
©  Semiconductor Components Industries, LLC, 2018

April, 2020 − Rev. 0
1 Publication Order Number:

AND9855JP/D

LV8548MCSLDGEVK

ブラシDCモータドライバモジュール
ソリューションキット
アプリケーションノート

こ の ア プ リ ケ ー シ ョ ン ノ ー ト は 、

LV8548MCSLDGEVKモータドライバソリューショ
ンキットのサポート��を��します。

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�$に34する56&'78(9�
�:、9��;、9��;など)を�<する=�があ
ります。?��にこの�な56&'78はマイコン
などを%�して�<するため、/�ハードウエア�
�にAえてマイコン�ソフトウェアの��も=�と
なります。
�キットは、オンセミコンダクター�のモータド
ライバ�$(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�7をHして

ターゲットモータを&'するためのJ�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
56パラメータをチューニングするなどのデバッグ
6�をQ�に
うことがR となっています。
!には、�GUIはデバッグした&'シーケンスや
56パラメータをArduino MICROマイコンでS"す
るための&'ソフト（ソースコード）をArduino IDE
でコンパイルR なUV(スケッチ)でW4する、%
5コード�<& も'しております。
X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、(Z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+U(プロトタイ
プ)をQ�に��することをR としているため、�
�,-の./と\]なコスト^0を�"します。
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� 1. ���な��フローと�キットを��した��フロー

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%5
コード�<& 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�312のデバッグおよび��モード
の%�をab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J�GUIをf6することで、

LV8548にgしてモータの&'シーケンスや56パラ

メータを�!でき、�3にモータを5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f6して�bしたモータの

&'シーケンスや56パラメータをh4し、Arduino
MICROにコンパイル・5き�みできるスケッチ(.ino
ファイル)としてW4できる%5コード�<& がk

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m6されるGUIJ�スケッチ(LV8548
_DC_Program.ino)とArduino MICROJ�モータ75A
PI��ライブラリ(LV8548_DC_Lib.cpp/h)をコンパイ
ルすることで�<されるファームウェアをArduino
MICROに5き�む=�があります。

GUIを%ったデバッグモードの8�をn2に9しま

す。

http://www.onsemi.jp/
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� 2. GUIを�ったデバッグモードの�
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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6<した%5�<スケッチをoに、

モータ75タイミングの:;やユーザオリジナルの

ソースコードの<Aなどを
い、GUIJ�スケッチ

のpわりにArduino MICROに5き�むことで、�キ
ットを�いたスタンドアローンでのDCモータ75を
Q�に
える��モードです。

%5�<& を�いたスタンドアローン��モー
ドの8�をn3に9します。

� 3. ������を�いたスタンドアローン��モード

%5コード�<& を�いずに、API��ライブ
ラリをq�したオリジナルスケッチをq�すること

もできます。=;なプログラミング)*があれば、

より>?で=;なモータ&'アプリケーションを�
�することもR 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n4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@AでB�されたArduinoの
ためのプログラムのrCであり、Arduino Boardにア
ップロードされて5くコードのまとまりをsしま
す。Arduino@AはC/C++をベースにDEされてお
り、C@AのuDFとC++の?G& をサポートして
います。
スケッチのHIはvwをxJしてください。
https://www.arduino.cc/en/Tutorial/Sketch

setup()とloop()��
Arduino IDEからKLスケッチの6<を
うと、w
nのように%5�にsetup()とloop()がy3されます。

setup()は、Arduino BoardのMNオンのz、または
リセットzに?;だけ{びWされる��で、|�や
ピンモードの-,~ライブラリの%�OkなどをB
�します。

setup()のHIはvwをxJしてください。
https://www.arduino.cc/reference/en/language/structure/

sketch/setup/
loop()はr�のとおり、PりQし�
される��で

、この�に�3にPりQし56させたいプログラム
をB�します。

loop()のHIはvwをxJしてください。

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

DCモータ
�APIライブラリの��

DCモータ&'APIライブラリ(LV8548_DC_
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、DC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、R�にSったAPI��をスケッチにB
�することでQ�にLV8548を%�したDCモータ&
'がR となります。

� 1. DC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_DC_Lib.cpp ソースファイル

3 LV8548_DC_Lib.h ヘッダファイル

DC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、クイック
スタートガイド をxJしてください。

DCモータ&'APIライブラリをArduinoでq�する

+,、vwのようにスケッチの�TでDC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~を
います。

GUIツールを%�する+,は、ZUシリアル�7
A P Iを{びWす=�が ありま す 。HIは 、

API��.�をxJしてください。

また%�/のV�Wとして、DCモータ&'APIラ
イブラリでは

ATmega32U4(Arduino�Microマイクロコントローラ)の
タイマレジスタ・TCCR0を%�しており、Arduino�

Microのデフォルトライブラリ��に�Xがありま

す。(kY1)
DCモータ&'APIライブラリをインクルードした

スケッチをvwに9します。

DCモータ��APIライブラリのインクルード

#include <LV8548_DC_Lib.h>
//LV8548DC�API��を%�するためのヘッダファイルの�り�み

Lib_LV8548DC  Lib;          //LV8548DCクラスのインスタンス~( �2)

void setup(){                //スタートZに{びWされる��(setup()とloop()�� xJ)
}
void loop(){                 //PりQし�
される��(setup()とloop()�! xJ)
}

1. TCCR0の��[を�!する+,、wB��の56に�Xします。
"#�に$じた	%&'を
(する、または)*�!を�+して,-してください。
tone()、analogRead()、micros()、millis()、delayMicroseconds()、delay()

2. �9の�では「Lib」というr�でインスタンス~しているため、�Tに「Lib.」をつけることでLib_LV8548DCクラスのAPI��を{
びWしR になります。.：Lib.initLib();

http://www.onsemi.jp/
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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、5き

�み�\については、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5
き�み」をxJ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	
���


%5コード�<& でW4したスケッチの?�を

�いて、スケッチをW4する3に%5でB�する�
�]の��を^_します。

GUIデバッグf6によってB�されるDCモータ&
'APIライブラリの�API��HIは、 API��.�

をxJしてください。

%5�<コード�

#include <LV8548_DC_Lib.h>  //DCモータ&'APIライブラリの%い� xJ
Lib_LV8548DC  Lib;          //DCモータ&'APIライブラリの%い� xJ

void setup(){                //setup()とloop()�! xJ

Serial.begin(19200);        //Baud rateを19200に�bしてポートを�く(3)
Lib.initLib();               //Arduinoパラメータとレジスタの-,~

delay(5000);               //Arduino`5zのインターバルZ-[ms](4)
Lib.setPWMFrequency(1);
delay(0);                  //API���
zのインターバルZ-[ms]
Lib.setRotation(0, 0);
delay(0);                  //API���
zのインターバルZ-[ms]
Lib.setCtlVoltage(0, 20);
delay(0);                  //API���
zのインターバルZ-[ms]
Lib.setStartFlag(0, 1);
delay(0);                  //モータ75Z-[ms] (5)
Lib.setStartFlag(0, 0);
delay(0);                  //API���
zのインターバルZ-[ms]

}

void loop(){                 //setup()とloop()�! xJ

}

3. シリアル�7を%�する+,に=�な��です。
%�しない+,は�aしても56に�Xはありません。

4. デフォルト5000として�bされます。
Arduino`5zのインターバルZ-の�Z-はPWM�b��bにより�5し、0.977 kHzを�bした+,5cとなります。PWM�b�
とインターバルZ-の��についてはクイックスタートガイド defgの「delay��について」 をxJしてください。

5. モータスタートzのdelay()はモータの75Z-になります。
デフォルト0として��されるため、��してください。

http://www.onsemi.jp/
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��	
されたスケッチの��

%5�<されたスケッチは、プログラミング-�

hでも%いやすいようシンプルなD<になっていま

す。これをカスタマイズすることで、より�i�な

プログラムになります。

�9は、アプリケーションj�� で�<したス

ケッチのカスタマイズ�として、Arduinoセットアッ
プG�とモータ&'Gを��~し、それぞれsetup()
とloop()で{びWすスケッチをkHします。

#include <LV8548_DC_Lib.h>
Lib_LV8548DC  Lib;
void setup(){
�motorSetup(); //��~したArduinoの-,�bをsetup()で{びWします。

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

}
//Arduinoの-,�bを��~します。//
void motorSetup(){
�Serial.begin(19200);
�Lib.initLib();
�delay(5000);
}
//モータ&'Gを��~します。//
void motorControl(){
�Lib.setPWMFrequency(1);
�Lib.setRotation(0, 0);
�Lib.setCtlVoltage(0, 20);
�Lib.setStartFlag(0, 1);
�delay(5000);              //delayを5000に�!し、モータ175Z-を5000[ms]に�bします。

�Lib.setStartFlag(0, 0);
}

http://www.onsemi.jp/
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アプリケーション*�+

��

�キットを%�して、DC ブラシモータ（おもち

ゃのMl）を Bluetooth でf6するアプリケーション

を��します。DC ブラシモータは�キットの

LV8548モータドライバを�いてPWM で75され、

Arduino は BluetoothモジュールRN-42(*)を�してシ

リアル�7でコマンドを�7し、モータの75を&
'します。

� 5. おもちゃの,-アプリ

��なもの

• PC（Bluetooth 2.1g�ノートパソコンをab、m

g�の+,はドングルを��）

• Bluetooth モジュールRN−42(*)

• おもちゃのMl（DCブラシモータ75）

• Mn（�MVニッケルopMn(Ni-MH) 1.2V x4）
*Microchip�2
のBluetooth 2.1 + EDR�モジュール。Digikeyで5
り6われています。
Microchip 2の
789ページ
http://www.microchip.com/wwwproducts/en/RN42

��

• PC とおもちゃのMlは Bluetooth 2.1 (SPP ※2)
で�7する

• MNは�MVニッケルopMn

（4�q�でr5 V）から�s

• PC からコマンド（キーf6）でおもちゃのMl

をf6できる

• f6コマンドは r: �l、s: �l、+:
A�、−:0�、b: ブレーキ

• A�、0�は PWM の duty（ステップ 5%）を�

!することにより�"する

• PWM は Forward<−>Open 75にて�"する

*SPP は Bluetoothモジュールをシリアルポートとm�に�えるプ
ロファイルです。RN-42をペアリングすると RN-42 の UART_
TX/RXt�は PC からシリアルポートとしてu*されます。

http://www.onsemi.jp/
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ブロック!

� 6. ブロック.

��について

• ベースボードのOUT_A/OUT_Bt�をおもちゃの

MlのブラシDCのt�に��します。

• Bluetoothモジュール RN−42 のMNはVDDをベー
スボードの 3.3 V およびGNDから�sします。
TX(v7) をベースボードの J2 の RX(�7)
に��します。またRN−42は3−6V3W4トレラン
トなので J2 の TXを RN−42 の RX に�いでも 
wありません。

• ベースボードのMNは�MVニッケルopMn
（4�q�でr5V）から�sします。CN6のGND
およびUSBのGNDにMnのマイナスを、CN6 の B
VCCおよびUSBのVBUSにMnのプラスを��し
てください。

• PC が Bluetooth 2.1 にg�していない+,はドン

グルをつけてg�してください。

http://www.onsemi.jp/
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RN−42 Bluetooth モジュールについて

RN−42 は¡+Wxy¢で、デフォルトで SPPスレ
ーブになっています。�7�;はデフォルトでPC£

は 9600bps, Arduino に��するUART_TX/RXt�は

115.2 Kbps に�bされています。ここでは¡+Wx
y¢で%うことをabしています。

コード

#include <LV8548_DC_Lib.h>
Lib_LV8548DC Lib;

int duty = 0; // duty のグローバル��。-,¤0。

void setup()
{

  // J2 t�の TX/RX は Serial1 で&'できるので Serial1 を-,~する

  Serial1.begin(115200);
Lib.initLib();
  delay(5000);
  // ドライバの-,~はj¥なコードを GUI から�<して%ってください

  Lib.setPWMFrequency(2);
  Lib.setRotation(0, 0);
  Lib.setCtlVoltage(0, duty);
  Lib.setStartFlag(0, 1);
}

void loop()
{
  // J2 t�の TX/RX f6にはライブラリ�� guiSerialRead() は%えないので

  // ループで Serial1 の34をq�z{します（ポーリングといいます）

  if (Serial1.available() > 0) { // シリアルバッファにデータがあった+,

    int rd = Serial1.read(); // シリアルデータを�みます

    switch (rd) { // vられてきた|¦（キー）を§bします

      case ’r’: // �l
        Lib.setStartFlag(0, 1); // モータの75を�¨します

        break;
      case ’s’: // �l (Open で�lします)
        Lib.setStartFlag(0, 0);
        break;
      case ’b’: // ブレーキ
        Lib.setStartFlag(0, 2); // ブレーキで�lします

        break;
      case ’+’: // A�
        if (duty < 100) {
duty += 5; // duty を 5%ずつ©やします

          Lib.setCtlVoltage(0, duty); // duty の�!
        }
        break;
      case ’-’: // 0�
        if (duty > 0) {
duty -= 5; // duty を 5%ずつ0らします

          Lib.setCtlVoltage(0, duty); // duty の�!

        }
        break;
    }
  }
}

http://www.onsemi.jp/
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"#および'(について

ターミナルソフトのインストール

Arduino IDE のシリアルモニタはシリアルv7}に

v7ボタンをªす=�があり、�アプリケーション
にはjしません。

ZUターミナルソフト (TeraTerm https://ja.osdn.net/
projects/ttssh2/) ]をインストールしてください。/

BのTeraTermであれば、キーをªすとすぐにシリア

ルがv7され、f6が«~�く
えます。

Bluetoothのペアリング
Bluetooth 2.1 が%える PCを��してRN−42とペア
リングをします。スタートメニューから、デバイス

とプリンターを�び、デバイスの<Aをクリックす

ると、vwのようなデバイスとして RN−42
が�つかります。

このデバイスをダブルクリックすると

ペアリングの�uが
われます。「このコードは

デバイスのコードと?�していますか？」で

「はい」を�	し、「�へ」をクリックするとデ
バイスが<Aされます。

ターミナルソフトの�b
ペアリングzに、ターミナルソフトを�ち/げ

て、ペアリングしたデバイスに��します。¡+W

xy¢だと 9600bps, パリティなし, スタートビット1,
ストップビット1になります。エコーバックは=�
ではありませんが、ローカルエコーを'«にするこ

とを®¯します。

f6

コード�ではキーボードからの?|¦コマンドに

よって�156を
います。

r: �l

s: �l

b: ブレーキ

+: �;アップ

-: �;ダウン

-のステップ

�アプリケーションj��をxYに、vwのよう

な、さらに=;なアプリケーション��にチャレン

ジしてみてください。

1.�lZは±々に�;を/げ、�lZは±々に�
;を�とす&'をj�してみてください。

2. BluetoothをHしたターミナルソフトからの34

のpわりに、ベースボードCN8 の A2−5 のt�
に、ボリュームなどのR�²³をq�したアナ
ログ34や、タクトスイッチなどをq�したデ

ジタル7834を
い、PWMの dutyをコント
ロールできるようにしてみてください。

http://www.onsemi.jp/
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API/012

DCモータ
�API ��

��では、LV8548モータドライバ:けArduino�

Micro DCモータ&'APIの8�についてB�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、DC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、R�にSったAPI��をスケッチにB
�することでQ�にLV8548を%�したDCモータ&
'がR となります。

ただし、�APIではTCCR0を%�しており、&�
´�があるためV�が=�です。((B´�xJ)

ライブラリファイルD<

� 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_DC_Lib.cpp ソースファイル

3 LV8548_DC_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
vwに9します。

Arduino Micro3W4ピンの����は、ユーザー

がq�R なリソースを�します。

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

http://www.onsemi.jp/
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DCモータ
�API ����

��では、DCモータ&'APIで
う-,�bにつ

いてB�します。

APIで6�するリソース

�APIでは�2-3-3に9すArduinoピンおよびg�す

るATmega32U4のタイマレジスタを%�しており、

ユーザーはこれをq�することができません。レジ
スタHIについてはATmega16U4-32U4_Datasheet.pdf
をxJしてください。

� 3. Arduino Micro ピンと45するATmega32U4タイマレジスタ

# Arduinoピン タイマレジスタ �
 89:

1 D3, IO11 TCCR0B タイマ/カウンタ0��レジスタB TCCR0B

2 IO9, IO10 TCCR1B タイマ/カウンタ1��レジスタB TCCR1B

3 D5 TCCR3B タイマ/カウンタ3��レジスタB TCCR3B

4 D6, IO13 TCCR4B(*) タイマ/カウンタ4��レジスタB TCCR4B

*initLib��によって-,~を
う+,、TCCR0B, TCCR1B, TCCR3Bのみが%�され、TCCR4Bは%�されません。

;<"#

�パラメータ・�タイマレジスタ・�3W4ピン

の-,~は、initLib��(initLibxJ)もしくは

initLibPortSet��(initLibPortSetxJ)によって
われ
ま す。�APIライブラリを%�する3は、=ず

initLib��、もしくはinitLibPortSet��のいずれかを

スケッチのsetup()µで{びWし、�パラメータ・�

タイマレジスタ・�3W4ピンの-,~を
ってく

ださ い。

� 4. �������

# ;<=4> ;<?@A

1 @タイマレジスタ�� タイマレジスタ�bHIをxJ

2 @ABCピン initLib
initLibPortSetをxJ

3 @パラメータ�� µGパラメータ?
をxJ

API/012

API����
LV8548モータドライバステッパモータ&'API�
�をvwに9します。

� 5. 

# /0" �
 89:

1 initLib - レジスタ��(PWM(*1)BCピンG�)
- @パラメータデフォルト��

initLib

2 initLibPortSet - レジスタ��(PWM(6)BCピン�HI)
- @パラメータデフォルト��

initLibPortSet

3 setCtlVoltage - PWM Dutyの�� setCtlVoltage

4 setPWMFrequency - PWM#J!の�� setPWMFrequency

5 setRotation - K�LMとPWM�NLOの�� setRotation

6 setStartFlag - モータ ON/OFFの��
(Start,�Brake,�Openのいずれかのステートを��)

setStartFlag

7 readAdc - アナログ�UVのW� readAdc

8 readModule - A0ピンアナログ�UVの5X(YZ[\-) readModule

9 setDelay - Timer0"#]に^わせた_-delay�! setDelay

10 guiSerialRead - Serial`aデータのバッファc' guiSerialRead

11 guiSerialParse - GUIからのメッセージの�eとf� guiSerialParse

6. �5�ハードウエア.�「PWMとは」をxJしてください。
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API���


initLib

� 6. initLib

API�	� initLib()

Class Lib_LV8548_DC

BC Public

D0
g �! �h

void なし なし

EりA

g �h

int 0: “<¶” 
1: “·�”(-,~·�Z)

FG�
 1. Arduino(ATmega32u4)タイマレジスタの�b

− TCCR0ij��(TCCR0Bkl)
− TCCR1ij��(TCCR1Bkl)
− TCCR3ij��(TCCR3Bkl)
2. PWMW4ピンの�b

− IN1をD5に��
− IN2をD3に��
− IN3をIO10に��
− IN4をIO11に��
3.@パラメータデフォルト��。

−@パラメータijV��mnoはmn(1)を�します。(@�!のpりVがqr(0)でないs^)

��+

(Sketch)
Lib_LV8548_DC Lib; // Lib_LV8548_DC classb�
void setup() {
�Lib.initLib(); // -,�b
}
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initLibPortSet

� 7. initLibPortSet

API�	� initLibPortSet(byte in1, byte in2, byte in3, byte in4)

Class Lib_LV8548_DC

BC Public

D0 g �! �h

byte in1 IN1に�bするポート

byte in2 IN2に�bするポート

byte in3 IN3に�bするポート

byte in4 IN4に�bするポート

EりA g �h

Int 0: “<¶”  1: “·�”

FG�
 1. Arduino(ATmega32u4)タイマレジスタの�b

�ACされたピンtuに$じて、タイマレジスタをijvします。

2. PWMW4ピンの�b

�ACされたピンtuに$じて、PWMBCピンを��します。

3.@パラメータデフォルト��
�-�wxしないピンtu、PWM����yのピンtuをACされたs^はmn(1)を�します。

�-�@パラメータijV��mnoはmn(1)を�します。(@�!のpりVがqr(0)でないs^)

��+

(sketch)

Lib_LV8548_DC Lib; // Lib_LV8548_DC classb�
void setup() {

Lib.initLibPortSet(3,5,10,11); //
-,�b3ピンをIN1,5ピンをIN2,10ピンをIN3,11ピンをIN4にセット

}

���
ピンと �するタイマレジスタ

?@H�ピン 45するタイマレジスタ

D3 TCCR0

D5 TCCR3

D6 TCCR4

IO9 TCCR1

IO10 TCCR1

IO11 TCCR0

IO13 TCCR4

http://www.onsemi.jp/
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setCtlVoltage

� 8. setCtlVoltage

API�	� setCtlVoltage(byte motorNo, byte duty)

Class Lib_LV8548_DC

BC Public

D0 g �! �h

byte motorNo モータのtu

0: Ch1(OUT_A, OUT_B)
1: Ch2(OUT_C, OUT_D)
ピンアサインは{1kl

byte Duty BC]|(Duty)
[¤¸ 0 – 100 ]  0:W40%, 100:W4100%

EりA g �h

Int 0: “<¶”, 1: “·�”

FG�
 -�}!motorNoで~�したモータに}!dutyのPWM Duty
をセットし、モータのK���をf�します。(K��のPWM Duty���)

-�}!motorNoがV�yのs^はmn(1)を�します。

-�}!dutyがV�yのs^はmn(1)を�します。

��+

(Sketch)
Lib_LV8548_DC  Lib; // Lib_LV8548_DC classb�
void setup() {

Lib.initLib(); // -,�b
}
void loop() {
�Lib.setCtlVoltage(0,50); // Motor1 duty 50% ��
｝
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setPWMFrequency

� 9. setPWMFrequency

API�	� setPWMFrequency(byte Hz)

Class Lib_LV8548_DC

BC Public

D0 g �! �h

byte Hz PWM�b�
[¤¸ 0 – 3]  
0: 7.813 kHz
1: 0.977 kHz
2: 0.244 kHz
3: 0.061 kHz

EりA g �h

Int 0: “<¶”, 1: “·�”

FG�
 -�}!hzに$じてタイマレジスタ(TCCRxB)
の"#]を��することで、~�のPWM#J!に��します。(K��のPWM#J!���)

-�}!hzがV�yのs^はmn(1)を�します。

��+

(Sketch)
Lib_LV8548_DC Lib; // Lib_LV8548_DC classb�
void setup() {

Lib.initLib(); // -,�b
}
void loop() {
�Lib.setPWMFrequency(1); // #J!0.977 kHzをセット
｝
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setRotation

� 10. setRotation

API�	� setRotation(byte motorNo, byte select)

Class Lib_LV8548_DC

BC Public

D0 g �! �h

byte motorNo モータのtu

0: Ch1(OUT_A, OUT_B)
1: Ch2(OUT_C, OUT_D)
ピンアサインは{1-1kl

byte select PWMモード
[¤¸ 0 – 5] W4パターン?
xJ

EりA g �h

int 0: “<¶”, 1: “·�”

FG�
 -�}!motorNoで~�したモータに}!selectで~�したPWMモードをセットし、
�モータのK���をf�します。(K��のPWMモード���)
-�}!motorNoがV�yのs^はmn(1)を�します。

-�}!selectがV�yのs^はmn(1)を�します。

��+

(Sketch)
Lib_LV8548_DC Lib; // Lib_LV8548_DC classb�
void setup() {

Lib.initLib(); // -,�b
}
void loop() {
�Lib.setRotation(1,0); // モータ2を��(Forward&Brake) ��
｝

&'パターン��

PWMモード D0 IN1(IN3) IN2(IN4)

��:
Forward↔Brake

0 High PWM(��)

��:
Forward↔Open(Standby)

1 PWM Low

��:
Reverse↔Brake

2 PWM(��) High

��:
Reverse↔Open(Standby)

3 Low PWM

StandBy 4 Low Low

Brake 5 High High

*Forward�Reverse¹り�えZは、º�な9��:¹り�えによる»�を9�するため�m～��msのStandby¼-もしくはBrake¼-を½
んでください。
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setStartFlag

� 11. setStartFlag

API�	� setStartFlag(byte motorNo, byte select)

Class Lib_LV8548_DC

BC Public

D0 g �! �h

byte motorNo モータのtu(Ch1:0,Ch2:1)
0: Ch1(OUT_A, OUT_B)
1: Ch2(OUT_C, OUT_D)
ピンアサインは{1kl

byte select 0: Open(¾&で��)
1: Start(9��¨)
2: Brake(ブレーキで��)

EりA g �h

int 0: “<¶”  1: “·�”

FG�
 -�}!motorNoで~�したモータのK���を}!select
で~�した��にセットします。(K��の���)

-�}!motorNoがV�yのs^はmn(1)を�します。

-�}!selectがV�yのs^はmn(1)を�します。

��+

(Sketch)
Lib_LV8548_DC  Lib; // Lib_LV8548_DC classb�
void setup() {

Lib.initLib(); // -,�b
}
void loop() {
�Lib. setStartFlag (0,1); //モータ1をK���にセット

｝
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readAdc

� 12. readAdc

API/0" readAdc(byte pin)

Class Lib_LV8548_DC

BC public

D0 g �� �h

byte pin ピンtu

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

�り+ g �h

int qr…~�したピンのアナログ�UV

mn…��yのACをしたs^

FG�
 ①   }!V�チェック

②  }!のピンに�してanalogRead()をf�し、5XしたVを�す

��+

(sketch,�)

Lib_LV8548_DC Lib;   // Lib_LV8548_DC class��
void setup() {
  Lib.initLib(); // @パラメータijv
}
void loop(){
  int value;
  value = Lib.readAdc (1);  // 1ピンを�み�む

}

readModule

� 13. readModule

API/0" readModule()

Class Lib_LV8548_DC

BC public

D0 g �� �h

void なし なし

�り+ g �h

int AnalogRead()

FG�
 ①  A0ピンにanalogRead()をf�し、5XしたVを�す

��+

(sketchIJ)

Lib_LV8548_DC Lib;   // Lib_LV8548_DC class��
void setup() {
  Lib.initLib(); // @パラメータijv
}
void loop(){
  int value;
  value = Lib.readModule ();  // A0ピンのアナログ�UVを�み�む

}
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setDelay

� 14. setDelay

API/0" setDelay(uint32_t msec)

Class Lib_LV8548_DC

BC public

D0 g �! �h

uint32_t msec �Yo�

EりA g �h

int 0: qr

FG�
 ①  }!(msec)のo�、�Yする。

��+

(sketchIJ)

Lib_LV8548_DC Lib;   // Lib_LV8548_DC class��
void setup() {
  Lib.initLib(); // @パラメータijv
  Lib.setDelay(1000); // 1��Y
}
void loop() {
}

guiSerialRead

� 15. guiSerialRead

API�	� guiSerialRead()

Class Lib_LV8548_DC

BC Public

D0 g �! �h

void なし なし

EりA g �h

void なし

FG�
 -�シリアル`aデータのバッファリングc'を�います。

-�guiSerialParse をコールして`aデータの�eとf�を�います。

-�3��シリアル`aがないs^はモータを��します。(�BCOFFでトルクをmう)

��+

(Sketch)
Lib_LV8548_DC  Lib; // Lib_LV8548_DC classb�
void setup() {
Serial.begin(19200); // Baud rate 19200でポートを�く

Lib.initLib(); // -,�b
}
void loop() {
�Lib. guiSerialRead (); //シリアルメッセージの`a

｝
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guiSerialParse

� 16. guiSerialParse

API�	� guiSerialParse(char *type)

Class Lib_LV8548_DC

BC Public

D0 g �! �h

char* *type GUIとのSerial�7の
�

[¤¸
0x03: getId*Z�
0x04: timeoutPol*Z�
0x41: setCtlVoltage *Z�

[0x00-0x01] (Ch1,Ch2)
[0x00-0x64] (0%~100%(Duty))

0x44: setRotation *Z�
[0x00-0x01] (Ch1,Ch2)
[0x00-0x05] (PWMモード0-5)

0x67: setPWMFrequency*Z�
[0x00-0x03] (PWM�b�の�b)

0x68: setStartFlag*Z�
[0x00-0x01] (Ch1,Ch2)
[0x00-0x02] (Open, Start, Brake)

EりA g �h

int 0: “<¶”, 1: “·�”

FG�
 -�GUI からのメッセージの�e、f�を�います。

-�}!がV�yのs^はmn(1)を�します。

��+1
(Sketch)

Lib_LV8548_DC  Lib; // Lib_LV8548_DC classb�
void setup() {

Lib.initLib(); // -,�b
}
void loop() {
�Lib.guiSerialRead(); //guiSerialRead�!&'でguiSerialParse&'�ぶ。

｝
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� 16. 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q�できます。//

//Lib_LV8548DCクラスを�¿して��クラスの6<//
class Lib_LV8548DC_Ex : public Lib_LV8548DC
{

public:
  virtual ~Lib_LV8548DC_Ex(){}
  int guiSerialParse(char *type) override;
};
Lib_LV8548DC_Ex Ex;  //�¿クラスのインスタンス~

//guiSerialParse��をオーバーライド//
int Lib_LV8548DC_Ex::guiSerialParse(char *serialRecvStr)
{

  switch (serialRecvStr[0])
  {
    case ’a’:
    {
      Serial.println(”Command”);
      return SUCCESS; //<¶(0)をQします。

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

}

void setup() {
  Ex.initLib();// -,�b
  Serial.begin(19200);  // Baud rate 19200でポートを�く

}
void loop() {
  Ex.guiSerialRead();//guiSerialRead��À	でguiSerialParseÀ	を{ぶ。

}
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シリアルインターフェース12
��では、PCとArduino MicroをUSB��した3の

シリアルインターフェースについてB�します。

Arduino£プログラム（スケッチ）に、シリアル�
7�b、ÁびにguiSerialRead��を��し、PCから

シリアル�7をHして�APIにg�したメッセージ

v7することで、LV8548を%�したDCモータ&'
がR です。

guiSerialRead����� は、guiSerialRead�をxJ
してください。

� 17. メッセージ�!

# コマンド 45API コマンド�
 Length 89:

1 0x03 None APIライブラリ*Z�IDを�Âします。 1 byte getId

2 0x04 timeoutPole ����で�aされるシリアル����-のコ
マンドです。

1 byte timeoutPole

3 0x05 initLib g�APIをCallし, APIの��bを-,~します 1 byte initLib

4 0x41 setCtlVoltage setCtlVoltageをCallし、

モータ1,2に�してBC]|
(duty)[%]を��します。

3 byte setCtlVoltage

5 0x67 setPWMFrequency setPWMFrequencyをCallし、

PWMの�b�を�bします。

2 byte setPWMFrequency

6 0x44 setRotation setRotationをCallし、

モータ1,2に�してK�LMとPWM�NLOを
��します。

3 byte setRotation

7 0x68 setStartFlag setStartFlagをCallし、

モータ1, 2に�してStart, Brake, Openのいずれ
かの��を��します。

3 byte setStartFlag

8 0x64 readAdc g�APIをCall4し、sbしたアナログ34ピンの
M�を�みWします

3 byte readAdc

9 0x48 readModule g�APIをCallし、Moduleを*Zします 3 byte readModule

メッセージL�MN

GUIからArduino Microにv7されるメッセージD
<のHIをB�します。

getId
• コマンド8�

APIライブラリ*Z�IDを�Âするためのコマン

ドです。

APIはこのコマンドを�7するとg�モータドラ

イバr、APIバージョンなどが*ZできるIDをQ
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��y¢をz{するため

のコマンドです。

GUIはこのコマンドを1cごとにArduino Microに
v7します。APIはこのコマンドをÃめて3c-の

シリアル�7データがない+,、フェイルセーフ

のためtimeoutPole��がCallされ、%5�にモー

タを��します。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x04
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initLib

• コマンド8�
APIの��bを-,~するためのコマンドで

す。

GUIはGUIからシリアル¹¡を
う3にこのコマン

ドをArduino Microにv7し、initLib��をCallします

。

initLib��のHIはinitLibをxJしてください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x05

setCtlVoltage

• コマンド8�
setCtlVoltage��を{びWし、モータ1(OUT_A,
OUT_B),モータ2(OUT_C, OUT_D)にgしてW4[
~(duty)[%]を�bするためのコマンドです。

setCtlVoltage��のHIはsetCtlVoltageをxJして

ください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0 1 2

Field CMD CH STEP ANGLE

Value 0x41 0x00−0x01 0x00−0x64

Field CH: モータ¢8

Field DUTY: PWM Duty
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setPWMFrequency
• コマンド8�

setPWMFrequency��を{びWし、PWM�b�を
�bするためのコマンドです。

setPWMFrequency��のHIはsetPWMFrequency
をxJしてください。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0 1

Field CMD FREQ

Value 0x67 0x00−0x03

Field FREQ: PWM�b�

setRotation
• コマンド8�
モータ1(OUT_A, OUT_B),モータ2(OUT_C, OUT_
D)にgして9��:とPWM75� を�bする

ためのコマンドです。

setRotation��のHIはsetRotationをxJしてくだ

さい。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0 1 2

�h CMD CH MODE

Value 0x44 0x00−0x01 0x00−0x05

Field CH: モータ¢8

Field MODE:  9��:とPWM75� 

setStartFlag
• コマンド8�
モータ1(OUT_A, OUT_B), モータ2(OUT_C,
OUT_D)にgしてStart, Brake, Openのいずれかのy
¢を�)するためのコマンドです。

setStartFlag��のHIはsetStartFlagをxJしてく

ださい。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0 1 2

�h CMD CH FLAG

Value 0x68 0x00−0x01 0x00−0x02

Field CH: モータ¢8

Field FLAG: モータ ON/OFFの�b

readAdc
• コマンド8�

readAdc��を{びWし、sbしたアナログピン

のMÄ£bを
うためのコマンドです。

readAdc��をCallし、¤みWしたアナログMÄ¤
をCMD 0x62とÅにv7£にQします。

readAdc��のHIはreadAdcをxJ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

（��）
2

（��）

Field CMD RECVADC

Value 0x62 0x0000−0x03FF

Field  RECVADC: アナログMÄ¤(0~1023)

readModule

• コマンド8�
readModule��を{びWし、Arduinoと�¥されて

いるモジュールを*Zするためのコマンドです。

guiSerialParse��は、readModule��をCallし、¤
みWしたアナログMÄ¤をCMD 0x49とÅにv7
£にQします。

readModule��のHIは readModule4をxJしてく

ださい。

Command from GUI to Motor Driver Kit

Byte 0

Field CMD

Value 0x48

Command from Motor Driver Kit to GUI

Byte 0
1

（��）
2

（��）

Field CMD RECVMODULE

Value 0x49 0x0000−0x03FF

Field RECVMODULE:4&1ZアナログMÄ¤
(0~1023)
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タイマレジスタ?@MN

TCCR0B ��
TCCR0Bは8bitカウンタ/タイマ0�レジスタです。

�bitvwの�のµQを9します。

� 18. 

Bit

7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

FOC0A FOC0B − − WGM02 CS02 CS01 CS00

Read/Write W W R R R/W R/W R/W R/W

ijV

Arduino Micro
0 0 0 0 0 0 1 1

LV8548モータドライバg�では IO11ピン、D3ピ
ンで�いるPWM�b�を-,�ち/げZに

7812.5 Hzとしています。(APIによりU��!R )

[Fast PWM�b�¦W�¦V]
(クロック�b� /-.�)×(1/カウンタ�）[Hz] 

= {(16.0×10^6 / 8)×(1/256) } / 10^3 = 7812.5 [Hz]

��[はwB�のようにTCCR0BのCS（Clock
Selector）3ビット�み,わせで§bされるため、

(CS02,CS01,CS00) = (0, 1, 0) を�bします。

� 19. 

CS02 CS01 CS00 OP（Q）

0 0 0 タイマ/カウンタ
N+��

0 0 1 1/1 (�¨��なし)

0 1 0 1/8

0 1 1 1/64

1 0 0 1/256

1 0 1 1/1024

1 1 0 y"クロック

1 1 1 y"クロック

¥©レジスタの�bは、initLib��(initLibxJ)、
もしくはinitLibPortSet��(initLibPortSetxJ)を、¥

©レジスタg�ピン(�3xJ)であるD3ピンまたはIO
11ピンをsbして{びWす+,に、-,�bの?ª

として�«されます。なお、initLibPortSet��を{
びWす+,に、IO11 ピン、D3ピンがsbされなけ

れば�«されません。
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TCCR1B ��
TCCR1Bは8bitカウンタ/タイマ1�レジスタです。

�bitvwの�のµQを9します。

� 20. 

Bit

7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

ICNC1 ICES1 − WGM13 WGM12 CS12 CS11 CS10

Read/Write R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W

ijV

Arduino Micro
0 0 0 0 0 0 0 0

LV8548モータドライバg�ではIO10ピン、IO9ピ
ンで�いるPWM�b�を-,�ち/げZに

7812.5 Hzとしています。(APIによりU��!R )
なお、8bitÆ�ÇOPWMがデフォルトであるた

め、TCCR1A,TCCR1Bのビットをf6する=�があ

ります。(z�)

[Fast PWM�b�¦W�¦V]
(クロック�b� /-.�)×(1/カウンタ�）[Hz]
= {(16.0×10^6 / 8)×(1/256) } / 10^3 = 7812.5 [Hz]
��[はwB�のようにTCCR1BのCS（Clock

Selector）3ビット�み,わせで§bされるため、

(CS12,CS11,CS10) = (0, 1, 0) を�bします。

� 21. 

CS12 CS11 CS10 OP（Q）

0 0 0 タイマ/カウンタ
N+��

0 0 1 1/1

0 1 0 1/8

0 1 1 1/64

1 0 0 1/256

1 0 1 1/1024

1 1 0 y"クロック,-

1 1 1 y"クロック,-

¥©レジスタの�bは、initLib��(initLibxJ)、
もしくはinitLibPortSet��(initLibPortSetxJ)を¥©
レジスタg�ピン(�3xJ)であるIO9ピンまたは

IO10ピンをsbして{びWす+,に、-,�bの?

ªとして�«されます。なお、initLibPortSet��を
{びWす+,に、IO9ピン、IO10ピンがsbされな

ければ�«されません。
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TCCR3B ��
TCCR3Bは8bitカウンタ/タイマ3�レジスタです。

�bitvwの�のµQを9します。

� 22. 

Bit

7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

ICNC3 ICES3 − WGM33 WGM32 CS32 CS31 CS30

Read/Write R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W

ijV

Arduino Micro
0 0 0 0 0 0 0 0

LV8548モータドライバg�ではD5 ピンで�いる

PWM�b�を-,�ち/げZに7812.5 Hzとしてい

ます。(APIによりU��!R )
なお、8bitÆ�ÇOPWMがデフォルトであるた

め、TCCR1A,TCCR1Bのビットをf6する=�があ

ります。(z�)

[Fast PWM�b�¦W�¦V]
(クロック�b� /-.�)×(1/カウンタ�）[Hz]
= {(16.0×10^6 / 8)×(1/256) } / 10^3 = 7812.5 [Hz]
��[はwB�のようにTCCR3BのCS（Clock

Selector）3ビット�み,わせで§bされるため、

(CS32,CS31,CS30) = ( 0, 1, 0) を�bします。

� 23. 

CS32 CS31 CS30 OP（Q）

0 0 0 タイマ/カウンタ
N+��

0 0 1 1/1

0 1 0 1/8

0 1 1 1/64

1 0 0 1/256

1 0 1 1/1024

1 1 0 y"クロック,-

1 1 1 y"クロック,-

¥©レジスタの�bは、initLib��(initLibxJ)、
もしくはinitLibPortSet��(initLibPortSetxJ)を¥©
レジスタg�ピン(�3xJ)であるD5ピンをsbして

{びWす+,に、-,�bの?ªとして�«されま

す。なお、initLibPortSet��{びWす+,に、D5ピ
ンがsbされなければ�«されません。
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TCCR4B ��
TCCR4Bは10bit カウンタ/タイマ4�レジスタで

す。�bitvwの�のµQを9します。

� 24. 

Bit

7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

PWM4X PSR4 DTPS41− DTPS40 CS43 CS42 CS41 CS40

Read/Write R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W

ijV

Arduino Micro
0 0 0 0 0 0 0 0

LV8548ドライバg�ではD6ピン,IO13ピンで�い

るPWM�b�を-,�ち/げZに7812.5 Hzとして

います。(APIによりU��!R )

[Fast PWM�b�¦W�¦V]
(クロック�b� /-.�)×(1/カウンタ�）[Hz]

= {(16.0×10^6 / 8)×(1/1024) } / 10^3 = 7812.5 [Hz]
��[はwB�のようにTCCR4BのCS（Clock

Selector）4ビット�み,わせで§bされるため、

(CS43,CS42,CS41,CS40) = ( 0,1,0,0) を�bします。

� 25. 

CS43 CS42 CS41 CS40 OP（Q）

0 0 0 0 タイマ/カウンタ
N+��

0 0 0 1 1/1

0 0 1 0 1/2

0 0 1 1 1/4

0 1 0 0 1/8

0 1 0 1 1/16

0 1 1 0 1/32

0 1 1 1 1/64

1 0 0 0 1/128

1 0 0 1 1/256

1 0 1 0 1/512

1 0 1 1 1/1024

1 1 0 0 1/2048

1 1 0 1 1/4096

1 1 1 0 1/8192

1 1 1 1 1/16384

¥©レジスタの�bは、initLibPortSet��(initLib
PortSetxJ)を¥©レジスタg�ピン(�3xJ)である
D6ピン、IO13ピンをsbして{びWす+,に、-,
�bの?ªとして�«されます。なお、initLibPort
Set��を{びWす+,に、D6ピン、IO13ピンがs
bされなければ�«されません。

IO9ピン IO10ピンを8bit
�PWM(※)に��する

*:ATmega32u4にÈ¬される=�b�PWMbU�<
モードIO9ピン IO10ピンを8bit=�PWMに�bする

ために、wB�のように�bを
います。

� 26. TCCR1B

bit

7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

ICNC1 ICES1 − WGM13 WGM12 CS12 CS11 CS10

Read/Write R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W

��V

Arduino Micro
0 0 0 0 1 0 0 0
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� 27. TCCR1A

bit

7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

COM1A1 COM1A0 COM1B1− COM1B0 COM1C1 COM1C0 WGM11 WGM10

Read/Write R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W

��V

Arduino Micro
0 0 0 0 0 0 0 1

D5ピンを8bit
�PWM(※)に��する

*:ATmega32u4にÈ¬される=�b�PWMbU�<
モード

D5ピンを8bit=�PWMに�bするために、wB�
のように�bを
います。

� 28. TCCR3B

bit

7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

ICNC3 ICES3 − WGM33 WGM32 CS32 CS31 CS30

Read/Write R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W

��V

Arduino Micro
0 0 0 0 1 0 0 0

� 29. TCCR3A

bit

7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

COM3A1 COM3A0 COM3B1− COM3B0 COM3C1 COM3C0 WGM31 WGM30

Read/Write R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W

��V

Arduino Micro
0 0 0 0 0 0 0 1

D6ピン、IO13ピンを8bit
�PWM(※)に��する

*:ATmega32u4にÈ¬される=�b�PWMbU�<
モード

D6ピン、IO13ピンを8bit=�PWMに�bするため

に、wB�のように�bを
います。

� 30. TCCR4B

bit
7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

PWM4X PSR4 DTPS41 DTPS42 CS43 CS42 CS41 CS40

Read/Write R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W

��V

Arduino Micro
0 0 0 0 0 0 0 1

� 31. TCCR4A

bit
7(MSB) 6 5 4 3 2 1 0(LSB)

COM4A1 COM4A0 COM4B1− COM4B0 FOC4A FOC4B PWM4A PWM4B

Read/Write R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W R/W

��V

Arduino Micro
0 0 0 0 0 0 1 1

��1�

TCCR0��による3�

¥©LV8548モータドライバ&'APIでは、TCCR0
の��[を�!しており、Arduino Microのデフォル
トライブラリ��に�Xがありま す。wB��が­

É56しないため、=�に�じて%6する=�があ

ります。tone()、analogRead()、 micros()、millis()、
delayMicroseconds()、delay()
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#Rパラメータ/テーブル//0 �

#Rパラメータ�!

µGパラメータ?
をwBに9します。

� 32. #Rパラメータ�!  

# パラメータ" ;<A #$ STU�

PROTECTED

1 motor1RotateMode ROTATION_FW_BK(0) モータ1�
PWMモード

setRotationで�!

2 motor2RotateMode ROTATION_FW_BK(0) モータ2�
PWMモード

setRotationで�!

3 motor1Duty DUTY_MIN(0) モータ1�Duty setControlVoltageで�!

4 motor2Duty DUTY_MIN(0) モータ2�Duty setControlVoltageで�!

5 motor1StartFlag FLAG_OFF モータ1�Start�� setStartFlagで�!

6 motor2StartFlag FLAG_OFF モータ2�Start �� setStartFlagで�!

7 inPin[4] - PWMW4ピン

PRIVATE

8 DUTY_MIN 0 Duty[%] �Ê¤ G�V

9 DUTY_MAX 100 Duty[%] �\¤ G�V

10 FLAG_OFF 0 モータストップ G�V

11 FLAG_ON 1 モータスタート G�V

12 FLAG_BRAKE 2 モータブレーキ G�V

13 ROTATION_FW_BK 1 Forward&Brake G�V

14 ROTATION_FW_SB 0 Forward&Standby G�V

15 ROTATION_RV_BK 3 Reverse&Brake G�V

16 ROTATION_RV_SB 2 Reverse&Standby G�V

17 ROTATION_SB_SB 4 Standby G�V

18 ROTATION_BK_BK 5 Brake G�V

19 MOTOR_NO1 0 モータ1 G�V

20 MOTOR_NO2 1 モータ2 G�V

21 PIN_NUMBER_MIN 1 ピンtu��V(A0) G�V

22 PIN_NUMBER_MAX 5 ピンtu��V(A5) G�V

23 SRMES_GET_ID 0x03 getId
シリアルメッセージ

#\�

G�V

24 SRMES_POLLING_ID 0x04 timeoutPol
シリアルメッセージ

#\�

G�V

25 SRMES_SET_INITIAL 0x05 initLib APIgËシリアルメッセ
ージ*Z�

G�V

26 SRMES_CTL_VOLTAGE 0x41 setCtlVoltage APIg�

シリアルメッセージ

#\�

G�V

27 SRMES_ROTATION 0x44 setRotation APIg�

シリアルメッセージ

#\�

G�V
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� 32. #Rパラメータ�! (continued)

STU�#$;<Aパラメータ"#

PRIVATE

28 SRMES_PWM_FREQSET 0x67 setPWMFrequency APIg�

シリアルメッセージ

#\�

G�V

29 SRMES_START_FLAG 0x68 setStartFlag APIg�

シリアルメッセージ

#\�

G�V

30 SRMES_READ_MODULE 0x48 readModule APIgËシリアル
メッセージ*Z�

G�V

31 SRMES_RES_READ_MODULE 0x49 readModule API4Ë®�gËシ
リアルメッセージ*Z�

G�V

32 SRMES_RES_READ_ADC 0x62 readAdc APIË®�gËシリ
アルメッセージ*Z�

G�V

33 SRMES_READ_ADC 0x64 readAdc APIgËシリアルメ
ッセージ*Z�

G�V

34 PWM_FREQ_DividingRatio_8 0 "#]1/8
PWM�b�7.813 kHz

G�V

35 PWM_FREQ_DividingRatio_64 1 "#]1/64
PWM�b� 0.977 kHz

G�V

36 PWM_FREQ_DividingRatio_256 2 "#]1/256
PWM�b� 0.244 kHz

G�V

37 PWM_FREQ_DividingRatio_1024 3 "#]1/1024
PWM�b� 0.061 kHz

G�V

#RLVW�!

µGDFÌ?
をwBに9します。

� 33. #RLVW�!

# LVW" #$

1 SrMesDivCtlVoltage setCtlVoltageシリアル�7パラメータ¯°DFÌ

2 SrMesDivPwmFreqset setPWMFrequencyシリアル�7パラメータ¯°DFÌ

3 SrMesDivRotation setRotationEnableシリアル�7パラメータ¯°DFÌ

4 SrMesDivStartFlag setStartFlagシリアル�7パラメータ¯°DFÌ

5 SrMesDivReadAdc readAdcシリアル�7パラメータ¯°�DFÌ

6 SrMesDivRecvReadAdc readAdcË®�シリアル�7パラメータ¯°�DFÌ

7 SrMesDivRecvReadModule readModuleシリアル�7パラメータ¯°�DFÌ
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#R/0�!

µG��?
をwBに9します。

� 34. #RLVW�!

# /0" #$ CallX/0

1 motorRotation ArduinoのanalogWrite
��により�W4PinにPWMW4�bを
う
ことで、モータの9�&'を�
する

setCtlVoltage
setRotation
setStartFlag

2 dutyRateToValue Duty[%]をduty¤(0～255)に�Íする motorRotation

3 setTCCR0 TCCR0レジスタの�bを
う initLibPortSet

4 setTCCR1 TCCR1レジスタの�bを
う initLibPortSet

5 setTCCR3 TCCR3レジスタの�bを
う initLibPortSet

6 setTCCR4 TCCR4レジスタの�bを
う initLibPortSet

7 setPinMode ピンをOutputに~� initLib
initLibPortSet

8 timeoutPol ポーリングタイムアウトoにモータを�� guiSerialRead

9 dutyRateToReverseValue Duty[%]をduty (0～255)に��する motorRotation

Arduino PWM=>とDutyの?�

• motorRotation
setCtlVoltage��、setRotation��、setStartFlag�
�でそれぞれ�bされるPWM Duty、9��:と

PWM75� 、モータのStart, Open, Brakey¢を
ArduinoのPWMW4��analogWrite()によって

Arduinoの�W4ピンにPWMW4を
います。�

ピンへのW4を
う3に、dutyRateToValue��を
{びWし、setCtlVoltage��で�bされたPWM
Duty[%]をduty¤に�Íした¤をanalogWrite()に�
bします。

• dutyRateToValue
setCtlVoltage��で�bされたPWM Duty
(0%~100%)を0~255のduty¤に�Íします。

�ÍVはwB
duty = Round ((PWM Duty[%] × 255) / 100)

*Round = ÎÏÐ3
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ハードウエア12

�YZ[

,\,]について

LV8548のデータシートには®¯56±ÑとしてM
NM�が4.0～16 VとLbされています。

この²ÒのM�がICにÓAされているとき、ICは

Ôbして56することを9しています。

ただし、そのM�でモータを75することになる
ため、この²ÒのM�であってもモータにとっては

^すぎて75できなかったり、=すぎてモータを»

�させる+,があります。

また、Õき³²³が^いモータを%�した+,、

´Mµが�じ、ICが¶�するR Öがあります。%

�するモータのスペックを�uのうえ、M�を§b
してください。

MNにMnを%�する+,、M�が^wして4 Vv
wになることがabされます。このとき、ICµGの

9·56が×Ôbとなる+,があるため、ICが%5
�に56を��します。（0M�Ø¸& ）
また、モータを75するとMNM�がÙち/がる"
¹が`こることがあります。LV8548は�\b¯とし

て20VをLbしていますので、ºZであってもこの

M�を»えることはIC¶�のÚÛとなります。

（P44 「PWMモード=Forward/Reverse↔Openの+,
」xJ）

^_,`について

モータドライバICがµ
するW4トランジスタ

や、ICチップとICピンを��する¼Ü³がµせるM
µは�られています。これv/のMµをµすとIC¶
�のÚÛとなります。これにより、モータドライバ

ICは&1ごとにW4�\Mµ（vwIomax）がLb
されています。

LV8548のIomaxは1AとLbされており、これを»
えないようにV�が=�です。

また、IomaxはÉにµせるMµを�Ýするものでは

ありません。IomaxvwのMµ¤であっても、½;
/¾により56が��することがあります。（��
xJ）

�Yabについて

ÞßÌ�$は�\b¯ジャンクション½;
（150°C�z）を»えるとIC¶�のÚÛとなりま

す。

�の@い�をすると、�\b¯ジャンクション½
;までは­É56が,¾されます。

IC、(にモータドライバICはM4を¿Àし、それ
%Ìが�Áします。%�ªàの�Ò½;とICの%á
�Áにより、ICµGの½;が�\b¯ジャンクショ
ン½;を»えるとICが%5�に56を��します。

（サーマルシャットダウン& ）また、ICの�\b
¯、®¯56±Ñ、M��(Öは�Ò½;（Ta）が

25℃でLbされているということをご	
くださ

い。（HしくはLV8548 ICのデータシートをごxJ
ください。）

/c�de

fg,]とは

モータはM�エネルギーを&Âエネルギーに�Í

するとmZに、その�となる�Mもしています。こ

のときに��するM�を�`M�、�`M4、Ã`
M�とも{びます。

モータの`5Zは�`M�が��しておらず、モ

ータへのÓAM�とモータのÕき³²³によるMµ
がµれます（Ä3Mµ）。

Ä3Mµはモータ`5Zの.Z-ではあります

が、モータ75Mµのピークとなります。

�`M�はモータの9�スピードがあがるにつれ

て\きくなり、ÓAM�をäち¿すåきをするた

め、モータ75Mµは0æします。

Hブリッジとは

n8のようにBaseboardのモータ��t�
（OUT_A,OUT_B,OUT_C,OUT_D）につながるICの

t�µG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|
¦をD<することから、この9·をHブリッジと{

びます。

LV8548は2�のHブリッジをµ
しています。

これにより、DCモータを2çないしステッパモー

タ（バイポーラタイプ）を1ç75することができ

ます。
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� 8. LV8548 の H ブリッジhijkによる,`lm

③

OUT_A OUT_B

① ②④

Forward/ Reverse<−>Open

Forward/ Reverse<−> Brake

M M MM

���	のトランジスタ ���	のダイオード

OUT_AOUT_AOUT_A OUT_B OUT_BOUT_B

PWMとは
LV8548のDCモータ&'にも�いているPWMと

は、Pulse Width Modulation（パルス]�:）のÅで

す。モータにMnをq�つないだときのように?b

のM�をÓAするのではなく、パルスyのM�をÓ

Aし、èéÓAM�を�~させることでモータの9
�スピード、トルクをコントロールし、モータを«

~よく75するためにêく�いられている&'�V
です。

ただし、あるパルス]におけるモータの9�スピ
ード、トルクは½;やÆxなど、?bの±Ñwにお

いてØたれるものであり、これらの±Ñが�~した

+,、9�スピード、トルクにも�~が�じます。

�えば、56±Ñが�~しても9�スピードをØ
ちたい+,はフォトインタラプタのようなセンサー

をシステムに�み�み、9�スピードをz{してパ

ルス]を:Çするなどの� がYえられます。

LV8548では2つのパターンのPWM&'により、H
ブリッジトランジスタのON/OFFを¹り�えてDCモ
ータを75します。

PWMモード＝Forward/Reverse<−>Brakeの+,（n
8、9xJ）

3.ëÓの2つのトランジスタがONしてOUT_Aから

OUT_Bの�:にMµがµれます。

（�9�の+,はOUT_A£はwのトランジス

タ、OUT_B£は/のトランジスタがONしま

す。）このy¢がPWM�,にìめる�,をON
Duty（オン デューティ）と{び、この\Êが

モータスピードの\Êに�Xします。

4. OUT_Aの/トランジスタがOFFして、MNから
のMµ�sがU�えます。

コイルは①とmじ�:にMµをµそうとする

（コイルのíÖMµ）ため、ICµ
のî�Óの

ダイオードを�Éして、ÊÓの�·でMµがµ
れます。

②のy¢がなく、①から③にËÌした+,、ï
にOUT_Aの/トランジスタのOFFが�れ、wト

ランジスタがONすると、MNとGNDがショー

トy¢となり、\Mµがµれるðれがあります

（Í�Mµ）。これをÎぐためにLV8548では②

が�けられており、このy¢はごくわずかなZ
-に�られます。

また、③から�の①に¹り�わる3もm�に②

を�ÉしてÍ�MµをÎ�しています。

5. OUT_AのwトランジスタがONして②のMµル
ープがÏÙされます。

②③はMµの�sNが�たれているため、Mµ
は±々に0æしていきます。

このとき、2つのwトランジスタがONしてOUT
_A、OUT_BのMÆがほぼGNDレベルのmMÆ
になります。またモータ9��にこのy¢をØ
つと9�Mµがなくなったz、�`M�による

�:きのMµがコイルにµれるため、モータは

º0�します。

これらのことから、③をショートブレーキとよ
びます。

ただし、PWM75�の③のZ-はmÉに.い

ため、モータにブレーキがかかることはありま

せん。

①→②→③→②→①→②→③→・・・というy¢
ËÌによって、Í�Mµが��することのないモー

タ75がR です。

PWMモード＝Forward/Reverse↔Openの+,（n8,
10xJ）
① ëÓの2つのトランジスタがONしてOUT_A

からOUT_Bの�:にMµがµれます。

（�9�の+,はOUT_A£はwのトランジス

タ、OUT_B£は/のトランジスタがONしま す。）
このy¢がPWM�,にìめる�,をDuty（デューテ
ィ）と{び、この\Êがモータスピードの\Êに�
Xします。

④ OUT_Aの/トランジスタ、OUT_Bのwトラン

ジスタがOFFして、MNからのMµ�sがU�えま

す。

http://www.onsemi.jp/


LV8548MCSLDGEVK

www.onsemi.jp
37

コイルは①とmじ�:にMµをµそうとするため、

ICµ
のî�Óのダイオードを�Éして、ÊÓのル

ープでMµがµれます（9�Mµ）。

モータ9��にこのy¢をØつと9�Mµがなくな

ったzは�`M�によるMµをµす�·がないた

め、モータはñÖで9りながら、0�して�まりま

す。

④のとき、9�MµはMNに�っていきます。

Ôb~MNの+,、このMµをòóして、ÓAM
�をØつことができますが、ACアダプタやMnの+

,、Mµをòóすることができず、\きなM�/¾
をôき`こします。

これにより、ICにÓAされるM�がº/¾し、IC
の¶�にÐる+,があります。

LV8548の+,、MNM�の�\b¯が20 VとLb
されており、これを»えないようにV�が=�で

す。

Baseboardに�¨されている100 �FのM
コンデン
サはこのときのM�/¾をõえるåきをします。

（n11xJ）
このM�/¾をõえる� として、n11に9すよう

なM�クランプ9·をß3する� があります。

Tr：FQP20N06, Di：1N5240B（ともにオンセミコ

ン ダ ク タ ー ） , R 1 ： 1 5 0 � と し た + , 、

R2を100～330 �の²Òで:;することでVCCM�を
20 Vvwに&�することができます。VCCM�が�
b¤を»えるとTrがONして、M�/¾のÚÛとなる

MµをGNDにöくことで、それv/のM�/¾をõ
えます。

� 9. PWMno+（Forward/Reverse�Brake） � 10. PWMno+（Forward/Reverse�Open）

� 11. p�,`による,\,]のqちrがりと,sコンデンサのtu

÷�モータドライバICで

12 V ACアダプタをMNとして

r300 mAでモータを75した

とき、n3.2.1④の9�Mµに

よるMNM�のÙち/がりの

��（コンデンサÒ��）

2.88 V

12 V

コンデンサ��z、

r1.5 Aでモータを75したと

き、n3.2.1④の9�Mµによ

るMNM�のÙち/がりの�

�

0.6 V

http://www.onsemi.jp/
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� 12. ,\,]クランプpm+

Tr

Di

R1

R2

VCC

vwレイアウトのxyz
モータドライバICを��するÇÓは、Mµ、M4
¿Àによる�Á、モータ75によるノイズなどをY
øしたレイアウトを«さないと、,¾されるパフォ

ーマンスがÂられない+,があります。

LV8548はùÔな& の�$であるため、[Õ��
�のúÖ;はありますが、ポイントをkHします。

VCC（,\）－ GND{には|ずコンデンサを?}する

モータを9すためにMNからモータにMµが�s
されます。そのº-、MNM�が×wします。PWM
&'の+,、この"¹がØ�するため、ICのµG9
·の56が×Ôbになることがあります。このM�

×wをõえるため、コンデンサを�¨します。

このコンデンサはICのできるだけÙくに�¨するこ

とがÚ�です。

VCC、GND、OUTのラインは~く、�く

この312のラインは\きなMµがµれます。Iく

、Ûいラインは²³をÙつことになり、�ÁやM�

×wのÚÛになります。

ûüÇÓで��する+,は、ü-のmじラインmý
をスルーホールで��し、²³�をさげる� もあ

ります。

� pm�のGNDとパワー�のGNDはOけて��する

ICによっては212のGNDピンをÙっているもの

があります。ICµGの&'9·ÜのGNDピンをSGN
D、モータ75MµがµれるパワーÜのGNDをPGN
Dなどとしています。1で^_したMNM�の×wと

は�に、モータ75MµがGNDにµれることで、G
NDのÝ³²³とMµの��で、GNDのレベルがÙ

ち/がります。この�Xを&'9·が�けると、&

'のÇOとなるGNDレベルが�5するため、Þ56
のÚÛとなります。これを�けるため、SGNDとPG
NDはß4�けてÝ³し、VCC−GND-コンデンサが

�¨されているGNDのÆ¨で1Wあわせするのが	
aです。

LV8548の+,はSGND、PGNDの¼Zはありません
が、ArduinoのGNDとの��ラインはÇÓàáのÞ

�に\きなáâをとり、コンデンサのãàでLV8548
のGNDに��しています。

http://www.onsemi.jp/
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GND

VCC

パワーÜ

GNDエリア

コンデンサ

GND の

��W

&'9·Ü

GNDエリア

IC

IC ��á

àá

（IC ��á

からä{）

� 13. vwレイアウトのxyz

Arduino の GND との

��ピン

http://www.onsemi.jp/
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ボードpm.

モータドライバモジュール (LV8548MCSLDGEVB)

� 14. LV8548MCSLDGEVBモジュールpm.

� 35. LV8548MCモータドライバモジュール R��

R��: 0� R�" A �$� 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 1608(0603Inch)

R2 1 チップ ¡ 100 kΩ,
0.1 W

±5% 1608(0603Inch) KOA RK73B1J**104J

C1 1 チップコン
デンサ

10 �F,
50 V

±20% 3225(1210Inch) ¢£
+¤ GRM32ER71H106KA12L

CN1A, 1B 1 ピンヘッダ 12 pins x 2 - 30.48 x 5.08 Wurth Elektronik 61302421121

CN2 1 ピンヘッダ 12 pins - 30.48 x 2.54 Wurth Elektronik 61301211121

PCB 1 ¥¦ - 30.48 x 20.32

R1にはなにも��しないでください。

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

� 15. ONBB4AMGEVB ベースボードpm.

• 9·nµのmじピンrmýはÝ³で��されています。

• DCジャックにコネクタを�3すると、CN6のV−はオープンとなります。

これにより、CN6にZのMNを��しても»�のÚÛとはなりません。

mZにCN6からのM�34はå«となります。またV−からGNDレベルにアクセスすることはできません。

HしくはメーカサイトをごxJください。

https://katalog.we−online.de/en/em/DC_RIGHT_ANGLED_6_4_69410X301002?sid=c33324d235

• ArduinoのMNはUSBコネクタから�sされます。

スタンドアローン56Zはスマートフォン�M�からの USBsMもR です。

• ArduinoのGND, 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�3される

ことによって��します。

http://www.onsemi.jp/
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� 36. ベースボード R��

R��: 0� R�" A �$� サイズ メーカ ��"

D1 1 ダイオード - - SOD123 オン

セミコンダクター

MBR230LSFT1G

CN1,2 2 Arduino Micro�
コネクタ

- - �1.02 x17 -2.54
pitch

¨©	ª FSS-41085-17

CN3 1 モジュール-

コネクタ

- - �1.02 x12 x2lines
-2.54 pitch

Wurth Elektronik 61302421821

CN4 1 モジュール-

コネクタ

- - �1.02 x12 -2.54
pitch

Wurth Elektronik 61301211821

CN5,7,
8

3 モータ��-

コネクタ

- - �1.1 x4 -3.5 pitch Wurth Elektronik 691243110004

CN6 1 �«��-

コネクタ

- - �1.1 x2 -3.5 pitch Wurth Elektronik 691214110002S

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

J2 1 UART�
ピンヘッダ

- - �1.1 x4 -2.54
pitch

Wurth Elektronik 61300411121

C1 1 ��コンデンサ 100��F,
50 V

±10% - Wurth Elektronik 860020674015

PCB 1 PCB - - 80 x 60

ベースボードのpわりに%6ÇÓなどを%�する

+,はVCC−GND�5�に6ずC1�8の��コンデ

ンサを��してください。Ò�¨はモジュールの¶
�、»�のÚÛとなります。

ON Semiconductor¬びON SemiconductorのロゴはON Semiconductorという®uを,うSemiconductor Components Industries, LLC $しくはその�¯2の°±¬び/または²の
±における®³です。ON Semiconductorは´%、®³、&+µ、トレードシークレット(¶·¸¹)と²の�º¤»µに�するµ¼を½»します。ON Semiconductorの
7/´%
の'-��リストについては、¾�のリンクからご(いただけます。www.onsemi.com/site/pdf/Patent−Marking.pdf. ON Semiconductorは�¿なしで、ÀÁ)*の
7の��を
�うことがあります。ON Semiconductorは、いかなる´�のÂºでの
7の'^Ãについて½+しておらず、また、おÄÅの
7においてK,の$-や,-からÆじた-Ç、
´に、È�º、��º、ÉÊºなËÌなど�ÍのËÌに�して、いかなる-Çも.うことはできません。おÄÅは、ON SemiconductorによってÏÐされたサポートやアプリケー
ションÒÓのÔÕにかかわらず、すべてのOÖ、/�、×�Ãの0Øあるいは³Ùの1ÚをÛむ、ON Semiconductor
7を,-したおÄÅの
7とアプリケーションについて�
Íの-Çを.うものとします。ON SemiconductorデータシートやÜÅÁに�される�2Ãのある「³Ùº」パラメータは、アプリケーションによってはÝなることもあり、f3
のÃ2もo�の45により�vする�2Ãがあります。「³Ùº」パラメータをÛむすべてのN+パラメータは、ご,-になるアプリケーションに$じて、おÄÅの_6Þ78
においてß"à+されるようお9い:します。ON Semiconductorは、その´%µやその²のµ¼の�、いかなるライセンスも%;しません。ON Semiconductor
7は、Æá<
â=>や、いかなるFDA (°±?7ã@7ä)クラス3のãåYª、FDAがcAしない��において)�もしくはBæのものと"BされるãåYª、あるいは、çèへのéêを��
としたYªにおけるC0"7などへの,-をë{した�	はされておらず、また、これらを,-��としておりません。おÄÅが、このようなë{されたものではない、%�さ
れていないアプリケーション-にON Semiconductor
7をDAまたは,-したs^、たとえ、ON Semiconductorがその"7の�	または
Eに�して5mがあったとìíされ
たとしても、そのようなë{せぬ,-、またî%�の,-に�Fしたïð*から、È�、ñは��ºにÆじるすべてのクレーム、�-、ËÌ、4�、およびòGóôなどを、
おÄÅの-ÇにおいてHõをお9いいたします。また、ON Semiconductorとそのö÷、ø·÷、�¯2、�F¯2、ù'úに�して、いかなるËÌもûえないものとします。
ON SemiconductorはI-Y¯ü*/ý\þ�I-ìです。このJôは'-されるあらゆる&+µOの��となっており、いかなるLOによっても�Kすることはできません。
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