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モジュールソリューションキット
＜ステッパモータ
＞

キット�

オンセミコンダクター�が��するモータドライ
バ��を��してモータ��アプリケーションシス
テムを��する !、まず�"にモータドライバ�
�の#�を	
した$でハードウエアの��を
い

、�にドライバ��に()する*+��,-(.��
/、.��0、.��0など)を�1する2�があり

ます。3��にこの�な*+��,-はマイコンな

どを��して�1するため、$�ハードウエア��
に5えてマイコン�ソフトウェアの��も2�とな

ります。

�キットは、オンセミコンダクター�のモータド
ライバ��(LV8548MC)をArduino MICRO�マイコン

から��するためのモータドライバ���API��<
ライブラリを��します。

また�キットは、�API�<ライブラリを��ん
だArduino MICROをパソコンからUSB�,を@して

ターゲットモータを��するためのB�GUIも��
しておりますので、Arduino MICRO�モータ��ソ
フトを��することなくモータの��シーケンスや

*+パラメータをチューニングするなどのデバッグ
+�をI�に
うことがJ�となっています。

 には、�GUIはデバッグした��シーケンスや

*+パラメータをArduino MICROマイコンでK!す

るための��ソフト（ソースコード）をArduino IDE
でコンパイルJ�なMN(スケッチ)でO)する、$
*コード�1%�も&しております。

Pって、�キットを��することにより、モータ
ドライバの#�や、���API�<を��したソフ

ト��など、'Qな()を&していなくてもモータ
��アプリケーションシステムの*M(プロトタイプ
)をI�に��することをJ�としているため、��
+,の-.とSTなコストU/をK!します。

� 1. ���な��フローと�キットを��した��フロー
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GUIを�ったデバッグモードとスタンドアローン�
�モード

�キットは、GUIを�ったデバッグモードと$*
コード�1%�を�いたスタンドアローン��モー
ド、オリジナルスケッチを�いたスタンドアローン
��モードの�301のデバッグおよび��モード
の��をXYしています。

GUIを�ったデバッグモード

GUIを�ったデバッグモードは、ユーザがPCにイ

ンストールされたB�GUIを\+することで、

LV8548 に]してモータの��シーケンスや*+パ

ラメータを^ でき、K2にモータを*かしながら

パラメータのチューニングが
えます。

また、ユーザがGUIを\+して�Yしたモータの

��シーケンスや*+パラメータを_3し、Arduino

MICROにコンパイル・4き�みできるスケッチ(.ino
ファイル)としてO)できる$*コード�1%�がb

わっています。

このモードを��するためには、Arduino IDEを�
�し、キットにc5されるGUIB�スケッチ(LV8548
_STEP_Program.ino)とArduino MICROB�モータ6
*API�<ライブラリ(LV8548_STEP_Lib.cpp/h)、お

よびQ7インターネットからefするTimerOneライ
ブラリをコンパイルすることで�1されるファーム
ウェアをArduino MICROに4き�む2�がありま

す。

GUIを�ったデバッグモードの8�をg2に9しま

す。

� 2. GUIを�ったデバッグモードの�


PC Base Board

Arduino Micro

GUI

LV8548 Step

LV8548

USB Serial

Arduino IDE

�DC

ライブラリAPI

LV8548_DC_Li

b.cpp/h

コンパイル �き
み

�STEP

ライブラリAPI

LV8548_STEP_

Lib.cpp/h

����スケッチ

LV8548�

����スケッチ

��スケッチStep GUI

LV8548_STEP_Progra

m.ino

ライブラリ

TimerOne

TimerOne

Library

ユーザ��スケッチ

ユーザが��したオリ
ジナルスケッチ

GUIログから

���� ステッパーモータ
OUT_A

OUT_B

OUT_C

OUT_D

M
FirmWare(.hex)

��スケッチStep GUI

�Step ライブラリAPI

)�・+,
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スタンドアローン��モード

スタンドアローン��モードは、GUIを�ったデ

バッグモードで+1した$*�1スケッチをhに、

モータ6*タイミングの:iやユーザオリジナルの

ソースコードの;5などを
い、

GUIB�スケッチのjわりにArduino MICROに4
き�むことで、�キットを�いたスタンドアローン
でのステッパモータ6*をI�に
える��モード
です。

$*�1%�を�いたスタンドアローン��モー
ドの8�をg3に9します。

� 3. ������を�いたスタンドアローン��モード

$*コード�1%�を�いずに、API�<ライブ
ラリをk�したオリジナルスケッチをk�すること

もできます。<0なプログラミング()があれば、

より=>で<0なモータ��アプリケーションを�
�することもJ�です。

ユーザオリジナルスケッチを�いたスタンドアロ
ーン��モードの8�をg4に9します。

� 4. オリジナルスケッチを�いたスタンドアローン��モード

http://www.onsemi.jp/
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プログラミングガイド

Arduinoのスケッチについて

スケッチの��

スケッチは、Arduino?@でA�されたArduinoの
ためのプログラムのlBであり、Arduino Boardにア
ップロードされて*くコードのまとまりをmしま

す。Arduino?@はC/C++をベースにCDされており

、C?@のoCEとC++の3F%�をサポートしてい

ます。

スケッチのGHはrsをtIしてください。

https://www.arduino.cc/en/Tutorial/Sketch

setup()とloop()��
Arduino IDEからJKスケッチの+1を
うと、s

gのように$*�にsetup()とloop()がu(されます。

setup()は、Arduino BoardのLMオンのv、または

リセットvに30だけwびOされる�<で、^<や

ピンモードの"+yライブラリの��NbなどをA
�します。

setup()のGHはrsをtIしてください。

https://www.arduino.cc/reference/en/language/structure/
sketch/setup/

loop()はlzのとおり、setup()�のK
vにOりPし

K
される�<で、この{にK2にOりPし*+さ

せたいプログラムをA�します。

loop()のGHはrsをtIしてください。

https://www.arduino.cc/reference/en/language/structure/
sketch/loop/

ステッパモータ� APIライブラリの�


ステッパモータ��APIライブラリ(LV8548_STEP_
APILibrary)は、Arduino Microからオンセミコンダク

ター���モータドライバLV8548を��して、ステ

ッパモータを��するためのライブラリを��しま

す。ユーザーは、�APIライブラリをArduino IDEか
らインクルードし、Q�にRったAPI�<をスケッ
チにA�することでI�にLV8548を��したステッ

パモータ��がJ�となります。

� 1. ステッパモータ� &APIライブラリファイル�!

# ファイル" #$

1 keywords.txt キーワードファイル(スケッ
チ
の�������ワード
の��)

2 LV8548_STEP_Lib.cpp ソースファイル

3 LV8548_STEP_Lib.h ヘッダファイル

ステッパモータ� APIライブラリの�い%

ライブラリのインクルードについては、S2T
クイックスタートガイド をtIしてください。

ステッパモータ��APIライブラリをArduinoでk
�する !、rsのようにスケッチの}Uでステッ
パモータ��APIライブラリのヘッダファイルをイ

ンクルードし、��するクラスのインスタンスyを

います。

GUIツールを��する !は、Q7シリアル�,
APIをwびOす2�があります。GHは、API�<#
�をtIしてください。

ステッパモータ��APIライブラリをインクルー
ドしたスケッチをrsに9します。

ステッパモータ��APIライブラリのインクルード

#include <LV8548_STEP_Lib.h>
//LV8548STEP�API� を!�するためのヘッダファイルの"り	み

#include <TimerOne.h>
//TimerOneライブラリを!�するためのヘッダファイルの"り	み

Lib_LV8548STEP  Lib;          //LV8548STEPクラスのインスタンス#(※1)
void setup(){                //スタート%に&び'される� (setup()とloop()� ())

}
void loop(){                 //
り�し*�される� (setup()とloop()� ())

}

1. +,の-では「Lib」という./でインスタンス#しているため、0
に「Lib.」をつけることでLib_LV8548StepクラスのAPI� を
&び'し1�になります。-：Lib.initLib();

http://www.onsemi.jp/
https://www.arduino.cc/en/Tutorial/Sketch
https://www.arduino.cc/reference/en/language/structure/sketch/setup/
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スケッチのコンパイル、&き'み

スケッチ(Arduinoプログラム)のコンパイル、4き

�み�Vについては、S2T�クイックスタートガイ

ド�「Arduinoプログラムのコンパイル・Arduinoへの

4き�み」をtIしてください。

プログラム（スケッチ）のコーディング

��コード�	
���

$*コード�1%�でO)したスケッチの3�を
�いて、スケッチをO)する2に$*でA�する�
<Wの��をXYします。

GUIデバッグ\+によってA�されるステッパモ
ータ��APIライブラリの�API�<GHは、

API�<#� をtIしてください。

$*�1コード�

#include <LV8548_STEP_Lib.h>  //ステッパモータ��APIライブラリの!い2()

#include <TimerOne.h>        //ステッパモータ��APIライブラリの!い2()

Lib_LV8548Step Lib;            //ステッパモータ��APIライブラリの!い2()

void setup(){                  //setup()とloop()+,()
 Serial.begin(19200);            //Baud rateを19200に��してポートを�く(4511)
 Lib.initLib();                   //Arduinoパラメータとレジスタの9:#

 Timer1.initialize(65);            //Timer1の9:#とタイマ<り	み��を65[�sec]に��
 Timer1.attachInterrupt(interrupt); //タイマ<り	みで&び'す� の=�

 delay(5000);                   //Arduino�>?のインターバル%�[ms](4512)
 Lib.setStepAngle(1.8);
 delay(0);                      //API� *�?のインターバル%�[ms]
 Lib.motorRotationStep(100, 100.0, 0, 0);
 delay(0);                      //モータ�>%�[ms] (4513)
 Lib.motorRotationStop();
 delay(0);                      //API� *�?のインターバル%�[ms]
 Lib.motorRotationFree();
 delay(0);                      //API� *�?のインターバル%�[ms]
}

void interrupt(){                 //タイマ<り	みで&び'される� 

Lib.timerFire(65);
}

void loop(){                  //setup()とloop()+,()
}

2. シリアル�Cを!�するDEにF�な� です。
!�しないDEはG�しても>HにI�はありません。

3. デフォルト5000として��されます。
4. モータスタート?のdelay()はモータの�>%�になります。
デフォルト0として��されるため、F�にLじて��してください。

http://www.onsemi.jp/
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���	されたスケッチの��

$*�1されたスケッチは、プログラミング"�
Zでも�いやすいようシンプルなC1になっていま

す。これをカスタマイズすることで、よりK[�な

プログラムになります。

�.は、アプリケーション\��で�1したスケ

ッチのカスタマイズ�として、Arduinoセットアップ
F�とモータ��Fを�<yし、それぞれsetup()と
loop()でwびOすスケッチを]@します。

#include <LV8548_STEP_Lib.h>
#include <TimerOne.h>
Lib_LV8548Step Lib;
void setup(){
 motorSetup(); //� #したArduinoの9:��をsetup()で&び'します。

}

void interrupt(){
 Lib.timerFire(65);
}

void loop(){
 motorControl(); //� #したモータ���をloop()で&び'します。

}

//Arduinoの9:��を� #します。//
void motorSetup(){
 Serial.begin(19200);
 Lib.initLib();
 Timer1.initialize(65);
 Timer1.attachInterrupt(interrupt);
 delay(5000);
}

//モータ���を� #します。//
void motorControl(){
 Lib.setStepAngle(1.8);
 delay(0);
 Lib.motorRotationStep(100, 100.0, 0, 0);
 delay(5000);              //delayを5000に��し、モータ1�>%�を5000[ms]に��します。

 Lib.motorRotationStop();
 delay(0);
 Lib.motorRotationFree();
 delay(0);
}

http://www.onsemi.jp/
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アプリケーション-�.

��

�キットを��して、キットに��するステッパ
モータ(MDP−35A)を^�にするアプリケーションを

��します。

� 5. /0アプリ

��なもの

• ^�の�_（	のステップ にてv�）

��

（�`a）

• 1�でbが1�する

• フルステップで、モータがc:(*)しないd0の�

0でbを*かす

• ^,は delay��<で+りOす（1ステップの^,は

60/48 = 1.25e）（��a）

• PC�からキーボードで^�の（r:�K
、s:��f）\
+ができる

ブロック�

� 6. ブロック1

http://www.onsemi.jp/
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�
について

• キットに��するステッパモータをそのまま�い

ます。

クイックスタートガイドとcじ�gです。^�の

*きが�かりやすいように��の^�の�_（�
のステップ）を��してください。

GUI を#った%&'	フロー（%)	）

�V1:
クイックスタートガイドの�VにRってhめま

す。

GUI�を\+するスケッチ�LV8548_STEP_Program.in
o �をコンパイルし、マイコンボードに4き�み、

GUI�をiち$げ、シリアルポートを�gし、LV8548
Step のタブをiち$げてください。

GUIのパラメータをrsのように�Yします。

• Excitation: Full step

• Direction: CW

• Step Angle: 7.5 (Set ボタンを�す)

• Transfer Unit: Steps

• Transfer Step: 1.0 steps

�Yv、Motor Speed を\�な� (200 steps/s)
に^えて、Start を�します。

� " に j す k � な ^ � ア ル ゴ リ ズ ム は

Motor Speed�が�い�が^,のl�が�なくなるの

で、m々な�をjして�Y*+する$nを�します

。Motor Speed�がoまったら Generate Program�ボタン

を�して\�なlzで��します。

� 7. GUI を�ったデバッグ

�V2:
�V1で$*�1したスケッチを�き、カスタマイ

ズを
います。setup()�から��なF�を�pして、

1ステップ*+させるコードとdelay() のF�を loop()
�にq*させます。

��のステッパモータ(MDP-35A)はフルステップ
の !、3�48ステップで、1ステップの^,は60/4

8 = 1.25eなので、delay に�1250 ms �を�Yします

（�では�0を500step/s�にしているので、1250 -�2 =
1248 msがよりrsです。 にもオーバーヘッドがあ

りますが、ここではt0については;uしません。

）。¡1したスケッチをスケッチ1 に9します。

http://www.onsemi.jp/
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スケッチ1

#include <LV8548_STEP_Lib.h>
#include <TimerOne.h>
Lib_LV8548Step Lib;
void setup()
{

 Serial.begin(19200);
 Lib.initLib();
 Timer1.initialize(10);
 Timer1.attachInterrupt(interrupt);
 delay(5000);
 Lib.setStepAngle(7.5);
 delay(0);//0msec
}

void interrupt()
{

 Timer1.initialize(Lib.timerFire());
}

void loop()
{

 Lib.motorRotationStep(500, 1, 0, 0);
 delay(1250);//1.25sec
}

Ov$がったスケッチをマイコンボードに4き�
んでください。w5evに^�が*+し¢めます。

PCから,�の-'ができるようにする（6�	）

GUIを�いてモータ��を
う !、ステッパモ

ータ��APIライブラリの guiSerialRead()��<をk�
して PCとArduino Micro,の�,を1iさせていま

す。��aではこの�<をk�し、£d+1した^
�をPC のキーボードから\+できるようにします。

�V:
Lib_LV8548Stepクラスをx¤した my_Lib_LV8548

Step クラスを+ります。

Jたに+1したmy_Lib_LV8548Step�クラスでは、

ステッパモータ��APIライブラリのguiSerialParse()�

�<をy$の�<にzき¥えることができますので

、（Gしくは C++�のクラスのx¤や¦X�<につい

て:べてください）この{に^�を\+するための

コマンドをK{します。

キーボードからコマンドを§けeった^に、Jた

に+った�< guiSerialParse() でJしく+った^<

clock_run の�をコマンドが‘r’ なら true、‘s’ なら

falseに^ します。

ステッパは loop()��<の{で�delay()�^,ごとにO
りPしK
されるので、clock_run が�true�の^だけス

テッパを*かすようにします。

loop()�の{に�guiSerialRead()�を(れて、delay()�^
,ごとに、シリアルポートを|}するようにしま

す。¡1したスケッチをスケッチ2 に9します。

http://www.onsemi.jp/
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スケッチ2

#include <LV8548_STEP_Lib.h>
#include <TimerOne.h>
// %�のMNを�す� 

// volatile をOれないでPさい。�み	みQRです。

volatile bool clock_run = true;
// クラスの�Sをして、TしいシリアルコマンドVW� をXきYえます

class my_Lib_LV8548Step : public Lib_LV8548Step
{
public:
  virtual ~my_Lib_LV8548Step() {} // Don’t remove!
  int guiSerialParse(char *type) override;
};
// TしいシリアルコマンドをVWする� です

int my_Lib_LV8548Step::guiSerialParse(char *serialRecvStr)
{
  switch (serialRecvStr[0])
  {
    case ’r’:
      clock_run = true;
      return SUCCESS;
      break;
    case ’s’:
      clock_run = false;
      return SUCCESS;
      break;
    default:
      return FAILURE;
  }
}
// カスタムクラスのインスタンシエーション

my_Lib_LV8548Step Lib;
void setup()
{
  Serial.begin(19200);
  Lib.initLib();
  Timer1.initialize(10);
  Timer1.attachInterrupt(interrupt);
  delay(5000);
  Lib.setStepAngle(7.5);
  delay(0);//0msec
}
void interrupt()
{
  Timer1.initialize(Lib.timerFire());
}
void loop()
{
  Lib.guiSerialRead();      // シリアルコマンドのVWをします

  if (clock_run == true) {  // true なら�を>かします

    Lib.motorRotationStep(500, 1, 0, 0);
  }
  delay(1250);//1.25sec
}

http://www.onsemi.jp/
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Arduino IDE の [ツール] → [シリアルモニタ] を�いてsさい。

� 8. PC からの23（シリアルモニタ）

$Fの()~にs または�r�を()v、�,ボタンを
�してください。

rしく*+しない !は、シリアルモニタの�,
�0がrしいことや、GUI�が�gされていないこと

などをs�してsさい。

�のステップ

�アプリケーション\��をt�に、rsのよう

な、さらに<0なアプリケーション��にチャレン
ジしてみてください。

http://www.onsemi.jp/
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,�の7�

� 9. 45
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API+,67

ステッパモータ� API �

�Tでは、LV8548モータドライバ/けArduino

Micro�ステッパモータ��APIの8�についてA�し

ます。

��

�APIは、Arduino Microからオン・セミコンダク

ター���モータドライバLV8548を��して、ステ

ッパモータを��するためのライブラリを��しま

す。ユーザーは、�APIライブラリをArduino
IDEからインクルードし、Q�にRったAPI�<をス
ケッチにA�することでI�にLV8548を��したス

テッパモータ��がJ�となります。

ライブラリファイルC1

� 2. ライブラリファイル�!

# ファイル" #$

1 keywords.txt キーワードファイル(スケッチ
の�������ワードの��)

2 LV8548_STEP_Lib.cpp ソースファイル

3 LV8548_STEP_Lib.h ヘッダファイル

Arduino Micro/LV8548 Base Board ピンアサイン
Arduino Micro/LV8548 Base Board�ピンアサインを
rsに9します。

Arduino Micro(O)ピンの���mは、ユーザー

がk�J�なリソースを�します。

� 10. Arduino Micro/LV8548 Base Board ピンアサイン

http://www.onsemi.jp/
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ステッパモータ� API 89:;
�Tでは、ステッパモータ��APIで
う"+�
YについてA�します。

=>
?

Arduino Microの�O)ピンの"+yは、initLib�
<によって
われます。�APIライブラリを��す

る2は、2ずinitLib�<をスケッチのsetup()ªでw

びOし、�O)ピンの"+yを
ってください。

initLib�<の����は、initLibをtIしてくださ

い。

� 3. 89<ピン�!

# Arduino Micro=>ピン 89:;? +@

1 D3 OUTPUT GUIを!ったデバッグモードとスタンドアローン��モード

2 D5 OUTPUT GUIを!ったデバッグモードとスタンドアローン��モード

3 IO10 OUTPUT GUIを!ったデバッグモードとスタンドアローン��モード

4 IO11 OUTPUT GUIを!ったデバッグモードとスタンドアローン��モード

API+,67

API����

LV8548モータドライバ�ステッパモータ��API�
<をrsに9します。

� 4. 

# +," �
 ABC

1 initLib − `'aピンの�� initLib

2 setStepAngle − ステップ�の�� setStepAngle

3 motorRotationDeg − ��されたd e, する motorRotationDeg

4 motorRotationTime − ��された%�e, する motorRotationTime

5 motorRotationStep − ��されたステップe, する motorRotationStep

6 motorRotationStop − モータをfgする(h!MNをij) motorRotationStop

7 motorRotationFree − モータをfgする(k'aOFF) motorRotationFree

8 readAdc − アナログ"mnのo� readAdc

9 readModule − A0ピンアナログ"mnの"p(q#rs�) readModule

10 setDelay − Timer0etuにEわせたv�delay� setDelay

11 checkRotating − モータの�>MNをr� checkRotating

12 guiSerialRead − シリアルwCデータのバッファ$W guiSerialRead

13 guiSerialParse − GUIからのメッセージの%yと*� guiSerialParse
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API����

initLib

� 5. initLib

API+," initLib()

Class Lib_LV8548_STEP

DE public

F, z � 
{

void なし なし

Gり? z 
{

int |に0: “}~”を�す

HI�
 デジタル'aピンの��

− IN1をD5に��
− IN2をD3に��
− IN3をIO10に��
− IN4をIO11に��

��.

(Sketch)
Lib_LV8548_STEP  Lib; // Lib_LV8548_STEP class�&
void setup() {
  Lib.initLib(); // 9:��
}

setStepAngle

� 6. setStepAngle

API+," setStepAngle(float deg)

Class Lib_LV8548_STEP

DE public

F, z � 
{

float deg ステップ�[degree]
0.01-360.00

Gり? z 
{

int 0: “}~”  1: “��”

HI�
 − ステップ�をセットします。(9:n0.01)
− � degがn��のDE、��(1)を�します。

��.

(Sketch)
Lib_LV8548_STEP  Lib; // Lib_LV8548_STEP class�&
void setup() {
 Lib.initLib(); // 9:��
}

void loop() {
 Lib.setStepAngle(7.5); // ステップ� 7.5d��

｝
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motorRotationDeg

� 7. motorRotationDeg

API+," motorRotationDeg(float freq, float deg, byte cwccw, byte exc)

Class Lib_LV8548_STEP

DE public

F, z � 
{

float freq t� [Hz]
1-4800

float deg �d[degree]
1-65535
0: infinity(�(�>)

byte cwccw , 2�(0:� 、1:) )

byte exc h!2�(0:フルステップ、1:ハーフステップ)

Gり? z 
{

int 0: “}~”
1: “��”(��nが*��)

HI�
 − � freq, cwccw,�excで=�されるt� 、, 2�、
h!2�による, ��を� degで=�した�de�います。
(�パラメータの9:nは 
�パラメータ�+を())
− =��d, ?にモータをfgします。(h!MNをij)
− � freq, deg, cwccw, excがn��のDE、��(1)を�します。

��.

(sketch)

Lib_LV8548_STEP  Lib; // Lib_LV8548_STEP class�&
void setup() {
 Lib.initLib(); // 9:��
}

void loop() {
 Lib.motorRotationDeg(100,180,0,0); //
フルステップモードにてt� 100 Hzで� で180d, する
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motorRotationTime

� 8. motorRotationTime

API+," motorRotationTime(float freq, uint16_t time, byte cwccw, byte exc)

Class Lib_LV8548_STEP

DE public

F, z � 
{

float freq t� [Hz]
1-4800

uint16 time �>%�[sec]
1-65535
0: infinity(�(�>)

byte cwccw , 2�(0:� 、1:) )

byte exc h!2�(0:フルステップ、1:ハーフステップ)

Gり? z 
{

int 0: “}~”
1: “��”(��nが*��)

HI�
 − � freq, cwccw, excで=�されるt� 、
, 2�、h!2�による, ��を� timeで=�した%��います。
(�パラメータの9:nは 
�パラメータ�+を())
− =�%�, ?にモータをfgします。(h!MNをij)
− � freq, time, cwccw, excがn��のDE、��(1)を�します。

��.

(Sketch)
Lib_LV8548_STEP  Lib; // Lib_LV8548_STEP class�&
void setup() {
 Lib.initLib(); // 9:��
}

void loop() {
 Lib.motorRotationTime(100,10,0,0); // フルステップモードにてt� 100 Hzで� で10,, する
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motorRotationStep

� 9. motorRotationStep

API+," motorRotationStep(float freq, uint16_t step, byte cwccw, byte exc)

Class Lib_LV8548_STEP

DE public

F, z � 
{

float freq t� [Hz]
1-4800

uint16 step ステップ 

1-65535
0: infinity(�(�>)

float cwccw , 2�(0:� 、1:) )

float exc h!2�(0:フルステップ、1:ハーフステップ)

Gり? z 
{

int 0: “}~”
1: “��”(��nが*��)

HI�
 − � freq, cwccw, excで=�されるt� 、
, 2�、h!2�による, ��を� stepで=�したステップ �います。
(�パラメータの9:nは 
�パラメータ�+を())
− =�ステップ , ?にモータをfgします。(h!MNをij)
− � freq, step, cwccw, excがn��のDE、��(1)を�します。

��.

(sketch)

Lib_LV8548_STEP  Lib; // Lib_LV8548_STEP class�&
void setup() {
 Lib.initLib(); // 9:��
}

void loop() {
 Lib.motorRotationStep(100,100,0,0); //
フルステップモードにてt� 100 Hzで� で100ステップ, する

motorRotationStop

� 10. motorRotationStop

API+," motorRotationStop()

Class Lib_LV8548_STEP

DE public

F, z � 
{

void なし なし

Gり? z 
{

void なし

HI�
 モータをfgします。(h!MNでトルクをij)

��.

(Sketch)
Lib_LV8548_STEP  Lib; // Lib_LV8548_STEP class�&
void setup() {
 Lib.initLib(); // 9:��
}

void loop() {
 Lib.motorRotationStop();  // モータをfgする

}
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motorRotationFree

� 11. motorRotationFree

API+," motorRotationFree()

Class Lib_LV8548_STEP

DE public

F, z � 
{

void なし なし

Gり? z 
{

void なし

HI�
 モータをfgします。(k'aOFFでトルクを�う)

��.

(Sketch)
Lib_LV8548_STEP Lib; // Lib_LV8548_STEP class�&
void setup() {
 Lib.initLib(); // 9:��
}

void loop() {
 Lib.motorRotationFree(); // モータk'aOFF
}

readAdc

� 12. readAdc

API+," readAdc(byte pin)

Class Lib_LV8548Step

DE public

F,

z � 
{

byte pin ピン-�

1: A1
2: A2
3: A3
4: A4
5: A5

Gり?

z 
{

int }~…=�したピンのアナログ"mn

��…���の`aをしたDE

HI�
 1 � n�チェック

2 � のピンに�してanalogRead()を*�し、"pしたnを�す

��.

(sketch)

#include <LV8548_Lib.h> // LV8548Step API Library.	み

Lib_LV8548Step Lib;   // Lib_LV8548Step インスタンス
void setup() {
  Lib.initLib(); // �パラメータ"+y
}
void loop(){
  int value;
  value = Lib.readAdc (1);  // 1ピンを�み�む

}
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readModule

� 13. readModule

API+," readModule()

Class Lib_LV8548Step

DE public

F,
z � 
{

void なし なし

Gり?
z 
{

int =�したピンのアナログ"mn

HI�
 1 A0ピンにanalogRead()をK
し、efした�をPす

��.

(sketch)

#include <LV8548_Lib.h> // LV8548Step API Library.	み

Lib_LV8548Step Lib;   // Lib_LV8548Step インスタンス
void setup() {
  Lib.initLib(); // �パラメータ"+y
}
void loop(){
  int value;
  value = Lib.readModule ();  // A0ピンのアナログL«�を�み�む

}

setDelay

� 14. setDelay

API+," setDelay(uint32_t msec)

Class Lib_LV8548Step

DE public

F,
z � 
{

uint32_t msec �q%�

Gり?
z 
{

int 0: 1¬

HI�
 1 � (msec)の%�、�qする。

��.

(sketch)

#include <LV8548_Lib.h> // LV8548Step API Library.	み

Lib_LV8548Step Lib; // Lib_LV8548Step インスタンス
void setup() {
  Lib.initLib(); // �パラメータ"+y
  Lib.setDelay(1000); // 1e­%
}
void loop() {
}
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checkRotating

� 15. checkRotating

API+," checkRotating ()

Class Lib_LV8548Step

DE public

F,
z � 
{

void なし なし

Gり?

z 
{

bool 0: 6*{
1: ­%{

HI�
 1 モータが�>しているかをrsする

��.

(sketch)

#include <LV8548_Lib.h> // LV8548Step API Library.	み

Lib_LV8548Step Lib;   // Lib_LV8548Step インスタンス
void setup() {
  Lib.initLib(); // �パラメータ"+y
  Lib.motorRotationStep(200, 400, 0, 0);
  While(Lib.cehckRotating()){Lib.setDelay(1);} // 200ステップ.り�えるまで­つ

}
void loop() {
}

checkStepCount

� 16. checkStepCount

API+," checkStepCount()

Class Lib_LV8548Step

DE public

F,
z � 
{

void なし なし

Gり?
z 
{

int32 ��のステップカウント 

HI�
 1 ��のステップカウント を"pする

��.

(sketch)

#include <LV8548_Lib.h> // LV8548Step API Library.	み

Lib_LV8548Step Lib;   // Lib_LV8548Step インスタンス
void setup() {
  Lib.initLib(); // �パラメータ"+y
  Lib.motorRotationStep(200, 400, 0, 0);
  Lib.checkstepcount(); // ステップカウント<のef

}
void loop() {
}
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guiSerialRead

� 17. guiSerialRead

API+," guiSerialRead()

Class Lib_LV8548_STEP

DE public

F, z � 
{

void なし なし

Gり? z 
{

void なし

HI�
 −シリアルwCデータのバッファリング$Wを�います。

− guiSerialParse を&び'し、wCデータの%yと*�を�います。

− 3,�シリアルwCがないDEはモータをfgします。(k'aOFFでトルクを�う)

��.

(Sketch)
Lib_LV8548_STEP  Lib; // Lib_LV8548_STEP class�&
void setup() {
Serial.begin(19200); // Baud rate 19200でポートを�く

 Lib.initLib(); // 9:��
}

void loop() {
 Lib. guiSerialRead (); //シリアルメッセージのwC

｝
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guiSerialParse

� 18. guiSerialParse

API+," guiSerialParse(char *type)

Class Lib_LV8548_STEP

DE public

F, z � 
{

char* *type [n�
0x03: getId/s�
0x04: timeoutPol/s�
0x69: setStepAngle/s�

[0x0000-0x8CA0](Step�×100 [0～36000])
0x6A: motorRotationDeg/s�

[0x0001-0xBB80](t� (Hz)×10 [1-48000])
[0x0000-0xFFFF](, �×10 [1-65535], 0=infinity)
[0x00-0x01](, 2�)
[0x00-0x01](フルステップ、ハーフステップ)

0x6B: motorRotationTime/s�
[0x0001-0xBB80](t� (Hz)×10 [1-48000])
[0x0000-0xFFFF](, %� [1-65535], 0 = infinity)
[0x00-0x01](, 2�)
[0x00-0x01](フルステップ、ハーフステップ)

0x6C: motorRotationStep/s�
[0x0001-0xBB80](t� (Hz)×10 [1-48000])
[0x0000-0xFFFF](ステップ  [1-65535], 0 = infinity)
[0x00-0x01](, 2�)
[0x00-0x01](フルステップ、ハーフステップ)

0x6E: motorRotationStop/s�
0x6F: motorRotationFree/s�

Gり? z 
{

int 0: “}~” 1: “��”

HI�
 − GUI からのメッセージの%y、*�を�います。

−� がn��のDEは��(1)を�します。

��.1
(Sketch)

Lib_LV8548_STEP  Lib; // Lib_LV8548_STEP class�&
void setup() {
 Lib.initLib(); // 9:��
}

void loop() {
 Lib.guiSerialRead(); //guiSerialRead� VWでguiSerialParseVWを&ぶ。

}
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� 18. guiSerialParse

��.2
(Sketch)

// ユーザーは、guiSerialParse()
をオーバーライドすることによって、シリアルインターフェースをカスタマイズして��できます。//
//Lib_LV8548_STEPクラスを�Sして�1クラスのH}//
class Lib_LV8548_STEP_custom : public Lib_LV8548_STEP{
public:
  virtual ~Lib_LV8548_STEP_custom() {}
  int guiSerialParse(char *type) override;
};
Lib_LV8548_STEP_custom Ex;  //�Sクラスのインスタンス#

//guiSerialParse� をオーバーライド//
int Lib_LV8548_STEP_custom::guiSerialParse(char *serialRecvStr){
  // Implement for serial code execution.
  switch (serialRecvStr[0]){
    case 'a':
    {
      Serial.println(“Command”);
      return SUCCESS; //}~(0)を�します。

    }
    default:
    {
      Serial.println(“unknown command”);
    }
  }
  return FAILURE; //��(1)を�します。

}

void setup() {
Serial.begin(19200); // Baud rate 19200でポートを�く

  Ex.initLib(); // 9:��
}

void loop() {
Ex.guiSerialRead(); //guiSerialRead� VWでguiSerialParseVWを&ぶ。

}
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シリアルインターフェース67
�Tでは、PCとArduino MicroをUSB�gした2の

シリアルインターフェースについてA�します。

Arduino®プログラム（スケッチ）に、シリアル�
,�Y、¯びにguiSerialRead�<をK{し、PCから

シリアル�,を@して�APIに]�したメッセージ

�,することで、LV8548を��したステッパモータ

��がJ�です。

（このシリアルインターフェース#�は°±なく

^ されるJ�²があります。）
guiSerialRead�<K{��は、guiSerialRead�をtI

してください。

� 19. メッセージ�!

# コマンド LMAPI コマンド�
 Length ABC

1 0x03 None APIライブラリ/s�IDを"pします。 1 byte getId

2 0x04 timeoutPole ����で2Cされるシリアル0(34�のコマ
ンドです。

1 byte timeoutPole

3 0x69 setStepAngle SetStepAngleをCallし、
ステップ�を��します。

3 byte setStepAngle

4 0x05 initLib �LAPIをCallし、APIの���を9:#します。 1 byte initLib

5 0x6A motorRotationDeg MotorRotationDegをCallし、
�d=�でモータの, ��を�います。

7 byte motorRotationDeg

6 0x6B motorRotationTime MotorRotationTimeをCallし、
%�=�でモータの, ��を�います。

7 byte motorRotationTime

7 0x6C motorRotationStep MotorRotationStepをCallし、
ステップ=�でモータの, ��を�います。

7 byte motorRotationStep

8 0x6E motorRotationStop MotorRotationStopをCallし、
モータをfgします。(h!MNをij)

1 byte motorRotationStop

9 0x6F motorRotationFree MotorRotationFreeをCallし、
モータをfgします。(k'aOFF)

1 byte motorRotationFree

10 0x64 readAdc �LAPIをCall し、=�したアナログ`aピン
の"mを.み'します。

3 byte readAdc

11 0x48 readModule �LAPIをCallし、Moduleを/sします。 3 byte readModule

12 0x70 checkStepCount �LAPIをCallし、ステップカウントを.み'し
ます。

5 byte checkStepCount

メッセージN�OP

GUIからArduino Microに�,されるメッセージC
1のGHをA�します。

getId
• コマンド8�

APIライブラリ)Q�IDをefするためのコマン

ドです。

guiSerialParse�<は、このコマンドを§,すると

]�モータドライバl、APIバージョンが)Qで

きるIDをPします。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x03

timeoutPole
• コマンド8�

Arduino Microのシリアル�g�³を|}するため

のコマンドです。

GUIはこのコマンドを1eごとにArduino Microに
�,します。APIはこのコマンドを´めて3e,の

シリアル§,データがない !、フェイルセーフ
のためtimeoutPole�<がCallされ、$*�にモー

タを�fします。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x04

initLib

• コマンド8�
APIの��Yを"+yするためのコマンドです。

GUIはGUIからシリアルµ�を
う2にこのコマ

ンドをArduino Microに�,し、initLib�<をCall
します。

initLib�<のGHはinitLibをtIしてください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x05
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setStepAngle
• コマンド8�

setStepAngle�<をwびOし、ステップ�を�Y
するためのコマンドです。

guiSerialParse�<は、§,した�パラメータを¶

<のMNに^¥してsetStepAngle�<をCallします

。

setStepAngle�<のGHはsetStepAngleをtIして

ください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0
1

(P�)
2

(��)

Field CMD STEP ANGLE

Value 0x41 0x0000−0x8CA0

Field STEP ANGLE:ステップ�[degree × 100]
(0-36000)

GUIは()されたステップ�(�·�¸0.01)を100
¹し、i<�としてArduino Microに�,します。

guiSerialParse�<は、§,したSTEP ANGLEを
setStepAngle�<の¶<としてºえるステップ�
(0.00-360.00[degree])に»^¥します。

motorRotationDeg
• コマンド8�

motorRotationDeg�<をwびOし、�0mYでの

モータ6*をK
するためのコマンドです。

guiSerialParse�<は、§,した�パラメータを¶

<のMNに^¥してmotorRotationDeg�<をCallし
ます。

motorRotationDeg�<のGHはmotorRotationDegを
tIしてください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0 1 2 3 4

Field CMD FREQ

Value 0x6A 0x41000000−0x420C0000

Byte 5 6 7 8 9 10

Field ANGLE ROT EXC

Value 0x00000000−0xFFFFFFFF 0x00−0x01 0x00−0x01

Field FREQ: ¼�,-��<[Hz × 10](1−48000)
GUIは()された¼�,-��<(�·�¸0.1)を

Arduino Microに�,します。guiSerialParse�<は、

§,したFREQをmotorRotationDeg�<の¶<として

ºえる¼�,-��< (1-4800[Hz])に^¥します。

Field ANGLE: 6*�[degree]
Field ROT: .��/
Field EXC: ¼��N

motorRotationTime
• コマンド8�

motorRotationTime�<をwびOし、^,mYでモ

ータ6*をK
するためのコマンドです。

guiSerialParse�<は、§,した�パラメータを¶

<のMNに^¥してmotorRotationTime�<をCall
します。

motorRotationTime�<のGHはmotorRotationTime
をtIしてください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0 1 2 3 4

Field CMD FREQ

Value 0x6A 0x41000000−0x420C0000

Byte 5 6 7 8 9 10

Field TIME ROT EXC

Value 0x00000000−0xFFFFFFFF 0x00−0x01 0x00−0x01

Field FREQ: ¼�,-��<[Hz × 10](1−48000)
GUIは()された¼�,-��<(�·�¸0.1)を

Arduino Microに�,します。 guiSerialParse�<は、

§,したFREQをmotorRotationTime�<の¶<として

ºえる¼�,-��< (1-4800[Hz])に^¥します。

Field TIME: 6*^,[sec]
Field ROT: .��/
Field EXC: ¼��N
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motorRotationStep
• コマンド8�

motorRotationStep�<をwびOし、ステップ<m

Yでモータ6*をK
するためのコマンドです。

guiSerialParse�<は、§,した�パラメータを¶

<のMNに^¥してmotorRotationStep�<をCallし
ます。

motorRotationStep�<のGHはmotorRotationStepを
tIしてください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0 1 2 3 4

Field CMD FREQ

Value 0x6A 0x41000000−0x420C0000

Byte 5(P�) 6 7 8(��) 9 10

Field STEP ROT EXC

Value 0x00000000−0xFFFFFFFF 0x00−0x01 0x00−0x01

Field FREQ: ¼�,-��<[Hz × 10](1−48000)
GUIは()された¼�,-��<(�·�¸0.1)を

A r d u i n o M i c r o に � , し ま す 。

guiSerialParse�<は、§,したFREQをmotorRotation
Step�<の¶<としてºえる¼�,-��<
(1-4800[Hz])に^¥します。

Field  STEP: 6*ステップ<[step]
Field  ROT: .��/
Field  EXC: ¼��N

motorRotationStop
• コマンド8�

motorRotationStop�<をwびOし、モータを�f(
¼��³でトルクを�½)するためのコマンドで

す。

motorRotationStop�<のGHはmotorRotationStop
をtIしてください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x6E

motorRotationFree
• コマンド8�

motorRotationFree�<をwびOし、モータを�f
(oO)OFF)するためのコマンドです。

motorRotationFree�<のGHはmotorRotationFreeを
tIしてください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x6F

readAdc
• コマンド8�

readAdc�<をwびOし、mYしたアナログピン

のL«�Yを
うためのコマンドです。

readAdc�<をCallし、�みOしたアナログL«�
をCMD 0x62と¾に�,®にPします。

readAdc�<のGHはreadAdcをtIしてくださ

い。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0 1

Field CMD CH

Value 0x64 0x01−0x05

Field  CH: アナログピン(A1~A5)

Command from Motor Driver Kit to GUI

Byte 0
1

（P�）

2
（��）

Field CMD RECVADC

Value 0x62 0x0000−0x03FF

Field  RECVADC: アナログL«�(0~1023)

readModule
• コマンド8�

readModule�<をwびOし、Arduinoと�gされて

いるモジュールを)Qするためのコマンドです。

guiSerialParse�<は、readModule�<をCallし、�
みOしたアナログL«�をCMD 0x49と¾に�,
®にPします。

readModule�<のGHは readModuleをtIしてく

ださい。
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Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x48

Field RECVMODULE: %0QアナログL«�
(0~1023)

checkStepCount
• コマンド8�

checkStepCount�<をwびOし、Arduinoと�gさ

れているモジュールを)Qするためのコマンドで

す。

guiSerialParse�<は、checkStepCount�<をCall
し、Q�までの¿�ステップ<をCMD�0x71と¾
に�,®にPします。

checkStepCount�<のGHは�checkStepCountをt
Iしてください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x70

Command from Motor Driver Kit to GUI

Byte 0
1

(�s¸) 2 3
4

(�$¸)

Field CMD STEP

Value 0x71 0x00−0xFFFFFFFF

Field  STEP: ¿�ステップ<(0 ~ 4294967295)
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#Qパラメータ/テーブル/+, �

#Qパラメータ�!

ªFパラメータ3�をsAに9します。

� 20. #Qパラメータ�!  

# パラメータ" 89? #$ RST�

1 StepDeg ANGLE_MIN モータステップ� setStepAngleで��

2 StepFrequency FREQ_MIN ステップt� freqChangeで��

3 Excitation FULLSTEP h!2� motorRotationDeg
motorRotationTime
motorRotationStepで��

4 CwCcw ROTATION_CW , 2� motorRotationDeg
motorRotationTime
motorRotationStepで��

5 Target_Deg 0 7��H� motorRotationDeg
motorRotationTime
motorRotationStepで��

6 TimerCounter 0 タイマカウンタ timerFireで��

7 PhaseCounter 0 �8カウンタ timerFireで��

8 Now_Deg 0 ��� timerFireで��

9 isRotation FALSE モータ, フラグ motorRotationDeg
motorRotationTime
motorRotationStep
motorRotationStop
motorRotationFreeで��

10 inPin[4] なし PWMO)ピン initLibで^ 

11 StartCount 0 �>��%のステップカウント motorRotationDeg
motorRotationTime
motorRotationStepで^ 

12 NowCount 0 ステップカウント timerFireで^ 

13 ROTATION_CW 0 �  �n

14 ROTATION_CCW 1 )  �n

15 FULLSTEP 0 Full Step  �n

16 HALFSTEP 1 Half Step  �n

17 FREQ_MIN 1 PWMt� ¡¢n  �n

18 FREQ_MAX 4800 PWMt� ¡£n  �n

19 DEG_MIN 0 , �¡¢n  �n

20 DEG_MAX 65535 , �¡£n  �n

21 TIME_MIN 0 , %�¡¢n  �n

22 TIME_MAX 65535 , %�¡£n  �n

23 STEP_MIN 0 ステップ ¡¢n  �n

24 STEP_MAX 65535 ステップ ¡£n  �n

25 ANGLE_MIN 0.01 ステップ�¡¢n  �n

26 ANGLE_MAX 360 ステップ�¡£n  �n

27 SRMES_GET_ID 0x03 getId API�L
シリアルメッセージ

/s�

 �n

28 SRMES_SET_INITIAL 0x05 initLibCAPI]�シリアルメッセージ)QÀ  �n

29 SRMES_POLLING_ID 0x04 timeoutPol API�L
シリアルメッセージ

/s�

 �n

30 PIN_NUMBER_MIN 1 ピン-�¡¢n(A0)  �n

31 PIN_NUMBER_MAX 5 ピン-�¡£n(A5)  �n

32 FAILURE_ADC 0xFFFF readAdcÁÂ^のÃり�  �n
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� 20. #Qパラメータ�! (continued)

# RST�#$89?パラメータ"

33 SRMES_STEP_ANGLE 0x69 setStepAngle API�L
シリアルメッセージ

/s�

 �n

34 SRMES_ROTATION_ANGLE 0x6A motorRotationDeg API�L
シリアルメッセージ

/s�

 �n

35 SRMES_ROTATION_TIME 0x6B motorRotationTime API�L
シリアルメッセージ

/s�

 �n

36 SRMES_ROTATION_STEP 0x6C motorRotationStep API�L
シリアルメッセージ

/s�

 �n

37 SRMES_ROTATION_STOP 0x6E motorRotationStop API�L
シリアルメッセージ

/s�

 �n

38 SRMES_ROTATION_FREE 0x6F motorRotationFree API�L
シリアルメッセージ

/s�

 �n

39 SRMES_READ_ADC 0x64 readAdc API]�シリアルメッセージ)
QÀ

 �n

40 SRMES_READ_MODULE 0x48 readModule API]�シリアルメッセ
ージ)QÀ

 �n

41 SRMES_CHK_STEP 0x70 checkStepCount API]�シリアルメッセ
ージ)QÀ

 �n

42 SRMES_RES_READ_MODULE 0x49 readModule API���]�シリアルメ
ッセージ)QÀ

 �n

43 SRMES_RES_READ_ADC 0x62 readAdc API���]�シリアルメッセー
ジ)QÀ

 �n

44 SRMES_RES_CHK_STEP 0x71 checkStepCount API���]�シリアルメ
ッセージ)QÀ

 �n

#QNUV�!

ªFCEÄ3�をsAに9します。

� 21. #QNUV�!

# NUV" #$

1 SrMesDivSetStepAngle setStepAngleシリアル�Cパラメータ¤9¥:¦

2 SrMesDivRotationDeg motorRotationDegシリアル�Cパラメータ¤9¥:¦

3 SrMesDivRotationTime motorRotationTimeシリアル�Cパラメータ¤9¥:¦

4 SrMesDivRotationStep motorRotationTimeシリアル�Cパラメータ¤9¥:¦

5 SrMesDivReadAdc readAdcシリアル�,パラメータ���CEÄ

6 SrMesDivRecvReadAdc readAdc���シリアル�,パラメータ���CEÄ

7 SrMesDivRecvReadModule readModuleシリアル�,パラメータ���CEÄ

8 SrMesDivRecvStepCount checkStepCountシリアル�,パラメータ���CEÄ

9 SrMesDivRotationStop motorRotationStopシリアル�Cパラメータ¤9¥:¦

10 SrMesDivRotationFree motorRotationFreeシリアル�Cパラメータ¤9¥:¦
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#Q+,�!

ªF�<3�をsAに9します。

� 22. #QNUV�!

# +," #$ CallW+,

1 freqChange h!t� の�� motorRotationDeg
motorRotationTime
motorRotationStep

2 timerFire タイマー<り	み� なし

3 timeoutPol ポーリングタイムアウト%にモータをfg guiSerialRead

4 setPinMode ピン��� initLib

5 checkStepCount 7�ステップ§;r�� なし
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ハードウエア67

�3XY

Z[Z\について

LV8548のデータシートにはÅÆ*+�ÇとしてL
ML«が4.0～16VとKYされています。

この�ÈのL«がICにÉ5されているとき、ICは

�Yして*+することを9しています。

ただし、そのL«でモータを6*することになる

ため、この�ÈのL«であってもモータにとっては

Uすぎて6*できなかったり、<すぎてモータをÊ
�させる !があります。

また、Ëき�ÌÍがUいモータを��した !、

�L�が�じ、ICが�ÎするJ�²があります。�

�するモータのスペックをs�のうえ、L«をoY
してください。

LMにL�を��する !、L«がUsして4Vr
sになることがXYされます。このとき、ICªFの

.�*+が��Yとなる !があるため、ICが$*
�に*+を�fします。（/L«��%�）
また、モータを6*するとLML«が½ち$がる

!�が こることがあります。LV8548は�SY�と

して20VをKYしていますので、¡^であってもこ

のL«を¢えることはIC�ÎのÐÑとなります。

（�£「.�L�とは」tI）

]^Z_について

モータドライバICがª¤するO)トランジスタや

、ICチップとICピンを�gする¥��が�せるL�
はnられています。これr$のL�を�すとIC�Î
のÐÑとなります。これにより、モータドライバIC
は%0ごとにO)�SL�（rsIomax）がKYさ

れています。

LV8548のIomaxは1AとKYされており、これを¢
えないように¦Òが2�です。

また、IomaxはÓに�せるL�をÒÔするものでは

ありません。IomaxrsのL��であっても、§0
$¨により*+が�fすることがあります。（�©
tI）

�3`aについて

ÕÖÄ��は�SY�ジャンクション§0（150℃
zv）を¢えるとIC�ÎのÐÑとなります。

ªの?い�をすると、�SY�ジャンクション§
0まではrÓ*+が+­されます。

IC、'にモータドライバICはL)を«¬し、それ

$Äが�­します。��®×の�È§0とICの$Ø
�­により、ICªFの§0が�SY�ジャンクショ
ン§0を¢えるとICが$*�に*+を�fします。

（サーマルシャットダウン%�）
また、ICの�SY�、ÅÆ*+�Ç、L¯�'²

は�È§0（Ta）が25℃でKYされているというこ

とをご	
ください。（GしくはLV8548 ICのデー

タシートをごtIください。）

+@�bc

deZ\とは

モータはL¯エネルギーを%°エネルギーに^¥
するとc^に、そのªとなる�Lもしています。こ

のときに��するL«をª L«、ª L)、± 
L«ともwびます。

モータの *^はª L«が��しておらず、モ
ータへのÉ5L«とモータのËき�ÌÍによるL�
が�れます（²(L�）。

²(L�はモータ *^の-^,ではあります

が、モータ6*L�のピークとなります。

ª L«はモータの.�スピードがあがるにつれ

てSきくなり、É5L«をÚち«すÛきをするた

め、モータ6*L�は/�します。

Hブリッジとは

g11の よ う にB a s e b o a r d のモータ�g³À
（OUT_A,OUT_B,OUT_C,OUT_D）につながるIC
の³ÀªFにはトランジスタがつながっています。

このトランジスタとモータコイルによって『H』の

ÜÝをC1することから、この.�をHブリッジと

wびます。

LV8548は2�のHブリッジをª¤しています。

これにより、DCモータを2Þないしステッパモー

タ（バイポーラタイプ）を1Þ6*することができ

ます。
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� 11. LV8548 の H ブリッジfghiによるZ_jk

�L�³のトランジスタ �L�³のダイオード

OUT_A OUT_B

"¨から"©ª<% ,1"©�1%

OUT_A OUT_B

.�L�とは

モータ（コイル）の'ßとして、モータが.�す

ることで�Lし、L�を�すエネルギーをもつこと

がàげられます。

g11の !、áÉの2つのトランジスタがONして

OUT_AからOUT_Bの�/にL�が�れます。この

とき、モータが.�するとc^に、コイルがエネル
ギーを´えます。

モータを�fするときなど、トンランジスタがOFF
すると、コイルは´えたエネルギーによって、LM
からL�が�µされた^とcじ�/にL�を�そう

とするため、ICª¤のâ�Éのダイオードを¶·し

て、¸Éの¶�でL�が�れます。このときのL�

を.�L�といいます。.�L�はLMにÃってい

きます。

�YyLMの !、このL�をãäして、É5L
«を�つことができますが、ACアダプタやL�の 

!、L�をãäすることができず、SきなL«$¨
を¶き こします。

これにより、ICにÉ5されるL«がå$¨し、IC
の�Îに¹る !があります。

LV8548の !、LML«の�SY�が20 VとKY
されており、これを¢えないように¦Òが2�で

す。Baseboardに�zされている100 �FのL
コンデ
ンサはこのときのL«$¨をæえるÛきをします。

（g12tI）

� 12. l�Z_によるZ[Z\のmちnがりとZoコンデンサのpq

«=モータドライバ IC で

12V AC アダプタを"¨として

> 300 mA でモータを�>した

とき、 ¬ 11 の,1"©によ

る"¨"mのjち�がりの

­�（コンデンサ ¯0(）

2.88 V

12 V

コンデンサ0(?、

> 1.5 A でモータを�>したと

き、¬ 11 の,1"©による

"¨"mのjち�がりの­�

0.6 V
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このL«$¨をæえる��として、g13に9すよ

うなL«クランプ.�をÖ(する��もあります。

Tr：FQP20N06, Di：1N5240B（ともにオンセミコン

ダクター）, R1：150 �とした !、R2を100～
330 �の�Èで:iすることでVCCL«を20 Vrs
に�nすることができます。

� 13. Z[Z\クランプlk.

Tr

Di

R1

R2

VCC

ユニポーラタイプとバイポーラタイプ
ステッパモータはg14, 15に9すように、ªFCE

とそれにçう6*�Nの»いから、201に�けら

れます。

rZ%s ワイヤ�,

ユニポーラ ±2� 6²ないし5²

バイポーラ ³2� 4²

è�モノリシックLSIのステッパモータドライバIC
はLV8548も´めすべて、バイポーラタイプ

（2¼）のモータ�に��されています。

ユニポーラモータを6*することもJ�ですが、

B�ドライバICと½べるとモータのパフォーマンス

に»いが�じる !がありますので、s�、¾ëが

2�です。（g16）

� 14. ユニポーラタイプのNUとx�%y � 15. バイポーラタイプのNUとx�%y
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� 16. ユニポーラタイプのモータをバイポーラx�するz{の|}%~

0(- 1 0(- 2

ステップ�とは

ステッパモータはブラシDCモータとは¿なり、セ

ンサーがなくとも¸z��がJ�です。これはモー
タì&のステップ�がoまっているためです。

ステップ�とは『Full stepで6*したときに1ステ
ップでモータ（ロータ）が.る�0』

と	
できます。そのため、モータドライバICに

()した,-がíステップ�かをÀ	することで、

モータの.��をîïできます。

ステッパモータのCEはÁðした2�（2¼）の/

かい!うコイルとロータを�すÂ�Ãでk��にX
Yされます。（g17, 18）

Full stepの !、2�のコイルはどちらもÓに�L
（¼�）されています。このため、Â�ÃはÄり!
うコイルが¶き!う¸zで�Yします。Â�Ãが.
�するように2�のコイルの�L�/をÅgしてµ

りÆえます。そのためFull stepは2¼¼��Nともw

ばれます。（g17tI）

� 17. Full Step Z��hi1

?：N ´にh!、@：S ´にh!

B B

B’

B

B’

B

B’ B’

A’ A’ A’ A’

A A AA
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Half stepで6*したときは1ステップのq*ÇがFul
l stepのÕ�となります。

Half stepの !、1�のコイルのみが�Lされるタ
イミング（1¼¼�）と2¼¼�をðñにµりÆえる

ためです。このことからHalf stepは1-2¼¼�ともw

ばれます。（g18tI）

� 18. Half step Z��hi1

A A A A

B B

B’

B

B’

B

B’ B’

A’ A’ A’ A’

A A A A

B B

B’ B’

A’ A’ A’ A’

?：N ´にh!、@：S ´にh!、A：Bh!MN

B

B’

B

B’

Full stepが4つのポジションをeるのに]し、Half
stepは8つのポジションをeります。

ただし、この4つないし8つのポジションで�され

るのはL¯�であり、ステップ�とは¿なります。

z�のとおり、ステップ�は『Full stepで6*した

ときに1ステップでモータ（ロータ）が.る�0』

ですが、Full stepで6*したときの1ステップはL¯
�90°に¼�します。

ステップ�＝L¯�90°と	
してください。

Full step�Y^のステップ�、Motor Speed、
Transfer Unitによる.�に�する^,のÉONをrs
に9します。

delay�<の¶<へのk�がJ�です。

j<によるÊÉNは.�^,が10000[mS]すなわち

10eとなる3�です。
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�Ç1）
• Motor Speed�¸：[step/s] • Transfer Unit：[Degree]

, %�[mS]

＝Transfer Angle[Degree]÷(ステップ�[Degree]×Motor Speed[step/s])×1000

*Half step��%は2µの, %�となります

750[Degree]/(7.5[Degree]×10[step/s])×1000

�Ç2）
• Motor Speed�¸：[rpm] • Transfer Unit：[Degree]

, %�[mS]

＝Transfer Angle[Degree]÷(Motor Speed[rpm]×360[°])×60[,]×1000

*Half step ��%は 2 µの, %�となります

1200[Degree]/(20[rpm]×360[°])×60[e]×1000

�Ç 3）
• Motor Speed�¸：[step/s] • Transfer Unit：[Step]

, %�[mS]

＝Transfer Step[Step]÷Motor Speed[step/s]×1000

*Half step ��%の, %�も¶­です

500[Step]/50[step/s]×1000

�Ç 4）
• Motor Speed�¸：[rpm] • Transfer Unit：[Step]

, %�[mS]

＝Transfer Step[Step]×ステップ�[Degree]÷(Motor Speed[rpm]×360[°])×60[,]×1000

*Half step ��%は 1/2 の, %�となります

800[Step]×7.5[Degree] /(100[rpm]×360[°])×60[e]×1000

c:とは

ステッパモータはコイルの¼��³にc+してロ
ータの¸zがËqすることでモータが.ることはz
�のとおりです。��,-による¼��³のËqが

Ìすぎたり、モータにかかるÍÎがSきすぎること

でロータが;Pできず、モータがò*したり�fす

ることがあります。この!�をc:（だっちょう）
といいます。

モータによって、.�できる�<�0や、ÍÎの

�S�は¿なります。

またモータの6*L�にもó�しますので、

LV8548の !はLML«を:iすることでこれらの

'²が^yする !があります。
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��レイアウトの���
モータドライバICをK{する�Ïは、L�、L)
«¬による�­、モータ6*によるノイズなどを�
ôしたレイアウトをÐさないと、+­されるパフォ
ーマンスがfられない !があります。

LV8548は�Ñな%�の��であるため、½Ò��
�のõÓ0はありますが、ポイントを]@します。
1. VCC（LM）－GND,には2ずコンデンサを�
zする
モータを.すためにLMからモータにL�が�
µされます。その¡,、LML«がÕsします
。PWM��の !、この!�がÖ�するため
、ICのªF.�の*+が��Yになることがあ
ります。このL«Õsをæえるため、コンデン
サを�zします。
このコンデンサはICのできるだけ×くに�zす
ることがØ�です。

2. VCC、GND、OUTのラインはöく、-く
この301のラインはSきなL�が�れます。
Hく、ÙいラインはÌÍを½つことになり、�
­やL«ÕsのÐÑになります。
÷ø�Ïで��する !は、ø,のcじライン

cùをスルーホールで�gし、ÌÍ�をさげる
��もあります。

3.��.�ÚのGNDとパワーÚのGNDは�けてÛ
�する

ICによっては201のGNDピンを½っているも

のがあります。ICªFの��.�ÚのGNDピン
をSGND、モータ6*L�が�れるパワーÚの

GNDをPGNDなどとしています。1でXYした

LML«のÕsとはªに、モータ6*L�が

GNDに�れることで、GNDのÛ�ÌÍとL�の

�üで、GNDのレベルが½ち$がります。この

ýÜを��.�が§けると、��の�Nとなる

GNDレベルが^*するため、l*+のÐÑとな

ります。これをÝけるため、SGNDとPGNDは

Þ)�けてÛ�し、VCC-GND,コンデンサが

�zされているGNDの¸zで1ßあわせするの

が	Xです。

LV8548の !はSGND、PGNDのþQはありま

せんが、ArduinoのGNDとの�gラインは�Ï
àáのÕ�にSきなáâをとり、コンデンサの

ãàでLV8548のGNDに�gしています。

GND

VCC

Arduino の GND と

の

パワーÚ

GNDエリア

コンデンサ

GND の

�gß

��.�Ú

GNDエリア

IC

ICK{á

àá

（ICK{á
からä}）

� 19. ��レイアウトの���
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ボードlk1

モータドライバモジュール (LV8548MCSLDGEVB)

� 20. LV8548MCSLDGEVBモジュールlk1

� 23. LV8548MCモータドライバモジュール Q��

Q��C ,� Q�" ? �$� サイズ メーカ ��"

IC1 1 モータドライ
バ

- - MFP10SK オン
セミコンダクター

LV8548MC

R1 1 チップ¸¹ ¯� ±5% 1608(0603Inch)

R2 1 チップ¸¹ ¯� ±5% 1608(0603Inch)

C1 1 チップコンデ
ンサ

10μF, 50V ±20% 3225(1210Inch) ºDEH» GRM32ER71H106KA12L

CN1A, 1B 1 ピンヘッダ 12 pins x 2 - 30.48 x 5.08 Wurth Electronik 6,13E+10

CN2 1 ピンヘッダ 12 pins - 30.48 x 2.54 Wurth Electronik 6,13E+10

PCB 1 ¼½ - 30.48 x 20.32

R1, R2は��OÎ^にはK{していません。

http://www.onsemi.jp/
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ベースボード (ONBB4AMGEVB)

� 21. ONBB4AMGEVB ベースボードlk1

♦J.�gªのcじピンlcùはÛ�で�gされています。

♦JDCジャックにコネクタをu(すると、CN6のV-はオープンとなります。

♦JArduinoのLMはUSBコネクタから�µされます。スタンドアローン*+^はスマートフォン�L�から

のUSBµLもJ�です。

♦JArduino, J2のGNDとDCジャックのGNDまたはCN6のV-はモータドライバモジュールがu(されることに

よって�gします。

http://www.onsemi.jp/
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� 24. ベースボード Q�� 

Q��C ,� Q�" ? �$� サイズ メーカ ��"

D1 1 ダイオード - - SOD123 ON Semiconductor MBR230LSFT1G

CN1,2 2 Arduino Micro�
コネクタ

- - Φ1.02 x17 -2.54
pitch

SULLINS connector
solutions

PPPC171LFBN−RC

CN3 1 モジュール�
コネクタ

- - Φ1.02 x12 x2lines
-2.54 pitch

Wurth Electronik 61302421821

CN4 1 モジュール�
コネクタ

- - Φ1.02 x12 -2.54
pitch

Wurth Electronik 61301211821

CN5,7,8 3 モータ0(�
コネクタ

- - Φ1.1 x4 -3.5 pitch Wurth Electronik 691243110004

CN6 1 "¨0(�
コネクタ

- - Φ1.1 x2 -3.5 pitch Wurth Electronik 691214110002S

J1 1 DCジャック - - 9.0 x 14.5 Wurth Electronik 694106301002

J2 1 UART�
ピンヘッダ

- - Φ1.1 x4 -2.54 pitch Wurth Electronik 61300411121

C1 1 "%コンデンサ 100 �F,
50 V

±10% - Wurth Electronik 860020674015

PCB 1 PCB - - 80 x 60

ベースボードのjわりに$+�Ïなどを��する

 !はVCC−GND³À,に2ずC1¼�のL
コンデ
ンサを�zしてください。å�zはモジュールの�
Î、Ê�のÐÑとなります。

ON SemiconductorÁびON SemiconductorのロゴはON SemiconductorというÃ�を!うSemiconductor Components Industries, LLC Fしくはその�Ä=のGÅÁび/またはÆの
ÅにおけるÃ�です。ON SemiconductorはQH、Ã�、IHÇ、トレードシークレット(ÈÉJÊ)とÆのKL»RÇに�するÇ�をiRします。ON SemiconductorのEË/QH
のM���リストについては、ÌPのリンクからご+いただけます。www.onsemi.com/site/pdf/Patent−Marking.pdf. ON Semiconductorは�Íなしで、²XNOのEËの��を
�うことがあります。ON Semiconductorは、いかなるQ�の7LでのEËのMEÎについてiPしておらず、また、おÏ­のEËにおいて,QのL�や!�から1じたRÐ、
Qに、S0L、�0L、Ñ�LなÒÓなど�ÔのÒÓに�して、いかなるRÐもTうことはできません。おÏ­は、ON SemiconductorによってÕÖされたサポートやアプリケー
ション×ØのÙÚにかかわらず、すべてのÛÜ、U�、ÝkÎの�Þあるいは�ßのVàをáむ、ON SemiconductorEËを!�したおÏ­のEËとアプリケーションについて�
ÔのRÐをTうものとします。ON Semiconductorデータシートやâ­Xに�される1�Îのある「�ßL」パラメータは、アプリケーションによってはWなることもあり、*X
のÎ�も%�のYZにより�#する1�Îがあります。「�ßL」パラメータをáむすべての>Hパラメータは、ご!�になるアプリケーションにLじて、おÏ­のv[ã\]
においてäeåPされるようお^い_します。ON Semiconductorは、そのQHÇやそのÆのÇ�のP、いかなるライセンスもH`しません。ON SemiconductorEËは、1æa
jbcや、いかなるFDA (GÅdËçeËè)クラス3のçfqé、FDAが$gしない��において¶�もしくはhêのものとehされるçfqé、あるいは、ë¦へのiìを��
としたqéにおけるj��Ëなどへの!�を5¬した��はされておらず、また、これらを!���としておりません。おÏ­が、このような5¬されたものではない、H1さ
れていないアプリケーション�にON SemiconductorEËをk`または!�したDE、たとえ、ON Semiconductorがその�Ëの��またはE:に�してZ�があったとíîされ
たとしても、そのような5¬せぬ!�、また¯H1の!�に�lしたïðmから、S0、ñは�0Lに1じるすべてのクレーム、n�、ÒÓ、Yn、およびòoóôなどを、
おÏ­のRÐにおいてpõをお^いいたします。また、ON Semiconductorとそのö÷、øÉ÷、�Ä=、�lÄ=、ùWúに�して、いかなるÒÓもûえないものとします。
ON Semiconductorはq�qÄüm/ýsþ�q�íです。このrôはM�されるあらゆるIHÇÛの��となっており、いかなる2Ûによっても�sすることはできません。
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