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CONTROLADOR MOTORES DC DOBLE
S310100
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Nota: Le recomendamos que lea atentamente todo el manual antes de proceder a montar el Kit.
U1: Controlador de motores DC doble

R1: resistencia de 1/8w

C1: Condensador de filtro 470 uF

C2, C3: Condensador de desacoplo

L1: LED rojo T1

D1, D8: 1N49933

H1, H2: Z6calo de 8 posiciones

Un tornillo 4-40 (3/8”) con su rosca
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Una placa de circuito impreso

Un disipador térmico

Condensador electrolitico
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Como utilizar el controlador de motores DC doble

Ensamblaje

Compruebe que estan incluidos todos los componentes del kit. Monte todos los componentes pasivos
(resistencias, condensadores, z6calos, etc.) en la placa de circuito impreso y suéldelos en su posicion
correcta. Instale el controlador de motores (U1) en la placa de circuito impreso. Compruebe que se

han respetado la polaridad y la ubicacion para garantizar un funcionamiento correcto del kit.

Una vez que haya finalizado el montaje de la placa de circuito impreso, debera volver a comprobar
gue ha realizado todas las soldaduras correctamente. Compruebe las conexiones en puente que
deben tener el aspecto de la imagen que aparece a continuacién. Asi mismo, debera comprobar los
valores y la orientacién de los componentes. A continuacién ya puede alimentar el circuito y realizar

una prueba al mismo.
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Opciones de cableado

Hay distintas formas de cablear el z6calo, microcontrolador, y bus de conexidn. Si desea tener
activadas todas las salidas en todo momento, para facilitar las conexiones, o si esta utilizando un
microcontrolador con un nimero imitado de lineas de entrada/salida (1/0), entonces debera instalar

los jumpers J1 y J2. Puede utilizar dos de los cables cortados de los componentes que ya ha
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instalado para formar los jumpers. Asi se conectan las lineas a los +5 V, por que no debera conectar
ningun otro componente al zécalo H1. Otra opcién es instalar dos resistencias de 10K como pullups
para los jumpers. Para controlar la potencia de los motores de manera autébnoma, utilice una la

alimentacion de +5V para activar y utilice la tierra para desactivar.

Especificaciones del dispositivo

El L298N es capaz de proporcionar 46 voltios a hasta 2 amperios por canal, aunque este kit
controlador de motores DC doble ha sido disefiado para controlar motores dentro del rango de los 6-
12 voltios. Incluso a 12 voltios la potencia puede ser 48 watios, por lo que se necesitara un tubo
termorretractil sélido. Si se va a utilizar el dispositivo con motores de potencia superior se recomienda
que utilice fusibles en linea para los cables de alimentacién y de los motores. Una aplicacion tipica es
modernizar un sistema de control de motores a través de un controlador First Step, un controlador de
motores DC doble y un detector de proximidad por infrarrojos (IRPD) para construir un robot
totalmente autonomo. Podria ademas instalar un rastreador de lineas (Tracker) para complementar

alin mas su robot.

Conexiones

Aunque es posible soldar los cables directamente en su sitio, las soldaduras no permiten realizar
cambios y modificaciones facilmente, que son tan comunes en los experimentos de robética. EI mejor
método de realizar las conexiones es a través de los zdécalos de conectores en el controlador First
Step y en otros dispositivos utilizando pequefios jumpers extraibles. Puede crear usted mismo sus

jumpers crimpando los terminales tal y como se muestra en la ilustracion.

Tubo
termorretractil

Cable c&

Conector
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Diagrama esquematico
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Configuracion tipica
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Ejemplo de programa

‘pragram: acorchrl . bam

"For First Bbap, IRFD and Dusl H-Bridge
*This program allows tha robot to axplors
"it's snvironment, without bumping ines
‘ehinges. Wires aa illustrated on pagme §.

aymbol tamp = b2

pymbol field = b3

symbal % = bd

dirm = 11011111 ' pinbD-4 = autpubt
' pinS = dnput
' pink=7 = cutput

atarks
field = 0
comp = @
for x=1 toe L0
piné = 1
temp = temp = pins
pinf = 0O
naEt =
if bEmp » 7 then startl
Eisld = 1 ' Lefe Eiald of view
' datmcts an ohiesot

startd:
camp = 0
for zeal to 10
pdaT = 1
Eamp = & o
pinT = 0
naxt =

i pinS

if temp = T then starel
field = field + 2 ' Right fisald

af ! wisw detecta
' an cobject
mEartd

Ruido eléctrico

branch fleld, {forward, right,lefc.backupl

forward:
Ll @
high 1
high 2
low 3
gote start

rights
low 0
low 1
high 2
Lew 3
gotn start

lafe:
Low @
high 1
low 2
low 1
gobs EEArt

baokups

far ¥ = 1 eo 280
high @
love 1
low I
high 21

nant

for x = 1 ta 250
law D
levw 1
high 2
low 3

naxt

goto starlk

Los motores de corriente continua de precio reducido general un gran ruido eléctrico. Algunas veces.
En casos extremos, este ruido interferira en el funcionamiento del circuito eléctrico, por ejemplo
haciendo que el microcontrolador se reinicie. A continuacion, se detallan algunas sugerencias para
reducir el alcance y el efecto del ruido eléctrico radiado.

1) Separe la alimentacion del motor y la del cableado de la alimentacién légica.

2) Asegurese de realizar conexiones con los cables cortos y bien estirados.

3) Monte el microcontrolador y sus circuitos separado de los motores de corriente continua

4) Taly como se indica en la siguiente ilustracion, es posible utilizar condensadores bypass para

reducir el ruido generado.
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