z funkci run.

- Pokud je poZadovano blokovaci chovéni, pouzijte funkci setMaxSpeed(), pak setAcceleration(), pak
moveTo() nebo move() pro nastaveni cile a pak zavolejte runToPosition(). Motor se bude chovat, jako
by se opakované volala funkce run(), ale dokud nebude dosaZeno cilové polohy, nebude mozné
provadét zadny dalsi kdd. Alternativné lze pomoci runToNewPosition() preskocit volani move() nebo
moveTo().

Je $patny napad vkladat volani delay() do smycky s run()! To zplsobi pomaly béh smycky a omezi
rychlost motora.

Jen pro Uplnost: pokud je pouzita funkce run(), funkce setSpeed() rychlost nenastavuje! Rychlost
nastavi pouze funkce computeNewSpeed(), jak je popsano vyse v ¢asti Prehled pohybu.

Funkce stop() motor nezastavi! Nastavi novou rychlost a cil. Chcete-li zastavit, zavolejte funkci run()
nebo runToPosition().

Funkce move() a moveTo() nezplsobi pohyb. Pro vyvolani pohybu je tfeba zavolat funkci run().
(Funkce runToPosition() to udéla také.)

Pokud se pouziva funkce runSpeed(), zalezi pouze na hodnoté rychlosti. Hodnota rychlosti je posledni
hodnota nastavena funkci setSpeed() nebo vypocétena funkci computeNewSpeed(), pokud byla
pouzita funkce run().
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Informativni funkce:

Ty mohou byt volany pro naéteni hodnot uréitych proménnych nebo pro kontrolu stavu pohybu.
Vsimnéte si, Ze rychlost je vZdy v krocich za sekundu a poloha je v krocich od polohy 0. Smér je
povazovan za pravy nebo levy, ale tyto hodnoty jsou libovolné v zavislosti na tom, jak je motor
zapojen do elektroniky rozhrani. Kladné hodnoty polohy jsou opacné nez zaporné hodnoty.

maxSpeed()

Maximalni rychlost nastavena pomoci setMaxSpeed - pro pfipad, Ze jste zapomnéli. Vraci hodnotu s
pohyblivou fadovou c¢arkou.

speed()

Vrati posledni rychlost jako hodnotu s plovouci desetinnou ¢arkou v krocich za sekundu. MUze to byt
rychlost nastavena funkci setSpeed(), pokud byla volana pouze funkce runSpeed(), nebo rychlost
vypoctend, pokud byla volana funkce run() nebo pokud byla volana polohovaci rutina.

targetPosition()

Cilova pozice nastavena funkci move() nebo moveTo(). Vraci hodnotu long.
currentPosition()

Kde se motor pravé nachazi. Vraci hodnotu long.

distanceToGo()

Rovna se targetPosition - currentPosition jako kladné celé Cislo. Vraci hodnotu long. Vzdalenost z
aktualni polohy do cilové polohy v krocich.

isRunning()

Vraci true, pokud rychlost neni nulova a distanceToGo neni 0.
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V/zoroveé programy

Pokud jste tak jesté neucinili, je nyni vhodnda doba, abyste se podivali na ukdzkové programy, které
jsem pfilozil. Ty byly pfedstaveny vyse, kdyz se probiraly funkce runSpeed() a run(), ale chci se ujistit,
Ze si jich vS§imnete. MUZete si je stahnout jednotlivé a vybrat si jen ty, které vas zajimaji, nebo si
stahnout archiv AccelStepperDemos.zip. Podporovany jsou tfi typy ovladacl. Stac¢i odkomentovat
ten, ktery chcete pouZzivat, a ostatni zakomentovat. VSechny byly testovany na Uno a Duemilanovi,
ale mély by fungovat na jakékoli verzi Arduina podporujici AccelStepper. Knihovna ElapsedMillis
slouzi ke snadnému tisku v sekundovych intervalech. Lze ji stdhnout pomoci spravce knihoven, nebo
Ize s trochou snahy pouzit také knihovnu millis().

UnoAccelStepper_ConstantSpeed - Pouziva funkci runSpeed() k fizeni jednoho krokového zafizeni.
UnoAccelStepperExper_1 - Jednoduchy pfiklad runSpeed() s jednosekundovym hlasenim.

UnoAccelStepper_speedControl - Pouzivad potenciometr k fizeni rychlosti. M3 hldseni. Pouziva
runSpeed() - mlzZe provadét spoustu experiment(.

UnoAccelStepperRunSimple - Stepper poskakuje mezi meznimi hodnotami. Nejlepsi jednoducha
ukazka run().

UnoAccelStepperRunDemo - ukazuje, jak funguje run(). Také demonstruje ucinky funkci move a stop.
Obsahuje hlaseni kazdou sekundu. Funguje skvéle pro provadéni mnoha experiment( - hlaseni je
velmi uzite€né pro ziskani prehledu.

UnoAccelStepper_ProportionalControl - Pouziva vstup potenciometru. Ma volitelnou rutinu pro
zobrazeni portu. Vypisuje informace o poloze. Ukazuje pouziti funkce runSpeedToPosition() a
setSpeed() po funkci moveTo().
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