/************************************************************************************************************/

/*                                                                                                          */

/*  SKETCH    : Armsein_Met_4_Servos_Alt.ino                                            DATUM: 29-Jun-2015  */

/*                                                                                                          */

/*  DOEL      : Demonstreert het gebruik van Arduino om de armen van 4 microservos naar zijn de uiterste    */

/*              posities te bewegen.                                                                        */

/*                                                                                                          */

/*              Start : De controle draad van de servos moeten met Digitale Outputs 4, 5, 6 en 7 verbonden  */

/*                      zijn.                                                                               */

/*                                                                                                          */

/*              Acties: Analoge Input A0 naar aarde: arm van servo 1 naar minimum.                          */

/*                      Analoge Input A0 los       : arm van servo 1 naar maximum.                          */

/*                      Analoge Input A1 naar aarde: arm van servo 2 naar minimum.                          */

/*                      Analoge Input A1 los       : arm van servo 2 naar maximum.                          */

/*                      Analoge Input A2 naar aarde: arm van servo 3 naar minimum.                          */

/*                      Analoge Input A2 los       : arm van servo 3 naar maximum.                          */

/*                      Analoge Input A3 naar aarde: arm van servo 4 naar minimum.                          */

/*                      Analoge Input A3 los       : arm van servo 4 naar maximum.                          */

/*                                                                                                          */

/************************************************************************************************************/

/************************************************************************************************************/

/* Declaraties and variabelen initializaties                                                                */

/************************************************************************************************************/

#include <Servo.h>

#define SERVOUPD  10  // Deze regel definieert de tijd in milliseconden tussen de servo stappen.

// Een kleiner getal correspondeert met een hogere servo snelheid. 10 ~ 20 graden/sec.

const byte    MINANGLE[4] = {   60,   45,  15,  0};  // Deze regel definieert de minimum hoeken van elke servo.

const byte    MAXANGLE[4] = { 120, 135, 175, 180};  // Deze regel definieert de maximum hoeken van elke servo.

const byte    SERVOPIN[4] = {4, 5, 6, 7}; // Deze regel definieert de 4 digitale pinnen waar de servo's mee

// verbonden zijn.

unsigned long ServoTimer[4];

byte          TargetAngle[4];

byte          Angle[4];

Servo         DemoServo[4]; 

/************************************************************************************************************/

/* Setup (eenmalig)                                                                                         */

/************************************************************************************************************/

void setup () 

{


pinMode (A0, INPUT_PULLUP);


pinMode (A1, INPUT_PULLUP);


pinMode (A2, INPUT_PULLUP);


pinMode (A3, INPUT_PULLUP);


for (byte s = 0; s < 4; s++)


{



ServoTimer[s] = millis () + SERVOUPD;



DemoServo[s].attach (SERVOPIN[s]);


}

}

/************************************************************************************************************/

/* Main loop (continue)                                                                                     */

/************************************************************************************************************/

void loop () 

{


if (digitalRead (A0) == LOW)



TargetAngle[0] = MINANGLE[0];


else



TargetAngle[0] = MAXANGLE[0];


if (digitalRead (A1) == LOW)



TargetAngle[1] = MINANGLE[1];


else



TargetAngle[1] = MAXANGLE[1];


if (digitalRead (A2) == LOW)



TargetAngle[2] = MINANGLE[2];


else



TargetAngle[2] = MAXANGLE[2];


if (digitalRead (A3) == LOW)



TargetAngle[3] = MINANGLE[3];


else



TargetAngle[3] = MAXANGLE[3];


for (byte s = 0; s < 4; s++)



if (millis () > ServoTimer[s])



{




ServoTimer[s] = millis () + SERVOUPD;




if (Angle[s] < TargetAngle[s]) Angle[s]++;





if (Angle[s] > TargetAngle[s]) Angle[s]--;




DemoServo[s].write (Angle[s]);


}

}

/************************************************************************************************************/

/* Einde                                                                                                    */

/************************************************************************************************************/

