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CONTROLADOR PARA MOTORES

DC L298N
OKY3195
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Descripcion

El OKY3195 es un controlador para motores de corriente continua y motores paso a
paso basado en el chip L298N, que permite controlar la direccién y velocidad de dos
motores DC de manera independiente; es ideal para proyectos de robdtica,
automatizacién y control de movimiento.

Caracteristicas

Parametro Descripcion
Rango de voltaje 4.5V ~ 5.5V (Alto), OV (Bajo).
Corriente de funcionamiento 36mA
Suministro de la parte Idgica Vss 4.5V ~ 5.5V
Corriente operativa de la parte l6gica 0~ 36mA
Corriente pico de accionamiento 2A/ Puente.
Chip controlador L298N de doble puente H
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Voltaje de suministro del accionamiento +5V ~ +35V.
Consumo maximo de energia 20W
Temperatura de almacenamiento -25 °C ~ +130 °C.
Dimensiones 55mm x 60mm x 30mm.

Posee un conector de 6 pines para ingresar las sefiales TTL para controlar los motores,
una bornera de tres pines para la alimentacion, y dos borneras de 2 pines para la salida
a los motores.
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® Los pines ENA, IN1, IN2 correspondes a las entradas para controlar el MOTOR A
(OUT1y OUT2).

® De igual manera ENB, IN3, IN4 permiten controlar el MOTOR B (OUT3 y OUT4).
ENA y ENB, sirven para habilitar o deshabilitar sus respectivos motores,
generalmente se utilizan para controlar la velocidad, ingresando una sefial de PWM
por estos pines. Si no se usan se deben de conectar los Jumper para que siempre
estén habilitados.

e Cuando el jumper de seleccion de 5V esta activo, el moédulo permite una
alimentacion de entre 6V a 12V DC. Con el regulador activo, el pin marcado como
+5V proporcionara un voltaje de 5V DC. Este voltaje puede utilizarse para alimentar
la parte de control del mddulo, ya sea un microcontrolador o un Arduino. Se
recomienda que el consumo no supere los 500 mA.
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® Cuando el jumper de seleccion de 5V se encuentra inactivo, el médulo permite una
alimentacion de entre 12V a 35V DC. Como el regulador no esta funcionando,
tendremos que conectar el pin de +5V a una tension de 5V para alimentar la parte
l6gica del L298N.

Para utilizar este codigo se hara uso del IDE de Arduino y por lo tanto se seguira el
siguiente diagrama para la conexion del motor y de la tarjeta Arduino al controlador para
motores
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/I Definimos las constantes para los pines del motor
const int PinIN1 =7;
const int PinIN2 = 6;

void setup() {
/I Inicializar la comunicacion serial a 9600 bits por segundo
Serial.begin(9600);

/I Configuramos los pines como salida
pinMode(PinIN1, OUTPUT);
pinMode(PinIN2, OUTPUT);

}

void loop() {
// Llamamos a la funcién para girar el motor en sentido horario

MotorHorario();

Serial.printin("Giro del Motor en sentido horario");
delay(5000); // Espera de 5 segundos
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/I Llamamos a la funcién para girar el motor en sentido antihorario
MotorAntihorario();

Serial.printin("Giro del Motor en sentido antihorario");
delay(5000); // Espera de 5 segundos

/I Llamamos a la funcién para detener el motor
MotorStop();

Serial.printin("Motor Detenido");

delay(3000); // Espera de 3 segundos

}

/I Funcién para girar el motor en sentido horario

void MotorHorario() {
digitalWrite(PinIN1, HIGH); // Establece PinIN1 en alto
digitalWrite(PinIN2, LOW); // Establece PinIN2 en bajo

}

/[ Funcion para girar el motor en sentido antihorario
void MotorAntihorario() {
digitalWrite(PinIN1, LOW); // Establece PinIN1 en bajo
digitalWrite(PinIN2, HIGH); // Establece PinIN2 en alto

}

/I Funcion para detener el motor

void MotorStop() {
digitalWrite(PinIN1, LOW); // Establece PinIN1 en bajo
digitalWrite(PinIN2, LOW); // Establece PinIN2 en bajo

}

Validar el funcionamiento mediante el puerto COM debido a que el giro del motor se
esta controlando mediante los pines digitales 8 y 9 que mediante el codigo se van
conmutando cada 1 seg:
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