JDR DC Motor Controller

Knihovna pro fizeni stejnosmérnych (DC) komutdtorovych motord.

Zakladni vlastnosti:

Knihovna umozniuje obousmérné fizeni rychlosti otaceni stejnosmérného komutatorového
motoru, plynulé zvySovani a sniZzovani otdcek (ramping) a umoZniuje nastavit pasmo
necitlivosti k fidicimu signalu v okoli nulové rychlosti.

Pro pripojeni motoru k Arduinu je kromé motoru nezbytny také odpovidajici driver; nikdy
nepripojujte motor pfimo k Arduinu!

Konstruktor

Trida MotorController podporuje dva rtizné zpusoby fizeni motoru. Jejich volba se ridi
pouZitim patricného konstruktoru se dvéma nebo tfemi parametry.

Konstruktor se automaticky zavold pfi deklaraci proménné; vytvori jednu instanci tridy
MotorController, aktivuje piny pro pfipojeni ovladace motoru a nastavi zplsob jeho
Fizeni.

MotorController() [1/2]

Rizeni s oddélenym vstupem PWM.

Tento zpusob se pouzivad v pripadé, Ze smér otdaceni motoru je ovldddn logickou urovni
na pinech forwardsPin a backwardsPin’ a rychlost otdéeni je ddna Cinitelem pinéni
PWM na pinu pwmPin. Typickym prikladem tohoto zpusobu fizeni je dvojity H-mustek
TB6612, ale je ho mozZno pouZit i u mastki L293, L298, SN754410 a dalsich.

Syntaxe:

MotorController motor1(forwardsPin, backwardsPin, pwmPin);
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Parametry:

forwardsPin (uint8_t) — Cislo digitalniho pinu
backwardsPin ((uint8_t) — Cislo digitaIniho pinu
pwmPin ((uint8_t) — Cislo digitalniho pinu s funkci analogWrite()

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

Motor je po inicializaci aktivovdn, ale zastaven (nastavena rychlost 0).

MotorController() [2/2]

Rizeni smér + rychlost.

Tento zpusob se pouZivd v pfipadé, Ze smér i rychlost otdceni motoru jsou ovldddny
jen piny forwardsPin a backwardsPin. Pro jeden smér otdceni je na na pinu pinl
generovdna PWM modulace, kterd urcuje rychlost otdceni motoru a pin pin2 je
nastaven na LOW (log. 0), pro opacny smér otdceni je PWM modulace generovdna na
pinu pin2 a pin pinl je nastaven na LOW (log. 0)°. Tento zptsob Ffizeni je nutno pouZit
u H-mistku L9110, ale je moZno ho pouZit i u mastki L293, L298, SN754410 a dalSich.

Syntaxe:

MotorController motor1(pini1, pin2);

Parametry:

pinl ((uint8_t) — Cislo digitalniho pinu s funkci analogWrite()
pin2 ((uint8_t) — Cislo digitalniho pinu s funkci analogWrite()

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Poznamka:

Motor je po inicializaci aktivovdn, ale zastaven (nastavena rychlost 0).
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Lze to Fici i takto: pro jeden smér se tikd na pinu 1 a pin2 je v urovni L, pro druhy smér je pinl v drovni L a tikd se pinem 2.
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Clenské funkce (metody)

Vykonné metody

set()

Nastavi rychlost a smér otdceni motoru.
Syntaxe:

set(powerPercent);

Parametry:

powerPercent (int) — Cislo v rozsahu -100 aZ 100, pficemZ 100 znamend otaceni motoru
plnou rychlosti jednim smérem, 0 zastaveni motoru a -100 otaceni motoru plnou

rychlosti opacnym smérem.

Navratova hodnota:

Aktualni rychlost motoru v procentech (-100 aZ 100).

Poznamka:

Pokud je rampovadni zapnuté, je tfeba po nastaveni poZadované cilové rychlosti touto funkci
opakované volat funkci ktera postupné rychlost motoru upravuje v souladu

s nastavenym zrychlenim a zpomalenim (viz funkce |setRampRate())).

Pokud je rampovadni vypnuté, tato funkce nastavi rychlost motoru okamZité na poZadovanou
hodnotu a funkci neni potfeba ndsledné vubec volat.

Priklad:

motor1.set(50);
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run()

Vykonnd funkce, kterd upravi fizeni motoru podle aktudlini potfeby s ohledem na
nastavené zrychleni resp. zpomaleni. V pfipadé zapnutého rampovadni je treba funkci
volat dostatecné casto, aby motor ménil rychlost plynule®. Je-li rampovdni vypnuté
nebo pokud motor jiZ dosdhl poZadované cilové rychlosti, neni tfeba tuto funkci ddle
volat.

Syntaxe:

run();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Aktualni rychlost motoru v procentech (-100 az 100).

Poznamka:

Pokud je zapnuté rampovdni, funkce vraci hodnotu tak, Ze pfi zavoldni okamZité po funkci
bude hodnota blizkd rychlosti pred zavoldnim funkce (tj. rychlost, ze které se
zacindg). Pri dalSich voldnich funkce run bude vracet postupné se ménici rychlost smérem
k poZadované cilové rychlosti.

Priklad:

int aktualniRychlost;
motor1.disableRamping();
motor1.set(100);
delay(2000);
motor1.setRampRate(25);
motor1.enableRamping();
motor1.set(0);
do
{

aktualniRychlost = motor1.run();
}
while(aktualniRychlost != 0);
Serial.println("Stojime.");
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Co je ,dostatecné Casto” zdleZi na aplikaci; obecné se dd rici, Ze pokud ma byt rampovdni rychlé, je treba tuto funkci volat
velmi ¢asto a pokud je rampovdni pomalé, staci méné casto. KaZdopddné pokud motor pfi rampovani viditelné ,skdce” (tj.
meni rychlost skokové misto plynule), pak je funkce run() voldna mdlo casto.

4 JDR DC Motor Controller
Knihovna pro Fizeni stejnosmérnych komutatovych motord



V tomto prikladu nejprve vypneme rampovani a nastavime rychlost motoru na 100%. Po
Casové prodlevé 2 sekund na roztoceni motoru? nastavime rampovani na 25%, rampovani
povolime a nastavime rychlost na 0, aby motor béhem 4 sekund zastavil. K tomu musime
opakované volat funkci , ktera rychlost vidy upravi podle potreby. Tim motor postupné
zastavime a teprve potom budeme pokracovat dal. To zajistime tak, Zze budeme kontrolovat,
jakou aktualni rychlost funkce @ pravé vraci — jako podminku pro béh cyklu uvedeme, zZe

cyklus ma bézet, dokud funkce [run()| vraci €islo r(izné od nuly. Jakmile se motor zastavi, tj.
rychlost klesne na 0, funkce [run()| vrati 0, takze podminka jiz nebude splnéna a program
bude pokracovat déle (v tomto pfipadé kontrolnim vypisem pro uZivatele).

Nastaveni parametru

setRampRate()

Nastavi strmost rozbéhové / dobéhové rampy.
Rampovdni je ve vychozim stavu vypnuto.

Syntaxe:
setRampRate(rampRate);

Parametry:

rampRate (uint8_t) — kladné celé Cislo v rozsahu 1 az 100, predstavujici procento (%)
pfirtstku rychlosti za jednu sekundu (napfiklad hodnota 100 znamend dosazZeni
nastavené rychlosti za jednu sekundu, hodnota 50 dosazeni nastavené rychlosti za dvé
sekundy atd.).

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Priklad:

motor1.setRampRate(5); // motor se z 0% na 100% bude rozbihat 20 s.
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Pokud je motorek maly a neni moc zatiZeny, dvé sekundy by na piné roztoceni mély stacit.
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enableRamping()

Povoluje (zapind) rampovadni.
Syntaxe:

enableRamping();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Priklad:

motor1.enableRamping();

disableRamping()

Zakazuje (vypind) rampovani.
Syntaxe:

disableRamping();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.
Priklad:

motor1.disableRamping();

setDeadZone()

Nastavuje velikost zony necinnosti kolem nulové rychlosti.

Syntaxe:

setDeadZone(deadZone);
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Parametry:

deadZone ((uint8_t) — velikost zony necinnosti v procentech rozsahu (celé Cislo)

Navratova hodnota:

Funkce nic nevraci.

Pokud je pti nasledném nastavovani rychlosti funkci pozadovéna rychlost (libovolnym

smérem) mensi nebo rovna nastavené velikost zony necinnosti, bude motor zastaven, t;j.
jeho rychlost bude nastavena na 0.

Pro zruSeni zény necinnosti nastavte zénu na 0.

Zona necinnosti se hodi napfiklad pro nastavovani rychlosti motoru ru¢né pomoci
potenciometru, kdy bézny uzivatel ma problém se trefit presné na nulovou polohu.
Nastavenim nenulové zény bude motor stat, i kdyZz potenciometr nebude nastaven na
nulovou polohu presné.

Priklad:

motor1.setDeadZone(3); // nastavime-1li rychlost motoru na hodnotu
// v rozsahu -3 aZ +3, bude stat.

Dotazy na nastaveni

getActualValue()

Vraci okamZitou hodnotu rychlosti motoru.
Syntaxe:

getActualvalue();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Okamzita hodnota rychlosti.

Funkce vraci hodnotu, ktera pfi spravném tizeni odpovida aktualni rychlosti motoru.
Je-li zapnuto rampovani, je potieba pro spravny chod motoru opakované volat funkci
. Funkce |getActua1Va1ue()| pak vraci hodnotu, ktera byla uplatnéna pfi posledni

aktualizaci rychlosti.
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Priklad:
Serial.print("Zrovna jedeme na ");

Serial.print(motor1.getActualvValue());
Serial.println(" procent.%);

getTargetValue()

Vraci cilovou hodnotu rychlosti motoru, tj. hodnotu parametru powerPercent,
nastavenou pfi poslednim volani funkce set().

Syntaxe:
getTargetValue();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:
Cilova hodnota parametru powerPercent funkce .

V prabéhu rampovani (pokud je zapnuto) se aktudlni a cilova rychlost lisi (aktudlni se méni
z pocatecni hodnoty smérem k cilové). Po ustaleni rychlosti motoru jiz budou stejné.

Priklad:

Serial.print("Chceme jet na ");
Serial.print(motor1.getTargetValue());
Serial.println(" procent.%);

isRamping()

Vraci TRUE nebo FALSE podle toho, zda je rampovadni zapnuto Ci nikoli.
Syntaxe:
isRamping();

Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

TRUE - pokud je rampovani zapnuto (bool).
FALSE — v opacném pfripadé (bool).
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Priklad:

if(motor1.isRamping())
{
Serial.println(“Rampovani zapnuto.“);
}
else
{
Serial.println(“Rampovani vypnuto.“);

3

getRampRate()

Vraci naposledy nastavenou hodnotu strmosti rozbéhové / dobéhové rampy.
Syntaxe:

getRampRate();

Parametry:

Funkce nemad zadné parametry.

Navratova hodnota:

Procento prirdstku rychlosti za jednu sekundu (viz popis funkce ).
Priklad:

rampa = motor1.getRampRate());
Serial.print("Nastavené zrychleni: ");
Serial.print(rampa);

Serial.println(" procent za sekundu.");
Serial.print("Z 0 na 100 za ");
Serial.print(100.0/rampa);
Serial.println(" sekund");

getDeadZone()

Vraci naposledy nastavenou hodnotu pdsma necinnosti.
Syntaxe:

getDeadZone();
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Parametry:

Funkce nema zadné parametry.

Navratova hodnota:

Aktualné nastavena zdna necinnosti (viz popis funkce |setDeadZone())).

Priklad:

int zona = motor1.getDeadZone();
Serial.print("Zéna neéinnosti je od ");
Serial.print(-zona);

Serial.print(" do ");
Serial.print(zona);

Serial.println(“ véetné.”);
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