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1. 소개 

본 제품은 두 개의 스텝핑 모터를 구동할 수 있게 제작된 모터 드라이브 보드이다. 모터 

드라이버 칩은 SLA7024M을 사용하였다. 대부분의 부품을 SMD( 표면 실장 부품 )로 

사용하여 보드의 크기가 50 × 70 mm으로 소형이다. 모터의 구동 전류는 최대 1.5A까지 

허용된다. 

 

2. 부품 목록 

JSMOTOR-A 보드 1개, 14 핀 플랫 케이블 1개, 설명서 및 회로도. 

 

3. 스텝핑 모터의 연결 

일반적으로 스텝핑 모터에서는 6개의 선이 사용되는데 이것을 JP1이나 JP2에 연결을 

하여야 한다. 모터의 리드 선과 JP1, JP2와의 연결에는 제공되는 5264 몰렉스 커넥터를 

사용한다. 리드선의 순서는 다음과 같다. 참고로 많이 사용되는 스텝핑 모터의 선의 

색깔도 함께 표시했다. 

 

 선 번호  1  2  3  4  5  6 

 선 이름  A  센터A  /A  B   센터B  /B 

 PK243-01A  흑  황  녹  적  백  청 

 103H546-0440  등  백  청  적  흑  황 

(주) JP1, JP2를 보면 모서리가 깎인 부분이 있다. 이것이 1번 핀의 표시이다. 
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4. 제어 보드와 연결 

제어 보드( 일반적으로 CPU 보드 )의 연결은 제공되는 14핀 플랫 케이블을 사용한다. 

자작 보드와의 연결 시에는 회로도를 보고 전원 선 연결에 특히 주의하라. 

 

5. 전원 

JSMOTOR-A에는 두 개의 서로 다른 전원이 사용된다. 하나는 로직을 위한 VCC( 5V )이고 

다른 하나는 모터의 권선에 흐르는 MVCC( 9 ∼ 25V )이다. 

 

6. 제어 신호 

제어 신호는 모두 입력 신호이다. 핀 배열은 회로도를 참고하라. 

 

CLK_A  : 모터 A를 위한 클럭. 이 클럭의 속도가 모터의 속도이다. 

DIR_A   : 모터 A의 방향. 0 = 반시계 방향, 1 = 시계 방향. 

EN_A    : 모터 A의 인에이블. 0 = 디제이블( 비작동 ), 1 = 인에이블( 작동 ) 

CLK_B   : 모터 B를 위한 클럭. 이 클럭의 속도가 모터의 속도이다. 

DIR_B   : 모터 B의 방향. 0 = 시계 방향, 1 = 반시계 방향. 

EN_B    : 모터 B의 인에이블. 0 = 디제이블( 비작동 ), 1 = 인에이블( 작동 ) 

PHASE  : 모터의 상( phase ) 구동 방식( 여자 방식 )을 결정한다. 0 = 1-2 상, 1 = 2 상 

cf) 클럭은 0V → 5V → 0V로 변하는 신호를 말한다. 

 

7. 모터의 전류 제한 

동작 시에 모터의 권선에는 구동 전류가 흐른다. 본 보드는 이 전류의 크기를 반고정 

저항으로 조절하게 되어있다. JP1(왼쪽)에 연결된 모터의 전류는 VR1로 JP2(오른쪽)에 

연결된 모터의 전류는 VR2로 조절할 수 있다. VR1과 VR2를 소형 드라이버로 반시계 

방향으로 돌리면 전류가 증가한다. 모터에 흐르는 전류의 크기는 모터의 토크( 회전력 )와 

비례한다. 모터에 공급되는 전압인 MVCC가 높아지면 사용전류는 감소한다. 
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8. 점퍼 

보드의 뒷면을 보면 SMD(Surface Mounting Device) 점퍼가 두 개 있다. 실제 부품이 

아니라 PCB(Printed Circuit Board)위에 조그만 두 개의 사각형 패드로 되어있다. JMP1과 

JMP2가 그것인데 제품의 출하 시에 연결되어 있지 않다. 필요시 납을 녹여 연결하여 

사용한다. 

 

JMP1 : PHASE 신호선을 사용하지 않고 고정적으로 1-2상 구동으로 사용할 경우 쇼트 

시킨다. PHASE 신호선을 사용하는 경우에는 OPEN 시켜야 한다. PHASE 

신호선을 사용하지 않고 JMP1도 연결하지 않으면 2상 구동으로 고정된다. 

JMP2 : EN_A와 EN_B 신호선을 사용하지 않거나(인에이블로 고정하거나) 두 모터의 

인에이블 제어를 하나의 신호선( EN_A 또는 EN_B )으로만 하는 경우 연결한다. 



 

 

 

 

  

 

                       SMD JUMPER  
 

9. 활용  

JSMOTOR-A 보드는 마이크로 마우스, 각종 로봇, 계측기 등등 여러 가지 스텝핑 모터가 

사용되는 곳에 사용될 수 있다. 또한 다음 보드와는 직접 연결하여 사용할 수 있다. 

 

JS51-AP1     : JS8051-A1을 위한 응용 보드.  

JS8255-AP1   : JS8255-B를 위한 응용 보드. 

JS8255-MADP : JS8255-B와 JSMOTOR-A를 연결해주는 저가형 어댑터. 

 

 

10. 문제점 및 해결책 

본 제품은 출하 전 구동 테스트에 통과한 제품이다. 그러나 사용 중에 모든 신호가 

규정대로 되어있는데도 모터가 돌지 않는다면 다음을 확인해 보라.  

• VR을 적당히 조절한다.(우측 끝까지 돌려져 있으면 전류가 너무 적어져 돌지 않는다.) 
• 모터의 리드선의 순서가 맞는지 확인한다. 
• R4, R5, R6, R7이 과전류로 손상되었나 점검한다. 
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