Motohratky s Arduinem

Motohratky 1

Pro fizeni stejnosmérného motoru budeme muset vystupy Arduina proudové posilit. Jeho
digitalni vystupy je mozné zatézovat proudem typicky 20 mA, maximalné pak 40 mA. Bézny
miniaturni motorek odebira bez zatizeni kolem 60 mA, pfi zatizeni pres 300 mA a pfi
nasilném zastaveni i nékolik ampér.

Abychom se vyhnuli sloZitému zapojovani mnoha soucastek na nepdjivém poli, pouzijeme
jako vykonovy spinaci prvek pro motor pole tranzistorld pod oznacenim ULN2003 (nebo
ULN2803). Podrobnosti o obvodu naleznete v pfiloze.

Elektrolyticky kondenzator 470 pF, zapojeny na napdajeci vodi¢e v blizkosti motoru je
nezbytny, jinak by se mohlo ruseni od kartacki motoru prenést jak do Arduina, tak do PC.
Jeden kanal obvodu ULN2003 (2803) snese proudovou zatéz do 0,5 A, ale vystupy je mozno
posilit jejich paralelnim fazenim.

POZOR!

Motor nikdy nezkousejte napajet ze stabilizadtoru Arduina a jeho vyvodu +5 V!

Ackoli se nékteré motory spokoji s napajecim napétim do 5V, jejich proudovy odbér je pfilis
velky; pfi pokusech je nutno je vidy napdjet z oddéleného zdroje, ktery je schopen
poskytnout dostatecné velky proud.
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Spinani motoru

Jako prvni si vyzkousime jednoduchy program, ktery pfi stisku tlacitka rozto¢i motor.
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Program:

// MOTOR1 - SPINANI MOTORU TLACITKEM

void setup() // nastaveni

{
pinMode(3, OUTPUT); // pin 3 vystup motor
pinMode(2, INPUT_PULLUP); // pin 2 vstup TL

void loop() // program

{
if (digitalRead(2) == LOW) // je TL stisknuto?
{
digitalWrite(3, HIGH); // ano - motor zap
{
else
}

digitalWrite(3, LOW); // ne - motor vyp
} // konec if
} // zpét na zadatek
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Rizeni ota¢ek motoru pomoci PWM

V dalsi Uloze vyuZijeme toho, Ze fizeni motoru je ,ndhodou” na pinu 3, ktery mize byt také
vystupem PWM modulace. Motor budeme ovladat potenciometrem od zastaveni do plného
vykonu.
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Program:

// MOTOR2 - RIZENI OTACEK MOTORU POMOCI PWM

void setup() // nastaveni

{
pinMode(3, OUTPUT); // pin 3 vystup motor
}

void loop()
{

analogWrite(3, map(analogRead(0), 0, 1023, 0, 255));
} // zpét na zadatek
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Motohratky 2

Obousmeérné fizeni stejnosmérného motoru

Zatim jsme se spokojili s tim, Ze motor se tocil jen jednim smérem, ktery byl dan tim, jak byl
motor zapojeny. Nyni ale budeme chtit, aby se motor podle nastaveni potenciometru tocil
obéma sméry, uprostfed drahy bude v klidu, pfi natoCeni potenciometru do krajnich poloh
se bude tocit maximalni rychlosti, ale opacnym smérem. K regulaci rychlosti vyuzijeme opét
samoziejmé PWM, dokonce na dvou pinech. Aby se dal jednoduse motor ovladat i v€etné
prepdlovani (zmény sméru otaceni), vyuzijeme budi¢ motoru — H-mUstek L9110, ktery je
pfimo k tomuto ucelu navrzen.

Napdjeci napéti mustku a tedy i motoru se miZe pohybovat od 2,5 do 12 V. Obvod ma dva
oddélené vstupy pro chod motoru vpred avzad. Motor se zapojuje primo mezi vystupy
obvodu, ochranné diody proti Spickam, vznikajicim pfi prepinani komutatoru, jsou soucasti
obvodu.
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Nezapojené vstupy drzi spolehlivé uroven L, v urovni H tece vstupem proud kolem 1 mA.
Urover napéti pro urover L je nejvy$e 0,7 V, pro uroven H typicky kolem poloviny napajeciho
napéti. Proud motorem smi byt trvale 0,75 A, ve Spicce 1,5 A.

Je-li pravé jeden vstup v Urovni H, je pfislusny vystup v drovni H a druhy v Urovni L, motor se
toci jednim nebo druhym smérem. Pokud jsou oba vstupy v H nebo v L, jsou oba vystupy
odpojeny a motor se volné protadi.

Radi¢ v typickém zapojeni nevyZzaduje 7adné dalsi souc¢astky. Vstupy mohou byt pfipojeny
pfimo k Arduinu. Budeme muset vytvofit nové zapojeni, opét nezapomente na kondenzator
470 uF.

4 Motohratky s Arduinem 1
Rizeni stejnosmérného elektromotoru




Poznamka:

Motor v tomto pfipadé pracuje s ,otevienou smyckou”, coz znamen3, Ze neexistuje zadna
zpétna vazba, kterd programu fikda, jak rychle se motor skutecné otaci. Rozhodné nelze
predpokladat, Zze pokud privedeme na motor 1/2 napajeciho napéti, motor se bude otacet
polovi¢ni rychlosti. U mnoha aplikaci na presné rychlosti otaceni nezalezi, ale pokud

potfebujeme rychlost otaceni ridit pfesné, musime pouzit snimac otacek.
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Aby Slo spolehlivé motor ve stfedni poloze potenciometru zastavit, ponechame pasmo urcité

Vv

Sirky (500 az 524), v némz bude motor zcela bez napajeni.

// MOTOR3 - OBOUSMERNE RIZENI OTACEK MOTORU POMOCI PWM

int rizeni; // napéti z potenciometru

void setup() // nastaveni

{
pinMode(10, OUTPUT); // pin 10 PWM motor
pinMode(11, OUTPUT); // pin 11 PWM motor

void loop() // program
{
rizeni = analogRead(0); // nalteni napéti
if (abs(rizeni - 512) <= 12) // 500 az 524
{
analogWrite(10,0); // vypnout motor
analogWrite(11,0);
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if (rizeni < 500) // 499 aZ o

{
analogWrite(10,map(rizeni,0,499,255,0)); // regulace smér 1
analogWrite(11,0); // vypnout druhy

if (rizeni > 524) // 525 az 1023
{
analogWrite(10,0); // vypnout prvni
analogWrite(11,map(rizeni,525,1023,0,255)); // regulace smér 2
}

} 7/ konec programu
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