Controle de motores usando o shield 1.D293

Do Inglés, shield quer dizer escudo; no ambiente do Arduino chamamos de shield queles modulos que
podem ser encaixados sobre a placa do Arduino. Os mais comuns sao aqueles voltados ao Arduino UNO. O
que utilizaremos é composto de dois controladores L.LD293 e um registrador de deslocamento 74HC795. Ele
é capaz de controlar 4 motores DC ou 2 motores de passo. E também 2 servo motores. Os circuitos
integrados sdo instalados em soquetes, de forma que podem ser retirados para experiéncias e circuitos
individuais.
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O Motor Shield utiliza o circuito integrado ponte H L.293D e o circuito integrado 74HC595N para controle
de comunicacdo. As 6 entradas analogicas (A0 a A5) estdao disponiveis ara uso na placa (embora nem
sempre com conectores — na foto do meu shield soldei conectores para facilitar, incluindo as ligacoes GND
e +5V que sdo ao lado). Ele utiliza os seguintes pinos do Arduino:

* Motor 1 (ou motor de passo 1 conexdo 1): pino digital 11 do Arduino

* Motor 2 (ou motor de passo 1 conexao 2): pino digital 3 do Arduino

* Motor 3 (ou motor de passo 2 conexdo 1): pino digital 5 do Arduino

*  Motor 4 (ou motor de passo 2 conexao 2): pino digital 6 do Arduino

* Servo Motor 1: pino digital 9 do Arduino

* Servo Motor 2: pino digital 10 do Arduino

* Os pinos digitais 2 e 13 ndo sao utilizados pelo shield, entdo vocé pode usa-los em seus prototipos se
precisar.

* Os pinos digitais 4, 7, 8 e 12 sdo utilizados para controlar os motores por meio do 74HC795.

Veja a referéncia do fabricante (fornecedores chineses podem variar a placa, mas seguem as mesmas
ligacoes fisicas): https://cdn-learn.adafruit.com/downloads/pdf/adafruit-motor-shield.pdf



Para facilitar a programacao, iremos utilizar uma biblioteca pronta, da Adafruit. Para instalar a biblioteca, no
ambiente do Arduino clique em Sketch/ Incluir biblioteca / Gerenciar Bibliotecas (vamos ‘busca-la’ na
internet; se voceé ja tiver o arquivo pode clicar em ‘Adicionar biblioteca .zip’):

- Ferramentas Ajuda

Verificar/Compilar Cerl+R
Carregar cerl+U

Carregar usando programador  Ctrl+Shift+U

" Exportar Binario compilado Crrl+Alb+S

Mostrar a pagina do Sketch Cerl+K

' Adicionar Arguivo...

A

Adicionar biblioteca . ZIP

Na tela de gerenciamento de bibliotecas que se abrird (pode demorar alguns instantes), vamos instalar a
biblioteca ‘Adafruit Motor Shield library’:

Gerenciador de Biblioteca x

Tipo Todos v | Tépico  Todos ~ || Adafruit Motor Shield library|
Adafruit Motor Shield library ~

by Adafruit Versdo 1.0.1 INSTALLED

Adafruit Motor shield V1 firmware with basic Microstepping support. Works with all Arduinos and the Mega Adafruit Motar shield V1 firmware
with basic Microstepping support. Works with all Arduinos and the Mega
More info

Selecionarvers.. v  Instalar

Adafruit Motor Shield V2 Library
by Adafruit
Library for the Adafruit Motor Shield V2 for Arduino. It supports DC motors & stepper motors with microstepping as well as stacking-support.

Library for the Adafruit Motor Shield W2 for Arduino. It supports DC motors & stepper motors with microstepping as well as stacking-support.
More info

Motor Driver Library

by Rupin

Motor Driver Library for Arduino Shields with L293D and 74HC595 Though The Old Adafruit Motor Shield has been discontinued, a lot of
Chinese sellers continue to manufacture this Shield at a low cost, and it is a good Shield for running a small robotics class. This library allows you to
access and control all motor channels,

More info

v

Fechar

Ap6s instalada a biblioteca, podemos colocar o codigo e testar (se vocé digitar o codigo sem ter a biblioteca
instalada havera mensagens de erro, pois 0os comandos ndo serdao conhecidos).



rmotoresComShieldLD293
1 #include <AFMotor.h= //esta & a biblioteca ‘Adafruit Motor Shield library’ que instalamos

[

3 AF_DCMotor mEsq(3); //AF DCMotor é o objeto; mEsg o nome da varidvel; '3' fol a porta escolhida
4 AF_DCMotor mDir(4); //motor 'mDir' ligado na porta 4

5
6 wvold setup()
7q
8 /f/velocidade inicial
9  mEsq.setSpeed(150) ;
18 mDir.setSpeed(150) ;
11
2 //parar os motores
12 mEsq.run(RELEASE); //'run' controla o motor e o parametro 'RELEASE' desliga o motor
14 mDir.run{RELEASE) ;
15
16 //note gue ndo usamos o 'pinMode', pois a declaracdo do objeto 'AF DCMotor' j& faz isso
17}
8
19 void loop()
20 {
2 // Liga os motores - lembre-se que j& dissemos no 'setup' a velocidade inicial, 150
22 mEsq.run(FORWARD) ; //motor no sentido 'para frente'
2 mbir.run(FORWARD) ; //o sentido do movimento depende da ligac&oc do motor e de sua posicéo
2f
25 delay(2000); //Aguarda 2 segundos
26
27 //parar os motores
28  mEsq.run{RELEASE); //'run' controla o motor e o paradmetro 'RELEASE' desliga o motor
29 mDir.run(RELEASE) ;
30 delay(le@); //faguarda antes de inverter o sentido de rotagéo
31
32 mEsq.run{BACKWARD) ; //motor no sentido 'para tras'
33 mDir.run{BACKWARD) ; //o sentido do movimentc depende da ligagao do motor e de sua posigéo
34
35 delay(2000); // aguarda Z segundos
36
37 //parar os motores
38 mEsq.run{RELEASE); //'run' controla o motor e o parametro 'RELEASE' desliga o motor
39 mDir.run(RELEASE]) ;
460 delay(l00); //aguarda antes de inverter o sentido de rotacéo
41}
Explicagdo:

na linha 1 foi incluida a biblioteca de controle;

nas linhas 3 e 4 foram declaradas variaveis (escolhi os nomes Mesq e Mdir para referéncia a um
motor esquerdo e um direito em um carrinho), e foi informado em qual porta cada um foi conectado
(usei a M3 e a M4, mas poderia ser M1 ou M2 ou qualquer ‘mistura’ de duas portas);

entre as linhas 6 e 17 foi declarada a fungdo setup e dentro dela ha duas informagoes para cada um
dos dois motores: a velocidade inicial (usei 150, por meio do método setSpeed - pode ser qualquer
ndmero entre 0 e 255); e, por meio do método ‘run’, foi informado o argumento ‘RELEASE’, a qual
faz os motores desligarem;

entre as linhas 19 e 41 temos a funcao loop; dentro dela foram utilizados os métodos run com os
argumentos ‘FORWARD’ e ‘BACKWARD?’, além do ‘RELEASE’, intercalados com comandos
delay. Isto fard com que os motores girem em um sentido durante 2 segundos (2000 ms), desliguem
e permanecam assim por 0,1s (100ms) e depois liguem girando no sentido oposto por mais 2
segundos (se vocé testar e os motores ndo girarem ambos no mesmo sentido, inverta as ligacdes de
um dos motores).

Ligacdo dos motores:



(a alimentagdo foi fornecida por uma bateria de 3,7V ligada em um modulo carregador / step up integrado
identificado pelo codigo J5019 - veja como em
https://tiaplicada.ufpr.br/wp-content/uploads/2024/08/usodomoduloj5019stepupcarregador.pdf).

Este contetdo pode ser copiado, editado e distribuido livremente. PINTO, José Simdo de
Paula. Controle de motores usando o shield LD293. Curitiba : Edicdo proépria, 2024.



