Dual H-Bridge 4A

con
Current Sensing

Il circuito integrato L298 ¢ un doppio driver molto robusto per motori DC, e necessita di pochi
componenti aggiuntivi.

Nella nostra applicazione lo abbiamo completato con diodi Schottky di protezione, segnalazione
ottica della direzione dei motori e resistenze di shunt per la lettura di una tensione proporzionale
alla corrente assorbita dai motori, funzione questa molto utile per la determinazione di situazioni di
stallo.

Le caratteristiche principali di questa scheda sono:
* funzionamento da 6 a 30V, pilotaggio fino a 4A
* indicatori LED della direzione motori
* diodi di protezione EMF
e protezione contro surriscaldamento
* current Sensing indipendente sui due motori
* dimensioni ridotte 46 x 37 mm



Introduzione

Il chip L298 ¢ il “fratello maggiore” del L293, ma rispetto a questo ¢ in grado di operare con
tensioni e correnti maggiori, caratteristica necessaria per azionare robot che richiedono potenze
considerevoli.

La movimentazione del robot ¢ una delle prime realizzazioni in robotica € non ¢ un problema
semplicissimo. Infatti, non si puo collegare il controllore direttamente al motore, non succederebbe
nulla, anzi si rischierebbe di danneggiare il controllore.

Quello che serve ¢ una interfaccia tra il controllore ed il motore che fornisca la potenza
necessaria: questo ¢ proprio il compito svolto dal L298.

Inoltre la presenza dei LED si rivela molto utile, soprattutto in fase di progetto, per verificare la
direzione che il controllore ha imposto al motore, in modo da assicurarsi che il comportamento del
robot segua le nostre “indicazioni”.

Una caratteristica importante di questa scheda ¢ il current sensing indipendente sui due motori,
che permettera di monitorare continuamente il livello della corrente assorbita da ognuno dei due
motori, permettendo cosi di ricavare informazioni sulla velocita di rotazione e soprattutto
determinare pericolose condizioni di stallo (per esempio durante l'urto con un oggetto pesante o un
muro) che porterebbero al danneggiamento dei motori e della scheda stessa.

Utilizzo del dual-motor driver

11 controllo dei due motori avviene tramite i relativi connettori a 4 pin posti al lato del connettore
di alimentazione, come mostrato in figura:
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Ognuno dei due connettori controlla il relativo motore (il connettore di sinistra controlla il
motore di sinistra) e il comportamento del motore dipende dallo stato logico (livello TTL) che si
imposta sui tre segnali (escluso il sensing), secondo la tabella sotto riportata:

Input
Enablel | Input 1a | Input 1b

Uscite MOT1-1 e MOT1-2

Entrambe le uscite alte (motore in STOP)
Entrambe le uscite basse (motore in STOP)
La corrente va da M1-1 a M1-2 (motore in DIREZIONE 1)
La corrente va da M1-2 a M1-1 (motore in DIREZIONE 2)
Alta impedenza (il motore ¢ libero)
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Inoltre, unendo 1 due Enable su una unica linea, ¢ possibile il controllo della scheda tramite
microcontrollore utilizzando solo 5 linee.

I pin del Current Sensing riportano in uscita una tensione proporzionale alla corrente assorbita
dai motori; I'utente dovra montare le resistenze R5 e R6 di valore opportuno per ottenere la tensione
desiderata, secondo la seguente formula:

Vout=1IxR

e facendo attenzione a dimensionare opportunamente la resistenza in modo che sia in grado di
sopportare tutta la potenza dissipata su essa, secondo la seguente relazione:

PMAX= Rx 12

Montaggio della scheda

Prima di procedere al montaggio della scheda ¢ importante verificare che siano disponibili tutti 1
componenti e gli strumenti necessari al montaggio.

LISTA PARTI

1 scheda circuito stampato

1 circuito integrato L298

1 regolatore di tensione LM2931AZ-5.0

1 condensatore elettrolitico 100uF 16V

3 condensatori multistrato 100nF 50V

2 led rossi 3mm

2 led verdi 3mm

8 diodi BYV10-40

2 resistenze 680 ohm 5% 1/4W

2 resistenze 1,5 kohm 5% 1/4W

2 resitenze di sensing (LEGGI PARAGRAFO PRECEDENTE)
3 morsettiere da circuito 2vie passo Smm

2 connettori strip maschio 4pin passo 2,54mm
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STRUMENTI UTILIZZATI

saldatore a stagno
stagno

pinza

tronchesina

Dopo aver acceso il saldatore e aver aspettato che abbia raggiunto la temperatura, procedere al
montaggio e saldatura dei componenti sul circuito stampato secondo la sequenza di seguito
riportata, tagliando ad ogni passo la sezione in eccesso dei reofori dei componenti elettronici saldati.

STEP 1 — Resistenze

In questo step vanno montati i componenti a profilo piu basso, cio¢ le resistenze.
Nella locazione R1 ¢ R2 vanno montate le resistenze da 1,5kohm, mentre in R3 ¢ R4 vanno

STEP 2 — Diodi

Ci sono 8 diodi Shottky siglati BYV10-40 e

montate quelle da 680ohm.

R5 e R6 sono le resistenze di shunt e il loro valore
va calcolato in base alle proprie esigenze nel modo
precedentemente descritto; se non si necessita della
funzione di current sensing ¢ possibile sostituirle
con dei corto circuiti.

Dopo aver saldato tutte le resistenze ricordarsi di
tagliare con la tronchesina gli spezzoni di reofori in
eccesso.

contrassegnati sulla serigrafia con D1-D8; il loro
montaggio non richiede particolari cautele, ma
bisogna fare attenzione alla polarita, ovvero bisogna
montarli in modo da far coincidere la banda bianca
disegnata sul loro involucro con quella
rappresentata sulla serigrafia del circuito stampato.
Al solito ricordarsi di accorciare, dopo la
saldatura, 1 reofori in eccesso, questo per
semplificare la saldatura dei componenti successivi.




STEP 3 — Condensatori

STEP 4 — Led

Montare i condensatori multistrato da 100nF nelle
posizioni siglate C1, C2, C3.

Questi condensatori non sono polarizzati per cui non
¢ importante il verso con cui vengono montati; fare
solo attenzione ad evitare il surriscaldamento a causa
di saldature troppo lunghe.

I diodi led servono a visualizzare in modo semplice la direzione di rotazione dei motori.
Come 1 diodi, sono componenti polarizzati per cui bisogna far attenzione al verso con cui

vengono montati; i due pin prendono il nome di
Anodo (A) e Catodo (K), lI'anodo ¢ il pin piu lungo
mentre il catodo ¢ quello corto. Per facilitare il
montaggio, nel simbolo stampato sulla serigrafia ¢

stato inserito il segno “-”
catodo.

STEP 5 — Connettori strip

per indicare dove inserire il

Per prima cosa montare lo strip pin da 1, questo pin
servira nella fase di collaudo in quanto su di esso ¢
riportata la tensione di 5V.

Successivamente montare 1 due connettori strip da
quattro pin, i quali non hanno polarizzazione per cui
non ¢ importante il verso di montaggio.



STEP 6 — Regolatore ed elettrolitico

Il circuito integrato LM2931 (IC2) ¢ un regolatore di tensione con uscita a 5V che funziona con
tensioni di ingresso di soli 6V, ovvero la tipica tensione di alcuni pacchi batteria.
Il suo montaggio ¢ semplice, basta seguire la

forma a “D” riportata sul simbolo nella serigrafia;

\

anche per questo componente ¢ consigliato evitare

saldature troppo lunghe.

Il condensatore C4 ¢ un elettrolitico, per cui ¢
polarizzato e va montato guardando il segno
stampato sul suo involucro, che dovra coincidere con

lo stesso segno riportato in serigrafia.

STEP 7 — Morsettiere
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STEP 8 — L298
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Le morsettiere vanno montate con l'ingresso dei
cavi verso l'esterno per facilitare la connessione ai
motori e alla sorgente di alimentazione.

L'ultimo passo del montaggio ¢ saldare il circuito

integrato L298, il cuore del circuito.

Il suo posizionamento ¢ semplice grazie alla sua forma
che non da adito ad errori in fase di inserimento sul circuito

stampato.

Anche qui prestare attenzione ad effettuare saldature non
troppo lunghe per evitare il danneggiamento del

componente.




Prova e collaudo

Dopo aver terminato di montare tutti i componenti elettronici sulla scheda, effettuare il collaudo
del ponte-h ¢ un'operazione molto semplice; infatti grazie alla presenza del test-point a +5V e dei
resistori di pull-up sui segnali di enable, per il collaudo avrete bisogno solo di uno spezzone di filo
elettrico.

Dopo aver collegato i motori ai rispettivi connettori (in questa fase non ¢ importante la polarita
con cui li collegate) e dopo aver collegato al connettore di alimentazione una sorgente in corrente
continua (per esempio una pila 9V), verificare che i motori siano fermi e tutti i led siano spenti.

Collegare ora, utilizzando il filo elettrico, il pin test-point con 1'ingresso Input 1b e verificare che
si accenda il led verde e che il motore inizi a ruotare in una direzione; spostando ora il filo sul pin
Input 1a dovra accendersi il led rosso e il motore dovra invertire la direzione di rotazione.

Se collegate il pin Enable I a massa (0V) il motore restera fermo per qualunque segnale
collegherete ai pin input la e Input 1b.

Ripetere i passaggi sopra descritti per l'altro motore e verificare che ci sia un comportamento
analogo.

Se tutto ¢ andato come descritto, allora vorra dire che il ponte-h ¢ stato montato correttamente e
potrete procedere al suo inserimento nel vostro progetto.

Conclusioni

Questo doppio ponte-H vi sara utile in tutte quelle applicazioni dove dovrete pilotare in modo
indipendente due motori DC, anche di notevole potenza, come ad esempio nei robot explorer, per
competizioni sumo, e per ogni altra applicazione.

Per qualsiasi dubbio o informazione su questa scheda, sul suo utilizzo o consigli sui vostri
progetti vi consigliamo di utilizzare il forum del sito Www.microbot.it



http://www.microbot.it/

