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با استفاده از تكنيك  و اين درايور، به منظور استفاده در پروژه هاي رباتيك و براي موتورهاي كوچك با جريان حداكثر يك آمپر طراحي شده

براي ( پله در هر دور  50000يا  5000 ، سه موتور با جريان كمتر از يك آمپر را بصورت مجزا و با دقت

يك دور  پله در 400و  200اين نوع درايور در كاربرد هايي مورد استفاده قرار مي گيرد كه دقت 

براي امكان ( ENABLE و ) براي تعيين جهت حركت

غذيه معمولا مقدار ت .باشد VDC 30-10و در محدوده 

اي از روي ولتاژ لازم براي موتورها تعيين مي شود، اما با توضيحاتي كه داده مي شود، مي توان تغذيه متفاوتي هم در نظر گرفت و از موتوره

  

در صورتي كه به جايي وصل نشوند، موتور در وضعيت قفل باقي مي ماند و متصل 

به ورودي  Low  و Highاعمال سيگنال هاي . 

هم با لبه پائين رونده سيگنال ورودي عمل مي كنند و 

Jumper  در محل خود قرار داشته باشد، دقت حركت

لازم به ذكر است كه از طريق فرمان خارجي . پله بر دور كاهش مي يابد

و  50000وصل شود، دقت  Lowمتناظر هر موتور، اگر به 

استفاده از اين روش در جايي كه حركت سريعي با كلاك كمتر مورد نياز باشد و سپس 

و يا  6000، دقت )قسمت در يك دور 24(كه دقت بسيار كمي دارند

  .مورد استفاده قرار بگيرد

براي اين كار مي توان مقاومت مناسبي را با هر سيم پيچ موتور سري كرد كه 

حد معمول از بيش وي مقاومت بيافتد و در ضمن اينكار منجر به بهبود پاسخ فركانسي موتور و بالاتر بردن سرعت آن 

ابتدا بايد مقاومت سيم پيچ . ولت راه اندازي كنيم 24

م روي سوئيچ ولت از ولتاژ ه 3سپس به اين نكته توجه مي كنيم كه حدود 

ولت باقيمانده روي آن افت كند  9=24-12- 3بنابراين لازم است مقاومتي را با هر سيم پيچ موتور سري كنيم كه 

ر البته توجه به توان اين مقاومت هم ضروري است كه در اين مورد براب
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 ::::    قسمتقسمتقسمتقسمت    50000500005000050000با دقت با دقت با دقت با دقت 

اين درايور، به منظور استفاده در پروژه هاي رباتيك و براي موتورهاي كوچك با جريان حداكثر يك آمپر طراحي شده

 ( microstepping )سه موتور با جريان كمتر از يك آمپر را بصورت مجزا و با دقت ،

اين نوع درايور در كاربرد هايي مورد استفاده قرار مي گيرد كه دقت  .درايو مي كند

  .جوابگو نيست و حركت نرم و پيوسته موتور و دقت هاي بسيار بالاتري مورد نياز است

CLOCK  )به عنوان فرمان چرخش(   وDIRECTION  )براي تعيين جهت حركت

و در محدوده  DCتغذيه ورودي بايد بصورت . بصورت مجزا وجود دارد

از روي ولتاژ لازم براي موتورها تعيين مي شود، اما با توضيحاتي كه داده مي شود، مي توان تغذيه متفاوتي هم در نظر گرفت و از موتوره

       

High  در صورتي كه به جايي وصل نشوند، موتور در وضعيت قفل باقي مي ماند و متصل فعال مي شوند و

GND سبب رهاسازي موتور از وضعيت قفل مي شود ، .

هم با لبه پائين رونده سيگنال ورودي عمل مي كنند و  CLKورودي هاي . ، سبب تغيير جهت موتور مربوط به هر ورودي مي گردد

  .با هر لبه پائين رونده، موتور مربوط به آن ورودي به اندازه يك پله حركت مي كند

 perاگر . براي تعيين دقت حركت هر موتور بصورت مجزا تعبيه شده است

پله بر دور كاهش مي يابد 5000پله در هر دور و اگر برداشته شود، دقت حركت به 

متناظر هر موتور، اگر به  Jumper به اين ترتيب كه پين بالاي . هم مي توان به اين ورودي ها فرمان داد

استفاده از اين روش در جايي كه حركت سريعي با كلاك كمتر مورد نياز باشد و سپس . انتخاب مي شود 5000

  .دقت بالاتر مورد نظر باشد، بسيار مفيد است

كه دقت بسيار كمي دارند Deg/Step 15براي موتورهاي از موارد جالب اين درايور اين است كه 

مورد استفاده قرار بگيرد بسيارمي تواند قسمت در دور قابل حصول است و در پروژه هاي رباتيك اين مورد 

براي اين كار مي توان مقاومت مناسبي را با هر سيم پيچ موتور سري كرد كه . نكته ديگر در مورد استفاده از موتورهاي با تغذيه متفاوت است

وي مقاومت بيافتد و در ضمن اينكار منجر به بهبود پاسخ فركانسي موتور و بالاتر بردن سرعت آن 

24آمپر را بخواهيم با ولتاژ  1/0ولت و  12به عنوان مثال فرض كنيد كه يك موتور 

سپس به اين نكته توجه مي كنيم كه حدود . اهم خواهد شد 120موتور را اندازه گيري يا محاسبه كنيم كه برابر 

بنابراين لازم است مقاومتي را با هر سيم پيچ موتور سري كنيم كه 

البته توجه به توان اين مقاومت هم ضروري است كه در اين مورد براب. اهم بدست خواهد آمد 90كه با يك محاسبه ساده مقاومتي برابر با 

با دقت با دقت با دقت با دقت     محور ميكرواستپمحور ميكرواستپمحور ميكرواستپمحور ميكرواستپ    3333درايور درايور درايور درايور 

اين درايور، به منظور استفاده در پروژه هاي رباتيك و براي موتورهاي كوچك با جريان حداكثر يك آمپر طراحي شده

 ( microstepping )ميكرو استپ

درايو مي كند)  Deg/Step 1.8موتور هاي 

جوابگو نيست و حركت نرم و پيوسته موتور و دقت هاي بسيار بالاتري مورد نياز است

CLOCKبراي هر موتور ورودي هاي 

بصورت مجزا وجود دارد) رورها سازي يا قفل بودن موت

از روي ولتاژ لازم براي موتورها تعيين مي شود، اما با توضيحاتي كه داده مي شود، مي توان تغذيه متفاوتي هم در نظر گرفت و از موتوره

     .مختلفي در اين مورد استفاده كرد

                               
  

ighبا اعمال  ENABLEورودي هاي 

GNDبه   ENABLE دي وكردن هر ور

، سبب تغيير جهت موتور مربوط به هر ورودي مي گرددDIR هاي 

با هر لبه پائين رونده، موتور مربوط به آن ورودي به اندازه يك پله حركت مي كند

براي تعيين دقت حركت هر موتور بصورت مجزا تعبيه شده است Jumperعدد  3

پله در هر دور و اگر برداشته شود، دقت حركت به  50000برابر 

هم مي توان به اين ورودي ها فرمان داد

5000دقت  متصل شود، Highاگر به 

دقت بالاتر مورد نظر باشد، بسيار مفيد است

از موارد جالب اين درايور اين است كه 

قسمت در دور قابل حصول است و در پروژه هاي رباتيك اين مورد  600

نكته ديگر در مورد استفاده از موتورهاي با تغذيه متفاوت است

وي مقاومت بيافتد و در ضمن اينكار منجر به بهبود پاسخ فركانسي موتور و بالاتر بردن سرعت آن اضافه ولتاژ مورد نظر ر

به عنوان مثال فرض كنيد كه يك موتور . مي شود

موتور را اندازه گيري يا محاسبه كنيم كه برابر 

بنابراين لازم است مقاومتي را با هر سيم پيچ موتور سري كنيم كه . افت مي كند L298هاي 

كه با يك محاسبه ساده مقاومتي برابر با 
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روي هر  ولت 12در حالت قفل موتور ،را با هر سيم پيچ موتور سري كنيم وات 1و  اهم 91پس اگر دو مقاومت .وات خواهد شد 9/0=9*  1/0

از نظر تئوري با بالا رفتن سرعت چرخش موتور، گشتاور آن افت مي كند و سري كردن مقاومت منجر به بهبود مشخصه  .سيم پيچ خواهد افتاد

  .دورهاي بالاتر مي گرددگشتاور در 

  .سيم هم سر وسط هر سيم پيچ به جايي وصل نمي شود و تنها دوسر كنار به خروجي هاي درايور متصل خواهند شد 6براي موتورهاي : توجه 

  

 


