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Obstuga modutu AVTduino

Motor w Arduino

W artykule opiszemy programowq obstuge modufu AVTduino Motor
dla systemu Arduino UNO, kitérego konstrukcje opisano w biezqcym
numerze ,Elektroniki Praktycznej” w rubryce ,miniprojekty”.
Umozliwia on sterowanie czterema silnikami prqdu stalego oraz ma
elementy, ktére pozwalajq na budowe nieskomplikowanego interfejsu

Modul ma wbudowane dwie diody LED,
cztery przyciski oraz dwa potencjometry, ktd-
rych mozna uzy¢ do sygnalizowania statusu
sterownika Arduino oraz do sterowania pred-
kosciag obrotowg silnika z wykorzystaniem
sygnalu PWM. Modut sterujacy silnikami DC
bedzie podstawowym ukladem przeznaczo-
nym do budowy pojazdéw czy robotéw.

Na rysunku 1 pokazano sposéb dolacze-
nia do modulu silnikéw zasilanych pradem
stalym, ktére dodatkowo powinny by¢ za-
bezpieczone diodami. Uklad sterujacy praca
silnikow umozliwia ich zalaczanie, wylacza-
nie, zmiane kierunku obrotéw oraz zmiany
predkosci poprzez sterowanie sygnalem
PWM jednego z wejsé driveréw sterujacych
danym silnikiem. Przyklad obstugi jest prze-
znaczony dla uzytkownikéw systemu Ar-
duino, ktérzy na jego podstawie bgdg mogli
zrozumie¢ ideg sterowania silnikami i tatwo
zaadaptowac go do wlasnych potrzeb.

Na listingu 1 zamieszczono przyklado-
wy program testowy dla modutu AVTduino
Motor. Program ten umozliwia sterowanie
4 silnikami. Dwa silniki beda obracaly sie
w umownym kierunku ,w lewo”, natomiast
dwa ,w prawo”. Nacis$niecie przycisku S1
umozliwia wigczenie lub wylaczenie silni-
kéw M1 i M2, a S3 silnikéw M3 i M4. Dioda
LED1 sygnalizuje zalgczenie silnikéw M1

uzytkownika.

i M2, natomiast LED2 silnikéw M3 i M4.
Przycisk S2 umozliwia zmiane kierunku
obrotéw silnikéw M1 i M2 na przeciwny,
a przycisk S4 silnikéw M3 i M4. Potencjo-
metr Potl stuzy do regulowania predkosci
obrotowej silnikéw M1 i M2, a potencjometr
Pot2 silnikéw M3 i M4.

W programie w pierwszej kolejnoéci de-
finiowane sg state, w ktérych zdefiniowano
numery portéw. Jako kolejne definiowane sg
zmienne (flagi), ktére sygnalizuja stan silni-
kéw. W procedurze setup() s konfigurowane
linie sterujace silnikami oraz diodami LED
jako wyjsciowe, a linie, do ktérych dolaczo-
no przyciski, jako wejsciowe. W procedurze
gtéwnej programu loop() za pomocg komen-
dy mot1 = analogRead(A0) jest odczytywana
warto$¢ analogowa z potencjometru Potl.
Liczba to zostaje zapamietana w zmiennej
Mot1. Podobnie, w dalszej czesci programu,
jest odczytywana nastawa potencjometru
Pot2 i odpowiadajaca jej liczba jest zapisy-
wana do zmiennej Mot2. W instrukcjach:

if (digitalRead (SW1) == LOW) {
//Sprawdzenie czy nacisniety
przycisk SW1
flagal on=!flagal on; /7
odwrdcenie stanu flagi flagal on
wskazujacej zataczenie silnika M1
i M2
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Rysunek 1. Dotaczenie silnikow pradu statego do ukfadu L297
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while (digitalRead (SW1) ==

LOowW) ; //oczekiwanie na puszc-
zenie przycisku SWI1
}

jest realizowana obstuga przycisku S1,
ktérego nacis$niecie zmienia na przeciw-
ny stan zmiennej flagal_on. Od tej flagi
zalezy zalgczenie silnikéw M1 i M2. Ko-
mendy:
if (digitalRead(SwW2) == LOW) {
//Sprawdzenie czy nacisSniety
przycisk Sw2
flagal obr=!flagal obr; //
odwrdécenie stanu flagil obr
wskazujacej kierunek obrotdw
while (digitalRead (SW2) ==

LOW) ; //oczekiwanie na puszc-
zenie przycisku SW2
}

dotycza obstugi przycisku S2, ktérego nacis-
niecie zmienia stan flagi flaga1 obr, od ktére;j
zalezy kierunek obrotéw silnika (fizycznie
kierunek obrotéw silnika jest uzalezniony
od polaryzacji dwdch linii zasilajgcych dany
silnik). W komendach:
if (flagal on == 1) { //
Sprawdzenie czy ustawiona jest
flagal on, jesli tak to
digitalWrite (Motor 1 S,
HIGH),; //za%*aczenie silnika Ml
digitalWrite (Motor 2 S,
HIGH) ;
digitalWrite (LEDI,
zataczenie diody Led 1
}
else
{
digitalWrite (Motor 1 S, LOW);
//wytaczenie silnika M1
digitalWrite (Motor 2 S, LOW);
//wytaczenie silnika M2
digitalWrite (LED1, HIGH); //
wytaczenie Ledl
}
jest sprawdzany stan flagi flagal on. Jesli

//zataczenie silnika M2
ow); //

//w przeciwnym razie

jest ustawiona, zalgczane sg silniki M1 i M2.
Zalagczana jest réwniez dioda Led1 (wyzero-
wanie wyjscia sterujacego Led1). Przeciwny
stan flagi flagal _on spowoduje ustawienie
na liniach zalgczajacych silniki M1 i M2 po-
ziomu niskiego, co spowoduje ich wylacze-
nie. Instrukcje

if (flagal obr == 1) {
//Sprawdzenie czy ustawiona fla-
gal obr, jesli tak to
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Obstuga modutu AVTduino Motor w Arduino

Listing 1. Program przyktadowy demonstrujacy dziatanie AVTduino Motor
/ *

Przyktad obsitugi komponentdéw, Jjakie zawiera modul obsitugi silnikéw DC dla Arduino UNO.
Program zawiera przyktad konfiguracji i obsitugi:
- sterowanie 4 silnikami
- regulacja predkosci silnikow
- zmiana kierunku obrotu
Przycisk S1 i S3 umozliwiaja wltaczenie silnikéw, przyciski S2, S4 zmiane kierunku obrotdéw, natomiast potencjometry
umozliwiaja regulacje predkosci.
Modul steruje 4 silnikami w dwéch grupach, w ktérych kazdy obraca sie w przeciwnym kierunku.
Dioda Ledl wskazuje wiaczenie silnika M1, M2, a Led2 silnika M3 i M4

x/
const int Motor 1 A = 12; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 1 B = 10; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 2 A = 11; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 2 B = 9; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 3 A = 3; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 3 B = 5; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 4 A = 6; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 4 B = 4; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 1 S = 13; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 2 S = 8; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 3 S = 2; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Motor 4 S = 7; //przypisanie aliasow linia portéw
const int LED1 = A2; //przypisanie aliasow linia portéw
const int LED2 = A3; //przypisanie aliasow linia portéw
const int SWl = 1; //przypisanie aliasow linia portéw
const int SW2 = O; //przypisanie aliasow linia portéw
const int SW3 = A4; //przypisanie aliasow linia portéw
const int SW4 = A5; //przypisanie aliasow linia portdw
const int Potl = AO0; //przypisanie aliasow linia portéw
const int Pot2 = Al; //przypisanie aliasow linia portéw
byte flagal on = 0; //zmienna flaga
byte flagal obr 0; //zmienna flaga
byte flaga2_on = 0; //zmienna flaga
byte flaga2_ obr = 0; //zmienna flaga
int motl; //zmienna wartos$ci z potencjometru Potl
int mot2; //zmienna wartos$ci z potencjometru Pot2
void setup () //procedura konfiguracyjna
{

pinMode (Motor 1 A, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor_1 A, LOW);

pinMode (Motor 1 B, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor 1 B, LOW);

pinMode (Motor 2 A, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor_2_ A, LOW);

pinMode (Motor_ 2 B, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor_ 2 B, LOW);

pinMode (Motor 3 A, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor 3 A, LOW);

pinMode (Motor 3 B, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor_3_B, LOW);

pinMode (Motor_ 4 A, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor_4 A, LOW);

pinMode (Motor 4 B, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor 4 B, LOW);

pinMode (Motor 1 S, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor_1_S, LOW);

pinMode (Motor_ 2 B, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor_2_ S, LOW);

pinMode (Motor 3 S, OUTPUT) ; //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor 3 S, LOW);

pinMode (Motor 4 B, OUTPUT); //konfiguracja linii

digitalWrite (Motor_4_S, LOW);

pinMode (LED1, OUTPUT) ; //konfiguracja Ledl

digitalWrite (LED1, HIGH) ;

pinMode (LED2, OUTPUT) ; //konfiguracja Led2

digitalWrite (LED2, HIGH) ;
pinMode (SW1, INPUT)
pinMode (SW2, INPUT)
pinMode (SW3, INPUT)
pinMode (SW4, INPUT)
digitalWrite (SW1, H

H //konfiguracja linii do ktérych dotaczono przyciski jako wejscia
; //konfiguracja linii do ktdérych dotaczono przyciski jako wejscia

IGH); //dotaczenie do linii do ktérych dotaczono przyciski rezystoréw
//podciagajacych co wymusi na nich domyslnie stan wysoki
digitalWrite (SW2, HIGH);
digitalWrite (SW3, HIGH); //dotaczenie do linii do ktdérych dotaczono przyciski rezystordw
//podciagajacych co wymusi na nich domy$lnie stan wysoki
digitalWrite (SW4, HIGH);

analogReference (DEFAULT) ; //konfiguracja przetwornika A/C
}
void loop () //petla giédwna programu
{
motl = analogRead (AOQ) ; //odczyt wartosci analogowej z Potl
delay (10) ; //opbznienie 10 ms
mot2 = analogRead (Al); //odczyt wartosci analogowej z Pot2
delay (10); //opbdznienie 10 ms
if (digitalRead(SW1l) == LOW) { //Sprawdzenie czy nacisniety przycisk SW1
flagal_on=!flagal_on; //odwrocenie stanu flagi flagal on wskazujacej zataczenie silnika M1 i M2
while (digitalRead (SW1l) == LOW) ; //oczekiwanie na puszczenie przycisku SW1
}
if (digitalRead(SW2) == LOW) { //Sprawdzenie czy nacisniety przycisk SW2
flagal obr=!flagal obr; //odwrécenie stanu flagil obr wskazujacej kierunek obrotéw
while (digitalRead (SW2) == LOW); //oczekiwanie na puszczenie przycisku SW2
}
if (flagal on == 1) { //Sprawdzenie czy ustawiona jest flagal on, jesli tak to
digitalWrite (Motor 1 S, HIGH); //zataczenie silnika M1
digitalWrite (Motor_2_S, HIGH); //zataczenie silnika M2
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Listing 1. c.d.

digitalWrite (LED1,

}

else

{
digitalWrite (Motor 1 S, LOW
digitalWrite (Motor 2 S, LOW
digitalWrite (LED1, HIGH) ;

LOW); //zalac

//w przeciwnym razie

)
)
//w

}
if (flagal obr == 1) {
analogWrite (Motor_1_A,

(255- (mot1l

digitalWrite (Motor 1 B, HIGH); /
analogWrite (Motor_2 A, (255-(motl
digitalWrite (Motor 2 B, HIGH); /

}

else

{

//w przeciwnym razie

analogWrite (Motor 1 A, motl/4);

digitalWrite (Motor_ 1 B, LOW);
analogWrite (Motor_ 2 A, motl/4) ;

digitalWrite (Motor 2 B, LOW); /

}

if (digitalRead(SW3) == LOW) {
flaga2_on=!flaga2_on;
while (digitalRead (SW3) == LOW) ;
}
if (digitalRead (SW4) == LOW) {

flaga2_obr=!flaga2_obr;
while (digitalRead (SW4)
}

if

== LOW) ;

(flaga2_on == 1) {
digitalWrite (Motor 3 S, HIGH); //
digitalWrite (Motor 4 S, HIGH); /
digitalWrite (LED2, LOW); //zalac
}
else

{

//w przeciwnym razie

digitalWrite (Motor_ 3 S, LOW)
digitalWrite (Motor 4 S, LOW)
//wyla

digitalWrite (LED2, HIGH);

}

if (flaga2_obr == 1) {
analogWrite (Motor_3_A, (255-(mot2
digitalWrite (Motor 3 B, HIGH); /

(255- (mot2
;o

analogWrite (Motor 4 A,

/
/
(
)
_ (
digitalWrite (Motor 4 B, HIGH)

else

{

//w przeciwnym razie

analogWrite (Motor 3 A, mot2/4);

digitalWrite (Motor 3 B, LOW);
analogWrite (Motor 4 A, mot2/4);

digitalWrite (Motor 4 B, LOW);

//
//

/

//Sprawdzenie czy ustawiona flagal obr,
(m

)

(

)

zenie diody Led 1

//wylaczenie silnika M1
//wylaczenie silnika M2
ylaczenie Ledl

/4))); //zapisanie wartosci PWM odczytanej z
/ustawienie drugiej linii M1
/4))); //zapisanie wartosci PWM z Potl do M2
/ustawienie drugiej linii M2

//zapisanie wartosci PWM odczytanej z potl do
//zerowanie drugiej linii M1
//zapisanie wartosci PWM odczytanej z potl do
/zerowanie drugiej linii M2

//Sprawdzenie czy nacisniety przycisk SW3

//odwrocenie stanu flagi flaga2 on wskazujacej zalaczenie silnika M3 i M4

//oczekiwanie na puszczenie przycisku SW3

//Sprawdzenie czy nacisniety przycisk SW4

//odwrocenie stanu flagi2 obr wskazujacej kierunek obrotow

//oczekiwanie na puszczenie przycisku SW4

//Sprawdzenie czy ustawiona jest flaga2 on, jesli tak to

zalaczenie silnika M3
/zalaczenie silnika M4
zenie diody Led 2

//wylaczenie silnika M1
//wylaczenie silnika M1

czenie Ledl

/Sprawdzenie czy ustawiona flaga2 obr, jesli tak to

wartosci PWM odczytane]j z
linii M3
wartosci PWM odczytanej z
linii M4

/4))); //zapisanie
/ustawienie drugiej
/4))); //zapisanie
/ustawienie drugiej

//zapisanie wartosci PWM odczytanej z potl do
zerowanie drugiej linii M3
//zapisanie wartosci PWM odczytanej z potl do
zerowanie drugiej linii M4

jesli tak to

potl do M1

M1

M2

pot2 do M3

pot2 do M4

M3

M4

(255-

//zapisanie wartosci

analogWrite (Motor 1 A,
(motl/4))) ;
PWM odczytanej z potl do M1

digitalWrite (Motor 1 B,
HIGH) ;
linii MI

analogWrite (Motor 2 A, (255-
(motl1/4))); //zapisanie wartosci
PWM z Potl do M2

digitalWrite (Motor 2 B,

//ustawienie drugiej

HIGH) ; //ustawienie drugiej
linii M2
}
else //w przeciwnym razie
{

analogWrite (Motor 1 A,
motl/4) ;
PWM odczytanej z potl do M1

digitalWrite (Motor 1 B, LOW);
//zerowanie drugiej linii M1

//zapisanie wartosci

analogWrite (Motor 2 A,
motl/4) ;
PWM odczytanej z potl do M2

digitalWrite (Motor 2 B, LOW);
//zerowanie drugiej 1l1inii M2

}

sg wykonywane w zalezno$ci od stanu flagi fla-

//zapisanie wartosci

gal_obr odpowiedzialnej za kierunek obrotéw
silnikéw. Jesli flaga jest ustawiona, wykonywa-
ne sg instrukcje ustawiajace jedna linig silni-
kéw M1 i M2, natomiast na druga podawany
jest sygnal PWM o wypelnieniu od 0 do 100%
zaleznym od ustawienia potencjometru Potl.
Dzieki temu jest mozliwa regulacja poten-
cjometrem predkosci obrotowej silnikéw M1
i M2. Wartosci sygnalu PWM sg ograniczane
do zakresu od 0 do 255. Jesli flaga flagal obr
bedzie wyzerowana, wykonywane sg instruk-
cje po klauzuli else. Powodujg one odwrécenie
kierunku obrotu silnikéw poprzez podanie na

drugie linie sterujace poziomu niskiego. Pozo-
state instrukcje w programie z listingu 1 doty-
czg silnikéw M3 i M4, do ktérych sterowania
uzyto przyciskéw S3, S4 oraz potencjometru
Pot2. Ich dziatanie jest identyczne, jak w przy-
padku obstugi silnikéw M1 i M2.

Podsumowanie

Dziatanie przyktadowego programu dla
modutu AVTDUINO MOTOR pokazuje moz-
liwosci i prostote sterowania takimi elemen-
tami, jak silniki DC. Modut sterujacy AVTdu-
ino Motor mozna zastosowa¢ do budowy na-
pedu robotéw, zabawek czy inteligentnych
pojazdow. Elementy przyktadowego progra-
mu obstugi mozna wykorzysta¢ we wlasnych
programach po ewentualnym dostosowaniu

ich do projektowanego urzgdzenia.
Marcin Wigzania
marcin.wiazania@ep.com.pl
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