
  

Motores



  

Corrente
● A corrente máxima que o Arduino Uno gerencia 

é de cerca de 200mA por placa e no máximo 
40mA por porta lógica (recomendando-se 20mA 
por segurança)



  

Corrente
● Motores de corrente contínua podem ser 

fabricados para trabalhar com correntes 
pequenas, MAS, podem consumir bastante mais 
corrente se forem ‘travados’

● Desta forma recomenda-se não ligar motores 
diretamente às portas do Arduino
– Usar circuitos ‘driver’



  

Corrente

Tipicamente 
160mA

Picos de consumo de 650mA. Quando 
ligado(s) na placa do Arduino pode deixá-
lo instável



  

Circuitos drivers

LD298, 2 motores DC ou um 
de passo de 4 fios

LD293, 4 motores DC ou 2 de passo 
de 4 fios; também dá acesso a 
algumas portas do Arduino e tem 
ligação para 2 servo motores (mas, 
usando alimentação do Arduino)



  

Circuitos drivers



  

Ponte H
● Motores de corrente contínua giram

em sentido oposto se a corrente tiver o
sentido invertido

● A ponte ‘H’ permite inverter o fluxo da corrente 
em um circuito
– Os drivers para motores vistos usam esta técnica



  

Ponte H



  

Nos módulos L298

In1 / In2 (motor A) ou
In3 / In4 (motor B)

EnA, EnB habilitam os 
motores ou PWM



  

Nos módulos L298



  

Controle

Define as portas utilizadas para 
controle da direção de giro dos 
motores

Define as portas utilizadas para 
controle da direção de giro dos 
motores como sendo saídas



  

Controle

FUNÇÕES

Utilizadas para controlar os níveis 
lógicos nas portas de controle, e, com 
isso, o sentido do giro dos motores



  

Controle

Chamada das funções

Como não foi definida a velocidade (os 
jumpers EnA e ENB não forma 
retirados da placa L298), a velocidade 
será sempre máxima



  

Controle de velocidade
● RETIRAR os jumpers EnA e EnB
● Ligar os controles EnA e EnB ao Arduino em portas 

PWM (ex.: 9 e 10)
● Definir as portas como sendo de saída
● Para controle de velocidade, usar:

– AnalogWrite(9, 100);     por exemplo
neste caso a porta 9 receberá o valor 100 (pode ir de 0 a 255)



  

Nos módulos L293

Se o jumper estiver 
ligado a energia 
recebida será conectada 
ao ‘Vin’ do Arduino



  

Ligações FIXAS



  

Controle

Biblioteca AFMotor

Basta declarar uma variável e informar 
qual motor será controlado por ela (1 a 
4), e, depois qual a função desejada:

 SetSpeed – ajusta velocidade (0-
255)
 run com
   RELEASE – para o motor
   FORWARD – sentido frente
   BACKWARD – sentido inverso 



  

Com sensores de linha

Sensores IR conectados nas 
portas A0 e A1; as demais 
ligações vem do ‘shield’ L293



  

Comparações simples dos 
valores lidos, os quais dependem 
de haver ou não reflexão de luz 
(testar os valores para SEU 
sensor, ajustando a 
sensibilidade, e, se necessário, 
alterar no código o valor de 
‘limiarLeitura’ – que neste 
exemplo tem o valor 36).
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