跑了 V1_11_safe_servo1_correct_length.py ，反应和旧的（数据长度=7）一样。 截图请看结果. 舵机 ID1 备注： ID1 : 1500是关闭手指，理论上 PMW >1500就没反应了, 没得再关了 ,但事实上 1550 手指还能关一些，这将来可以用来“夹紧棋子” 
ID1 : <1500 开手指 
你要把ID1 限于 500-1550 
下一步 请把 V1_6_safe_servo6_test.py 改去 数据长度=8 跑了 
[image: ]

跑了V1_10_safe_servo6_correct_length.py，反应和旧的（数据长度=7）一样。[image: ]

插电开机时，复位太快，很危险。我想改它的动作的时间，要如何改？

[image: _cgi-bin_mmwebwx-bin_webwxgetmsgimg__&MsgID=2248970124477532049&skey=@crypt_469eb0c6_aa6e32dd1d1934c7a7f94e5d6105d2e4&mmweb_appid=wx_webfilehelper]










py ID4 和 ID5 :
1500 = 中
1600 = 前
1400 = 后
PMW值加减对机器臂的变化：
ID1 加 = 关手指； 减=开手指
ID2 加 =转左； 减=转右
ID3 加 =往前； 减=往后
ID4 加 =往前； 减=往后
ID5 加 =往前； 减=往后
ID6 加 =转左； 减=转右
幅度有跟上厂家 V1.3 软件产生的动作.


[bookmark: _GoBack]棋盘高度 : 23mm
举起高度 :25mm
注：把棋盘高度 和 举起高度 参数独立抽出来 
A 地处（夹棋子） ：ID2,3,4,5 PMW？ 
A 高处（举起棋子） ：ID2,3,4,5 PMW？ 
B 高处（举起棋子） ：ID2,3,4,5 PMW？ 
B 地处（夹棋子） ：ID2,3,4,5 PMW？ 
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lichael AI_ROBOT\1_Test_Robot_Arm\2_Test_Servo’python V1_11_safe_:

LeArn V1-11 - SAFE SERVO #1 TEST

cou : couT

Baud 9600

ervo ID 1

PiM sequence : 1500 - 1550 —> 1500 => 1450 —> 1500
ve time  : 2000 ms

)L: Header 55 55 | Length = data-area bytes + 1 | Length = 08
Y Servo #1 will be commanded.
1D3/ID4/105 are NOT commanded.
is restricted to 1450 / 1500 / 1550.

i BUBS 4 T HOME (ID1=1500) Jii» # Enter JF:
OPEN OK

[1/5] HOME -> 1500 us / T2000
ervo #1 > PUM 1500 us

AN I

Tine > 2000 ms
e > 55 55 08 03 01 DO 07 01 DC 05
[2/5] TEST -> 1550 us / T2000
Servo #1 = PIM 1550 us
t > 2000 ns
X > 55 55 08 03 01 DO 07 01 0E 06
[3/5] HOME > 1500 us / T2000 L}
Servo #1 -> PRM 1500 us
Time > 2000 ms
X > 55 55 08 03 01 DO 07 01 DC 05

[4/5) TEST -> 1450 us / T2000

Servo #1 -> PWM 1450 us

Tine = 2000 ms

Tx > 55 55 08 03 01 D0 07 01 AA 05

(5/5] HOME -> 1500 us / 72000
ervo #1 > PUM 1500 us

Time > 2000 ms
X -> 55 55 08 03 01 DO 07 01 DC 05
TEST DONE

ervo #1 should now be at HOME = 1500 us.
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:\Michael AI ROBOT\1 Test_Robot Arm\2_Test_Servo>python V1_10_safe_servo6_correct_length. py

eArm V1-10 — SAFE SERVO #6 TEST

M : COM7
ud : 9600
Servo ID : 6
WM sequence : 1500 —> 1450 —> 1500
ove time : 2000 ms
’ROTOCOL :
Header : 55 55
Length : data—area bytes + 1
Data bytes : 7
Length : 08

€ONLY Servo #6 will be commanded.
1ID3/1D4/ID5 are NOT commanded.

IMMLM?A& T HOME (ID6=1500) Ji. 1% Enter JFfh: #A N HUJ:
ZCOM7 OPEN OK

{[1/3] HOME —> 1500 us / T2000

Servo #6 —> PWM 1500 us [ ]
Time -> 2000 ms

ITX -> 55 55 08 03 01 DO 07 06 DC 05

[2/3] TEST -> 1450 us / T2000

Servo #6 —> PWM 1450 us

Time > 2000 ms

X —> 55 55 08 03 01 DO 07 06 AA 05

[3/3] HOME —> 1500 us / T2000
[Servo #6 —> PWM 1500 us

ime > 2000 ms
X —> 55 55 08 03 01 DO 07 06 DC 05
EST DONE

Servo #6 should now be at HOME = 1500 us.
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(& LeArm_ESP32_Arduino - Robot_arm.cpp | Arduino IDE 2.2.1
le_Edit_Sketch Tools Help

ESP32 Dev Module
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caseAPP_SERVOS [l 457 pumservo_obj . init();
robot->{@8e(1000) 458 else
« PC_BLE CTLhpp @ 450 Seriall.begin(115200 ,SERIALBNI , BUSRX , BUS_TX);
PP SERVOS RESEL 450 busservo_obj.init (&serial1);
as1 nit();
 PS2_CTLepp srees2 @ 462
& [—— =
 PS2_CTLhpp sces2 @ 464 | kinematics_init(&kinematics);
uint8_t 881 status; 465 | memset(&robot_arm, @, sizeof(RobotArmHandleTypeDef));
> Pwmservo.cpp sicwo... @ 465
67
~ Robot_arm cpp ®f oo
action_group._fesel(); 460
void LeArm_t-action_g 470
Fesi(1000); 471 | knot_run(6, SERVOS_RESET DUTY, time);

void LeArm_t- fe8@l(ui. 470 | lnnt munfE cEOUAE DECET MUTV timal.




