Lusorobotica Motor Board

O porqué de utilizar um Multiplexer

O funcionamento basico de controlo de um motor através de uma ponte H, neste caso usando a
L293D, é o esquematizado na seguinte figura:
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Figura 1 — Esquema bdsico do controlo de um motor.

Como se pode observar o controlo do motor utiliza duas saidas PWM'’s. Estas PWM'’s sao utilizadas
para definir a velocidade e o sentido de rotacdo, assim quando por exemplo a PWM 6 estd a LOW(0) e a
PWM 5 tem um valor maior que 0, isto €, quando escrevemos na saida um valor superior a 0 como por
exemplo analogWrite(velMotor, 255); para avelocidade maxima, o motor vai rodar a velocidade
maxima numa direcg¢do. Se colocarmos a PWM 5 a LOW(0) e escrevermos na PWM 6 o valor 255, vamos
passar a ter o motor a rodar a velocidade maxima mas no sentido contrario. Resumindo:

PWM 6 : LOW(0)
PWM 5 : analogWrite(velMotor, 255); 1 O motor roda a velocidade mdaxima,

4 numa direcgdo.
PWM 6 : analogWrite(velMotor, 255);
PWM 5: LOW(0) j O motor roda a velocidade maxima, na
N direccdo contrdria a anterior.

PWM 6 : LOW(0)

PWM 5: LOW(0)

PWM 6 : analogWrite(velMotor, 255); O motor para em ambos os casos.
PWM 5: analogWrite(velMotor, 255); )

Apds se perceber o funcionamento da ponte percebemos onde sdo utilizadas as duas PWM'’s e se
reparem bem na verdade ha sempre um PWM que estd a LOW(0) e para isto uma saida digital chegava. Visto
as PWM’s serem mais importantes e mais utilizadas que as saidas digitais, decidiu-se encontrar uma solugéo
para reduzir o nimero de PWM'’s utilizados e assim chegou-se a conclusao que seria possivel utilizar
somente uma saida PWM e uma digital ao invés de duas PWM’s.
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A solugdo adoptada foi a utilizagdo de um Multiplexer, um multiplexer permite colocar na saida a
entrada desejada entre as varias entradas. A figura seguinte demonstra o funcionamento bdsico de um
mux(a partir deste ponto irei chamar a multiplexer simplesmente mux).
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Na tabela de verdade podemos ver que a saida depende do estado da entrada Selector. Usando esta
fungdo e como entradas uma PWM e a outra ligada a massa (o0 mesmo que um pino a LOW) poderemos
colocar na mesma saida ambos os valores dependendo da entrada Selector, repetindo este processo e
invertendo as entradas obtemos a nossa solucdo que esta representada na seguinte figura.
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Figura 2 — Esquema das ligagcdes do Arduino ao mux e ao motor.

Agora vamos analisar cada um dos estados. Vamos considerar que escrevemos na PWM 6 o seguinte
valor: analogWrite(velMotor, 128); (128 corresponde sensivelmente a metade da velocidade
maxima do motor) e vamos alternar o valor da ligacdo DIR (saida digital 7) entre HIGH (1) e LOW (0).

DIR Saida 1 Saida 2
HIGH PWM 6 ( Ia1) GND — LOW - 0 ( 1)
LOW GND—LOW -0 (lg;) PWM 6 ( Ig,)

Alterando sé a DIR podemos ver que obtemos na entrada da ponte uma PWM e um LOW ou um LOW e uma
PWM.

Espera que a criagdo deste tutorial tenha sido util.

Varios mux’s disponiveis: 74LS151; 74LS153; 74LS157; 74LS257 (Usado na Lusorobdtica Motor Board);
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