
■特徴■

・２ｍｍＸ３ｍｍＷＳＯＮパッケージを、使いやすい３００ｍｉｌ幅２．５４ｍｍピッチ１２ピン（６ｘ２）の

ＤＩＰ基板に変換し、電源ライン（ＶＭ、ＶＣＣ）に必要なコンデンサを実装しました。

・２個（並列接続時は１個）のＤＣモータ、あるいは１個の２相バイポーラステッピングモータを駆動できます。 
・低オン抵抗の内蔵MOSFETにより低損失を実現：ハイサイド＋ローサイド ３０５ｍΩ

・１回路（H ブリッジ）ごとに１．５Ａのドライブ能力。並列接続で３Ａｍａｘ。
・モータ電源とロジック電源ピンが分離されています：モータ電源０～１１Ｖ、ロジック電源２Ｖ～７Ｖ

・モード設定により２種類の信号付与方式が選択できます。（ＩＮ／ＩＮ ・ ＰＨＡＳＥ／ＥＮＡＢＬＥ）
・極低消費電力スリープモード（VCC＝0V 時）：９５ｎＡｍａｘ

2回路 ＤＣモータ 
バイポーラ・ステッピングモータ  

ＤＲＶ８８３５ 
DUAL  LOW  VOLTAGE  H-BRIDGE  IC 

外形図（ピン穴０．９ｍｍ） 

ピン 名称 機能 ピン 名称 機能 

1 VM モータ電源 12 VCC ロジック電源

2 AOUT1 Ａ出力１ 11 MODE モード設定

3 AOUT2 Ａ出力２ 10 AIN1 Ａ入力１/APHASE 

4 BOUT1 Ｂ出力１ 9 AIN2 Ａ入力２/AENBL 

5 BOUT2 Ｂ出力２ 8 BIN1 Ｂ入力１/BPHASE 

6 GND グランド 7 BIN2 Ｂ入力２/BENBL 

■ピンの名称と機能■（ピン番号は基板左上を起点に反時計回りです）

ドライバ

注意：ご使用時、基板は熱くなります。十分な放熱をお願いいたします。 



■接続例(ステッピングモータとＡｒｄｕｉｎｏ)ＰＨＡＳＥ／ＥＮＡＢＬＥモード■ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

■接続例（ＤＣモータとＡｒｄｕｉｎｏ）ＩＮ／ＩＮモード■ 
 並列接続 ｍａｘ３Ａ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

詳細はメーカーマニュアルをご覧ください。http://akizukidenshi.com/download/ds/ti/drv8835.pdf 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

//STEPPER MOTOR SPEED CONTROL 

 

int APHASE  = 4; 

int AENBL   = 5; 

int BPHASE  = 6; 

int BENBL   = 7; 

int VR_PIN  = A0; 

unsigned long VR_VALUE = 0; 

 

void setup() { 

  pinMode(APHASE,OUTPUT); 

  pinMode(AENBL,OUTPUT); 

  pinMode(BPHASE,OUTPUT); 

  pinMode(BENBL,OUTPUT); 

  digitalWrite(AENBL,HIGH); 

  digitalWrite(BENBL,HIGH); 

} 

 

void READ_VR(void){ 

  VR_VALUE = analogRead(VR_PIN); 

} 

 

void DELAY_WAIT(void){ 

  for (int i = 0; i < (VR_VALUE /10 + 7) ; i++) 

delayMicroseconds(100); 

} 

 

void loop() { 

  READ_VR(); 

  digitalWrite(APHASE,HIGH); 

  DELAY_WAIT(); 

  digitalWrite(BPHASE,HIGH); 

  DELAY_WAIT(); 

  digitalWrite(APHASE,LOW); 

  DELAY_WAIT(); 

  digitalWrite(BPHASE,LOW); 

  DELAY_WAIT(); 

} 

 

 

 

 

 

 

//DC MOTOR  CW/CCW and  SPEED CONTROL  (PWM =490Hz) 

 

int IN1 = 5; 

int IN2 = 6; 

int VR_PIN = A0; 

int VR_VALUE; 

int PWM_VALUE; 

int STATUS = 0; 

void setup() { 

} 

void READ_VR(void){ 

  VR_VALUE = analogRead(VR_PIN); 

  if ((VR_VALUE >=500) && (VR_VALUE <=523))STATUS = 0; //BREAK 

  if(VR_VALUE <=499){                                     //CCW 

    STATUS = 1; 

    PWM_VALUE = (500 - VR_VALUE)/2;//1to500 

  } 

  if(VR_VALUE >=524){                                     //CW 

    STATUS = 2;// 

    PWM_VALUE = (VR_VALUE - 523)/2; 

  } 

} 

void PWM_SYORI(){ 

    if (STATUS == 0){         //BREAK 

      analogWrite(IN1,255); 

      analogWrite(IN2,255); 

    } 

    if (STATUS == 1){         //CCW 

      analogWrite(IN1,PWM_VALUE); 

      analogWrite(IN2,0); 

    } 

    if (STATUS == 2){         //CW 

      analogWrite(IN1,0); 

      analogWrite(IN2,PWM_VALUE); 

    } 

} 

void loop(){ 

  READ_VR(); 

  PWM_SYORI(); 

  delay(50); 

} 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://akizukidenshi.com/download/ds/ti/drv8835.pdf

