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GB37 DC gear motor

motor with 30:1 reduction ratio. Motor speed is 30*110=3300 RPM

Rated voltage: 12V
gearbox Shaft Speed : 110RPM
Idle current: 250mA
Power: 4.8w
Maximum locked rotor current: 6.5A
Reduction box length: 22mm

the number of pulses can reach 30*13*2=780 . Single phase can also reach 390 
pulses for each turn of the gearbox shaft.

1--- --Motor power cord AO1
2--- --Motor power cord AO2
3--- --Sensor signal line Negative GND
4--- --Sensor Positive 5V VCC
5--- --Sensor signal line B phase
6--- --Sensor signal line A phase
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.  الطور خط ترميز مغناطيس ي وإخراج ثنائي13جهاز استشعار حساس هال بـ 

To driver  TB6612FNG

A and B sensor 
phases
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TB6612FNG Dual Motor 
Driver carrier

https://www.pololu.com/product/713

• Dual-H-bridge motor driver: can drive two DC motors 
or one bipolar stepper motor

• Maximum PWM frequency: 100 kHz

Included hardware

A 1×16-pin breakaway 0.1″male header strip is included with the TB6612FNG motor driver carrier. This strip can optionally be soldered to the carrier board so
that it can be used with perfboards, solderless breadboards, or 0.1″ female connectors. (The headers might ship as two 1×8 pieces or as a single 1×16 piece that
can be broken in half.)
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0.1 inch =2.54 mm

https://www.pololu.com/product/713
https://www.pololu.com/product/965
https://www.pololu.com/category/28/solderless-breadboards
https://www.pololu.com/category/50/0.1-2.54-mm-female-headers
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L298 Dual Motor 
Driver carrier
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78M05 Voltage regulator will be enabled only when the jumper is placed. When the power supply is less than or equal to 12V, then the internal circuitry 
will be powered by the voltage regulator and the 5V pin can be used as an output pin to power the microcontroller.
The jumper should not be placed when the power supply is greater than 12V and separate 5V should be given through 5V terminal to power the internal 
circuitry.

Motor driver: L298N

Motor channels: 2

Maximum operating 
voltage:

50 V

Peak output current 
per channel:

2 A

logic voltage: 4.5-7 V

Frequency  TYPICAL 25kHz - MAX40 KHz
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DC MOTOR USING L298 AND ROTARY ENCODER

CCW

CW

لحظة حدوث جبهة صاعدة 
على القناة الأولى نفحص 
نت القناة الثانية فيما اذا كا

HIGH اوLOW

مردوراني مربوط على محور المحرك المست( انكودر)قراءة إشارة مشفر 

5v       12v
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MEGAنوع  arduino1لدينا مستودع يراد التحكم بالدخول له وإضاءته من خلال شريحة متحكم أول  •
ويقاد من قبل . كما يحوي المستودع في الداخل روبوت تفاضلي بعجلتين متصلتين بمحركين تيار مستمر•

.UNOنوع arduino2متحكم ثاني 

. لا يوجد اتصال سلكي بين المتحكمين الأول والثاني: ملاحظة

1تطبيق 
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Pushنوعمنs1وs0مفتاحين• ButtonالأقطابعلىD2 D3العاليالمنطقإلىشدهمابعدالتواليعلىHIGH
الأقطابإلىمتصلةالمشتركةالمهابط).d7-d13إلىالتفرععلىمتصلينdecoderدون مناثنينعددمشتركمهبطنوعمن7segشاشات•

d5,d6يليكماd5-first 7seg , d6-second 7seg
d24إلىمتصلةليداتأربع•
GATEمستمرتيار محركخلالمنالمستودعبابويغلقيفتح• MOTOR(نوعمنقيادةدارةعبر متصلL298 الأقطابعبرD42-D44)

D43D42gate
10open
01close
00stop
11stop

:يتصل بالمتحكم الأول 
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D44  IS ENABLE
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PushنوعمنافترضهماP2ونهايةP1بدايةموقعحساسين• ButtonالأقطابإلىموصولينD2وD3.إلىمشدودينالقطبين
.HIGHالعاليالمنطق

Pushنوعمنافترضهإضاءةحساس• Button القطبإلىموصولA0.العاليالمنطقإلىمشدودالقطبHIGH.
L298D10قيادةدارةعبر D8وD9القطبينإلىمتصلاليسار للعجلةمستمر تيار محرك• IS ENABLE
L298D11قيادةدارةعبر D13وD12القطبينإلىمتصلاليمينللعجلةمستمر تيار محرك• IS ENABLE
:يليكمامستمرينبمحركينمقادالروبوت•

Right MotorLeft Motor

D13D12D9D8 حالة أقطاب المتحكم
0000STOP  مطفأينالليدينالمحرك متوقف وكلا
1010CW  يعمل والآخر مطفئالليدينالمحرك يدور مع عقارب الساعة أحد
0101CCW  المكافأة تعاكس الحالة السابقةالليدينالمحرك يدور عكس عقارب الساعة وحالة
1111STOP  يعملانالليدينالمحرك متوقف وكل

:يتصل بالمتحكم الثاني
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PUSHنوعمنs0مفتاحيضغطالمستودعبابإلىشخصوصول عند1. BUTTONحيثثلاثوليكنالمراتمنمحددعدد
.للمستودعالدخول رمز الرقمهذايمثل

01الرقمر يظهضغطةأول بعدمثلا الأولىالشريحةمعالمتصلتينالشاشتينعلىالضغطةرقميظهر s0للمفتاحضغطةكلعند2.
وهكذاضغطةثانيعند02ثمالشاشتينعلى

تحويفالأولىالشريحةمعالمتصلةالإضاءةوتعملالشاشتينعلىonيظهرصحيحةs0ضغطمراتعددكانتوإذاs1ضغطعند3.
.البدايةلنقطةونعودالشاشتينإطفاءيتمخاطئاالعددكانوإذا.يغلقثمثوانيخمسلمدةالمستودعباب

الروبوتفيبدأLOWمنخفضمنطقالقطبحالةوتصبحالثانيالمتحكمفيرقميإضاءةحساسيتحسسالإضاءةعملعند4.
اتجاهالروبوتيغير رقميحساسمنهماكلتمثلحيثP2وP1نقطتينبينالتفافدون منوإياباذهابامستقيمخطوفقبالتحرك

.اليهاوصولهعندسيره
عودةحتىدهاعنويتوقفإيابااو ذهاباسواءإليهايسير التيالنقطةنحو طريقهالروبوتيتابعالمستودعداخلالإضاءةغيابعند5.

.الإضاءة

.P2إلىP1منالحركةيؤمنCWمحركاتهودورانبدايةP1النقطةفيالروبوتوجودافترض
متحكملكلالبرمجيالكودواكتبالثانيالمتحكمدارةحاكي:المطلوب
افترضالمسألةفيتذكر لمحالةإيأهململاحظة .مسبقاالمحددةالشروطوفقالحللإنجاز مناسباتراهماو
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دارة المحاكاة للمستودع 
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دارة المحاكاة للروبوت التفاضلي 
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Program Description Language (PDL) of PIC1 START

Configure PORTs pins status as output or input

Set output PORTS pins as Low

Set INT Variable COUNT = 0 

DEFINE MATRIX

DEFINE DISPLAY

DEFINE GATE
DO FOREVER

IF A0-S0 IS PRESSED AND RELEASED THEN 

IF COUNT <=10

INCREASE COUNT BY 1

ELSE CLEAR COUNT

ENDIF

ENDIF

DISPLAY COUNT

IF A1-S1 IS PRESSED AND RELEASED THEN 

IF COUNT ==3

TURN LIGHT

OPEN Gate and close it

else

RESET

ENDIF

ENDIF

ENDDO
END

Code of pic1
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Program Description Language (PDL) of PIC2

START

Configure PORTs pins status as output or input

Set output PORT A pins as Low
Set Boolean Variable DIR1 = 0 

DO FOREVER

IF THERE IS LIGHT THEN

DO FOREVER
IF DIR1 = 0 THEN

GO FROM P1 TO P2
DIR1 = 1

WAIT UNTIL reach p2
IF THERE IS no LIGHT THEN BREAK

ENDIF

IF DIR1 = 1 THEN

GO FROM P2 TO P1
DIR1 = 0

WAIT UNTIL reach p1
IF THERE IS no LIGHT THEN BREAK

ENDIF

ENDDO

ENDIF

Set output PORT A pins as Low

ENDDO
END

Code of pic2
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انتهت المحاضرة
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