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L293B 
 

DRIVER PUSH-PULL DE 4 CANALES 
 

CONTROLA MOTORES DE PASO Y CC  
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1. Caracteristicas 
 
 

��Corriente de salida de 1 A por canal. 
��Corriente de salida de pico de 2 A por canal 
��Señal para la habilitación de las salidas 
��Alta inmunidad al ruido 
��Alimentación para las cargas separada de la alimentación de control. 
��Protección contra sobre - temperaturas.�

 
 
2. Descripción 
 

El L293B es un driver de 4 canales capaz de proporcionar una corriente de salida de 
hasta 1A por canal. Cada canal es controlado por señales de entrada compatibles 
TTL y cada pareja de canales dispone de una señal de habilitación que desconecta 
las salidas de los mismos. 
 
Dispone de una patilla para la alimentación de las cargas que se están controlando, 
de forma que dicha alimentación es independiente de la lógica de control. 
 
La Figura 2 muestra el encapsulado de 16 pines, la distribución de patillas y la 
descripción de las mismas. 
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3. Diagrama de Bloques 
 
 

En la Figura 3, se muestra el diagrama de bloques del L293B. La señal de control 
EN1 activa la pareja de canales formada por los drivers 1 y 2. La señal EN2 activa 
la pareja de drivers 3 y 4. Las salidas OUTN se asocian con las correspondientes 
OUTn. Las señales de salida son amplificadas respecto a las de entrada tanto en 
tensión (hasta +Vss) como en corriente (máx. 1 A). 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

La tabla de funcionamiento para cada uno de los driver es la siguiente: 
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4. Parámetros 
 
 

 
 
 
5. Aplicaciones 
 

En este apartado se muestran distintas configuraciones de conexión de motores al 
L293B 
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1. GIRO DE 2 MOTORES EN UNICO SENTIDO. 
 
En la Figura 4 se muestra el modo de funcionamiento de dos motores de 
corriente continua que giran en un único sentido. 
 
��El motor M1 se activa al poner a nivel bajo la entrada de control A. 
��El motor M2 se activa al poner a nivel alto la entrada de control B 

 
 

 
Su tabla de funcionamiento es la siguiente: 

 

 
Los diodos D1 y D2, están conectados para proteger el circuito cuando se generan los 
picos de arranque de los motores. Si no se trabaja a máxima potencia de trabajo 
pueden eliminarse del circuito. 
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2. CONTROL DEL GIRO DE UN MOTOR EN LOS DOS SENTIDOS 
 
El circuito de la Figura 5 permite controlar el doble sentido de giro del motor. Cuando la 
entrada C está a nivel bajo y la D a nivel alto, el motor gira hacia la izquieda. Cambiando la 
entrada C a nivel alto y la D a nivel Bajo, se cambia el sentido de giro del motor hacia la 
derecha. 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Si se quiere proteger el circuito contra posibles picos de corriente inversa cuando 
se arranca el motor, se recomienda conectar unos diodos tal y como se muestra en la 
Figura 6. 
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En este caso la tabla de funcionamiento es la siguiente: 
 
 

 
 
 
 
 
 

 
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 
habrá que generar la secuencia adecuada al motor paso a paso para poder excitar de forma 
correcta sus bobinas. 
 
La forma de proteger el circuito contra las corrientes que se producen en el momento de 
arranque del motor sería 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. 

 
 

 
Figura 7.- Conexión de un motor paso a paso bipolar al L293B 
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La secuencia a aplicar a las bobinas del motor paso a paso, depende del tipo de motor 
bipolar a utilizar, pero el 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. 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

CIRCUITO DE APLICACIÓN. 
 
Para realizar las prácticas con motores y el L293b implementaremos el circuito de la Figura 
8, que nos permitirá controlar de forma sencilla y tanto el control de giro de dos motores de 
corriente continua o un solo motor paso a paso de 4 o 6 hilos. 
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Figura 8.- Circuito de control para motores DC y paso a paso 

 
 
 


