Motores



Corrente

* A corrente maxima que o Arduino Uno gerencia
é de cerca de 200mA por placa e no maximo
40mA por porta logica (recomendando-se 20mA
por seguranca)



Corrente

* Motores de corrente continua podem ser
fabricados para trabalhar com correntes
pequenas, MAS, podem consumir bastante mais
corrente se forem ‘travados’

* Desta forma recomenda-se nao ligar motores
diretamente as portas do Arduino

— Usar circuitos ‘driver



s

Tipicamente
160mA

Corrente

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



Circultos drivers

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

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



Ircuitos drivers

C



Ponte H

* Motores de corrente continua giram
em sentido oposto se a corrente tive

sentido invertido

* A ponte ‘H’ permite inverter o fluxo da corrente
em um circuito
- Os drivers para motores Vvistos usam esta técnica




Ponte H




Nos modulos L298

MOTOR IN1 IN2
" L23aN
HORARIO Sv GND ‘
ANTI-HORARIO GND Sv stcutson METORE
PONTO MORTO GND GND 2VGND 5V :
FREIO 5v 5v

In1/In2 (motor A) ou

In3/ In4 (motor B) EnA, EnB habilitam os

motores ou PWM



Nos modulos L298

Energia

Motor A

Se o jumper for
mantido o driver
fornecera 5V

Motor B



Controle

11///Direcéo do motor A Define as portas utilizadas para
2 #define IN1 4 ~controle da dire¢do de giro dos
3 #define IN2 5 “ motores

4 //Direcao do Motor B
5 #define IN3 6
6 #define IN4 7

8 void setup()
9
10 pinMode (IN1, QUTPUT): Define as portas utilizadas para
11 pinMode(INZ2, OUTPUT); « —  controle da direcao de giro dos
2 pinMode({IN3, OUTPUT); motores como sendo saidas
13 pinMode(IN4, OUTPUT) ;



16 volid motorAhorario(){

17 digitalWrite(IN1, HIGH)
18 digitalWrite(IN2, LOW);
19}

20

21 void motorBhorario(){
22 digitalWrite(IN3, HIGH)

23 digitalwWrite(IN4, LOW);
24}

25

6 vold motorfAantiHorariol() {
27 digitalwWrite(IN1, LOW);

28 digitalWrite(IN2, HIGH)
29 }

1 void motorBantiHorario(){
32 digitalWrite(IN3, LOW);
33 digitalWrite(IN4, HIGH)
34 '}
6 vold paraMotorA(){

37 digitalWrite(IN1, HIGH)
38 digitalWrite(IN2, HIGH)
39 }

40
41 void paraMotorB[()K

42 digitalWrite(IN3, HIGH)
43 digitalWrite(IN4, HIGH)
44}
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Controle

FUNCOES

Utilizadas para controlar os niveis
l6gicos nas portas de controle, e, com
1SS0, 0 sentido do giro dos motores



:{

!

vold loop()

motorAhorariol) ;
motorBhorariol) ;
delay(30003) ;
paraMotorB() ;
delay(100) ;

motorBantiHorariol) ;

delay(3000) ;
paraMotorhl() ;

paraMotorB() ;
delay(3000) ;

motorfantiHorariol) ;

motorBhorario() ;
delay(3000) ;
paraMotorAl
paraMotorB(
delay(5000) ;

i.’
);

r

Controle

Chamada das funcoes

Como nao foi definida a velocidade (os
jumpers EnA e ENB n&o forma
retirados da placa L298), a velocidade
sera sempre maxima



Controle de velocidade

RETIRAR o0s jumpers EnA e EnB

_igar os controles EnA e EnB ao Arduino em portas
PWM (ex.: 9 e 10)

Definir as portas como sendo de saida

Para controle de velocidade, usar:

- AnalogWrite (9, 100); porexemplo
neste caso a porta 9 recebera o valor 100 (pode ir de 0 a 255)



The EXT_PWR terminals on the
shield dees not hawe a protaction
diode Be careful not ta plug it in
backwards or you will dastroy the
matar shield and/or your Arduino

Nos modulos L293

T a= (R R

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




Ligacoes FIXAS

Sinal

Fisicn

Fisic

Sinal

Uso

18

Digital 19/ SCL

17

Digital 18 / SDA

16

AREF

Sem ligacdo

15

GND

IOREF

14

Digital 13/ LED

livre

Reset

Digital 12 /

HC595 DIR_LATCH

VCC + 3,3Volts

12

Digital 11 / PWM

PWM2A/ DC Motor #1 / Stepper #1

VCC + 5Volts

11

Digital 10 / PWM

PWMIB/ Servol

GND

10

Digital 09 / PWM

PWMIA/ Servo2

GND

Digital 08

HC595 DIR_SER

+Vin, 7 a 12VDC

=l W &g~

Digital 07

HC595 DIR_EN

Digital 14 / Analdgica 00

Digital 06 / PWM

PWMOA/ DC Motor #4 / Stepper #2

Digital 15 / Analégica 01

Digital 05 / PWM

PWMOB / DC Motor #3 / Stepper #2

Digital 16 / Analdgica 02

Digital 04

HC595 DIR_CLK

Digital 17 / Analgica 03

Digital 03 / PWM

PWM2B / DC Motor #2 / Stepper #1

SDA / Digital 18 / Analégica 04

Digital 02

livre

SCL / Digital 19 / Analogica 05

= W e

Digital 01 / Tx

= | W & -] e

Digital 00 / Rx




Controle

1 #include =AFMotor.h=

-
£

I

g1

o
o]
£

9

3 AF _DCMotor motorl(l); //Ligado na posicédo 1

5 wvold setup() {

motorl .setSpeed(100) ; //Velocidade do motor (PWM)
motorl. run{RELEASE] ; //Para o motor

10 void loop() {

11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

21}

motorl. run{FORWARD) ; // Liga o Motor
delay (2000) ;

motorl .setSpeaed(200) ;

delay (2000) ;

motorl.run(RELEASE); // Desliga o Motor
delay(50) ;

motorl.run{BACKWARD); //Inverte a rotacéo
delay(2000) ;

motorl. run(RELEASE) ;

delay(3000) ;

Biblioteca AFMotor

Basta declarar uma variavel e informar
gual motor sera controlado por ela (1 a
4), e, depois qual a funcao desejada:

SetSpeed — ajusta velocidade (0-

255)

run COm
RELEASE — para o motor
FORWARD — sentido frente
BACKWARD — sentido inverso



I Com sensores de linha

1 //Leitura analogica - ajustar os valores antes
2 #define MotorAl 7

S #define MotorhAZ 6
4 #define MotorBl 9 Sensores IR conectados nas

5 #define MotorB2 8 portas AO e Al; as demais

O #define PWMmotorl 5 - ~ ‘afni )
< ltdefine PiMmotor? 10 ligacOes vem do ‘shield’ L293

8

9int pwmMotorl=120; // velocidade motor 1

10 int pwmMotorZ=150; // velocidade motor 2

11 int LimiarlLeitura = 36;

12

13 void setup() {

14 pinMode(MotorAl ,OUTPUT) ;

15 pinMode(MotorAZ, OUTPUT) ;

16 pinMode(MotorBl,0UTFUT) ;

17 pinMode(MotorB2,0UTRPUT) ;

18 pinMode(PWMmotorl,OUTFLT) ;

19 pinMode(PWMmotorZ, OUTFLT) ;

20 pinMode(A®, INPUT); // para leitura analdgica do sensor 1
21 pinMode(Al, INPUT); // para leitura analdgica do sensor 2
L8




24 woid loop() {
25 int SensorEsquerdo = analogRead(AB) ;
26 int SensorDireito = analogRead(Al);

27 if(SensorDireito<limiarlLeitura && SensorEsquerdo<limiarleitura) //Em frente

28

29 digitalWrite(MotorAl, HIGH);

30 digitalWrite(MotorA2, LOW);

31 digitalWrite(MotorBl, HIGH);

32 digitalWrite(MotorB2, LOW);

33 analogwWrite (PWMmotorl, pwmMotorl);

34 analogWrite (PWMmotor2, pwmMotorl);

'_:l:_'.l

36 else if(SensorDireito=limiarleitura && SensorEsguerdo<limiarleitura) //Esquerda - . | d

A Comparacoes simples dos

38 digitalWrite(MotorAl, LOW); p g p .

39 digitalWrite(MotorA2, HIGH); valores lidos, 0s quais dependem
40 digitalWrite(MotorBl, HIGH) ; ~ ~

41 digitalWrite(MotorB2. LOW) : de haver ou nao reflexao de luz
47 analogwWrite (PWMmotorl, pwmMotor?);

43 analogwWrite(PWMmotor2, pwmMotorZ); (teStar OS_ Valores para SEU
44} sensor, ajustando a

45 else if(SensorDireito<limiarleitura && SensorEsquerdo=limiarleitura-1) //Direita . _’_ J , .
a6 sensibilidade, e, se necessario,
a7 digitalWrite(MotorAl, HIGH); SR

48 digitalWrite(Motora2, LOW); alterar no COdIgO o valor de
49 digitalWrite(MotorBl, LOW); [T H . 1

50 digitalWrite(MotorB2, HIGH) ; IImIarLeltura que neSte

51 analogwrite (PWMmotorl, pwmMotor2); exemplo tem o valor 36

52 analogwWrite(PWMmotor2, pwmMotorz); p )

53 }

54 eglse if(SensorDireito=limiarlLeitura && SensorEsquerdo=limiarLeitura) //Voltar

55 |

=15] digitalWrite(MotorAl, LOW);

57 digitalWrite(MotorAz, LOW);

58 digitalWrite(MotorBl, LOW) ;

59 digitalWrite(MotorB2, LOW) ;

(516! delay(10000) ;
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