
 
 

Όταν το τρανζίστορ άγει, το ρεύμα ρέει μέσω του τυλίγματος του κινητήρα 

στον συλλέκτη του τρανζίστορ και η flyback δίοδος D1 έχει ανάστροφη πόλωση 

άρα, δεν άγει. Καθώς, όμως, το τύλιγμα του κινητήρα είναι επαγωγικό 

αναπτύσσεται μια επαγόμενη e.m.f. κάθε φορά που αλλάζει η τιμή του ρεύματος 

σ’ αυτό. Όσο πιο ξαφνική είναι αυτή η αλλαγή, τόσο υψηλότερη είναι αυτή η 

επαγόμενη e.m.f. (electro – motive - force) όπως φαίνεται από τον παρακάτω 

τύπο: 
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Οταν το τρανζίστορ οδηγείται σε αποκοπή, η επαγόμενη e.m.f. εμφανίζεται ως 

θετική ακίδα (στιγμιαίας διάρκειας) τάσης στον συλλέκτη του τρανζίστορ (VC) 

και μπορεί εύκολα να υπερβεί τη μέγιστη τιμή Vce του τρανζίστορ. (Ο όρος 
𝑑𝑖

𝑑𝑡
 

του τύπου παίρνει πολύ μεγάλη τιμή.) Ομως η flyback δίοδος μόλις συμβεί η 

απότομη αύξηση της τάσης, πολώνεται ορθά και το ρεύμα που προκαλείται από 

την επαγόμενη e.m.f. ρέει τώρα σε βρόχο μέσω αυτής της διόδου και του 

τυλίγματος του κινητήρα με αποτέλεσμα η ηλεκτρική ενέργεια του συστήματος 

να μετασχηματίζεται, κυρίως, σε ενέργεια θερμικής μορφής. Αμεση συνέπεια 

αυτού είναι ο δραστικός περιορισμός της επαγόμενης e.m.f. και έτσι το VC 

του τρανζίστορ παίρνει θετική τιμή λίγο μεγαλύτερη από τη +Vcc. 

 

Για την περίπτωση που το τρανζίστορ οδηγείται από PWM υψηλής συχνότητας 

καλό είναι να χρησιμοποιείται δίοδος Schottky για γρήγορο reverse recovery 

time. 

Μερικές φορές τοποθετείται και πυκνωτής παράλληλα προς τον κινητήρα για 

περιορισμό των ηλεκτρομαγνητικών παρεμβολών (Electro – Magnetic – 



Interference.) (Πιο σωστά τοποθετούνται επάνω στο κινητήρα δύο πυκνωτές, 

όπου ο καθένας από την μία άκρη συνδέεται με τον ένα ακροδέκτη του κινητήρα 

και οι άλλες άκρες των πυκνωτών συνδέονται στο μεταλλικό περίβλημα του 

κινητήρα το οποίο είναι γειωμένο.) 

Γενικά, πρέπει να έχουμε υπ’ όψη ότι το ρεύμα που διαρρέει τους D.C. 

κινητήρες (ακόμη και τους μικρότερους που χρησιμοποιούμε για εκπαιδευτικούς 

σκοπούς ή στα παιχνίδια) είναι της τάξεως των δεκάδων mA. Κατά συνέπεια 

είναι πολύ πιθανό να μην μπορεί η αναπτυξιακή πλακέτα του Arduino να 

παρέχει αυτό το ρεύμα με συνέπεια να οδηγείται σε αστάθεια λειτουργίας ο 

μικροελεγκτής αυτού. Η σωστή προσέγγιση κατά τον έλεγχο φορτίων που 

διαρρέονται από σχετικώς μεγάλο ρεύμα είναι να τροφοδοτούνται από εξωτερική 

πηγή η οποία μπορεί να παρέχει το απαιτούμενο ρεύμα. Προκειμένου τα 

ηλεκτρικά δυναμικά των δύο συστημάτων (αναπτυξιακή πλακέτα του Arduino και 

εξωτερική πηγή τροφοδοσίας του φορτίου) να έχουν κοινό σημείο αναφοράς, 

συνδέουμε τις γειώσεις αυτών μεταξύ τους όπως φαίνεται και στη σχετική 

εικόνα άλλα και στην σχετική προσομοίωση. Η ίδια προσέγγιση ισχύει και στην 

περίπτωση που το φορτίο τροφοδοτείται από τάση μεγαλύτερη (π.χ. 12V) αυτής 

της αναπτυξιακής πλακέτας του Arduino (5V). 

https://eclass.sch.gr/modules/video/file.php?course=S213217&id=324133
https://eclass.sch.gr/modules/video/file.php?course=S213217&id=324133
https://www.tinkercad.com/things/1fJNqNO9LEx-motor-feed-from-extra-psu

