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Opis
KAmod Motor Driver TB6612FNG - Podwéjny sterownik silnikéw DC

KAmod Motor Driver TB6612FNG to wszechstronny, wydajny i fatwy w uzyciu modut sterownika silnikéw, ktéry pozwala na
precyzyjna kontrole dwdch silnikéw pradu statego (lub jednego silnika krokowego) pod wzgledem kierunku i predkosci

obrotowej, jednoczes$nie oferujac zabezpieczenia i tryb niskiego poboru mocy. Doskonale sprawdzi sie, jako alternatywa dla
modutéw opartych na uktadzie L298N.

Ukfad scalony TB6612FNG opracowany przez firme Toshiba zawiera dwa niezalezne mostki H, w ktérych zastosowano
tranzystory MOSFET. Kazdy mostek H jest w stanie sterowac jednym silnikiem pradu statego. Modut pozwala na sterowanie
silnikéw DC napieciem w zakresie od 4,5 do 13,5 V (VM). Obwody logiki (VCC) ukfadu scalonego nalezy zasila¢ napieciem z
przedziatu 2,7 - 5,5 V. TB6612FNG jest w stanie dostarczy¢ ciagty prad do 1,2 A na kazdy kanat. Szczytowy prad chwilowy
moze wynosi¢ do 3,2 A. W przypadku, gdy potrzeba wiekszej wydajnosci pragdowej dla jednego silnika, mozna potaczy¢ ze
sobg oba kanaty (wyjscia i wejscia sterujgce), uzyskujac wtedy do 2 A ciggtego pradu.
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Podstawowe cechy i parametry

Napiecie silnika (VM): 4,5-13,5V

Napiecie logiczne (VCC): 2,7-5,5V

Prad wyjsciowy ciggty: 1,2 A na kanat

Prad wyjsciowy chwilowy: 3,2 A na kanat

Maksymalna czestotliwo$¢ PWM: 100 kHz

Tryb STANDBY

Wbudowany obwdd zabezpieczenia termicznego (TSD - Thermal Shutdown Circuit)
Zabezpieczenie przed zbyt niskim napieciem zasilania (UVLO - Undervoltage Lockout)
Whbudowane kondensatory filtrujace na liniach zasilania silnikéw (VM) i logiki (VCC)
Diody LED sygnalizujgce obecnos$¢ napiecia na liniach zasilania silnikéw (VM) i logiki (VCC)
Rozstaw ztgcz 20,32 mm (0,8 inch)

Raster szpilek ztgcz 2,54 mm (0,1 inch)

Wymiary PCB: 22,86 x 25,4 mm
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Wyposazenie standardowe

Kod Opis
KAmod Motor Driver TB6612FNG| ® 2ontowany i uruchomiony modut
* 2 x prosta listwa goldpin 8-pin raster 2,54 mm
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Schemat elektryczny
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Sterowanie silnikami

Do sterowania kazdego silnika wykorzystuje sie dwa sygnaty wejsciowe (IN1 i IN2), ktére umozliwiaja wybdr jednego z

czterech trybdéw funkcjonalnych:

obracanie zgodnie ze wskazéwkami zegara (CW)
obracanie przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara (CCW)

[ ]
[ ]
e hamowanie (Short brake)
[ )

wolne zatrzymanie (Stop / High impedance)

Dwa wyjscia silnika (A i B) moga by¢ sterowane oddzielnie, a predkos¢ kazdego silnika nalezy kontrolowac za pomoca
sygnatu wejsciowego PWM o czestotliwosci do 100 kHz. Aby wyprowadzi¢ sterownik z trybu uspienia, nalezy na wejscie
STBY (STANDBY) poda¢ stan wysoki. Stan niski (domysiny) przetacza uktad w stan uspienia (niskiego poboru mocy).

A(B)IN1|A(B)IN2|PWMA(B) A(B)O1|A(B)O2 Dziatanie

H H H/L L L Hamowanie (Short brake)

L H H L H Obracanie przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara (CCW)
L H L L L Hamowanie (Short brake)

H L H H L Obracanie zgodnie ze wskazéwkami zegara (CW)

H L L L L Hamowanie (Short brake)

L L H OFF OFF Wolne zatrzymanie (Stop / High impedance)

Przyktad podtaczenia silnikéw przy wspdlnym zasilaniu VCC i VM znajduje sie na ponizszym rysunku:

[ — f— ]

[ — — ]

GND

MAX - 5.5V

CHANNEL A - INPUT PWM
Pl VCC I
\ M ey em TEOC CHANNEL A - INPUT 2 = L/H

nin2l o
= [EC CHANNEL A - INPUT1 =L/H

G L = STANDBY/H = START
CHANNEL B - INPUT 1 = L/H
CHANNEL B - INPUT 2 = L/H

CHANNEL B - INPUT PWM

Przyktad podtaczenia silnikéw przy oddzielnym zasilaniu VCC i VM znajduje sie na ponizszym rysunku:
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Diody sygnalizacyjne

Modut wyposazono w dwie diody LED PWR VCC oraz PWR VM sygnalizujace obecnos¢ kazdego z napiec zasilajacych.
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Wymiary

Ptytka sterownika silnika KAmod Motor Driver TB6612FNG ma wymiary 22,86 x 25,4 mm. Rozstaw ztgcz to 20,32 mm (0,8
inch), natomiast raster szpilek ztacz to 2,54 mm (0,1 inch)
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Linki

e Karta katalogowa uktadu TB6612FNG
e Model CAD (STEP)
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BTC Korporacja
05-120 Legionowo
ul. Lwowska 5

tel.: (22) 767-36-20

faks: (22) 767-36-33
"bte i
sprzedaz@kamami.pl

https://kamami.pl

Zastrzegamy prawo do wprowadzania zmian bez uprzedzenia.

Oferowane przez nas ptytki drukowane moga sie rézni¢ od prezentowanej w dokumentacji, przy czym zmianom nie ulegaja
jej wtasciwosci uzytkowe.

BTC Korporacja gwarantuje zgodnos$¢ produktu ze specyfikacja.

BTC Korporacja nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate bezposrednio lub posrednio w wyniku uzycia
lub nieprawidtowego dziatania produktu.

BTC Korporacja zastrzega sobie prawo do modyfikacji niniejszej dokumentacji bez uprzedzenia.
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