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1. Opis

P46e to ptytka rozszerzeniowa oparta na sterowniku L6206 umozliwiajgcym obstuge dwéch silnikéw
DC. Wysterowanie uktadu dwoma niezaleznymi sygnatami PWM umozliwia indywidualng kontrole
predkosci obrotowych silnikdw. Sterownik przeznaczony do zastosowan w takich dziedzinach jak:
robotyka, maszyny wspétrzednosciowe.

Cechy:

o Napiecie zasilania: 8-50V,

e Prad wyjsciowy: 2.8A (max. 5.6A),

e Wspodtpraca z systemami 5V oraz 3.3V,

e Zabezpieczenie nadprgdowe (gdrna granica ustawiona na: 2.2A),
e Zabezpieczenie przed zwarciem, termiczne,

e Blokada podnapieciowa.

Uwagal!
Niezbedne zapewnienie zewnetrznego chtodzenia (wentylatora).

W zestawie:

e Modut sterownika,
e Ztgcze meskie goldpin proste 20 pin.

2. Opis pinéw

e GND - masa zasilania,

e Vc - zasilanie logiki. Zaleca sie 5V,

e Vs —zasilanie uzwojen silnika,

e PWM1, PWM2 — wejscia (na ktdre nalezy podac sygnat PWM o okreslonym wypetnieniu)
okreslajgce predkos¢ obrotowg wirnikdw (podtaczaé do wyjscia przeciwsobnego uktadu
sterujgcego),

o *EN — wejscie blokujgce/odblokowujgce mozliwosé przeptywu pradu przez uzwojenia
silnikow (podtgczaé do wyijscia typu otwarty kolektor uktadu sterujacego),

e S1 - napiecia na rezystorze pomiarowym R; pierwszego silnika,

e S2 — napiecia na rezystorze pomiarowym R drugiego silnika,

e *D1 - wejscie okreslajgce kierunek obrotéw dla pierwszego silnika (podtgcza¢ do wyjscia typu
otwarty kolektor uktadu sterujgcego). Aktywne, gdy DIR=1,

e *D2 — wejscie okreslajgce kierunek obrotéw dla drugiego silnika (podtgczac¢ do wyjscia typu
otwarty kolektor uktadu sterujgcego). Aktywne, gdy DIR=1,

e Errl —wyjscie sygnalizujgce przecigzenie pierwszego silnika,

e Err2 — wyjscie sygnalizujgce przecigzenie drugiego silnika,

e OA1l, OA2 - podfagczenie uzwojenia pierwszego silnika,

e OB1, OB2 — podfaczenie uzwojenia drugiego silnika,

o DIR — wejscie okreslajgce wspdlny kierunek obrotéw dla obydwdch silnikéw (podtgczac do
wyjscia przeciwsobnego uktadu sterujgcego). Aktywne, gdy *D1=1i *D2=1 (stan domysiny),
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3. Przyktadowe podtaczenie

logic supply voltage|| supply voltage
+3.3V or +5V|[|+8V to +50V

microcontroller
3.3V or 5v GND

Rysunek 3-1
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