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El doble puente “H” L2938
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EN1 La tabla de funcionamiento para cada uno
de los driver es la siguiente
IN4
IN1
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L H
ouT4 z L
ouUT1 z L
Donde:
H=nivel alto”1”
ouT2 OouT3 L=nivel bajo”0"

Z=Alta impedancia

VS = voltaje de la carga

VSS= voltaje légico
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En este caso la tabla de

funcionamiento es la siguiente:
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Motor

Parada rapida del motor

Parada rapida del motor

Giro a la izquierda

Giro a la derecha
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Motor desconectado, giro libre
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12 L2938

H H L Giro a Derecha
H L H Giro a Izquierda
H Z=D Detencicn
L wo | ow Motor Libre
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CIRCUITO SUGERIDO PARA LIMPIAR LOS PULSOS ENVIADOS POR EL ENCODER
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H H Detiene H Gira

H L Gira L Detiene

L ¥ |Parada Libre| X |Parada Libre
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Hacia Adelante Giro Hacia la Derecha

£

Giro Hacia la lzquierda
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Hacia Atras
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Secuencia de activacion un motor bipolar con un L293D

Carlos Canto Q.




