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1 Zakladni informace

1.1 Stejnosmérny motor

Stejnosmérny motor (obr. 1) je tofivy stroj napdjeny stejnosmérnym proudem. Pfepélovanim napdjectho napéti

docilime toceni motoru na opac¢nou stranu. Rychlost toceni motoru lze regulovat velikosti napajecitho napéti,
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regulace rychlosti je PWM (pulzné sifkovd modulace), kterd odstraniuje pfedchozi nevyhodu. Pro Fizeni dvou
stejnosmérnych motort se s oblibou vyuziva H mustek. [lustrace rizeni stejnosmérného motoru pomoci H mustku
a PWM je na obr. 2. Vice informaci o PWM naleznete v [2].
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Obrazek 2: Znazornéni Tizeni stejno-
smérného motoru pomoci H mustku a
Obrézek 1: Stejnosmérny motor [1] PWM [2]

1.2 H mustek

H mustek je elektricky obvod sestaveny z tranzistort uréeny pro rizeni stejnosmérného motoru. Piiklad zapojeni
tohoto obvodu je zndzornéno na obr. 3. Obvykle se prodavaji integrované obvody ¢i moduly, které obsahuji dva H
mustky. Tyto obvody je mozné pouzit pro fizeni jednoho krokového motoru, nebo dvou stejnosmérnych motori

(lez Fidit rychlost i smér otdcent).

Jednim z téchto obvodu je integrovany obvod TB6612FNG (obr. 4) od firmy Toshiba. Pro napéjeni
motort (V) lze pouzit napéti 2,5 — 13,5V. Jeho velkou vyhodou oproti jingm obvodim je tedy moznost
napajeni primo z USB. Pro napéjeni logické ¢asti obvodu lze pouzit napéti v rozsahu 2,7 — 5,5V. Pomoci
tohoto obvodu je mozné ridit dva stejnosmérné motory pomoci PWM. Podrobnéjsi informace viz. datasheet k
obvodu [3].
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Obrazek 4: Deska

Obrazek 3: Zapojeni H mustku v ob-  Fun ROB-09457
vodu TB6612FNG [3] TB6612FNG [4]

2 Pripojeni H mistku a DC motord k MCU

Spark-
obvodem

Ve schématu zapojeni budeme uvazovat H mustek ROB-09457 popsany v predchozim odstavci. Tento mistek

je pripojen ¢tyfmi F{dicimi vstupy (AIN1, AIN2, BIN1 a BIN2) ke vstupné—vystupnim pintim mikrokontroléru

a Ctyfmi vystupy (AO1, AO2, BO1 a BO2) vzdy v péarech ke dvéma stejnosmérnym motortum. Motory jsou

napajeny napétim 5V, které je privedeno na vstup VM. H mustek je napajen 3,3V, které je privedeno na vstup

VCC. Schéma zapojeni je na obr. 5.
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Obrazek 5: Schéma pripojeni H muistku k MCU

3 Popis knihovny pro praci s H mtistkem

Pro tizeni stejnosmérnych motort s pouzitim H mustku lze pouzit knihovnu h_bridge.h vyuzivajici knihovnu

mbed.h. Tato knihovna obsahuje tfidu H_bridge, kterd obsahuje funkci pro nastaveni rychlosti otac¢eni motori.

Hlavickovy soubor obsahuje rovnéz ptiklad pouziti knihovny a fizeni motortu pres UART.
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3.1 Inicializace H mustku

Konstruktor tfidy H_bridge, H_bridge (PinName AIN1, PinName AIN2, PinName BIN1, PinName BIN2), ob-
sahuje parametry definujici piny, které jsou pripojeny na vstupy H mistku. Vystupy mikrokontroléru pfipojené
na vstupy H mustku AIN1 a AIN2 ovladaji motor 1 a vystupy mikrokontroléru piipojené na vstupy H mustku
BIN1 a BIN2 ovladaji motor 1. Piny AIN1 a BIN2 museji byt nutné pripojeny na PWM vystupy mikrokontroléru.

3.2 Rizeni rychlosti motort

Motory lze fidit pomoci funkce void set_speed(int motor, float speed). Tato funkce nastavi rychlost
pozadovaného motoru. speed musi byt v rozsahu —100 —100 a motor pfedstavuje ¢islo motoru, ktery chceme

nastavit, tedy 1, nebo 2.

4 Priklad pouziti knihovny

Piiklad pouziti knihovny h_bridge.h je vlozen pfimo na zacatek tohoto souboru. V tomto piikladu mohou
byt motory rizeny pres rozhrani UART, pfi¢emz priddna kontrola vstupnich hodnot. Na obr. 6 je ukézka rizeni

motora pres UART pri pouziti tohoto programu.

2P COMS - PUTTY =N [

Obrazek 6: Rizenf motortt pres UART
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