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1. Caracteristicas

= Corriente de salida de 1 A por canal.

= Corriente de salida de pico de 2 A por canal

= Seiial para la habilitacion de las salidas
= Alta inmunidad al ruido

= Alimentacion para las cargas separada de la alimentacién de control.
= Proteccidn contra sobre - temperaturas.

2. Descripcion

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 sefales de entrada compatibles
TTL y cada pareja de canales dispone de una sefial de habilitacién que desconecta
las salidas de los mismos.

Dispone de una patilla para la alimentacion de las cargas que se estdn controlando,
de forma que dicha alimentacién es independiente de la I6gica de control.

La Figura 2 muestra el encapsulado de 16 pines, la distribucién de patillas y la
descripcion de las mismas.

Pin Nombre Descripcion Patillaje
1 |Chip Enable 1 | Habilitacion de los canales 1 v 2
2 |Inpur 1 Entrada del Canal 1 eIl
3 |Output 1 Salida del Canal 1 P &
4 |GND Tierra de Alimentacién o | rrore
5 |GND Tierra de Alimentacion P ot
6 [Output 2 Salida del Canal 2
7 |Input 2 Entrada del Canal 1 . e
8 [Vs Alimentacion de las cargas e L
9 | Chip Enable 2 | Habilitacién de los canales 3y 4 [ owrewre? ouTPuT 3
10 [Input 3 Entrada del Canal 3 WPUT 2 e
11 |OQurput 3 Salida del Canal 3 ve 3 J] AP EMmaLE 2
2 |GND Tierra de Alimentacion T
13 |GND Tierra de Alimentacion
14 [ Output 4 Salida del Canal 4
15 |Inpur 4 Entrada del Canal 4
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Figura 1.- Descripeion de los Pines del L293B
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3. Diagrama de Bloques

En la Figura 3, se muestra el diagrama de bloques del L293B. La sefial de control
EN1 activa la pareja de canales formada por los drivers 1 y 2. La sefial EN2 activa
la pareja de drivers 3 y 4. Las salidas OUTN se asocian con las correspondientes
OUTn. Las senales de salida son amplificadas respecto a las de entrada tanto en
tension (hasta +Vss) como en corriente (max. 1 A).
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Figura 3.- Diagrama de blogues del L203B

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

Vivg Vours Vexpg  Donde:
H H H
L L H H=Nwvel alto <17
H 7 L L = Nivel bajo “0”
L 7z L Z = Alta Impedancia
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4. Parametros

EANGOS ABSOLUTOS MAXIMOS

Simbolo Parametro Valor TUnidades

Vs Tension de alimentacidén para las cargas 36 V
Ve Tensi16n de alimentacion de la logica 36 vV
Vi Tension de entrada 7 v
Vinh Tension de habilitacion 7 WV
Tow Intensidad de pico de salida 2 A
Pt Potencia total de disipacion 5 W
T... Tj |Temperatura de almacenaje y de la umon -40a+150 °C

CARACTERISTICAS ELECTRICAS
Para cada canal, V. =24V, V.. = 5V, Tam, =25°%C

Simbolo Parimetro Condiciones de Test | Min | Tipica | Max | Unidades
Vs Tenzion de alimentacidn de las carzas Vg 36 Vi
Vi Tension de alimentacién de la logica 4.5 36 Vi
I Comiente total de reposo Vi=L I.=0 Vig= 2 i1 mA
Vi=H I-=0 V.= 16 t. |
Vi =L 4
Iz Cormiente total de reposo con sefial de Vi=L Ip=0 Vig= 44 60 mA
control Vi=H I-=0 V.= 16 n
Vin =L 16 24
Vo Tension de entrada a mivel bajo -0.3 13 V
Vi Tenzion de entrada a nivel alto Ve 2TV 23 Vs v
Veg = TV 23 7
In Corriente de entrada a nivel bajo Vi =15V -10 pA
Iy Corriente de entrada a nivel alto IV EVE I Ve — 06 30 100 pA
| Vit Tension de habilitacion a nivel bajo -0.3 1.5 K
Wiz Tensicm de habilitacion a nivel alto Vee 2TV 23 Wes §
Vee = TV 23 7
Tinmr. Cornente de habilitacion a mvel bajo Vi = 1.5V 30V | -100 A
Tinees Cornente de habilitacion a mivel alto 2AVEVEE V- 06 *10 pa
Vezne | Tension de salida con la fuente saturada In=1A4A 1. 1.8 W
Viewar | Tension de salida con el sumidera saturado [In=1A 1.2 1.8 W

5. Aplicaciones

En este apartado se muestran distintas configuraciones de conexién 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 unico 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
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Figura 4.- Conexion de 2 motores de continua M1 activado por “07 y M2 por 17

Su tabla de funcionamiento es la siguiente:

M1 M2

Parada rapida del motor Giro

Giro Parada rapida del motor

=] Ll ][ =}

=
L 2 &1 =] 5

] L Besily

Motor desconectado, gire libre Motor desconectade, giro libre

Tabla de verdad del circuito de la Figura 4

Los diodos D1y D2, estdn conectados para proteger el circuito cuando se generan los
picos de arranque de los motores. Si no se trabaja a maxima 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 estd 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.
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Figura 3.- Circutte de control para el doble giro de un motor de comrients confinua

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:

M

Parada rapida del motor

Parada rapida del motor

Giro a la Izquierda

Giro a la derecha

il ae] Jani fund fu sl =iy

e Ll faed [l 12

Mo T e

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
habrd 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 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
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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.

Forma e ataque a las bobinas
Sentido de giro horario
PASO| L1-1 | L1-2 | L.2-3 | L.2-4
1 + - + -

2 - + + -

3 - + - +
._I_ 4 _ _ 4
Forma e ataque a las bobinas
Sentido de gire anti - horario
Paso | L1-1 | L1-2 | L2-3 | L2-4
1 . _ _ 4
2 _ L _ 4
3 - + + -

4 + - & .

CIRCUITO DE APLICACION.

Para realizar las précticas con motores y el L293b implementaremos el circuito de la Figura
8, que nos permitira 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
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