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& os
Programando o mapeamento

Transcricdo

Na IDE do Arduino, podemos implementar o programa, visando o mapeamento entre o servo motor e o joystick.

A primeira coisa que podemos fazer é importar a biblioteca do servo motor:

#include <Servo.h>

void setup() {
}

void loop() {
¥

Vamos definir um angulo inicial para o servo motor, que sera de 90°. Além disso, vamos criar constantes para mapear os

pinos dos eixos X e Y do joystick:

#include <Servo.h>

#tdefine ANGULO_INICIAL_MOTOR 90

// --- Mapeamento dos Joysticks ---
#tdefine joysticklX A@

#tdefine joystickly Al

void setup() {
}

void loop() {
}

Resta agora definir o servo motor. Definiremos o primeiro como motorBase :

#include <Servo.h>

#define ANGULO_INICIAL_MOTOR 90

// --- Mapeamento dos Joysticks ---
#define joysticklX A@

#define joysticklY Al

// --- Mapeamento dos Servos ---
Servo motorBase;

void setup() {
}

https://cursos.alura.com.br/course/arduino-robotica/task/26210 1/3



27/04/2020 Arduino: Aula 4 - Atividade 5 Programando o mapeamento | Alura - Cursos online de tecnologia
void loop() {
}

Dentro da fungdo setup() , precisamos definir o pino esta o controle do servo motor, o pino 5:

void setup() {
motorBase.attach(5);

Ainda nesse fungéo, vamos definir as portas do joystick como portas de entrada. Por enquanto sé faremos o

mapeamento do pino X:

void setup() {
motorBase.attach(5);
pinMode(joystick1X, INPUT);

E colocamos o motor na posicdo de 90°, guardada na constante ANGULO_INICIAL_MOTOR :

void setup() {
motorBase.attach(5);
pinMode(joystick1X, INPUT);
motorBase.write(ANGULO_INICIAL_MOTOR);

Até aqui nenhuma novidade, vamos entdo iniciar o mapeamento da entrada analégica para o servo motor.

Mapeamento da entrada analdgica para o servo motor

Dentro da funcgdon loop() , vamos criar a variavel posX , que ird receber o valor do eixo X do joystick:

void loop() {
int posX = analogRead(joysticki1X);

Agora precisamos mapear o intervalo numérico da entrada analdgica (0 até 1023) para o intervalo de angulos do servo
motor (0 até 180). Para isso existe a funcdo map() , que permite efetuar o mapeamento de um intervalo numérico em
outro intervalo numérico desejado. Isso significa que em um intervalo numérico, que vai de um valor minimo até um
valor méaximo, o valor minimo serd mapeado em um novo valor minimo, e o valor maximo sera mapeado em um novo
valor maximo, assim como os valores intermedidrios, que serdo remapeados em novos valores intermedidrios, de forma

correspondente.

No nosso caso, vamos mapear o intervalo 0-1023 para o intervalo 0-180. A func?o recebe por pardmetro o nimero a ser
mapeado (no nosso caso, o numero contido na variavel posx ), o limite inferior do intervalo de valores atual (0), o limite
superior do intervalo de valores atual (como o valor de posx vem da entrada analdgica, o limite superior é 1023), além
do limite inferior do novo intervalo de valores mapeados (0) e do limite superior do novo intervalo de valores mapeados

(180, maior angulo possivel do servo motor).
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Entéo, o cédigo fica assim:

void loop() {
int posX = analogRead(joystick1X);
posX = map(posX, ©, 1023, 0, 180);

Agora que posx representa um angulo valido, vamos passa-lo para o servo motor e adicionar um delay para garantir

um intervalo entre as leituras:

void loop() {
int posX = analogRead(joysticki1X);
posX = map(posX, ©, 1023, 0, 180);
motorBase.write(posX);
delay(100);

Agora que o c6digo estd pronto, vamos testa-lo no préximo video!
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