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7.1.1�DC�motor의개요및내부구성도

7.1�DC�Motor�이론및실습

• 직류전류를전원으로이용하여돌아가는모터

• 정류자편,브러쉬,전기자및계자코일로구성

• 전압을인가하면회전자도선속에전류가흐름

=>주변자석(고정자)과상호작용하여플레밍의왼손법

칙에의해힘이생겨회전자가계속돌아감

• 대부분의가전기기(세탁기,선풍기,믹서등) ,도구및장난
감에서핵심부품으로사용



7.1.2�Transistor를이용한DC�motor�제어회로

7.1�DC�Motor�이론및실습

• Transistor를이용하여DCmotor를제어하는방법

① Vce전압이낮은경우

Collector와 emitter사이에전압이낮을경우의회로,효율이

가장좋은경우의회로

② 역기전력방지를위한제어회로

저전력의DCmotor를구동하면서역기전력이발생할우려

가 있을 경우에 다이오드를 이용하여 역기전력을 방지하는

회로를구성

③ Vce전압이놓은경우

Transistor의출력전압을높게형상하는경우,실제고전력모

터를사용할때구성

④ 증폭기를이용한경우

Vce 전압을높게형성하고 emitter 전압과입력전압을비교

하여증폭형태로base에입력되는전압을조절하는회로



7.1.3�Transistor를이용한DC�motor�제어용H�­회로구성하기

7.1�DC�Motor�이론및실습

• NPN형과PNP형 transistor 2개씩사용하여모터의정
회전과역회전을하기위한H­회로를구성

• H­회로

Transistor의Q1의Q4가작동하면모터는정회전하고,

transistor의Q2와Q3가작동하면모터는역회전하는

제어방식으로H자형태로구성

• 단순히 모터를 정회전과 역회전을 제어하는 경우 사용
(모터의RPM을제어하는회로X)



7.1.4�BA6208�DC�motor�전용 IC를이용한모터제어회로

7.1�DC�Motor�이론및실습

• BA6208

­ H­회로의원리가내장된DCmotor제어전용IC

­ 9핀(1, 4, 9번은사용하지않는포트)

­ 입력은 2, 3번으로신호를인가하면 7, 8번에모터

를연결하여H­회로방식으로제어

­ DCmotor를구동하기위한전원

① 5번(GND, 0V), 6번 (Vcc, +5V이상)에공급

② 정전압을 인가하기 위해 사이에 세라믹 콘덴

서추가

0     PWM    정회전 속도
1 PWM    역회전 속도



실습3.�BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor�정 /�역회전제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

• H ­회로1개가들어있는모터전용 IC BA6208을이용하
여정/역회전을제어할수있는실습을수행

• 실험 장비 : 전원공급장치 (DC 0 ~ 30V), 멀티테스터기,
BreadBoard

• 실험재료 : DCmotor, BA6208모터전용 IC, 저항 (100
Ohm),점퍼선



실습3.�BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor�정 /�역회전제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

• BA6208 IC의제어신호에따른출력신호결과



실습3.�BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor�정 /�역회전제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

• BA6208을이용한DCmotor제어프로그램결과



[과제8]BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor�PWM�제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

• PWM제어신호:펄스주기를나누고그구간안에서‘1’과 ‘0’의비율에의하여RPM을조절할수있는제어신호

• ‘1’의비율을10%,20%,50%,80%,100%로키우면RPM은점점증가(평균전압증가)



[과제8]BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor�PWM�제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

• BA6208모터전용IC를이용한DCmotor PWM제어프로그램



실습4.�BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor� PWM�속도제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

• H ­회로1개가들어있는모터전용 IC BA6208을이용하
여정/역회전을제어할수있는실습을수행

• 실험 장비 : 전원공급장치 (DC 0 ~ 30V), 멀티테스터기,
BreadBoard

• 실험재료 : DCmotor, BA6208모터전용 IC, 저항 (100
Ohm),점퍼선



실습4.�BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor� PWM�속도제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

• BA6208 IC의제어신호에따른출력신호결과

PE.2와 PE.3에 신호를 입력하면 모터가 회전

PE.2

PE.3



실습4.�BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor� PWM�속도제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

#include <mega128.h>
#include <delay.h>
void setDCMotor(unsigned int dir, unsigned int speed)
{

if(dir == 0)
{
PORTE.2 = 0;
OCR3AH = (speed>>8)&0xff;
OCR3AL = speed&0xff;
} 
else
{
PORTE.2 = 1;
OCR3AH = ((1023-speed)>>8)&0xff;
OCR3AL = (1023-speed)&0xff;
}

}



실습4.�BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor� PWM�속도제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

void main(void)
{

DDRE = 0x0c;
PORTE = 0x00;

TCCR1A=(1<<COM1A1) | (0<<COM1A0) | (0<<COM1B1) | (0<<COM1B0) | 
(0<<COM1C1) | (0<<COM1C0) | (1<<WGM11) | (1<<WGM10);
TCCR1B=(0<<ICNC1) | (0<<ICES1) | (0<<WGM13) | (0<<WGM12) | (1<
<CS12) | (0<<CS11) | (0<<CS10);
TCNT1H=0x00;
TCNT1L=0x00;
ICR1H=0x00;
ICR1L=0x00;
OCR1AH=0x00;
OCR1AL=0x00;
OCR1BH=0x00;
OCR1BL=0x00;
OCR1CH=0x00;
OCR1CL=0x00;



실습4.�BA6208�모터전용IC를이용한DC�motor� PWM�속도제어실험

7.1�DC�Motor�이론및실습

while (1)
{

setDCMotor(0, 500);
delay_ms(1000);
setDCMotor(0, 0);
delay_ms(1000);
setDCMotor(1, 500);
delay_ms(1000);

}
}



7.1�DC�Motor�이론및실습



7.1�DC�Motor�이론및실습



7.1�DC�Motor�이론및실습



7.1�DC�Motor�이론및실습



7.1�DC�Motor�이론및실습



7.1�DC�Motor�이론및실습



7.1�DC�Motor�이론및실습



7.1�DC�Motor�이론및실습



7.2.1�RC�Servo�motor의개요

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

• ServoMotor

­ 추종한다/따른다는의미로서명령을따르는모터라는뜻

­ 모터와제어구동보드(제어회로와알고리즘)를포함

­ 정확한위치와속도제어가능

­ CCTV카메라,캠코더,프린터등에사용



7.2.2�RC�Servo�motor의내부구성도

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

• 서보구동부에서위치명령을입력받아서보모터를제어

• 엔코더를이용한위치검출을통해피드백제어시스템을구성하여구동
장치부의위치제어를함



7.2.3�RC�Servo�motor의내부구조도

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

• 위의그림과같이DC모터와제어회로,알고리즘으로구성

• 제어신호를펄스로인가 => 펄스에따라특성각도를유지(피드백제어기능)



7.2.4�RC�Servo�motor의하드웨어구성도

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

• RC서보모터의선

­ 검은색:그라운드

­ 적색:전원(4.8V~6V)

­ 노란색:제어신호선(각도제어)

• 현재드라이버포트는8개의RC서보모터를제어할수있
도록구성



7.2.5�RC�Servo�motor의제어입력신호에따른각도변화

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

• 제어입력신호의주기:20ms (0.02초)

• 펄스주기와내부PWM제어방식으로ON시간조절하여각도를제어

­ ON시간:0.7ms ­0도,2.3ms -180도

• 각도변화에따른펄스계산방법

­ 0도에서180도까지의ON시간간격계산

2.3ms ­0.7ms=1.6ms

­ 45도계산

180 :1.6=45 : x

x= (1.6*45) / 180=1.1ms



7.2.6�RC�Servo�motor의구동원리

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

• RC서보모터는180도의각도를제어할수있음

• 실제 0도는 0.7ms, 180도는 2.3ms로 펄스의 ON 시간을
조절하여각도제어

• 주기는20ms (0.02초)를주기로펄스를발생

• 중앙에위치한상태에서,

• 2ms의펄스가인가되면시계방향으로90도,

• 1ms의펄스가인가되면반시계방향으로90도움직임



실습6.�Delay�함수를이용한RC�servo�motor�각도제어하기

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

1) 기초 구동실험을위한 ATmega128과 Servo motor의

하드웨어연결

① Servo motor를 PORTB의 PORTB.4(OC0)와 연결

하여SW에의해45도씩회전하는프로그램작성

② (5V ­ 신호 ­ GND) 로구성된서보모터의연결을

오른쪽(위)그림과같이구성

③ PORTC에 Push Button을 연결하여 입력 신호로

사용

④ SE-A410은 PWM 신호를 사용하여 구동, PWM

제어타이밍도는오른쪽 (아래)그림과같음

⑤ 0도에위치할때에는PWM의듀티가0.7ms가나

타나도록신호인가

⑥ 180도에위치할때에는PWM듀티가2.3ms가나

타나도록신호인가

⑦ PWM펄스주기:20ms

(위)

(아래)



실습6.�Delay�함수를이용한RC�servo�motor�각도제어하기

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

2) 90도의각도를유지하기위한프로그램구성

• 1주기에서OFF시간계산=20ms ­1.5ms=18.5ms



실습6.�Delay�함수를이용한RC�servo�motor�각도제어하기

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

3) 기초구동실험



실습7.�Timer0와가변저항을이용한Servo�motor�구동제어실습

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

1) Timer()와가변저항을이용한ServoMotor구동하드웨어연결

① PWMinput port를PORTB의OC0(PORTB.4)에연결

② 5V,GND각각연결

③ PORTF에센서모듈(가변저항)을연결

④ 가변저항을돌리면ServoMotor가함께연동되어구동



실습7.�Timer0와가변저항을이용한Servo�motor�구동제어실습

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

2) 센서모듈(가변저항)의ADC설정

① 0~180회전PWM파형+Duty PulseWidth0.7~2.3ms

② Timer0Overflow Interrupt

③ 20msPWM0.1ms단위로제어:0.7~2.3ms (16 step)

④ 20ms=20,000us=>10us단위로제어

700us~2300us (160 step)

⑤ 주파수분주비1을사용할경우

1clk당소요시간1/16000000=0.0625

0.0625*16=1us : Timer가16번count에1us소요

160번카운터10us소요

255 ­160+1=96 (0x60)부터160번카운트하면159번째카운

터값은255,160번째Overflow interrupt발생 센서모듈의가변저항ADC�설정

(AVCC�pin�사용,�PORTF.1�Enable)



실습7.�Timer0와가변저항을이용한Servo�motor�구동제어실습

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

3) Timer0 (64분주)로0.1ms를만든후펄스설정

Timer0 interrupt설정

TCNT0 ­0xE7;=>64분주에서Overflow가0.1ms간격으로발생하기위한Timer0의주기시작값

time_cnt++;=>0.1ms간격으로증가



실습7.�Timer0와가변저항을이용한Servo�motor�구동제어실습

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

4) 프로그램작성



실습7.�Timer0와가변저항을이용한Servo�motor�구동제어실습

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

4) 프로그램작성



[과제9]Timer1과가변저항을이용한RC�Servo�motor의PWM�제어(Code�Wizard�사용)

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

1) PulseWidthModulation

• Timer/Counter0~3에서사용

• 할 수 있고, Timer/Counter Control Register의 설정으로

PWM을Enable할수있음

• 출력은Ocnx핀으로가능

• 현과제에서는Timer1을이용한16bit Fast PWM을이용

아날로그핀을
PORTB.5로 바꿔주
어야 함



[과제9]Timer1과가변저항을이용한RC�Servo�motor의PWM�제어(Code�Wizard�사용)

7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

2) ATmega128의Fast PWM출력원리

• TOP값 : TCNT의최대값/PWM주기를결정(ICRn값)

• OCRn값 : TCNT와같아질때신호반전/PWM듀티비를결정

• 출력원리

① TCNT증가:High출력/OCR값과같아지면Low출력

② TCNT최대값도달(TOP값) : TCNT=0 (Overflow)

Þ High출력

③ 1번과2번반복



7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

3) ServoMotor의PWM제어(Fast PWM)

[과제9]Timer1과가변저항을이용한RC�Servo�motor의PWM�제어(Code�Wizard�사용)



7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

4) 프로그램작성

[과제9]Timer1과가변저항을이용한RC�Servo�motor의PWM�제어(Code�Wizard�사용)



7.2�RC�Servo�Motor�이론및실습

4) 프로그램작성

[과제9]Timer1과가변저항을이용한RC�Servo�motor의PWM�제어(Code�Wizard�사용)


