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GĐRĐŞ 
Bu yazımızda L298 entegresinin nasıl 

kullanılacağını, bağlantılarının nasıl 

olacağını öğreneceğiz. L298 bir motor 

sürücü entegresidir. L298 L293’e göre 

yüksek akıma karşı daha dayanıklıdır. 

L293 en fazla 0,5 amper akıma 

dayanabilirken, L298 2 ampere kadar 

çıkabilir. Bu yüzden devrelerde daha çok 

bu entegreyi tercih ediyoruz. L298 de 2 

adet H köprüsü bulunur. H köprüsü DC 

motoru iki yönde de sürmeye yarayan 

faydalı bir yöntemdir. 4 adet transistör ile 

anahtarlama yöntemi kullanılarak yapılır. 

Yapısı gereği H harfine benzediğinden dolayı böyle adlandırılır. Bu entegre de toplam 15 adet 

bacak bulunmaktadır. Bunlardan IN1, IN2, OUT1, OUT2, ENA, SENSA A köprüsü için, IN3, 

IN4, OUT3, OUT4, ENB, SENSB B köprüsü içindir.  

� I�1,I�2(5,7): Bu bacaklar A köprüsü için olan girişlerdir. +5 volt ile çalışır. Eğer 

IN1’e 5V, IN2’ye 0V verince motor ileri dönerse, tam tersini verdiğimizde geri 

dönecektir. Her iki bacağa da aynı değeri verirsek (0V-0V veya 5V-5V) motor 

dönmez. Eğer girişleri PIC’ den alacaksak PIC ile L298 arasına küçük bir direnç 

koymanın faydası olacaktır(220Ohm-1KOhm). Bu direnç L298 den gelen ters akımın 

PIC’ e zarar vermesini önleyecektir. 
� I�3,I�4(10,12): Bu bacaklar B köprüsü için olan girişlerdir. A köprüsüyle aynı 

şekilde çalışır. 
� OUT1,OUT2(2,3): A köprüsü için çıkış bacaklarıdır. Bu çıkışları motorun iki ucuna 

bağlanacaktır. Motorların herhangi bir zorlanma durumunda oluşacak olan ters akımın 

entegreye zarar vermemesi için çıkışlar ile motor arasına ikişer adet diyot 

bağlanmalıdır. Bu diyotların birisinin yönü topraktan çıkışa doğru, diğeri de çıkıştan 

VS’ ye doğru olmalıdır. 
� OUT3,OUT4(13,14): B köprüsü için çıkış bacaklarıdır. A köprüsüyle aynı şekilde 

çalışır. 
� E�A,E�B(6,11): A ve B köprülerini etkinleştirmek için bu bacaklara +5 volt 

bağlamak gerekmektedir. 
� SE�SA,SE�SB(1,15): A ve B köprülerinin çalışması için bu bacaklar toprağa 

çekilmelidir. Bu bacaklarla toprak arasına bağlayacağımız direnç sayesinde çıkış 

akımını kontrol edebiliriz, fakat direnç bağlamadan da çalışır. 
� VS(4): Çıkışlardan kaç volt almak istiyorsak bu bacağı o voltaja bağlıyoruz. En fazla 

46 volt verebiliriz, biz genelde 12 volt kullanıyoruz. Ayrıca DC üzerindeki küçük 

salınımları yok etmek için bu bacakla toprak arasına 100nF’ lık kondansatör 

bağlanmalıdır. 
� VSS(9): Bu bacak, L298’ in çalışması için +5 volta bağlanmalıdır. Yine küçük 

salınımları yok etmek için VSS ile toprak arasına 100nF’lık kondansatör 

bağlanmalıdır. 
� G�D(8): Bu bacak, L298’ in çalışması için toprağa bağlanmalıdır. 

 
Kısaca bacakların kullanımı bu şekildedir. Aşağıdaki şema yukarıdaki anlattığım şekilde 

kurulmuştur. 
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PARALEL BAĞLAMA 
 

Paralel bağlamadaki amaç, eğer 

entegre üzerinden geçen akım fazla 

olursa doğal olarak entegre aşırı 

ısınacak. Bunu önlemek için bir köprü 

üzerinden geçen akımı yarıya 

indirmekte kullanıyoruz. Bu şekilde 

sadece bir motor sürebiliriz. Paralel 

bağlamada girişlerde IN1-IN4 ve IN2-

IN3 ortak bağlanır, çıkışlarda ise 

OUT1-OUT4 ve OUT2-OUT3 ortak 

bağlanır. Diğer bacaklar yine normal 

bağlamadaki gibi bağlanır. Yandaki 

şemada gösterilmiştir. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Bağlantılar 
http://robot.ee.hacettepe.edu.tr/ 


