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Objetivo

Nosso objetivo sera criar um programa para controlar a
velocidade de rotacao do motor que retiramos de um disco rigido.

Utilizaremos: 1 arduino UNO, 1 motor brushless de HD, 3
Transistores Tip122, 3 resistores 1200Q, 3 diodos 1N4007 e uma

fonte de alimentagcao 12v / 5wv.




Arduino UNO

Digital Ground
Digital 1/0 Pins (2-13)
|

Serial Out (TX)
Serial In (RX)

Analog Reference Pin

-------- TSI e

INITALY o L OMmENME O A
FANN g 1 : DIGITAL (PWN~)

USB Plug —

Teremssssrrmasey

Reset Button

In-Circuit
Serial Programmer

ATmega328
Microcontroller

.....

External Power Supply

Reset Pin
3.3 Volt Power Pin

5 Volit Power Pin

Analog In
Pins (0-5)

Voltage In
Ground Pins

©




Collector

TIP122 pinout

1. Base
2. Collector
3. Emitter




| Cathode
— F——0)

z__,-——z







Em www.fernandok.com

Download arquivo PDF dos diagramas
Download arquivo INO do cédigo fonte

3 Inscreva-se

W



http://www.fernandok.com/

Esquema Eletrico
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Exemplo 1

Vamos fazer um programa para chegar ao maximo
da rotacao de nosso motor, ou seja, 5400 rpm.

Obs: utilizando alimentacao de 5v



Vamos ao codigo

Comecaremos definindo as constantes que utilizaremos durante nosso codigo.

//defini¢ao dos pinos que cada bobina representa no arduino
#define A 6
#define B 9
#define C 11

//intervalo de delay inicial que ira decair para aumentarmos a aceleracao
int intervalo = 6000;

//variavel responsavel por armazenar o valor que decrementaremos de nosso delay
int decremento = 15;

//variavels que armazenam os tempo em microssegundos para o delay.
const int DELAY_MINIMO = 450;
const int DELAY_ACEL_MAXIMA = 1200;
const int DELAY_MARCO_ UM = 4500;
const int DELAY_MARCO DOIS = 3200;
const int DELAY_MARCO_TRES = 2200;




Setup

Na funcao sefup(), vamos apenas configurar como OUTPUT os pinos que
utilizaremos para controlar as bobinas e o LED de indicacao.

void setup()
{

pinMode (A, OUTPUT);
pinMode(B, OUTPUT);
pinMode(C, OUTPUT);

pinMode(LED BUILTIN, OUTPUT);
digitalWrite(LED BUILTIN, LOW);//apaga o LED L




Loop

Na funcao /oop(), vamos fazer as chamadas para controle das bobinas e em seguida
configurar a aceleracao para ir aumentando a velocidade de giro do motor.

void loop()
{

//chamada da ativacao das bobinas

pulso(1);

pulso(2);

pulso(3);

pulso(4);

pulso(5);

pulso(6);

//enquanto o intervalo for maior que DeLAY MAXIMO O decremento é maior que 1 unidade.
if(intervalo > DELAY_ ACEL_MAXIMA)

{

//outras faixas de intervalo para ir controlando a aceleracao
if(intervalo < DELAY_MARCO_UM)
decremento = 10;
else if(intervalo < DELAY_MARCO_DOIS)
decremento = 5;
else if(intervalo < DELAY_MARCO_TRES)
decremento =

}

else decremento

o c




LOO p (continuacao)

//...
//tempo minimo de delay permitido (quanto menor mais rapido o giro)
if(intervalo > DELAY MINIMO){

//subtrai de intervalo o valor atual de decremento
intervalo -= decremento;

¥

else {

//acende o led L do arduino ao chegar na velocidade maxima permitida

digitalWrite(LED BUILTIN, HIGH);




void pulso(int bobina)

{

switch(bobina)
{
case 1: //liga a bobina A

digitalWrite(A,HIGH);
break;

2://1liga a bobina A e
digitalWrite(A,HIGH);
digitalWrite(B,HIGH);
break;

3://1liga a bobina B
digitalWrite(B,HIGH);
break;

4://1iga a bobina B e
digitalWrite(B,HIGH);
digitalWrite(C,HIGH);
break;

5://1iga a bobina C
digitalWrite(C,HIGH);
break;

6://1iga a bobina C e
digitalWrite(C,HIGH);
digitalWrite(A,HIGH);
break;




PULSO (continuacao)

//tempo que a(s) bobina(s) ficam ligadas
delayMicroseconds(intervalo);

//desliga todas as bobinas
digitalWrite(A,LOW);
digitalWrite(B,LOW);
digitalWrite(C,LOW);
delayMicroseconds(intervalo);




Exemplo 2

Agora vamos fazer algumas modificacoes em nosso
programa para que nosso motor gire em sua potencia
Minima.




Modificacoes para 100 rpm

Primeiramente mude o valor da variavel “intervalo”
para 45000.

//intervalo de delay inicial que ira decair conforme acelerac¢ao

int intervalo = 45000;



Modificacoes

A seguir na funcao LOOP, deixa apenas as chamadas para
a funcao PULSO.

void loop()
{

//chamada da ativacao das bobinas
pulso(1);
pulso(2);
pulso(3);
pulso(4);
pulso(5);
pulso(6);




Agora e so compilar e executar. O motor ficara girando
em sua poténcia minima.




Veja abaixo uma tabela com a configuracao para os
valores maximos e minimos do motor.

oo oiavmo_ion___otuger

6000 5400
41500 Nao usa 141 12v
6000 450 5400 S5v

45000 Nao usa 101 5v
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