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DESCRIPCION

Este modulo driver L293D facilita el control de motores con Arduino. El escudo
facilita el control de hasta 4 motores DC o0 2 motores paso a paso unipolares o
bipolaresy2servomotores pequerios (SG90 o MG90). Posee dos controladores
puente HL293Dmanejados por un Chip conversor serial a paralelo 74HC595,

reduciendo notablemente el uso de pines de Arduino. Compatible con Arduino
Uno, Mega y Leonardo.




ESPECIFICACIONES

Voltaje de trabajo (motores) 4.5-24 VDC

Corriente DC 0.6 A por canal max. 1.2A

CARACTERISTICAS

e Incorpora 2 circuitos integrados L293D proporcionando 4 puentes-
Hcompletos
e Proteccion contra sobre carga térmica

e Diodos de proteccion internos contra voltajes inversos

e Permite controlar tanto la velocidad como la direccion de giro de los motores
e Control de velocidad de motores DC con resolucion de 8 bits (PWM)

e Control de motores paso a paso con 1y 2 bobinas

e 2 conectores independientes para controlar 2 servos pequefios de 5V
e Requiere fuente externa para la alimentacion de las cargas.

e Se puede elegir alimentar el Arduino con la misma fuente de los motores o
mediante el Jumper "PWR"

e Borneras para alimentacion externa (+M, GND)

e Pulsador de Reset

e Led indicador de alimentacion de fuente de motores
e Dimensiones: 6.8cm x 5.5cm x 2cm
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FUENTE DE ALIMENTACION

1 Existen tres escenarios cuando se trata de suministrar energia para los motores a
través del escudo.

1. Fuente de alimentacion de CC unica tanto para Arduino como para motores: si
deseatener una sola fuente de alimentacion de CC tanto para Arduino como para
motores, simplemente conéctela a la toma de CC del Arduino o al bloque
EXT_PWRde2pinesen el escudo. Coloque el puente de alimentacion en el protector
del motor. Puede emplear este método solo cuando el voltaje de suministro del motor
sea inferior a12V.

2. (Recomendado) Arduino alimentado a través de USB y motores a través de una
fuente de alimentacion de CC: si desea que Arduino se apague de USB y los motores
apaguen de una fuente de alimentacién de CC, conecte el cable USB. Luego, conecte
el suministro del motor al bloque EXT_PWR en la pantalla. No coloque el puente
sobre el escudo.

3. Dos fuentes de alimentacién de CC separadas para el Arduino y los motores: si
desea tener 2 fuentes de alimentacion de CC separadas para el Arduino y los
motores. Enchufe el suministro del Arduino en el conector de CC y conecte el
suministro del motor al bloque EXT_PWR. Asegurese de quitar el puente del protector
del motor.

TERMINALES DE SALIDA

Los canales de salida de ambos chips L293D se dividen en el borde de la pantalla
con dos terminales de tornillo de 5 pines, a saber. M1, M2, M3 y M4. Puede
conectar cuatro motores de CC con voltajes entre 4.5 y 25V a estos terminales.

Cada canal en el médulo puede entregar hasta 600 mA al motor de CC. Sin
embargo, la cantidad de corriente suministrada al motor depende de la fuente de
alimentacion del sistema.

También puede conectar dos motores paso a paso a las terminales de salida. Un
motor paso a paso para el puerto del motor M1-M2 y otro para M3-M4.

El terminal GND también se proporciona si tiene un motor paso a paso unipolar.
Puede conectar las tomas centrales de ambos motores paso a paso a este

. terminal. El escudo saca las lineas de salida PWM de 16 bits a dos encabezados
de 3 pines a los que puede conectar dos servomotores.
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