Temat: Sterowanie silnikami pradu statego.

Sterowanie matymi silniki pradu statego (DC). Oczywiscie nie chodzi o ich wymiar, a o
zapotrzebowanie na prad, czyli silniki pobierajace srednio ponizej 1A, przy zasilaniu z 5-9V.

Arduino, a konkretnie mikrokontroler, z zalozenia ma sterowa¢ sygnatami. Wydajnosc
kazdej linii wyjsciowej jest stosunkowo mata, mozna przyja¢, ze okoto 20mA. A to
stosunkowo za mato jak na potrzeby silnika. Dlatego nie mozemy bezposrednio potaczy¢
silnika do arduino.

Miedzy Arduino, a silnikami potrzebne sa elementy posrednie. Najczesciej nazywamy

je mostkami typu H, mostkami H lub z angielskiego h-bridge. Sterowniki takie mozna
zbudowac samodzielnie z kilku tranzystoréw lub mozna wykorzystac scalony mostek H (czyli
ukfad bedacy mostkiem). Jako poczatkujacy mozesz zaczaé od korzystania z gotowych
uktadow.

Gtownym zadaniem mostkow H jest niejako odczytanie i przeksztatcenie sygnatéw
dostarczanych przez mikrokontorler, na wielkosci, ktore sg odpowiednie do sterowania
silnikami. Przyktadowo Arduino, ktérego linie sygnatowe moga pracowa¢ maksymalnie na 5V
i 20mA po zastosowaniu mostka H bez problemu moze sterowac silnikiem, ktory do pracy
wymaga 12Vi 1A.

Zastosujemy uktad L293D. Jego gtéwna zaleta w naszym przypadku jest to, ze mostek
ten wystepuje w obudowie przewlekanej (THT) i mozemy zamocowac go w ptytce
stykowej: Co wazne w jednym uktadzie scalonym znajdziemy dwa mostki, wiec nadaje
sie on idealnie do sterowanie napedem robotow (lewa/prawa strona) itd.
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Uktad L293D.
Uktad ten ma 16 wyprowadzen, a ich opis znajdziemy w nocie katalogowej.

Piny dotyczace zasilania:
e 4,512, 13 - taczymy razem do masy (GND)

e 16 - zasilanie Vcc czesci logicznej (5V)
e 8- zasilanie Vc silnikéw (do 36V)
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Piny dotyczace sterowania silnikami:

e 2,7 -wejscia okreslajace kierunek obrotéw pierwszego silnika
e 10, 15 - wejscia okreslajace kierunek obrotow drugiego silnika
e 1 -wejscie ENABLE okreslajace predkosc pierwszego silnika

e 9 - wejscie ENABLE okreslajace predkos¢ drugiego silnika

W celu zatrzymania silnika lub zmiany kierunku nalezy ustawi¢ sygnaty zgodnie z
ponizszg rozpisky, ktora nazywa sie tabela prawdy:

ENABLE IN1 IN 2 SILNIK
PWM 1 0 LEWO
PWM 0 1 PRAWO
PVWM 0 0 STOP
PWM 1 1 STOP

Cwiczenie: Wykorzystujac wlasne zestawy Arduino (oczywiscie te osoby ktore posiadaja)

prosz¢ wykona¢ ¢wiczeni opisane na stronie: https://forbot.pl/blog/kurs-arduino-sterowanie-
silnikami-dc-petla-for-id8311
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