2026.4.8
TB67H450FNG モジュールを用いた回路について

「TB67H450FNG（DIP化モジュール）」を4個使い、Arduino UNO R4とMG37-520（エンコーダ付）を接続する具体的かつ実戦的な配線図を作成しました。
配線をスッキリさせるため、「1台分の配線ユニット」を4セット作るイメージで構成します。

1. ピンアサイン（接続一覧）
Arduino UNO R4のピンを以下のように割り振ります。PWMピンを速度制御（IN2）に当てるのがコツです。
	接続先
	Motor 1
	Motor 2
	Motor 3
	Motor 4
	備考

	IC: IN1
	D2
	D4
	D7
	D8
	正逆切替

	IC: IN2 (PWM)
	D3
	D5
	D6
	D9
	速度制御

	Enc: A相
	D10
	D12
	A0
	A2
	割り込み用

	Enc: B相
	D11
	D13
	A1
	A3
	方向検知用



2. モーター1台あたりの詳細配線図
これを4セット分、基板上に並べて作成します。
① TB67H450FNG モジュール側
· VM: 外部電源 12V (+) へ
· GND: 外部電源 12V (-) および Arduino GND へ（共通化が必須）
· VCC: Arduino 5V へ
· IN1: Arduino デジタルピンへ（例: D2）
· IN2: Arduino PWMピンへ（例: D3）
· OUT1 / OUT2: モーターの動力線（12V ±）へ
② MG37-520 エンコーダ側（6ピンコネクタ）
· M+ / M-: 上記 ICの OUT1 / OUT2 へ
· Enc VCC: Arduino 5V へ
· Enc GND: Arduino GND へ
· Enc A相: Arduino デジタルピンへ（例: D10）
· Enc B相: Arduino デジタルピンへ（例: D11）

3. 基板上での「スッキリ配線」の作り方
24本以上の線を整理するための、基板裏面の配線テクニックです。
1. 電源レール（太線）:
基板の横方向に「12Vレール」「5Vレール」「GNDレール」の3本をスズメッキ線で通します。各ICやコネクタからは、最短距離でこのレールに接続します。
2. パスコンの配置:
各ICの VMピンとGNDピンの直近 に 0.1μF（積層セラミック）と 100μF（電解）を並列で入れます。これが無いとモーター起動時のノイズでエンコーダが誤作動します。
3. コネクタの向き:
「モーター出力」と「エンコーダ入力」の端子を隣同士に配置せず、基板の両端に分けると、ケーブルが絡まりにくくなります。

4. 配線チェックのポイント
· 共通GND: 12VのマイナスとArduinoのGNDが繋がっていないと、信号が伝わりません。必ず1箇所で繋いでください。
· 極性: TB67H450FNGのVMに12Vを逆接すると一瞬で壊れます。テスターで確認してから通電しましょう。
次は、この配線に合わせて「4台のモーターを個別に回し、エンコーダの値をシリアルモニタに表示するテストコード」を作成しましょうか？
TB67H450FNGのピンは、1.GND 2.IN2 3.IN1 4.VREF 5.VM 6.OUT1 7.RS 8.OUT2 この端子名を使って、Ardiuno uno r4とモータ(赤:+12V、白:12VGND、緑:A相、青:B相、黄色:エンコーダ用VCC,黒:エンコーダ用GND)を用いて、配線の具体的に提示願います。
18:45
ご提示いただいたTB67H450FNGのピン番号と、MG37-520のワイヤカラーに基づいた
「これを見れば繋げる」完全配線リストを作成しました。
この配線は、モーター1台分（Motor 1）の例です。2〜4台目も同様に、Arduinoのピン番号をずらして接続してください。
1. モーター駆動系（TB67H450FNG との接続）
	ICピン番号
	ピン名
	接続先
	備考

	1
	GND
	ArduinoのGND および 12V電源の(ー)
	全てのGNDを共通にします

	2
	IN2
	Arduino D3 (PWMピン)
	速度制御（アナログ出力）用

	3
	IN1
	Arduino D2
	正逆回転の切り替え用

	4
	VREF
	Arduinoの5V
	内部ロジックの基準電圧です

	5
	VM
	12V電源の(＋)
	モーター駆動用のメイン電源

	6
	OUT1
	モーターの 赤色 (+12V端子)
	出力1

	7
	RS
	直接 GND へ接続
	電流検出用ですが、通常はGND直結でOK

	8
	OUT2
	モーターの 白色 (12VGND端子)
	出力2



2. エンコーダ系（モーターと Arduino の接続）
モーターから出ている残りの4本の線を、Arduinoに直接（または中継基板経由で）接続します。
	ワイヤカラー
	信号名
	接続先
	備考

	黄色
	Enc VCC
	Arduinoの5V
	エンコーダの電源です

	黒色
	Enc GND
	ArduinoのGND
	信号の基準電圧です

	緑色
	A相
	Arduino D10
	回転パルスのカウント用

	青色
	B相
	Arduino D11
	回転方向の判定用



3. 複数台（4台）制御する場合のArduinoピン割り当て案
4台分をスッキリまとめるための推奨ピン配置です。
	モーター番号
	IC: IN1 / IN2(PWM)
	エンコーダ: A相 / B相

	Motor 1
	D2 / D3
	D10 / D11

	Motor 2
	D4 / D5
	D12 / D13

	Motor 3
	D7 / D6
	A0 / A1

	Motor 4
	D8 / D9
	A2 / A3



4. 組み立て時の重要なアドバイス
1. コンデンサの追加（必須級）:
. ICの 5ピン(VM) と 1ピン(GND) の間に、100μF程度の電解コンデンサを入れてください。これがないと、4台動かした時に電圧が不安定になり、Arduinoがフリーズしやすくなります。
2. 線路の太さ:
. 赤・白・12V電源線は比較的大きな電流が流れるため、できるだけ太めの線を使ってください。逆にエンコーダ（緑・青・黄・黒）は信号線なので細くて大丈夫です。
3. VREFピン:
. TB67H450FNGの 4ピン(VREF) は、開放（どこにも繋がない）にせず、必ず5Vに繋いでください。
この配線図通りに接続すれば、ハードウェアの準備は完了です。
次は、このピン配置で実際にモーターを前後進させ、エンコーダのパルスを読み取る「テスト用プログラム」を準備しましょうか？
100μF程度の電解コンデンサの詳細な仕様と 4ピン(VREF) の使用方法は？例えば緊急停止等に使うのか？
電解コンデンサの選び方と、VREFピンの具体的な役割・使い方について解説します。
1. 100μF 電解コンデンサの詳細仕様
モーター起動時の急激な電圧降下を抑え、Arduinoの暴走を防ぐために重要です。
· 定格電圧: 25V以上（または35V、50V）
· 使用する電源が12Vなので、その2倍程度の耐圧があると安心です。
· 静電容量: 100μF 〜 470μF
· 4台同時に動かす場合は、各ICの近くに100μFを置くか、電源の入り口に470μF〜1000μFを1つ置くのが効果的です。
· 種類: 「低ESR品（低インピーダンス品）」を選ぶとノイズ除去能力がより高いですが、一般的な汎用電解コンデンサでも十分機能します。
· 注意点: 電解コンデンサには極性があります。長い足（プラス）をVM(5ピン)に、短い足（マイナス）をGND(1ピン)に繋いでください。

2. 4ピン(VREF) の役割と使い方
TB67H450FNGにおいて、VREFは「最大出力電流（リミッター）を決めるための基準電圧」として使われます。
基本的な使い方
通常、モーターの能力をフルに引き出す場合は、Arduinoの5V（またはVCC）に直結します。
· このICの仕様上、VREFに電圧をかけることで「これ以上の電流は流さない」という制限値を設定します。5Vを入れれば、ICの最大能力（約3.0A〜）まで流せるようになります。
緊急停止に使えるか？
結論から言うと、緊急停止には向きません。
· VREFを0V（GND）にすると、設定電流が0Aになりモーターは止まりますが、これは「電流制限による停止」です。
· 緊急停止をさせたい場合は、以下の方法が一般的で確実です。
. IN1とIN2を両方Lowにする: 慣性で止まる（空転）。
. IN1とIN2を両方Highにする: 急ブレーキ（ショートブレーキ）。
. 電源を遮断する: モーター電源の根元を物理スイッチで切る（最も確実な非常停止）。
応用：トルク（電流）の調整
もし「モーターの力が強すぎてギアを壊しそう」という場合に、Arduinoの「アナログ出力（DAC/PWMを平滑化したもの）」や「抵抗分圧」でVREFの電圧を下げれば、出力電流を絞ることができます。しかし、MG37-520クラスであれば、5V固定で使い、速度調整はIN2へのPWMで行うのが標準的です。

まとめ
· コンデンサ: 25V 100μFを、各ICのVM-GND間に「お守り」として入れてください。
· VREF: 迷わずArduinoの5Vへ繋いでください。
これで回路設計の懸念点はほぼ解消されたかと思います。
準備ができたら、次は4台のエンコーダ入力を効率よく処理するプログラムの実装に移りますか？

