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Pulse Width Modulation

Transcricdo

Agora que ja conhecemos melhor sobre o servo motor, vamos entender sobre o PWM (Pulse Width Modulation).

Entendendo o PWM

Dentro do nosso projeto, o servo motor serd colocado em angulos especificos, através de sinais de controle que iremos

colocar nele. Mas como faremos isso?

Utilizaremos o PWM (Pulse Width Modulation, ou Modulacgdo de Largura de Pulso), entdo vamos entender como ele

funciona.

No mundo digital, temos o LOW, que é o zero, e o HIGH, que no nosso caso € o 5 volts (se estivéssemos trabalhando com

o Raspberry Pi, seria 3.3 volts, por exemplo), que podemos ser interpretados como 0 (LOW) e 1 (HIGH).

Se temos 0 e 1, como iremos traduzir isso para dngulos diferentes do motor? A resposta é que nio tem como! E af que

entra o PWM:

Pulse Width Modulation
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A técnica consiste em variar, dentro de um periodo de tempo (na imagem, os periodos estdo divididos pelas colunas
verdes), o tempo em que o pulso se mantém em HIGH. Ou seja, através da largura do pulso de uma onda quadrada, é

possivel o controle de poténcia ou velocidade.

Aplicando o PWM no servo motor

Ao olhar a especificacdo do nosso motor, vemos que podemos mandar um pulso de 1 a 2 milissegundos. Ao mandar um
pulso de 1 milissegundo, a motor fica posicionado em 0°, se mandarmos um pulso de 1.5 milissegundos, ele fica

posicionado em 90°, e se o pulso for de 2 milissegundos, o motor fica posicionado em 180°:
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Logo, para cada valor do pulso, entre 1 e 2 milissegundos, o motor ficard em uma angulacéo diferente. Por exemplo,

para posicionar o motor em 45°, mandamos um pulso de 1.25 milissegundos.

Essa variagdo do tempo, no qual colocamos o sinal em HIGH, sera traduzida (no caso do servo motor) no dngulo em que
o servo motor ficard posicionado. Mas se queremos o motor em 37°, por exemplo, precisamos aplicar uma regra de trés
para saber a duracdo do tempo que devemos mandar? Felizmente ndo, pois a biblioteca do servo motor no Arduino,
quando colocamos o angulo que queremos trabalhar, ja sabe o tempo em que ira trabalhar. Logo, s6 precisamos

escrever o angulo que quisermos.

Relagao de pinos PWM do Arduino

Por fim, é importante sabermos quais e quantos pinos PWM o Arduino possui:

[ o i (P e | () THE
CEoH s o e
(EH 58 Hroww Homk [ {rsH semes | wes Hw) 5 DEFINITIVE
H . g {reavrio }-{wbes ) g 4]
(o Howaw) an - ronrn Moz -0 3 {raH{row Howsa Hm =)
Erwtriarwicic o REH v H e He) o ARDUINO
[’ 3 afg oo 2
. W g
0 =2 =] U5E IACK S
Hvonr M R (s ey W) JoEe g %
(ot HEPTH(s = = = owas [={ren a7 B {7t roae o wmo W] A
Com HEm e o - o o {1 ) g
RN GE.  Binto o oS '

O Peaghess oy s pin S0

= Absolute max 200m4
for entire package

) 7-12V Depenting m_o
N Current Grawn

Cut to dizable the suto-reset PCS-{ 10 [ A5 } PCINT13M ADCS o SCL |
T - e ——te e L
TR gl & L Peferenid valtagd AREF
Sor Pvlelds TRT i TT. TT U8 ROTed e TR TV del,
k Kot Connected ——— 19 E5g BEE) PCINTS | SCK
&3 onty @) (—— r 12 FCINTS - MIS0
i » PCINTS HIPARIH_POST
a PCINTZ H PWMLH 55
" | =] e
ey e ! = PCINTL s
: = PEINTE ee | Z %%
u L] PCINTZ3 N 3
q F=PCINT22 DCRA g 5 -g
: s M 11 Hrcintaa-l PaM Ty E
: 4 Te Hrowa Xk el
ER o I o T g 0 L] 813
: 2 = INT® PCINT1E
i R S | ¥
LR
| o w0 s R | O

oD
Ponetr
15 [FESIFERN, PCINTS {_sck ] contral
(weseT ez 12— {pcora ——{ Wiso ) el pin
] Digttal P
o H Analog Rulated Pin
(GHCICH 111 Fot pin
) Serial Pin
18 FER 2013 D i it
wor 2 row 2 05012013 17 [EE o T o T 8 source Total 1500

Ele possui 6 pinos PWM, sdo eles: 3, 5, 6,9, 10 e 11. E sdo exatamente esses pinos que utilizaremos para controlar o

Nnosso motor.
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