LYy SGS-THOMSON L 2938

»  MICROELECTRONICS

DRIVER PUSH-PULL DE 4 CANALES

Corriente de salidade 1 A por canal.
Corriente de salida de pico de 2 A por canal
Sefial paralahabilitacion de las salidas
Altainmunidad al ruido
Alimentacion paralas cargas separada de la
alimentacion de control.

=  Proteccion contra sobre - temperaturas. DIP16

ORDERING NUMBER : L2936

DESCRIPCION

El L293B esun driver de 4 canales capaz de proporcionar una corriente de salida
de hasta 1A por canal. Cada cana es controlado por sefiales de entrada compatibles
TTL y cada pargja de canales dispone de una sefid de habilitacion que desconecta las
salidas de los mismos.

Dispone de una patilla para la alimentacién de las cargas que se estén
controlando, de forma que dicha alimentacion es independiente de laldgica de control.

La Figura 2 muestra €l encapsulado de 16 pines, la distribucién de patillas y la
descripcién de las mismas.

Pin Nombre Descripcion Patillaje
1 |Chip Enable 1 | Habilitacion deloscanales 1y 2
2 |Input1 Entradadel Canal 1 DIF16 - L2638
3 |Output 1 Salidadel Cana 1 — I Vs
4 |GND Tierrade Alimentacion et | _—
5 |GND Tierrade Alimentacion
6 |Output 2 Sdlidadel Canal 2 P
7 |Input2 Entradadel Canal 1 e e
8 |Vs Alimentacion de las cargas ana GO
9 |Chip Enable 2 | Habilitacion deloscanales3y 4 | cururz QUTPUT 3
10 |Input 3 Entrada del Canal 3 WRUT 3 p——
11 OUtpUt 3 Sadlidadel Cand 3 L | cHiP EnnmLE 2
12 |GND Tierrade Alimentacion =TT
13 |GND Tierrade Alimentacion
14 | Output 4 Salidadel Canal 4
15 |Input 4 Entrada del Canal 4

Figura 2.- Descripcion de los Pines del L293B
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DIAGRAMA DE BLOQUES

En la Figura 3, se muestra el diagrama de bloques del L293B. La sefid de control EN1
activa la paregja de canales formada por los drivers 1 y 2. La sefiad EN2 activa la pargja
de drivers 3y 4. Las salidas OUTN se asocian con las correspondientes OUTn. Las
sefides de salida son amplificadas respecto a las de entrada tanto en tension (hasta
+V'ss) como en corriente (méx. 1 A).
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Figura 3.- Diagrama de bloques del L293B

Latabla de funcionamiento para cada uno de los driver es la siguiente:

ViNn Voutn VeEnn  Donde:
H I H
L L H H = Nivel alto“1”
H Z L L = Nivel bgo “0”
L Z L Z = Altalmpedancia
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PARAMETROS

RANGOS ABSOLUTOS MAXIMOS

Simbolo Parametro Valor Unidades
Vs Tension de alimentacion para las cargas 36 V
Vs Tension de alimentacion de laldgica 36 V
Vi Tension de entrada 7 Vv
Vinn Tension de habilitacion 7 \Y
l out Intensidad de pico de salida 2 A
Piot Potenciatotal de disipacion 5 W
Taq, Tj | Temperaturade amacengiey de launion -40 a+150 °C
CARACTERISTICASELECTRICAS
Paracadacanal, Vs= 24V, V=5V, Tam =25°C
Simbolo Par ametro Condicionesde Test | Min | Tipica | Max | Unidades
Vs Tension de alimentacion de las cargas Vs 36 \Y
Vs Tension de alimentacion de lalégica 45 36 \Y
Is Corriente total de reposo Vi=L 1o=0 Vimn=H 2 6 mA
Vi=H 10=0 Viy=H 16 24
Vinh =L 4
lss Corriente total de reposo con sefial de Vi=L 1o=0 Vim=H 44 60 mA
control Vi=H 16=0 Vi;n=H 16 22
Vim =L 16 24
\n Tension de entrada a nivel bajo -0.3 15 \Y
A\ Tension de entrada anivel alto Vs £ 7V 2.3 Vss \Y
Vgs> 7V 2.3 7
e Corriente de entrada a nivel bajo V;. =15V -10 m
lin Corriente de entrada anivel alto 23VEVHEV—0.6 30 100 mA
Vinh Tension de habilitacién anivel bagjo -0,3 15 \Y
Vinhu Tension de habilitacion anivel alto V£ 7V 2.3 Vs \Y
Vs> 7V 2.3 7
linhL Corriente de habilitacion a nivel bajo Vime = 1.5V -30v  |-100 m
linhH Corriente de habilitacion anivel alto 23VEVHEV—0.6 +10 mA
Vcesan, | Tension de salida con lafuente saturada lo=1A 14 1.8 \Y
Ve, | TENSiON de salida con el sumidero saturado |lo=1A 1.2 1.8 \Y

APLICACIONES.
En este apartado se muestran distintas configuraciones de conexion de motores al
L293B
1. GIRODE2MOTORESEN UNICO SENTIDO.

En la Figura 4 se muestra el modo de funcionamiento de dos motores de corriente

continua gue giran en un unico sentido.

El motor M1 se activa al poner anivel bagjo la entrada de control A.
El motor M2 se activa a poner anivel ato laentrada de control B
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Figura 4.- Conexién de 2 motores de continua M1 activado por “0" y M2 por “1”

Su tabla de funcionamiento es la siguiente:

Vien | A M1 B M2
H H | Paradarépida del motor H | Giro
H L |Giro L | Paradargpida del motor
L X | Motor desconectado, giro libre X | Motor desconectado, giro libre

Tablade verdad del circuito de laFigura4

Los diodos D; y D, estan conectados para proteger e circuito cuando se generan los
picos de arranque de los motores. Si no se trabaja a maxima potencia de trabajo pueden
eliminarse del circuito.

2. CONTROL DEL GIRO DEUN MOTOR EN LOSDOS SENTIDOS

El circuito de la Figura 5 permite controlar el doble sentido de giro del motor. Cuando
la entrada C estd4 a nivel bgjo y la D a nivel ato, el motor gira hacia la izquieda.
Cambiando laentrada C anivel altoy laD anivel Bgo, se cambia el sentido de giro del

motor haciala derecha.
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Figura 5.- Circuito de control para el doble giro de un motor de corriente continua
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Si se quiere proteger €l circuito contra posibles picos de corriente inversa cuando
se arranca e motor, se recomienda conectar unos diodos tal y como se muestra en la
Figura6.

+VS

D1 D3
1N4007 M 1N4007
6 |:< >:’ 3
D2 D4
1N4007 1N4007

Figura 6.- Circuito de proteccion para el L293 para evitar sobre corrientes inversas a arrancar el motor

En este caso la tabla de funcionamiento es la siguiente:

Vinh A B M
H L L Parada répida del motor
H H H | Paradargpidadel motor
H L H | Giroalalzquierda
H H L Giro aladerecha
L X X | Motor desconectado, giro libre

3. CONTROL DE UN MOTOR PASO A PASO BIPOLAR
En la Figura 7 se muestra una forma de conectar un motor bipolar paso a paso. En
este caso habra que generar la secuencia adecuada al motor paso a paso para poder
excitar de forma correcta sus bobinas.
La forma de proteger € circuito contra las corrientes que se producen en el
momento de arranque del motor seria el mismo que el de la Figura 6 pero para cada
una de las bobinas del motor paso a paso, es decir, utilizando 8 diodos.
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Figura 7.- Conexién de un motor paso a paso bipolar al L293B

La secuencia a aplicar a las bobinas del motor paso a paso, depende del tipo de motor
bipolar a utilizar, pero e fabricante suele indica con una tabla como la siguiente o un
cronograma la secuencia a aplicar para que el motor gire en un sentido u otro.

Forma e ataque a las bobinas

Sentido degiro horario

PASO

L1-1

L1-2

L2-3

L2-4

+

+

+

+
+

+

AIWIN|F

+

+
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Forma e ataque a las bobinas

Sentido degiro anti - horario

Paso | L1-1 | L1-2 | L2-3 | L24
1 + - - +
2 - + - +
3 - + + -
4 + - + -
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CIRCUITO DE APLICACION.
Para realizar las practicas con motores y e L293b implementaremos el circuito de la

Figura 8, que nos permitira controlar de forma sencillay tanto el control de giro de dos
motores de corriente continua o un solo motor paso a paso de 4 0 6 hilos.

RAD
RAd
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. +
MOTORL

Figura 8.- Circuito de control para motores DC y paso a paso
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