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K éemu program slouzi?

Program WinSOS 2 je uren pro ovladani servokontroléru SOS-AT a dalSich kompatibilnich pfistroj(,
napfiklad servokontroléru Mini SSC Il (www.seetron.com).

Programem Ize vytvaret a pfehravat sekvence pohyb( modelafskych servomechanismi (dale jen
serv) a ve spolupraci se servokontrolérem SOS-AT rozpohybovat napfiklad $kolni robot ROB1-3,
polohovany servy (viz obr.1).

Obr. 1- ROB1-3

Pozadavky na systém

Operacni systém Windows 95/98/NT/2000/XP, 1MB volného mista na pevném disku, sériovy port
RS232C.

Instalace programu

Program neni nutno instalovat, postali pfekopirovat soubor winsos2.exe z dodaného CD na pevny
disk pocitaCe a spustit. Do stejného adresare, ze kterého je program WinSOS 2 spustén, si také do
souboru comport.cfg uklada posledni zvolené nastaveni komunika¢niho portu pro pfipojeni
k servokontroléru SOS-AT.

Nastaveni parametri programu

Po spusténi programu nejprve z menu zvolime parametry komunikacniho portu volbou nabidky
Communication v nastrojové listé (viz obr. 2).
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Obr. 2 - Communication Obr. 3- COM

V nabidce nejprve zvolime polozku COM, v niz nastavime Cislo sériového portu, napfiklad 1 pro
COM1 (viz obr. 3).

V poloZce bps (viz obr. 4) pak nastavime komunikaéni rychlost sériového portu, ktera vyhovuje
pfipojenému zafizeni. Pro servokontrolér SOS-AT zvolime komunika&ni rychlost 9600.
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Dalsi volby v této polozce jsou pfipraveny pro pouziti programu s fadiCi serv, které jsou pfikazové
kompatibilni s servokontrolérem SOS-AT, ale pouzivaji vy8Si komunikacni rychlosti.

Nastavenim téchto parametrll textu je program pfipraven k ovladani servokontroléru SOS-AT,
pfipojeného na sériovy port pocitace.

PFi dalSim otevfeni programu jiz zlistava nastaveni parametrii komunikace zachovano.

Ovladani programu

V okné programu jsou na panelu ovladaci okénka serv s vychozim nazvem ,,Servo 1 az ,,Servo 8*
(viz obr. 5).
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Obr. 5 — hlavni panel Obr. 6 — nastaveni parametrt posuvniku

Pokud do plochy tohoto okénka klikneme mimo posuvnik pravym tlacitkem mysi, otevie se dialogové
okno nastaveni parametru ,,Settings* (viz obr. 6), ve kterém mizeme zménit nazev okénka, adresu
(podrobnosti naleznete v pfiru¢ce k SOS-AT) a rozsah pohybu serva.

V téchto okénkach jsou umistény posuvniky, kterymi mizeme pfimo ovladat pohyb serva a aktualni
pozice posuvniku je okamzZité zobrazena v tabulce ve spodni &asti okna programu. Pokud jsme s
nastavenou pozici serv spokojeni, stiskneme tlacitko Next (viz obr. 7) a aktualni pozice serv se zapiSe
do nasledujici pozice tabulky. Proto nedojde pfi zapisu k pohybu serv ze zvolené pozice.
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Obr. 7 — nastaveni interpolace Obr. 8 — nastaveni zplsobu prehravani

Nyni mGzeme posuvniky nastavit dalSi pozici serv a postup opakovat az do vytvoreni celé sekvence
pohybu.

ProtoZe ruéné vytvafime pouze pozice kli€ove, pfi pfehravani zaznamenané sekvence je mezi t€mito
pozicemi provadéna interpolace. Celkovy pocet takto interpolovanych krokl je pfi ukladani kazdé
klicové pozice mozno nastavit posuvnikem v okénku ,,Steps* (viz obr. 7). Timto posuvnikem zvolime
pocet krok(, které budou automaticky viozeny mezi dvé kliCové pozice serva. Rozestup mezi
jednotlivymi vkladanymi kroky je pevné nastaven na 40ms (1/25s). Nastaveni posuvniku Steps na 25
krokt tedy odpovida 1s pohybu mezi dvéma kliCovymi pozicemi. Posuvnik je pfi startu programu
nastaven na hodnotu 15, ktera zamezi nezadoucim rychlym pohybim pfipojeného zafizeni pfi ladéni
programu.

Pokud chceme vytvofit vSechny polohy serv ru¢né a nevkladat Zadnou interpolaci, postaci nechat
posuvnik Steps stale nastaven na 1. Pfi pfehravani sekvence se pak neprovadéji zadné mezikroky.
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Pokud mame klicové pozice nastaveny, miizeme sekvenci prehrat.

Nejprve zvolime od kterého do kterého kroku (fadky tabulky) se ma sekvence prehravat. To
nastavime v okénkach ,,from“ a ,,to“ (viz obr. 8).

Zvolime také zpUsob pfehravani sekvence:

»once* — pouze jednou
,»Loop* — pfehravat stale dokola
»Zigzag“ — tam a zpét

Stiskem tlagitka Play zatne pfehravani sekvence od pozice, zadané v poloZce ,,from*. Rychlost
pfesunu ze sou€asné pozice do prvniho bodu pfehrdvané sekvence je omezena, nedojde tedy k
prudkému pohybu serv. Serva nejprve plynule najedou na vychozi pozici sekvence.

Tlagitko Play se pfi béhu pfehravani zméni na Stop. Pfehravani sekvence lze ukonéit stiskem
tladitka Stop; prehravana sekvence se ukonéi po dokonCeni aktualné provadéné kliCové pozice a
tlaCitko Stop se znovu zméni na Play.

Pokud je hodnota polozky ,,from* rovna polozce ,to“ pfehravani se nespusti, protoze rozsah
sekvence neni korektné nastaven.

Pokud mame celou sekvenci doladénu, mGzeme ji ulozit volbou polozky ,,Save® z nabidky File.
Otevfit ulozenou sekvenci mizeme z nabidky File zvolenim polozky ,,Open‘ (viz obr. 9). Volbou
polozky ,,Exit“ program ukon&ime.
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Obr. 9 — polozka File

Ostatni vlastnosti

Program obsahuje funkci zpomaleni pohybu serv pfi nastavovani kliCovych pozic serv a také pfi
uzivatelskych pfechodech mezi klicovymi body v tabulce, napfiklad kliknutim mysi. Nedovoli tedy
servu pfechod z jedné krajni pozice do druhé krajni pozice v ¢ase kratSim nez jedna sekunda. Toto
zpomaleni je ochranou pfed nezadoucim rychlym a neoéekavanym pohybem ovladaného zafizeni pfi
ruénim ladéni sekvenci pohybl. Zpomaleni pohybu se ovSem netyka prehravani vysledné sekvence,
kde by mohlo byt omezuijici.

Zavérem
Véfime, Ze s timto programem, ktery vznikl po zkuSenostech s jeho prvni verzi, budete spokojeni a
ocenite pfedevSim jeho uZivatelskou jednoduchost a pfimoc&arost pfi vytvafeni vlastnich sekvenci
pohybu.

Technicka podpora

Technickou podporu a nové verze programu WinSOS 2 muzete zdarma ziskat na www.hobbyrobot.cz
a www.siliconbrain.biz.



