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1o ΕΠΑΛ- Ε.Κ. Συκεών -Τομζασ: Ηλεκτρονικισ, Ηλεκτρολογίασ και Αυτοματιςμοφ 
Εκπαιδευτικοί: Μπουλταδάκθσ ΢τζλιοσ – Καςάμπαλθσ ΢τζλιοσ 
 

Μάκθμα: Αιςκθτιρεσ-Ενεργοποιθτζσ, Μθχατρονικι:   Έλεγχοσ DC motor με Arduino  
 
Στόχοι:  
α) κατανόθςθ διαφορετικϊν τεχνικϊν ελζγχου dc motors μζςω προγραμματιςμοφ του Adruino 
β) να γνωρίςουν τθ χρθςιμότθτα του τρανηίςτορ οδιγθςθσ για τθν παροχι επαρκοφσ ρεφματοσ για τθν 
κίνθςθ του dc motor 

 
Τα Υλικά που κα χρειαςτοφμε: 

1. Πλακζτα Arduino Uno,  

2. 1x ποτενςιόμετρο π.χ. 10KΩ, 22ΚΩ  

3. 1 αντίςταςθ 220 Ω 

4. 1 αντίςταςθ 10 ΚΩ 

5. 1 διακόπτθ – button (on/off) ςε ςυνδεςμολογία pull down με τθν αντίςταςθ 10 ΚΩ 

6. 1 δίοδο 1Ν4004 

7. 1 NPN τρανηίςτορ ΒC140 ι 2Ν2222A ι ΡΝ2222Α (TO-92)  

8. 1 DC motor 6Volts (ϊςτε να οδθγείται από το κφκλωμα 5Volts τθσ πλακζτασ Arduino) αλλιϊσ 
μποροφμε να χρθςιμοποιιςουμε ανεξάρτθτο κφκλωμα με ρελζ 

 
Το Aντικείμενο τθσ άςκθςθσ: 

Με τθν πρϊτθ εφαρμογι ελζγχουμε τθν περιςτροφι του dc motor με ζνα διακόπτθ button οπότε 
το μοτζρ κινείται είτε με μθδενικι ταχφτθτα (button=off) είτε με μζγιςτθ ταχφτθτα (button=ON) όπωσ για 
παράδειγμα ςε ζναν αναδευτιρα (χτυπθτιρι) καφζ. ΢τθν εφαρμογι αυτι χρθςιμοποιοφμε ακροδζκτεσ 

ψθφιακισ ειςόδου και ψθφιακισ εξόδου με τισ εντολζσ digitalRead και digitalWrite. 
Με τθ δεφτερθ εφαρμογι θ ταχφτθτα περιςτροφισ του dc motor ελζγχεται με ζνα 

ποτενςιόμετρο ακολουκϊντασ τθν τεχνικι PWM παράγοντασ ζτςι ζνα τετραγωνικό παλμό μεταβλθτοφ 
κφκλου εργαςίασ (duty cycle) όπωσ είδαμε και ςε προθγοφμενα φφλλα ζργου. Χρθςιμοποιοφμε 

αναλογικό ακροδζκτθ ειςόδου με τθν εντολι analogRead  και παράγουμε ςιμα PWM (που ιςοδυναμεί 

ςε αναλογικό ςιμα εξόδου 0-5V) ςε ψθφιακό ακροδζκτθ με τθν ζνδειξθ ~ και τθν εντολι analogWrite. 
 
Τι πρζπει να γνωρίηουμε: 

Ο ρόλοσ του τρανηίςτορ: Και ςτισ δφο εφαρμογζσ ο ακροδζκτθσ +  του μοτζρ ςυνδζεται ςτα 5 
Volts ενϊ ο ακροδζκτθσ – ςυνδζεται ςτο ςυλλζκτθ του τρανηίςτορ ΝΡΝ. Ο εκπομπόσ του τρανηίςτορ είναι 
ςτθ γείωςθ του κυκλϊματοσ ενϊ θ βάςθ του τρανηίςτορ οδθγείται από τον αντίςτοιχο ακροδζκτθ εξόδου 
τθσ πλακζτασ Arduino UNO μζςω αντίςταςθσ 220Ω. Χρθςιμοποιοφμε το τρανηίςτορ ωσ ζνα ενδιάμεςο 
διακόπτθ ο οποίοσ αφενόσ μεν λειτουργεί με το πολφ μικρό ρεφμα εξόδου που δίνει θ πλακζτα Arduino 
αφετζρου δε παράγει ςτο κφκλωμα ςυλλζκτθ-εκπομποφ πολφ μεγαλφτερο ρεφμα ϊςτε να περιςτραφεί ο 
κινθτιρασ. Οι ακροδζκτεσ των τρανηίςτορ δίνονται ςτισ παρακάτω φωτογραφίεσ   
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Ο ρόλοσ τθσ διόδου: ςυνδζουμε μια δίοδο παράλλθλα ςτουσ ακροδζκτεσ του DC motor 

ανάςτροφα πολωμζνθ. Η δίοδοσ επιτρζπει τθ διζλευςθ ρεφματοσ μόνο προσ μια κατεφκυνςθ και ο ρόλοσ 
τθσ είναι να εμποδίηει το αντίςτροφο ρεφμα που παράγεται από το DC motor, όταν κλείνουμε τθν 
τροφοδοςία του, να περάςει ςτθν πλακζτα Arduino και να τθν καταςτρζψει.  

 
Εφαρμογι 1θ: ΢το παρακάτω ςχζδιο (έγινε με το Fritzing) βλζπουμε τθ πρϊτθ εφαρμογι με τον κινθτιρα 
ςε λειτουργία ON/OFF και παρακάτω τον αντίςτοιχο κϊδικα ςε Wiring C. 

 

 
// εδϊ το μοτζρ δουλεφει με τθ μζγιςτθ ταχφτθτα 
 

const int switchpin = 2;  // διλωςθ του ψθφιακοφ ακροδζκτθ ειςόδου pin switch 

const int motorpin = 11;  // διλωςθ του ψθφιακοφ ακροδζκτθ εξόδου pin motor 

int switchState =0;  // διλωςθ μεταβλθτισ που ανιχνεφει τθν κατάςταςθ του button 
 
// κϊδικασ που εκτελείται μόνο μια φορά 

void setup() { 

  pinMode(switchpin, INPUT);   // ρφκμιςθ ϊςτε ο ακροδζκτθσ switchpin να λειτουργεί ωσ είςοδοσ 

pinMode(motorpin, OUTPUT); // ρφκμιςθ ϊςτε ο ακροδζκτθσ motorpin να λειτουργεί ωσ ζξοδοσ 

} 
 
// κϊδικασ που επαναλαμβάνεται ςυνεχϊσ 

void loop() { 

 switchState=digitalRead(switchpin);   // διαβάηουμε τθν κατάςταςθ του button 

if (switchState==HIGH)    // αν το button ζχει πατθκεί 

  { 

  digitalWrite(motorpin, HIGH);   // ςτζλνουμε 5V ςτθ βάςθ του τρανηίςτορ οπότε άγει 

  } 

  else 

  { 

  digitalWrite(motorpin, LOW);   // αλλιϊσ 0V ςτθ βάςθ του τρανηίςτορ οπότε δεν άγει 

  } 

} 
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Εφαρμογι 2θ: ΢το παρακάτω ςχζδιο (έγινε με το Fritzing) βλζπουμε τθ δεφτερθ εφαρμογι με τον 
ακροδζκτθ εξόδου του ποτενςιόμετρου να είναι ςυνδεμζνοσ ςτον αναλογικό ακροδζκτθ Α0 τθσ 
πλακζτασ. Περιςτρζφοντασ το ποτενςιόμετρο μεταβάλλουμε και τθν ταχφτθτα περιςτροφισ του μοτζρ. 

 

 
 
// εδϊ το μοτζρ δουλεφει με μεταβλθτι ταχφτθτα 

 

const int potpin = A0;  // διλωςθ του αναλογικοφ ακροδζκτθ ειςόδου potpin για ποτενςιόμ. 

const int motorpin = 11;  // διλωςθ του ψθφιακοφ ακροδζκτθ εξόδου motorpin που κα 
// λειτουργεί με τθν τεχνικι PWM και τροφοδοτεί τθ βάςθ  
// του τρανηίςτορ 

int val =0;   // διλωςθ τθσ μεταβλθτισ που κα διαβάηει τθν τάςθ από το 
// ποτενςιόμετρο 

 
// κϊδικασ που εκτελείται μόνο μια φορά 

void setup() { 

  pinMode(motorpin, OUTPUT); // δεν είναι υποχρεωτικι θ διλωςθ για ακροδζκτεσ εξόδου PWM 
} 
 
// κϊδικασ που επαναλαμβάνεται ςυνεχϊσ 

void loop() { 

 val = analogRead(potpin);    //εκχϊρθςθ ςτθ μεταβλθτι val τθσ αναλογικισ τάςθσ από ποτενςιόμετρο 

  analogWrite(motorpin, val / 4);  // θ αναλογικι τάςθ ειςόδου αντιςτοιχεί ςε επίπεδα 0-1023 (10 bit  
        // A/D) ενϊ θ αναλογικι τάςθ εξόδου αντιςτοιχεί ςε επίπεδα 0-255.  
       //  Έτςι διαιροφμε τα 0-1023 επίπεδα με το 4 ϊςτε να αντιςτοιχοφν  
      //  ςε 0-255 επίπεδα 

  } 
 
** Μποροφμε να κολλιςουμε ζνα χαρτάκι ςτον άξονα του μοτζρ για να βλζπουμε καλφτερα τθν 
περιςτροφι.   

 
ΚΑΛΗ ΕΠΙΤΥΧΙΑ 


