Moteur CC - Commande de
moteur a courant continu

Moteur a courant continu "moteur jaune"

https://seafile.unistra.fr/d/16f415226d224af5bd8f/
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Module de controle L9110S
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#define moteurA 1 5
#define moteurA 2 6
#define moteurB 1 10
#define moteurB 2 11
int vitesseA = 255; // 0 a 255
int vitesseB = 255; // 0 a 255
void setup() {
// Configuration des ports en mode "sortie"
pinMode(moteurA 1, OUTPUT);
pinMode(moteurA 2, OUTPUT);
pinMode(moteurB 1, OUTPUT);
pinMode(moteurB 2, OUTPUT);
}
void loop() {
digitalWrite(moteurA 1, LOW);
analogWrite(moteurA 2, vitesseA);
digitalWrite(moteurB 1, LOW);
analogWrite(moteurB 2, vitesseB);

delay(2000);

analogWrite(moteurA 1, vitesseA);
digitalWrite(moteurA 2, LOW);
analogWrite(moteurB 1, vitesseB);

digitalWrite(moteurB 2, LOW);

delay(2000);

digitalWrite(moteurA 1, LOW);
digitalWrite(moteurA 2, LOW);
digitalWrite(moteurB 1, LOW);
digitalWrite(moteurB 2, LOW);

delay(3000);

Module de controle L298

Attention le module entraine une chute de tension d'environ 3V. Donc si vous voulez délivrer 5V a
VOS moteurs a courant continu il faudra une alimentation de 8V.
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// Pont en H L298N

//Ports de commande du moteur B

int motorPinl = 10;
int motorPin2 = 11;
int enablePin = 5;

// Vitesse du moteur

int state = 55;

void setup() {
// Configuration des ports en mode "sortie"
pinMode(motorPinl, OUTPUT);
pinMode(motorPin2, OUTPUT);
pinMode( enablePin, OUTPUT);

// Initialisation du port serie

Serial. begin(9600);

void loop() {
if (Serial. available() > 0)
{
// Lecture de 1' entier passé au port série

state = Serial. parselnt();

//

// Sens du mouvement

//

if (state > 0) // avant
{

digitalWrite(motorPinl, HIGH);
digitalWrite(motorPin2, LOW);
Serial. print("Avant ");
Serial. println(state);

}

else if (state < 0) // arriere
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digitalWrite(motorPinl, LOW);
digitalWrite(motorPin2, HIGH);
Serial. print("Arriere ");
Serial. println(state);

}

else // Stop (freinage)

{
digitalWrite(motorPinl, HIGH);
digitalWrite(motorPin2, HIGH);
Serial. println("Stop");

//

// Vitesse du mouvement

//

analogWrite( enablePin, abs(state));

}
delay(100);

PWM
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