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DC Motorun uglarini bir gerilim kayrgana bglarsak, motor bir yénde donmeyestza, DC
Motorun uclarini gerilim kayrana ters olarak [@@adigimizda ise motorun ters yénde hareket
ettigini gorurdz. DC Motorun yon kontrolini @ayabilmek icin H-Bridge (H-Kopri) denilen
bir yontem gektirilmi stir. H-Bridge genel olarak 4 adet transistor, diyada MOSFET ile
gerceklatirilen motorun iki yonli donebilmesini gyan bir yéntemdir.

Yandaki sekilde 4 adet transistorle
yapiims bir H-Bridge devresi
goérulmektedir. Bu devrede 2 adet PNP ve
2 adet NPN transistor kullanilgtur.

Bu devrede A=1, D =1, B=0 ve C=0
yapildginda  motor sg@a  dgru
donecektir. Tersi durumda, A=0, D =0,
B=1 ve C=1 yapildiinda ise motor sola
dogru donecektir. A=0, D =1, B=0, C=1
ve A=1, D =0, B=1, C=0 durumlarinda
ise motor fren yapacaktir.

Ground Ground

A=1, D =0, B=0, C=1 ve A=0, D =1, B=1, C=0 durumiata ise 12V ve toprak kisa devre
olduklarindan bdyle bir durum devre icin ¢ok sakirshr. H-Bridge yontemi kullanilirken
hicbir_sekilde bu iki durumun olsgmasina firsat verilmemelidir.

A B C D Fonksiyon

1 0 0 1 Ileri donme

0 1 1 0 Geri donme

1 1 0 0 Fren

0 0 1 1 Fren

1 0 1 0 Kisa Devre (!)
0 1 0 1 Kisa Devre (1)

Transistorlerin durumuna goére motorun dénme yonu
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Motorda acma ve kapama anlarinda
indiklenecek gerilim g@u zaman

besleme geriliminin  bile {zerine
cikabilecginden boyle bir durumda
transistorlerin  Gzerinden ters akim
gececek ve transistorler yanacaktir.
Yandaki sekilde ise transistorleri, agcma
ve kapama aninda motorda Uuretilecek
gerilimden korumak icin  koruma
diyotlari b&lanmstir.

* H-Bridge yontemi igin en ¢ok kullanilan entegrdl@93 ve L298 dir.

L293

L293 iki adet motorun yon kontroli yapilmasindal&ailan 16 bacakli bir entegredir.
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Yandakisekil L293 tin bacak kgantilarini
goOstermektedir.

Enable 1 ve Enable 2 bacaklari hangisgiri
ve c¢iksin  kullanilacgini  belirleyen
bacaklardir. Sadece 1 motor kullanilacaksa
Enable 1, 5Volt a Qdanir ve Enable 2,
OVolta c¢ekilir.2 motor kullanilacaksa bu 2
giris de 5 Volta bglanir. Ayrica motorun
hiz kontroli de vyapilmak isteniyorsa
Enable bacaklarina PWM sinyali uygulanir
ve bu sinyalin dgistiriimesiyle motorun
hiz kontrolu yapilir. Input 1ve Input 2
bacaklari 1. motorun yo6n kontroli icin
kullanihr.  Input 1=5V, Input 2=0V
yapildginda motor ileri, ters durumda geri
dogru doner. Ayni durum Input 3 ve 4 igin
de gecerlidir. Output bacaklari motorlara
baglanir.Output 1 ve 2 birinci motora 3 ve

4 ikinci motora bglanir.Vss bac&! entegrenin besleme bagedir ve 5 V a bglanir. GND
bacaklari toprga cekilir. Vs bac& ise motorlarin beslemesidir. Motor hangi gerilend
caltirilacaksa o gerilim Ybaca&ina uygulanir. Bu dger entegrenin yapisindan dolayi 5V

ile 36V arasinda olmalidir.
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1. motorn kontroli
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2. motoran kontroli

Yandakisekilde
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L298

, ise yukarida
5V anlatilanlarin
uygulamasi
L2930 gorulmektedir.
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L293 Motor kontroli igin kullanilan, L293 ile aygapida fakat daha
guclu bir entegredir. L293 te motorlar maksimum i®@0ile
surulebilirken, L298 2,5 Amper e kadar ki uygulaardha

kullanilabilmektedir.
L293 e ek bir 6zellik olarak L298 de akim kontrgkipilabilmektedir.
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Yukaridakisekilde L298 in bacak [gantilari gbzikmektedir. Enable, Input, Output,
GND, Vs, ve Vgsbacaklar aynen L293 gibi kullaniimaktadir. Aciklaliar icin L293 Un
bacak bglantisemasina bakiniz. Current Sensing A ve B bacaldarakim kontrold igin
kullanihr(Sense A ve Sense B). Bu bacak ile toamasina konulacak bir direng
vasitasiyla akim kontroli yapilir. Bu bacaklarglhaacak pot ile akim seviyesi
degistirilebilir. Uygulamada ¢ok yiksek akimlar kullamé&yacaksa yada sabit bir akim
kullanilacaksa bu bacaklar togeacekilebilir.
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