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Nesta aula sera abordada o tema de motores, desde os t
motores, como funcionam e como utiliza-los com sua plat
Arduino.
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Motores elétricos sao dispositivos que transformam energia
elétrica em energia mecanica. Eles sao largamente empregados
na robotica pois sao 0s principais responsaveis por movimentar

robos, bracos mecanicos e outros dispositivos usados em
mecatronica.

Para funcionar, esses motores utilizam-se de forcas
eletromagnéticas, ou seja, utilizam forcas elétricas e forcas

magnéticas combinadas para gerar uma forca mecanica que
fara uma roda girar, por exemplo.
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Basicamente, ha dois tipos de motores: de corrente continua
de corrente alternada (AC).
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* Funcionamento de um Motor (DC):
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* Motor (DC):
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Para realizar o controle de um motor DC, € necessario a ut
de um sistema de chaves que determinam qual sera o sen
corrente elétrica, e consequentemente, qual sera o sentid
motor ira girar.

Esse sistema de controle é chamado de Ponte H.
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Ponte H:
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Existem 2 maneiras de se montar uma ponte H, que pode
construindo uma com a utilizacao de transistores, ou «
utilizacao de Cl (circuito integrado).



OFICINA DE ROBOTICA — AULA 7

Construindo com transistores:
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Utilizando o CI L293D:




OFICINA DE ROBOTICA — AULA 7
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MOTOER 4 MOTOR B
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Além dos motores DC, existem outros tipos de motores DC
os Servo-Motores e os Motores de passo.
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Servo - Motores
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Servo - motor apresenta movimento proporcional a um co
em vez de girar ou se mover livremente sem um contro
efetivo de posicao como a maioria dos motores; servo -
sao dispositivos de malha fechada, ou seja: recebem ul
de controle; verificam a posicao atual, e atuam no sisten
para a posicao desejada
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* Servo - motor:
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Motores de Passo
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Um motor de passo é um tipo de motor elétrico usado quanc
tem que ser posicionado muito precisamente ou rotaciona
um angulo exato.

Neste tipo de motor a rotacao do balancete € controlado por
serie de campos eletromagnéticos que sao ativados e desat
eletronicamente.



* Motorde
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Para aprimorar os assuntos desta aula, realizaremos as mol
dos motores DC, utilizando o Cl de ponte H L293D, e a mot
do servo-motor.
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Para o0 servo-motor:
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