1.298 MOTOR SURUCU
ENTEGRESININ
KULLANIMI
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Bu yazimizda L298 entegresinin nasil
kullanilacagini, baglantilarinin nasil
olacagini 6grenecegiz. L298 bir motor
stirlicii entegresidir. L298 1L.293e gore
yiiksek akima kars1 daha dayaniklidir.
L293 en fazla 0,5 amper akima
dayanabilirken, L298 2 ampere kadar
cikabilir. Bu yiizden devrelerde daha ¢ok
bu entegreyi tercih ediyoruz. L298 de 2
adet H kopriisii bulunur. H kopriisii DC
motoru iki yonde de slirmeye yarayan
faydali bir yontemdir. 4 adet transistor ile
anahtarlama yontemi kullanilarak yapilir.

Yapisi geregi H harfine benzediginden dolay1 boyle adlandirilir. Bu entegre de toplam 15 adet
bacak bulunmaktadir. Bunlardan IN1, IN2, OUTI1, OUT2, ENA, SENSA A kopriisii igin, IN3,
IN4, OUT3, OUT4, ENB, SENSB B kopriisii i¢indir.
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IN1,IN2(5.7): Bu bacaklar A kopriisii i¢in olan girislerdir. +5 volt ile ¢caligir. Eger
IN1’e 5V, IN2’ye OV verince motor ileri donerse, tam tersini verdigimizde geri
donecektir. Her iki bacaga da ayn1 degeri verirsek (0V-0V veya 5V-5V) motor
donmez. Eger girisleri PIC’ den alacaksak PIC ile L298 arasina kii¢iik bir direng
koymanin faydasi olacaktir(2200hm-1KOhm). Bu direng L.298 den gelen ters akimin
PIC’ e zarar vermesini Onleyecektir.

IN3.IN4(10,12): Bu bacaklar B kopriisii i¢in olan girislerdir. A kopriisiiyle ayni
sekilde calisir.

OUT1,0UT2(2,3): A kopriisii i¢in ¢ikis bacaklaridir. Bu ¢ikislar1 motorun iki ucuna
baglanacaktir. Motorlarin herhangi bir zorlanma durumunda olusacak olan ters akimin
entegreye zarar vermemesi icin ¢ikislar ile motor arasina ikiser adet diyot
baglanmalidir. Bu diyotlarin birisinin yonii topraktan ¢ikisa dogru, digeri de ¢ikistan
VS’ ye dogru olmalidir.

OUT3.0UT4(13.14): B kopriisii icin ¢ikis bacaklaridir. A kopriisiiyle ayn sekilde
calisir.

ENA.ENB(6.11): A ve B kopriilerini etkinlestirmek i¢in bu bacaklara +5 volt
baglamak gerekmektedir.

SENSA.SENSB(1.15): A ve B kopriilerinin ¢alismast i¢in bu bacaklar topraga
cekilmelidir. Bu bacaklarla toprak arasina baglayacagimiz direng sayesinde ¢ikis
akimini kontrol edebiliriz, fakat diren¢ baglamadan da ¢alisir.

VS(4): Cikislardan kag volt almak istiyorsak bu bacagi o voltaja bagliyoruz. En fazla
46 volt verebiliriz, biz genelde 12 volt kullantyoruz. Ayrica DC iizerindeki kiigiik
salinimlar1 yok etmek i¢in bu bacakla toprak arasina 100nF’ lik kondansator
baglanmalidir.

VSS(9): Bu bacak, L.298’ in ¢aligmasi i¢in +5 volta baglanmalidir. Yine kiiciik
salimimlar1 yok etmek i¢in VSS ile toprak arasina 100nF’lik kondansator
baglanmalidir.

GND(8): Bu bacak, L298’ in ¢aligmasi i¢in topraga baglanmalidir.

Kisaca bacaklarin kullanimi bu sekildedir. Asagidaki sema yukaridaki anlattigim sekilde
kurulmustur.
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PARALEL BAGLAMA

Paralel baglamadaki amag, eger
entegre lizerinden gegen akim fazla

— O olursa dogal olarak entegre asir1
1sinacak. Bunu 6nlemek igin bir koprii
iizerinden gegen akimi yariya
indirmekte kullaniyoruz. Bu sekilde
sadece bir motor siirebiliriz. Paralel
baglamada girislerde IN1-IN4 ve IN2-
IN3 ortak baglanir, ¢ikiglarda ise
OUT1-0OUT4 ve OUT2-OUTS3 ortak
baglanir. Diger bacaklar yine normal
baglamadaki gibi baglanir. Yandaki
semada gosterilmigtir.
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Baglantilar
http://robot.ee.hacettepe.edu.tr/




