Manual do escudo de driver de motor L293D

Os motores CC sdo um componente essencial de muitos sistemas robdéticos e de
automacdo. Sao simples de controlar e podem ser alimentados por uma variedade de
fontes de tensdo. O shield de motor L293D pode ser usado para todos os tipos de
projectos de robotica. Neste tutorial de shield de motor arduino, vocé aprendera
como usar o L293D Motor Shield para Arduino para controlar a velocidade e a direcdo
de um motor DC. O tutorial ensina como instalar a biblioteca AFmotor e como usa-la
para acionar o motor DC. O c6digo do programa e a demonstracdo em video também
sdo fornecidos.

A protecao do motor L293D é mostrada abaixo.
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A protecdo do motor L 293D é um dispositivo popular utilizado para controlar motores
DC. Trata-se de uma placa compacta e facil de utilizar que pode controlar até dois
motores DC. A prote¢do esta equipada com um circuito integrado L 293D, capaz de
acionar motores com uma tensdo que varia entre 4,5V e 36 V e com uma corrente até
600 mA. A protecdo do motor L 293D proporciona uma forma simples e conveniente
de controlar motores DC, uma vez que ndo requer quaisquer componentes ou cabos

adicionais.
Circuitos integrados de driver de motor

O médulo de acionamento do motor é constituido principalmente por dois circuitos
integrados de acionamento do motor L293D e um circuito integrado de registo de
deslocacdao 74HC595, juntamente com resisténcias, condensadores e portas de

ligacdo de apoio.
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Porta de ligagcao do motor

O controlador de motor L293D pode acionar:

- Quatro motores DC que podem ser controlados bi-bidireccionalmente e com
velocidade variavel utilizando PWM

- Dois motores de passo

- Dois servo-motores
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O shield de driver de motor pode ser utilizado para acionar pequenos motores que
podem funcionar com um requisito de corrente na ordem dos 600mA por motor e

corrente de pico de 1,2A e requisito de tensdo na ordem dos 4,5V a 25V.

No shield existe um jumper de selecdo da fonte de alimentagdo. Se pretender
alimentar o Arduino e o(s) motor(es) com uma fonte de alimentacdo externa, coloque
o jumper. Se pretender uma alimentacdo separada para o Arduino e o(s) motor(es),
seja porque pretende alimentar o Arduino através de USB ou de uma tomada DC
externa, retire o jumper de selecdo de alimentacao. E preferivel utilizar uma fonte de
alimentacdo diferente para alimentar o Arduino e os motores e, nesse caso, remover

o jumper de sele¢do de alimentacao.
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External Power Supply Power Selection Jumper

Interface do motor DC com o Motor Shield

Para controlar o motor DC utilizando um shield de motor L 293D e um Arduino,
precisamos de ligar o shield a placa Arduino. A shield tem cabecalhos que sao
compativeis com os cabecalhos de uma placa Arduino, pelo que a ligagdo entre os
dois é simples. Depois de ligar o shield ao Arduino, podemos ligar o motor DC ao
shield. A shield tem duas liga¢Bes para o motor, cada uma com o seu préprio conjunto
de linhas de alimentacdo e controlo.

Assim que a shield estiver ligada ao Arduino e ao motor DC, podemos escrever um
sketch (programa) para controlar o motor. O sketch ira utilizar os pinos de E/S digitais
do Arduino para controlar o motor. Para controlar a velocidade do motor, podemos
utilizar a modulag¢do por largura de impulso (PWM) num dos pinos de E/S digitais. A
PWM permite-nos controlar a tensdo média aplicada ao motor, o0 que, por sua vez,
controla a sua velocidade.

Neste tutorial, vamos ligar um motor DC a porta de ligacdo do motor M1. Vamos
utilizar uma fonte de alimentacdo diferente para acionar o Arduino UNO e o motor,
pelo que vamos remover o jumper de selecdo de alimentacdo. Uma fonte de
alimentac¢do de 9V é ligada ao terminal de alimentacdo externa.
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Programar o Arduino com o Motor Shield

Para programar o Arduino para fazer funcionar um motor DC utilizando o Motor
Shield, vamos utilizar a biblioteca Adafruit Motor Shield. Para instalar a biblioteca, no

IDE do Arduino, va a Tools > Manager Libraries...
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Depois, na janela Libary Manager, procure por AF motor, encontre a Adafruit Motor
Shield Library e instale-a. Como mostrado abaixo, porque a biblioteca no nosso caso
ja estava instalada, o botdo de instala¢do esta desativado. Mas para si, se ainda nao
tiver instalado a biblioteca, o botdo de instalacdo estara disponivel. Clique nele para

instalar a biblioteca e reiniciar o IDE.


https://1.bp.blogspot.com/--ROaE922AUY/X37O2eG-0EI/AAAAAAAAAfI/ttvS7De2BYMJCwpSWLKVsS0w4IBI2ul6QCLcBGAsYHQ/s599/library1.jpg

5 Library Manager :

Type -Al »  Topic | Al w  |AF mokor

Adatruit Motor Shield ibrary by Adafruit Version 1.0.1 INSTALLED B
Adafruit Motor shield V1 firmware with basic Microstepping support. Works with all Arduinos and the Mega Adafruit Motor shield
W1 firmwara wath basic Microstapping support. Works with all Arduinos and tha Maga

Mors infa

Select version -

Adafruit Motor Shield W2 Library &y Adafruit Version L0010 TNSTALLED

Library For the Adafroit Moter Shishd ¥2 for Arduine. Tt supports DC mobors & stepper molors with microstepping as well as
stacking-support. Library for the Adafruit Motor Shizsld V2 for Arduino. It supports DC motors B stepper motors with microstepping
as well as stacking-support.

Mora info

Encoder -y Paul Stoffregen

Counts quadrature pulses from rotary & linear position encoders. Encoder counts pulses from qguadrature encodad signals, which
are commaenly availlable fram rotary knobs, motor or shaft sensors and other position sensors.

Maore infa

GobbitLineCommand by Jason Tallay

Basic bo advanced line following, intersection delection, basic mator control, battery monitoring, gripper conbrol, and basic

[ oo |

A utilizacdo da biblioteca é bastante simples. Abra um sketch e escreva o seguinte no

topo para utilizar as fun¢des da biblioteca.
#include <AFMotor.h>

Depois de incluir o ficheiro de cabecalho, temos de criar um objeto com um nome
alternativo. Para os motores de corrente continua, temos de utilizar a classe
AF_DCMotor para criar um objeto de motor de corrente continua. Por exemplo, a linha

seguinte cria um objeto de motor de corrente continua chamado motor.
AF_DCMotor motor(1);

O objeto motor aceita dois parametros que sdo o numero (1, 2, 3 ou 4) ou o canal do
motor ao qual o motor serd ligado. E o segundo parametro é a frequéncia. As

definicBes de frequéncia para os canais 1 e 2 sdo:
MOTOR12_64KHZ

ou, MOTOR12_8KHZ

ou, MOTOR12_2KHZ

ou, MOTOR12_1KHZ
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E as frequéncias para os canais 3 & 4 sdo:
MOTOR34_64KHZ

ou, MOTOR34_8KHZ

ou, MOTOR34_1KHZ

E opcional especificar o pardmetro de frequéncia ao criar o objeto do motor DC. Se

ndo especificarmos a frequéncia, a frequéncia predefinida é 1KHz.

Uma vez criado o objeto DC, podemos utilizar os seus varios métodos. Estes métodos

sao explicados brevemente de seguida.
1. motor.setSpeed(parameter);

Este método setSpeed() define a velocidade do motor de corrente continua, que
recebe um parametro que varia entre 0 (velocidade mais baixa) e um maximo de 255

(velocidade mais alta).
eg. motor.setSpeed(127);
2. motor.run(parameter)

Este método run() define o sentido de rotacao do motor. Pode receber os parametros
- FORWARD, BACKWARD, RELEASEeg. motor.run(FORWARD)

Cédigo do programa

O programa seguinte ira mover o motor DC ligado ao canal 1 do escudo do motor
para a frente, para tras, acelerar, desacelerar ou parar de acordo com o comando que
enviarmos para o Arduino através da porta série. Se enviarmos o caracter "f", o motor
funcionara para a frente, se enviarmos o caracter "b", o motor funcionara para tras,
se enviarmos "a", o motor acelerard, se enviarmos "d", o motor desacelerara e se

enviarmos "s", o motor deixara de girar.

#include <AFMotor.h>

AF_DCMotor motor(1);



void setup(){

mstop();

Serial.begin(9600);

void loop(){

if(Serial.available()){

char cmd = Serial.read();

switch(cmd){

case 'f"

forward();

break;

case 'b"”

backward();

break;

case 'a”

accelerate();

break;



case 'd":

deaccelerate();

break;

case's”

mstop();

break;

default:

break;

void forward(){

motor.setSpeed(200);

motor.run(FORWARD);

void backward(){

motor.setSpeed(200);



motor.run(BACKWARD);

void accelerate(){

motor.run(FORWARD);

uint8_ti;

for (i=0; i<255; i++){
motor.setSpeed(i);

delay(10);

void deaccelerate(){

motor.run(FORWARD);

uint8_ti;
for(i=255; il= 0; i--)}{
motor.setSpeed(i);

delay(10);



void mstop(){

motor.run(RELEASE);

Em conclusao, o controlo de um motor DC utilizando uma placa de motor L 293D e
um Arduino é uma forma simples e conveniente de controlar motores numa
variedade de aplicacBes. Com apenas alguns componentes simples e um pouco de
programacao, podemos criar sistemas de controlo sofisticados que utilizam motores
DC. Quer esteja a construir um sistema robdtico ou a automatizar um processo, a
placa de motor L 293D e o Arduino sdo ferramentas poderosas que o podem ajudar

a atingir os seus objectivos.
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