el |- Produkt ¢.
MODULES 1420490399

Driver pro krokové a stejnosmerné pohony
L298N

E PoPIs

Driver je vhodny pro fizeni krokovych nebo
stejnosmérnych motord. Rizeni pohonu zajistuje
integrovany H-mustek L298N. U krokovych
motor( Ize regulovat pocet krok(l, smér otaéeni a
aktivaci motoru. U stejnosmérnych motor(i Ize
ridit smér a rychlost otaceni.
Zakladni charakteristika:

e  fizeni krokového motoru

e fizeni dvou stejnosmérnych motor(

e  Siroky rozsah napdjeciho napéti motor(

° Sroubovaci svorkovnice

e  pasivné chlazeny int. obvod L298N

aK: SPECIFIKACE
Integrovany obvod L298N Linearni regulator 78M05
Napajeci napéti 5az35VDC Rozmeéry 43x43x28 mm
Napétova log. Groven 5VDC Primér mont. otvoru 3,2 mm
Max. proud na kanal 2 A (celk. 4 A) | Rozte¢ mont. otvorii 37 mm

- ECLIPSERA S.R.0., CZECH IMPORTER © 2021 verze 1.0




=3 ROZVRZENI MODULU

Prepinac¢ napajeni modulu:

e s propojkou — napajeni 5 az

°L298N 35 VDC (svorka +12V)
Prepinat e  bez propojky — napdjeni
napajeni 5VDC (svorka +5V)
modulu o

Aktivace k. A aB:

Kanal Ao oKanal B e s propojkou — krokovy motor

aktivovan, DC motor — 100%
sk, - strida

e  bez propojky — krokovy

8 S & b S motor deaktivovan, DC motor
32 3 < ¥ o
=} =2 s — ) . s
A4 ~
é é: 3 z deaktivovan
T3 = S § g e  pouze DC motor - pin slouzi
—_ C O ) ot +~
O ey N a4 . . s
= % T < 2 < jako vstup pro PWM signal
Z g

regulujici rychlost motoru

=3 ZAPOJENI - DC MOTOR
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% UKAZKA PROGRAMU - DC MOTOR

00001

Program pracuje s DC motorem, ktery je pripojen na kanal A. Program v nekonec¢né smyc¢ce vykonava
- otaceni po sméru hod. rucicek (4 s), pauza (2 s), otdceni proti sméru hod. ruciéek (4 s) a
pauza (2 s). DC motor se bude otacet na plné otacky (pokud to zdroj dovoli).

#define IN1 9
#define IN2 8

void TurnMotorAForward(){
digitalWrite(IN1, HIGH);
digitalWrite(IN2, LOW);

}

void TurnOFFMotorA(){
digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW);
}

void TurnMotorABackward(){
digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, HIGH);

}

void setup() {
pinMode(IN1, OUTPUT);
pinMode(IN2, OUTPUT);

}

void loop() {
TurnMotorAForward(); // We turn to direction 1 for 3s then stop for 2s
delay(4000);
TurnOFFMotorA();
delay(2000);
TurnMotorABackward(); // We turn to direction 2 for 3s then stop for 2s
delay(4000);
TurnOFFMotorA();
delay(2000);
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33 UKAZKA PROGRAMU - KROKOVY MOTOR

00001

Napajeni 5 az 35 VDC

RX WEE ARDUINO

.= COWD =e
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33 UKAZKA PROGRAMU - KROKOVY MOTOR

00001

Program pracuje s krokovym motorem - 200 krok& motoru = 1 otac¢ka. Program v nekone¢né smycce
vykondvd - aktivace motoru, 10 otdéek po sméru hod. ruéi¢ek, deaktivace motoru, pauza (2 s),
aktivace motoru, 10 otacek proti sméru hod. rucicek, deaktivace motoru a pauza (2 s).

Po deaktivace motoru se hfidel uvolni (motor neodebird Zadny proud). V pfipadé vyvinuti sily na hridel
uzivatel zméni polohu hridele (hfidel je uvolnéna a nedrzi stabilni polohu). Pokud uzivatel pozaduije,
aby hridel drzela stabilni polohu i po zastaveni motoru, je nutné vynechat deaktivaci motoru. V
takovém pripadé bude motor odebirat proud a udrzovat hridel ve stabilni poloze.

Program vyuziva knihovnu Stepper, ktera je soucasti integrovaného baliku knihoven v Arduino IDE.




#include <Arduino.h>
#include <Stepper.h>

#define POSITIVE_LROUNDS 10
#define NEGATIVE_ROUNDS  POSITIVE_ROUNDS * -1

#define STEPS_PER_REV 200
#define SPEED_RPM 300

#define INT_PIN 11
#define IN2_PIN 10
#define IN3_PIN 9
#define IN4_PIN 8

#define ENA_PIN_A 12
#define ENA_PIN_B 7

Stepper stepper = Stepper(STEPS_PER_REV, INT_PIN, IN2_PIN, IN3_PIN, IN4_PIN);

void enableStepper(){
digitalWrite(ENA_PIN_A, HIGH);
digitalWrite(ENA_PIN_B, HIGH);
}

void disableStepper(){
digitalWrite(ENA_PIN_A, LOW);
digitalWrite(ENA_PIN_B, LOW);
}

void setup() {
// Set the motor speed (RPMs):
stepper.setSpeed(SPEED_RPM);

pinMode(ENA_PIN_A, OUTPUT);
pinMode(ENA_PIN_B, OUTPUT);

}

void loop() {
enableStepper();
// make several rounds CW
stepper.step(POSITIVE_ROUNDS * STEPS_PER_REV);
disableStepper();
delay(2000);
enableStepper();
// make several rounds CCW
stepper.step(NEGATIVE_ROUNDS * STEPS_PER_REV);
disableStepper();
delay(2000);



