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Contrdle de moteur a transistor

Apprenez 4 contrdler un moteur  courant continu avec un transistor, en utilisant PWM,

Derniére révision - 07/02/2023

Cet article a été révisé le 18/01/2022 par Karl Soderby.

Les moteurs et les transistors sont des composants électroniques trés courants. Cet article vise & fournir quelques
notions de base, ainsi qu'un exemple de code fonctionnel, des circuits et des schémas.

Lorsqu'un bouton-poussoir connecté 4 la broche numérique 2 est enfoncé, IArduino controlera un transistor via
une modulation de largeur d'impulsion (PWM) , ce qui augmentera la vitesse du moteur, puis la ralentira.

A propos des transistors

LArduino ne peut fournir que 40 mA & 5 V sur ses broches numériques. La plupart des moteurs nécessitent
davantage de courant et/ou de tension pour fonctionner. Un transistor peut servir d'interrupteur numeérique,
permettant a IArduino de contrdler des charges nécessitant une puissance plus élevée. Dans cet exemple, le

transistor compléte le circuit du moteur & la masse. Cet exemple utilise un TIP120, capable de commuter jusq
60Vas5A

La modulation de largeur d'impulsion (PWM) d'un transistor est similaire a I'impulsion d'une LED. Plus la valeur
PWM est élevée, plus le moteur tourne vite. Plus la valeur est basse, plus la rotation est lente.

Les transistors possédent trois broches. Pour les transistors bipolaires & jonction (BJT), comme celui utilisé dans
cet exemple, ces broches sont appelées base, collecteur et émetteur. Un faible courant sur la broche de base
ferme un circuit entre les broches du collecteur et de Iémetteur. Il existe deux types de BJT : NPN et PNP. Le
TIP120 est un transistor de type NPN, ce qui signifie que le collecteur est connecté au moteur et 'émetteur a la
masse.

A propos des moteurs

Les moteurs fonctionnent grace & un processus appelé induction. Lorsqu'une charge électrique traverse un fil, un
champ magnétique est créé. Un fil enroulé crée un champ plus fort, tout comme un courant plus fort. Dans un
moteur & courant continu, un fil enroulé entoure Iarbre du moteur. Le champ magnétique généré est attiré et
repoussé par des aimants situés a lintérieur du moteur.

Lorsqu'un moteur s'arréte, un léger courant peut étre généré tandis que 'arbre continue de tourner. Une diode
placée en paralléle avec les fils du moteur empéchera Iélectricité générée d'endommager le circuit.

Les moteurs consomment le plus de courant au démarrage ou sous charge. Le courant de calage correspond  la
quantité de courant absorbée par un moteur lorsquiil est arrété par une force. Lorsqu'un moteur est en marche, il
consomme beaucoup moins de courant.

La tension nominale décrit la tension de créte de fonctionnement d'un moteur, lorsqu'il fonctionne & son
rendement optimal. Dépasser ou sous-dépasser la tension nominale du moteur réduit sa durée de vie & long
terme. i la tension est inférieure & la tension nominale, le moteur tournera plus lentement. En général, un
moteur a besoin denviron la moitié de sa tension nominale pour fonctionner. Si la tension est inférieure au
démarrage, il est probable quil ne démarre pas.

Matériel requis

-

Carte Arduino

Un interrupteur ou un bouton momentané
résistance de 10 kohms

Planche a pain

Fil de raccordement

moteur 9V CC

Transistor TIP120

Diode 1N4001

pile 0V

* o 0 0 0 0 0 0

Circuit

D rruingor

Circuit de commande de moteur a transistor.

Commencez par connecter les fils d'alimentation et de terre. Sur l'illustration, le fil rouge (alimentation) et le fil
noir (terre) sont connectés aux deux longues rangées verticales sur le coté de la plaque d'essai. Cela permet
d'accéder a l'alimentation 5V et a la terre.

Placez le bouton-poussoir sur la plaque d'essai, a cheval sur le centre. Un fil relie la broche numérique 2 a une
borne du bouton-poussoir. Cette méme borne est reliée a la masse via une résistance de rappel de 10 kOhms. La
borne du bouton non connectée a I'Arduino doit étre cablée & I'alimentation 5 V.

Connectez la broche 9 de I'Arduino a la broche de base du TIP120. Si vous regardez le transistor avec la languette
métallique tournée vers l'extérieur, la broche de base se trouve a gauche du transistor. C'est cette broche qui
contréle l'ouverture et la fermeture. Le collecteur du transistor est connecté & une borne du moteur, et I'émetteur

alamasse.

L'autre extrémité du moteur se connecte au péle positif de la pile 9 V. Reliez la masse de la pile & celle de IArduino.
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Schéma de contrdle du moteur a transistor.
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Exemple de code

Vous trouverez ci-dessous le programme complet permettant de controler un moteur & courant continu avec un
transistor. Vous trouverez une explication plus détaillée plus loin dans cet article.

pushButton

motorControl = 9

O«

(pushButton, INPUT);

(motorControl, OUTPUT);

hButton) HIGH) {

= 255; x++){

(motorControl,

HES P
(motorControl, x);

Procédure pas a pas du code

@ Dans cette section, vous trouverez une présentation détaillée du programme.

Tout d'abord, créez une paire de variables pour Iétat du bouton-poussoir et la broche de contréle du moteur :

pushButton
motorControl

Dans le setup(), déclarez ces broches comme entrée et sortie, respectivement :

0 A
(pushButton, INPUT);
(motorControl, OUTPUT);

Lisez 'tat du bouton-poussoir et vérifiez s'l est a Itat HAUT. Il est possible d'effectuer 'évaluation directement
dans votre instruction if(), comme ceci

(pushButton) HIGH){

Si le bouton est enfoncé, augmentez la vitesse du moteur en augmentant la valeur PWM de la broche
MotorControl. Une fois la vitesse maximale atteinte, ralentissez

= 255; x+=5){
(motorControl, x
(50);

(motorControl,
(50);

Fermez l'instruction if() et ajoutez un petit delay() avant de fermer la boucle().

Suggérer des modifications

Le contenu de docs.a ccest

hébergeé sur un dépot GitHub public . i
Vous constatez une erreur, vous pouvez

modifier cette page ici

Besoin d'aide ?

ntre daide

Dem:

Découvrez Arduino Discord

Licence

jocumentation Arduino est sous

licence Creat

ommons Attribution

Share



Cet article vous a-t-il été utile ?



