Mon Arduino veut commander un moteur à courant continu
1. Présentation du matériel.
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        Moteur à courant

                continu.
          DG02S 48:1
2. Commande du moteur avec le schield Dual H-Bridge.
https://wiki.dfrobot.com/Arduino_Motor_Shield__L298N___SKU_DRI0009_
L’Arduino Uno n’est pas conçu pour alimenter à lui tout seul des moteurs. La raison est que l’intensité en sortie disponible pour une pin est de l’ordre de 20 mA et ça ne fait vraiment pas beaucoup pour alimenter un petit moteur électrique.
D’où l’utilisation d’un schield pont en H. 
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3. Broches de fonctionnement du moteur. 
Trouver les broches suivantes :
	Pin
	Function

	          
	Motor 1 Direction control

	
	Motor 1 PWM control

	
	Motor 2 PWM control

	
	Motor 2 Direction control


Compléter le tableau ci-dessous.

Etat du moteur : arrêté, avant, arrière et variation de vitesse.    PWM = 0 ~ 255
	E1 
	M1 
	Etat du moteur

	0
	X 
	

	1
	1
	

	1 
	0 
	

	PWM 
	X  
	


4. Tester le programme pour commander les moteurs M1 et M2.

//Arduino commande de moteur 

int E1 = 5;

int M1 = 4;

int E2 = 6;

int M2 = 7;

void setup()

{

    pinMode(M1, OUTPUT);

    pinMode(M2, OUTPUT);

}

void loop()

{

    digitalWrite(M1,HIGH);

    digitalWrite(M2, HIGH);

    analogWrite(E1, 255);   //PWM Speed Control

    analogWrite(E2, 255);   //PWM Speed Control

    delay(30);

}
6. Réaliser un programme pour commander les moteurs M1 et M2 en sens inverse.

//Arduino commande de moteur en sens inverse
int E1 = 5;

int M1 = 4;

int E2 = 6;

int M2 = 7;

void setup()

{

    pinMode(M1, OUTPUT);

    pinMode(M2, OUTPUT);

}

void loop()

{
}
7. Réaliser un programme pour commander les moteurs M1 et M2 de plus en plus vite.

On utilisera la boucle for :

int value;
  for(value = 0 ; value <= 255; value+=5)
//Arduino commande de moteur + vite
int E1 = 5;

int M1 = 4;

int E2 = 6;

int M2 = 7;

void setup()

{

    pinMode(M1, OUTPUT);

    pinMode(M2, OUTPUT);

}

void loop()

{
}
8. Réaliser un programme pour le robot tourne sur lui-même.

// le robot tourne sur lui-même
int E1 = 5;

int M1 = 4;

int E2 = 6;

int M2 = 7;

void setup()

{

    pinMode(M1, OUTPUT);

    pinMode(M2, OUTPUT);

}

void loop()

{
}
Paire de motoréducteurs DG01D
https://www.gotronic.fr/art-paire-de-motoreducteurs-dg01d-18760.htm
Voltage:3V DC

No load Speed:140rpm

o Load Current:125mA(max.170mA)
Vitesse à vide: 65 tours/min sous 3 Vcc

Consommation à vide: 125 mA (170 mA maxi) sous 3 Vcc

Couple: 0,8 kg.cm

Dimensions: 55 x 48 x 24 mm
Torque:800gf.cm min

Size: 43*45*15mm

Supplied in re-sealable plastic bag with cardboard header

6V ≤250mA 250±10% rpm
3V≤160mA110±10% rpm
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1. No Load Spedd: 65 10mpms

2. No Losd Cusent: 125mA (1T0mA MAT)
3. Allowable max. Torgue: $00gfem min

DAGU Hi-Tech Electronic Co, LTD

Web sites:  www.arexx.com.cn
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