
Controler la position d’un moteur DC 
de façon simple.
Par Vassi974

TUTO MOTEUR DC 

Ce tuto à pour but 

de détailler une 

façon basique  

d’asservir un 

moteur «DC» à 

courant continu.
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Fonction recherchée:
Contrôler l’angle d’un moteur à courant continu avec un potentiomètre en «feedback».

Pré-requis:
-une carte Arduino
-un ordinateur
-un potentiomètre (4k7)
-une platine d’essais (pas obligatoire)
-un shield de contrôle moteur L293 (pas obligatoire mais fortement conseillé pour commencer) 
-un moteur DC si possible avec motoreducteur.

La valeur du potentiomètre importe peu, par contre, il est préférable qu’il accepte 5volts sinon il 
cramera comme le mien lors de mon 1er essais.

L’avantage d’un moteur DC c’est son rapport puissance/
consommation électrique. De plus, il est très facile à trouver(jouets 
pour enfant, visseuse sans fil,lève vitres de voiture etc.)Evidement c’est 
le moteur le moins adapté au contrôle de position. Pour des projets 
nécessitant pas ou peu de couple, il est préférable de s’orienter vers 
un servomoteur de modélisme ou un moteur pas à pas. En revanche 
pour un besoin important en couple s’orienter vers un moteur DC 
avec des engrenages de démultiplication s'avère un choix intéressant.

Moteur à courant 

continu (DC) 

reconnaissable par 

ses deux fils 

d’alimentation.
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Exemple de motoréducteur 

La partie mécanique
consiste à fixer un potentiomètre sur l’axe final du moteur.
Chacun ira de sa technique, suivant les pièces dont il dispose.
Des moteurs avec axe traversant sont dans ce cas bien utiles, mais il existe plein d’autres astuces 
mécaniques.
J'apprécie particulièrement le plastic en billes qui fond dans l’eau chaude, il rend bien des 
services.
Maintenant l’Arduino aura un retour d’information sur l’angle réel effectué depuis le point de 
départ. «Feedback» en Anglais ou retour d’information.
Donc, quand le moteur tournera d’un certain angle l’Arduino sera en mesure de le calculer et 
de le comparer à l’angle désiré. C’est une sorte d’asservissement.

Moteur et 

engrenage 

récupérés dans un 

volant à retour de 

force.En blanc 

c’est un plastic 

type «utileplast» 

pour fixer le 

potentiomètre à 

l’axe du pignon de 

sortie.

http://www.utileplast.com/Home.html
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Nous avons donc :
la patte du milieu du potentiomètre (fil blanc) > Analogique 0
celle de droite au GND et celle de gauche au +5V (ou l’inverse peu importe)

Le câblage est des plus simples : 

À droite un shield 

motor L293D très 

répandu. Il 

accepte des 

puissances 

moyenne mais est 

tres polyvalent et 

se négocie une 

poignée d’euro sur 

Ebay.

L'inconvénient de 

ce type de shield 

est que les entrés 

sorties 

analogiques et 

digitales sont 

dépourvues de 

connecteur, il 

faudra les souder 

vous même.



Lien de 
téléchargement 

Librairie AFMotor.h

Le code n’est pas très compliqué:
Pour notre contrôle d’angle, on à une valeur constatée par le «potar» (valeur) et une valeur 
demandée (valeurcible).
Il faudra se munir de la librairy AFMotor.h () et l’installer si ce n’est pas déjà fait.

AF_DCMotor motor(2, MOTOR12_64KHZ);// crée un moteur sur les pin #2 du shield moteur, fréquence (64KHz 

pwm)

 

int potpin = 0;  //pin analogique A0 pour le potentiometre

int val;    // variable pour la lecture de la valeur analogique

int valeurcible =200; // variable a changer pour changer l'angle du moteur (peut se coupler a un autre 

potar)

int hyseteris =1; // 1 donne des resultats tres precis et stoppe déjà les tremblement moteur

void setup() 

{ 

 motor.setSpeed(255);     // vitesse du moteur de 1 a 255

} 

 

void loop() 

{ 

  val = analogRead(potpin);            // lis la valeur du potentiometre entre 0 et 1023 

  val = map(val, 1, 1023, 1, 280);     // convertis en 0° a 280° 

  

  if (valeurcible < (val - hyseteris)) { motor.run(FORWARD);}                                        //

moteur avance

 else if (valeurcible > (val + hyseteris)) { motor.run(BACKWARD);}                                  // 

moteur recule

    else {motor.run(RELEASE);}                                                                                  

//moteur stoppe 

}
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Des vibrations moteur.
Le fait que la mécanique n’est jamais parfaite et la prise de valeur non plus , il arrive 
que le moteur ne trouvant pas la valeur parfaitement demandée oscille entre avant et 
arrière.
Cette vibration désagréable peut être gommée (entre autre) par l’hyseteris.
C’est en fait tout simplement une «tolérance» entre la valeur demandée et la valeur 
mesurée. Par défaut elle est de 1 mais vous devrez chercher le réglage le mieux adapté 
à votre montage.

Pour les plus motivés >http://fr.wikipedia.org/wiki/Hyst%C3%A9r%C3%A9sis

Améliorations possibles:
Par la suite, il est intéressant de faire varier «valeurcible» sans avoir à reloader le 
sketch.
L’utilisation d’un second potentiomètre est une option.
Il est également possible d’utiliser au lieu d’un potentiomètre classique (cad environ 
360°) un modèle acceptant plusieurs tours. Du coup nous ne sommes plus limités (ou 
presque) comme le serait un servo de modélisme classique.
Pour la partie alimentation, sans m'étendre sur le sujet, une vieille alim ATX fera 
amplement l’affaire.

Pour aller plus loin.
Toujours avec cette base de moteur DC, via la gestion des interruptions Arduino, il est 
possible de ne plus se limiter en nombre de tours et de pouvoir également mesurer et 
contrôler précisément la vitesse via d’autres capteurs (encodeur en Anglais)
Optiques en quadrature, absolus, à effet hall etc. 

J'espère que ce tuto vous aura aidé.
Merci au forum Arduino.cc Français et plus particulièrement 68Tjs et Super_Cinci 
pour leur aide.
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http://fr.wikipedia.org/wiki/Hyst%C3%A9r%C3%A9sis
http://fr.wikipedia.org/wiki/Hyst%C3%A9r%C3%A9sis

