i " Al LED connecteq on
'/ dlve it a5 Naxe :
mt led = 13;

= SELID Loutine runs once when YOU press re
void setup() (

f/ Initialize the digital pin a3 an outpuc,
pinllode(led, OUTPUT);
}

// the loop routine runs over and over again forever
void loop() {
jigitalVrite(led, HIGH): > :
e e _, 'J""‘P t. making the VO
digitalirice(led, Low); rhe LED y
1e1ay{1000);

}

¢

Bevezetés a mikrovezérlok programozdsaba:
DC motorok vezérlése
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Lab 18 projektek

| 1293D_test_1M.ino — tesztprogram egy motor vezérléséhez

./.! L293D_test_2M.ino — tesztprogram két motor vezérléséhez

,J L293D test2_2M.ino — tesztprogram két motor egyszer(sitett vezérléséhez
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Tipikus kefés motor metszeti képe
o Kommutator
roRgonEsaSy, /(dramvélts)

Magnes

Kefék

Allbrész
(haz)
Tekercsek

Kivezetések

Hobbielektronika csoport 2015/2016

Kisteljesitményi DC motorok

Ha aram folyik a vezetén,
a magneses tér erét fejt
ki ra, ami forgatonyo-
matékot eredményez.

Magneses eré

|| Mhertleges a
yezetékre ésa
mdgneses tér
irdnydra is

Feszlltség: 3V -6V
Aram: 0.4 A-0.6 A
Forgasirany valtas: polaritasvaltassal

Debreceni Megtestesiilés Plébania



Motorvezérlés: H-hid

Ha a motor forgasiranyat meg akarjuk valtoztatni, fel kell cserélni a polaritast.
Ezt négy kapcsoldval tudjuk megoldani. Az elrendezést H-hidnak nevezzik.

o K3 C(’/
MOTOR B @ =
(o]

e I el
| B

S Y
J’/ K1 K3°/ ? K1

]+

|||+

U+

Fél hid A Fél hid c

Forras és leirds: hobbirobot.hu/content/vonalkoveto-i-robotika-kezdoknek
K1 és K4 zarasakor a motor az egyik iranyba forog. g | | $ =
K2 és K3 zarasakor az ellenkezd iranyba forog. | - E}_,
Elektronikus vezerles: tranzisztorokkal B 0 |
Mivel K1 és K2, s hasonldan K3 és K4 sohasem - . . e
lehet egyidejlileg zarva, elegendd félhidanként egy- —)  wu
egy vezérlGjel, mely a kapcsoldkat ellenitemben
zarja. |
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L293D 4db félhid, vagy Zdb H-hid

Us(motor)OUT4 DUT3 vss (logika) 1.2EN [ 1 15 ] Vet
o =0 zca 1A [l 2 15[] 4A
1Y |3 14[] 4Y
HEAT SINK AND |~ []4 13[] | HEAT SINK AND
IN1L ¢ ) IN3 GROUND _ [l5 12{] #J)GRGUND
2Y [|6 1] 3Y
ENABLE1 ( ) ENABLE2 2A [} 7 10[] 3A
Veez [18 9[] 3,4EN
IN2 ¢ )  IN4 Vcet
f ) (Legikai dramkérdk
‘.5.5.7 1Tr1-_-—___—761 fdpellcifésa)
18| 14.15.16,17 4 -
o184 S o
OUT2 OUTA4 L \
Félhid: egyiranyu forgas
vezérlésére (pl. ventillatorok) =
H-hid: polaritasvaltast igényl6
vezérlésekhez
VA’ VEN = 2.3_7V I\
| =0,6A
Ipeak 1,2 A (100 ps) Veca
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Egy motor vezérlése
mm E1l,2: Letiltja vagy engedélyezi az 1. H-hidat
H 0 0

Stop , s
5 Inl és In2 a forgas iranyat adja meg.
O  Eldremenet Csak az 1,0 illetve 0,1 kombinacid esetén
1  Hatramenet van forgas.
1 Stop
X  Stop Egyszerlisitési lehet6ségek:

(ha sokalljuk a kivezetéseket)

1. HaE1,2 adllanddéan magas
szintet kap, Inl és In2
onmagaban elég a
vezérléshez.

2. HalIn2=In1 (inverter,
IC-vel vagy tranzisztorral)
akkor E1,2 és Inl
elegendd a vezérléshez.

Made with [} Fritzing.org
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Egy wotor vezérlése Arduinoval

Bekotési vazlat:

|
H

D2 = Inl (sarga)

D3 = Enablel,2 (kék)

D4 = In2 (z61d)
Megjegyzések:

1. Az IC-t 180 fokkal elforgattuk a kedvez6bb vezetékezéshez!
2. Ha PWM jellel vezéreljik az E1,2 bemenetet, akkor

szabalyozhatjuk a motor
' teljesitményét...

Az Ardumo itt az USB csatlakozén keresztiil kap tapfesziiltséget! Made with [ Fritzing.org
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L293D test 1 M.ino

Egy motor vezérlése. A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s el6remenet, 1s varakozas,
majd 2s hatramenet ismétlédik. Az el6re- és hatramenet 75 %-os teljesitménnyel torténik.

fidefine PWMA 3 //L293D pinl void loop()
#define DI1A 2 //L293D pin2 {
ffdefine D2A 4 //L293D pin7 delay (5000) ;

Serial.println("move forward 75%");
setMotor (196, 0); // Forward 75%

void setMotor (int speed, boolean reverse) delay (2000) ;
{ setMotor (0, 0); // Stop motor
analogWrite (PWMA, speed); delay (1000) ;
digitalWrite (D1lA, !reverse); Serial.println("move reverse 75%");
digitalWrite (D2A, reverse); setMotor (196, 1); // Reverse 75%
} delay (2000) ;
setMotor (0, O0); // Stop motor

void setup ()
{
Serial.begin(9600) ;
pinMode (PWMA, OUTPUT) ;
pinMode (D1A, OUTPUT) ;
pinMode (D2A, OUTPUT) ;
Serial.println("L293D test program") ;
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Ket motor vezérlése Arduinoval

Megjegyzés:

A rajzon lathato kapcsolasban
azonos vezérlés mellett a két
motor azonos iranyba forog.

A kapcsolas pazarldan banik az
Arduino kimenetekkel. Ez a
feladat kevesebb kivezetéssel is
megoldhatd volna.

A fényképen lathato
fliggetlen jobb és bal kerék
meghajtasu kocsihoz azonban
az egyik motor polaritasat fel
kell cserélni!

Egyenesvonallu mozgasnal a
két motor forgasa ellentétes

iranyu! (\

, + s s
Az Arduino itt az USB csatlakozon keresztul kap tapteszultséget!,,...... o erivingore
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L293D test 2M.ino

Két motor vezérlése. A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s el6remenet, 1s varakozas,
majd 2s hatramenet ismétlédik. Az el6re- és hatramenet 75 %-os teljesitménnyel torténik.

#define PWMA 3 //L293D pinl void setMotor (int speed, boolean
#fdefine D1A 2 //L293D pin2 reverse) {
f#fdefine D2A 4 //L293D pin7 analogWrite (PWMA, speed) ;
#fdefine PWMB 6 //L293D pin9 analogWrite (PWMB, speed) ;
#fdefine D3B 5 //L293D pinl0 digitalWrite (D1A, !reverse);
#fdefine D4B 7 //L293D pinl5 digitalWrite (D2A, reverse);
digitalWrite (D3B, !reverse);
void setup() { digitalWrite (D4B, reverse);
Serial .begin(9600) ; }
pinMode (PWMA, OUTPUT) ;
pinMode (D1A, OUTPUT) ; void loop() {
pinMode (D2A, OUTPUT) ; delay (5000) ;
pinMode (PWMB, OUTPUT) ; Serial.println("move forward 75%");
pinMode (D3B, OUTPUT) ; setMotor (196, 0); // Forward 75%
pinMode (D4B, OUTPUT) ; delay (2000) ;
Serial.println("L293D test program") ; setMotor (0, O0); // Stop motor
} delay(1000) ;

Serial.println("move reverse 75%");
setMotor (196, 1); // Reverse 75%
delay(2000) ;

setMotor (0, 0); // Stop motor
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Egyszeribb forgasirany-valtas

Vegylk észre, hogy In2 mindig Inl inverze (az el6z6 programban D22 = 'D1Aa)!
Hasonldan In4 is mindig In3 inverze (az el6z6 programban D4B = !D3RE).

Ezeket az Osszefliggéseket elektronikusan is megvaldsithatjuk (logikai kapukkal, vagy
tranzisztorokkal), s akkor kevesebb Arduino kivezetésre lesz sziikségtink.

In1 In3

DirA In2 DirB In4

Hobbielektronika csoport 2015/2016
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Egyszeribb forgasirany-valtas

Megjegyzés: Ebben a
példaban a motorok
teljesitményét nem
lehet fuggetlendl
szabalyozni (PWMA =
PWMB), de ez nem
mindig jo dontés!

uJ
uJ

JAVAVAN =P 1R ATV
AAA Battery

Auajaeg .
]
l  WELGT:]
1 | g vwv

ﬂﬂ
|

Altaldban motoronként
egy iranyvalto és egy
teljesitmény-
szabalyozé bemenetet
szokas hasznalni.

Az Arduino itt még az USB csatlakozdn keresztil kap
tapfesziiltséget, de kiprobalaskor a Vin bemenetén kell
taplalni (vagy a motor +6V-jardl, vagy egy 9 V-os elemrél)

Made with [J Fritzing.org
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293D test2 2M.ino

Két motor egyszerUsitett vezérlése. A végtelen ciklusban 5s varakozas utan 2s el6remenet,
1s varakozas, majd 2s hatramenet ismétlédik. Az el6re- és hatramenet 75 %-os teljesitmény-
nyel torténik.

#define PWMA 3 //L293D pinl,pin9 void loop ()
#define DIRA 2 //L293D pin2 {
ffdefine DIRB 4 //L293D pinl0 delay (5000) ;

Serial .println("move forward 75%");
setMotor (196, 0); // Forward 75%

void setMotor (int speed, boolean reverse) delay (2000) ;
{ setMotor (0, 0); // Stop motor
analogWrite (PWMA, speed); delay (1000) ;
digitalWrite (DIRA, !'reverse); Serial.println("move reverse 75%");
digitalWrite (DIRB, reverse); <?] setMotor (196, 1); // Reverse 75%
} ' delay (2000) ;
Ius§ﬁnmﬁ5en _ setMotor (0, O0); // Stop motor
forditottuk meg az egyik }
void setup () motor forgasiranyat!
{ . Les
Serial.begin (9600) ; Megj.t.ngzes. , ,
pinMode (PWMA, OUTPUT) ; Vegyuk észre, hogy a kivezetések
pinMode (DIRA, OUTPUT) ; onkényes atnevezésétdl eltekintve ez a
pintode (DIRB, OUTEUT) ; ) program teljes mértékben megegyezik a
\ Serial.println("L293D test program") ; L293D_test_1M.ino programmal!
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Tervek, tapasztalatok

(JAzonos vezérlés esetén a motorok nem egyforman , htznak”
» Ez a motoronkénti fiiggetlen teljesitmény-szabdlyozdast indokolja

A jarmd nem tartja az irdnyt
» Szenzorok (giroszkép, iranyt(, forgasérzékel6k) beépitése sziikséges
» Algoritmust kell kidolgozni a szenzorok altal ellen6rzétt mozgdskoordinacidhoz

dMozgasvezérlés lehetGségei
» Tavvezérlés (infra, Bluetoth vagy WiFi)
» Vonalkovet6 robot (optoszenzorok)
» Akadalykikeril6 robot (ultrahangos vagy optikai tavolsagérzékeld)

Egy tavvezérlésre kidolgozott példa:

Do it Yourself WiFi car
Instructables

User manual

Termék honlapja
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http://www.instructables.com/id/A-very-cheap-ESP8266-WiFi-smart-car-controlled-by-/
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https://smartarduino.gitbooks.io/user-manual-for-wifi-car-by-nodemcu-doitcar-/content/
http://www.doit.am/productwc200.php
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\Em(ékezteté’: Arduino nano v3.0
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