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ISTRUZIONI DI MONTAGGIO STEP_SHIELD

Shield per Arduino UNO o 
Mega, che permette di coman-
dare tre motori passo-passo bi-
polari da 2A. Il controllo dei mo-
tori è gestito da un driver (cod. 
3DDRIVER - uno per motore) 
prodotto da Futura Elettronica. 
Ogni driver contiene un doppio 
ponte ad H a MOSFET e può 
essere impostato per gestire 
sia la direzione, sia il numero 
di gradi che il rotore del motore 
deve compiere alla ricezione di 
ogni comando; in altre parole, 
possiamo decidere se quando 
lo comandiamo, il modulo deve 
far ruotare l’albero di uno step 
alla volta, oppure di 1/2, 1/4, 1/8 
o 1/16, in base all’accuratezza 
che si desidera ottenere. Sulla 
shield sono presenti anche 4 in-
gressi analogici. Alimentazione 
12 Vdc, dimensioni 86x56 mm.   
 
Il circuito
Si tratta di un’interfaccia dotata 
di 4 ingressi analogici e 3 driver 
per motori passo-passo. Agli 
ingressi analogici (A0, A1, A2, 
A3) possono essere collega-
ti dei fi ne corsa, piuttosto che 
sensori di vario tipo, ad esem-

SHIELD MOTORI PER ARDUINO 
(cod. STEP_SHIELD)

pio accelerometri. La predispo-
sizione per 3 driver permette di 
gestire interamente una CNC 
comandata da motori aventi un 
consumo massimo di 2A.
Per visionare nel dettaglio la 
pinout  della scheda, fare rife-
rimento a pagina 4 del presente 
manuale.
I driver per motori (cod. 3DDRI-
VER), nello schema elettrico 
sono siglati U4, U5 e U6. Questi 
possono essere impostati per 
gestire sia la direzione, sia il 
numero di gradi che il rotore del 
motore deve compiere alla rice-
zione di ogni comando. In virtù 
di ciò, il comando del movimen-

to può essere ottenuto in due 
modi: nel primo, Arduino gesti-
sce, tramite due linee digitali 
dedicate, la direzione e lo step 
del motore agendo direttamen-
te sui pin DIR e STEP del driver 
(spostando il jumper verso il pin 
di Arduino, vedi Fig 1); nella se-
conda (spostare il jumper verso 
la parte tratteggiata, vedi Fig 2)  
Arduino si appoggia agli shift-
register per impostare il verso 
di rotazione e inviare impulsi 
che determinano la rotazioni di 
uno step o frazione di esso, a 
seconda dell’impostazione fatta 
all’inizializzazione e conservata 
da opportuni shift-register, che 

Fig. 1 - Jumper controllo da Arduino Fig. 2 - Jumper controllo da Shift-Register

ATTENZIONE: prima di uti-
lizzare la scheda effettuare la 
taratura dei driver come indi-
cato a pagina 3 onde evitare di 
bruciare il relativo chip.
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Schema elettrico
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Piano di montaggio / taratura driver

Elenco Componenti:

C1: 220 µF 25 VL elettrolitico
U1 : CD4094 
U2 : CD4094 
U3: CD4094
U4: Driver motori (Pololu MD09B) 
U5: Driver motori (Pololu MD09B) 
U6: Driver motori (Pololu MD09B)
Varie:
- Morsetto 2 poli (7 pz.)

- Zoccolo 8+8 (3 pz.)
- Strip maschio 3 poli (7 pz.)
- Strip femmina 4 poli (4 pz.)
- Strip maschio 6 poli (1 pz.)
- Strip maschio 8 poli (2 pz.)
- Strip maschio 10 poli (1 pz.)
- Jumper (7 pz.)
- Circuito stampato

Piazzola 
Test Point 

(puntale rosso)

Trimmer

Massa (puntale nero)

TARATURA DEI DRIVER
(molto importante!!)

Prima di collegare i motori 
alla scheda, è necessario 
tarare i driver onde evi-
tare di bruciare il relativo 
chip. Procedere come di 
seguito indicato:
- Alimentare la scheda 
attraverso i morsetti PWR 
o la board Arduino (im-
postare correttamente il 
jumper Vmot). 
- Selezionare la portata 
2Vdc sul multimetro. Col-
legare il puntale nero del-
lo strumento al morsetto 
di massa (vedi freccia) e 
quello rosso alla piazzo-
la “Test Point” del primo 
driver. Attenzione a non 
toccare altro sul driver 
onde evitare di provo-
care cortocircuiti. 
- Con un cacciavite ce-
ramico regolare il piccolo 
trimmer del driver fi no a 
leggere sul multimetro 
una tensione di 0,425Vdc.
- Ripetere la stessa ope-
razione di taratura sugli 
altri 2 driver. 
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sono i componenti siglati U1, 
U2 e U3 nello schema elettrico.
La differenza tra le due modali-
tà è che nella prima Arduino ag-
giorna direttamente i pin DIR e 
STEP dei driver dei motori pas-
so-passo. Questo modo di fun-
zionamento si ottiene spostan-
do i jumper DIR ed STP (quindi 
DIR1/STP1, DIR2/STP2, DIR3/
STP3) verso le linee di Arduino; 
Nella seconda modalità, basta 
defi nire il fattore di divisione 
una sola volta e poi, per variare 
la velocità di risposta, giocare 
sulla frequenza degli impulsi 
generati da Arduino. 
Le uscite 1A, 1B, 2A e 2B for-

niscono gli impulsi per coman-
dare lo spostamento del rotore 
del motore di uno step. Ciò vale 
se gli ingressi MS1, MS2, MS3 
sono tutti a livello basso; in caso 
contrario, si ottiene la rotazione 
di 1/2, 1/4 ecc (vedi Tabella 1).
Lo shield prevede inoltre di sce-
gliere la sorgente di alimenta-
zione, in questo caso la scelta 
è tra prelevare la tensione per il 
funzionamento dei motori, dalla 
scheda Arduino (chiudendo il 
Jumper Vmot verso “INT”), op-
pure se prelevarla dal morsetto 
PWR (chiudendo il jumper Vmot 
verso la parte tratteggiata). Se 
il collegamento avviene tramite 

il morsetto PWR non bisogna 
superare la soglia massima dei 
35V, in alternativa se prelevata 
da Arduino è tipicamente di 12V.

ATTENZIONE: prima di uti-
lizzare la scheda effettuare 
la taratura dei driver come 
indicato a pagina 3 onde 
evitare di bruciare il relativo 
chip. 

Informazioni importanti
A tutti i residenti nell’Unione 
Europea. Importanti infor-
mazioni ambientali relative a 
questo prodotto. 
Questo simbolo riportato sul 

prodotto o sull’imballag-
gio, indica che è vieta-
to  smaltire il prodotto 
nell’ambiente al termine 
del suo ciclo vitale in 

quanto può essere nocivo per 
l’ambiente stesso. Non smaltire 
il prodotto (o le pile, se utilizza-
te) come rifi uto urbano indiffe-
renziato; dovrebbe essere smal-
tito da un’impresa specializzata 
nel riciclaggio. 
Per informazioni più dettaglia-
te circa il riciclaggio di questo 
prodotto, contattare l’uffi cio 
comunale, il servizio locale di 
smaltimento rifi uti oppure il 
negozio presso il quale è sta-
to effettuato l’acquisto.

Prodotto e distribuito da:
FUTURA ELETTRONICA SRL    
Via Adige, 11  
21013  Gallarate (VA) 
Tel. 0331-799775 
Fax. 0331-778112
WEB: www.futurashop.it   
Info tecniche: 
supporto@futurel.com

Pinout Shield - Schema dei collegamenti

Motore 1 Motore 2 Motore 3

12÷35Vdc

Jumper 
Vmot

IN1

IN2

IN3

IN4

L’articolo completo del 
progetto è stato pubblicato su: 

 Elettronica In n. 167

Tabella. 1 - Impostazione degli step compiuti dal motore rispetto agli 
                     impulsi di comando

MS1 MS2 MS3 STEP MODO CONTROLLO

L L L Passo Intero 2 Fasi

H L L Mezzo Passo 1-2 Fase

L H L Quarto di Passo W1-2 Fase

H H L Ottavo di Passo 2W1-2 Fase

H H H Sedicesimo di Passo 4W1-2 Fase


