IFI6203 ROBOOTIKA

Praktikum 5




Alalisvoolumootori kasutamine

m Alalisvoolumootor ei vaja oma tooks mingit erilist juhtloogikat

m Mootori too kiiruse maarab talle mojuv voolupinge (ei tohi uletada lubatud
maksimaalset pinget).

m Mootori poorlemise suuna maarab mootorit labiva voolu suund.

m Alalisvoolumootorid vajavad tihti lisatoiteallikat, sest Arduino kontroller ei
suuda neile piisava pinge ja/voi voolutugevusega toidet pakkuda.



Alalisvoolumootori juhtimine NPN
transistoriga

m Kasutame NPN transisorit lulitina, mis uhendab mootori maandusega

m Transistori baasile antava pingega same kontrollida mootorit labivat voolu ning
seega mootori tookiirust.

m Me ei saa muuta mootori toosuunda.




Alalisvoolumootori juhtimine NPN
transistoriga
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NPN transistoriga juhtimise naitekood

#define base 3 //transistori baas

void setup() {
pinMode (base, OUTPUT);

¥

void loop() {
analogWrite(base, 0); //mootor ei toota
delay(3000);
analogWrite(base, 50); //mootor tootab aeglaselt
delay(3000);
analogWrite(base, 100); //mootor tootab kiiremini
delay(3000);
analogWrite(base, 200); //mootor tootab veel kiiremini
delay(3000);




H-sild

m H-sild on elektroonikalulitus, mis voimaldab seadmele rakendada pinget
molemas suunas.

m Enamasti kasutatakse alalisvoolumootorite tootamissuuna muutmiseks.
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¢ |0 |1 | Mootor pdorieb paremale
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L293D kiip annab meile 2 H-silda

Enable 1.2 Vee |

Input | Input 4

Output | Output 4

GND GND
GND GND
Output 2 Output 3
Input 2 Input 3
Vee 2 Enable 3.4




Alalisvoolumootori juhtimine L293D
Kiibiga
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L293D naitekood

#define enablePin 9 //kontrollib mootori tookiirust limiteerides pinget.
#define controlPinl 11 // H-silla lulitus (HIGH voi LOW)
#define controlPin2 10 // H-silla lulitus (HIGH voi LOW)

void setup() {
pinMode(enablePin, OUTPUT);
pinMode(controlPinl, OUTPUT);
pinMode(controlPin2, OUTPUT);

}

void loop() {
digitalWrite(controlPinl,HIGH); //maarame mootori todsuuna
digitalWrite(controlPin2,LOW); //maarame mootori todsuuna
analogWrite(enablePin, 50); //Paneme mootori toole (vordlemisi aeglaselt)
delay(3000);
digitalWrite(controlPinl,LOW); //muudame mootori todsuuna vastupidiseks
digitalWrite(controlPin2,HIGH);//muudame mootori todsuuna vastupidiseks
analogWrite(enablePin, 255); //Paneme mootori todle (taie kiirusega)
delay(3000);



Servomootorid

m Servomootor e. taiturmootor on juhtimiseks kasutatav mootor, mis muudab
temaga kaitatavate mehhanismide asendit vastavalt etteantud
seadesignaalidele

m olulisimad naitajad on
- Podérdenurk - mitu kraadi mootor suudab oma telge péorata
- Nurkkiirus - kui kiiresti mootor ennast poérab
- Toitepinge - millise pingega toidet on mootori tooks tarvis
- Poérdemoment - kui palju jéudu suudab mootor rakendada
m Servomootori juhtimiseks on tarvilik riistvaralise servomootori draiver, kuid

Arduino puhul voime me selle funktsionaalsust simuleerida kasutades sobivat
teeki.




KY66 servomootori naide
(poordenurk 120 kraadi)




KY66 naitekood

#include <Servo.h> //kasutame Arduino Servo teeki

Servo servo; // deklareerime servo objekti
int minAngle = 0; // servo minimaalne nurk
int maxAngle = 120; //servo maksimaalne nurk

void setup() {
servo.attach(3); //maarame servo kontrollviigu (PWM vdimelise)

¥

void loop() {
servo.write(minAngle);
delay(1000);
servo.write(maxAngle);
delay(1000);

¥




Samm-mootorid

m Samm-mootor on pingeimpulssidega kaitatav sunkroonmootor. Iga impulsi
mojul poordub mootori rootor kindla nurga - sammu - vorra.

m Samm-mootori puhul on korraga voimalik kontrollida nii nurkkiirust,
poordenurka kui poorlemise suunda.

m Samm-mootor voib teha taispoordeid.
m Samm-mootor ei suuda taluda suuri koormusi

m Samm-mootori juhtimiseks on tarvis riistvaralist mootoridraiverit ja selle
juhtimiseks enamasti ka eraldi teeki.




Samm-mootori naide 28BYJ-48
mootori ja ULN2003 draiveri abil
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Samm-mootori naitekood

#include <Stepper.h> //kasutame Arduino Stepper.h teeki

const int stepsPerRevolution = 2048; // mitmest sammust koosneb mootori uks taispoore
//deklareerime stepper objekti, viigud 8-11 on sisendid

Stepper myStepper = Stepper(stepsPerRevolution, 8, 10, 9, 11); //viikude selline jarjekord
selle mudeli puhul on oluline

void setup() {
myStepper.setSpeed(5); //madarame mootori kiiruse, uUhikuks on podret/minutis
Serial.begin(9600);

}

void loop() {
// Teeme lUhe taispodrde paripdeva:
Serial.println(“Paripdeva");
myStepper.step(stepsPerRevolution);
delay(500);

// Teeme Uhe taispodrde vastupaeva:
Serial.println(“Vastupdeva");
myStepper.step(-stepsPerRevolution);
delay(500);




