MECATROBOTICA - MANUAL TECNICO DE ESTUDIO Y LABORATORIO
Mini Curso: Fundamentos de la Mecatronica (Teoria Base desde Cero)

Video 05: Modulo: Los Musculos del Sistema Motores DC, Servos, Steppers y Modulacion PWM (Actuadores y P

1. SINTESIS TECNICA Y APUNTES CLAVE DE INGENIERIA

* Por que un pin logico de baja corriente no puede alimentar un motor directamente: uso de t
ransistores y Puente H.

* Modulacion por Ancho de Pulso (PWM) y ciclo de trabajo (Duty Cycle) para regular poten
cia promedio sin desperdiciar calor.

* Comparativa practica: Motor DC continuo, Servomotor de posicion angular y Motor Paso a Pas
o (Stepper) de precision.

2. ARQUITECTURA DE HARDWARE Y PROTOCOLO DE LABORATORIO

Paso 1: Verificar alimentacion electrica, tierra comun (GND) y niveles logicos antes de energizar.
Paso 2: Montar el esquema segun los planos de alta resolucion incluidos en el paquete .ZIP.
Paso 3: Compilar y cargar el firmware determinista (.ino) y ejecutar el script de supervision (.py).
Paso 4: Registrar las mediciones experimentales y validar el funcionamiento sin bloqueos.

3. CODIGO FUENTE DE REFERENCIA (C++/PYTHON)

/1
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#i ncl ude <Ardui no. h>

const unsi gned | ong | NTERVALO MJESTREO M5 = 20;
unsigned long tU ti noMiestreo = 0;

voi d setup() {

Seri al . begi n(115200) ;

pi nMbde( LED_BUI LTI N, OUTPUT) ;
}

voi d | oop() {

unsi gned | ong ahora = mllis();

if (ahora - tUtinpMiestreo >= | NTERVALO MJESTREO MS) {
tU ti noMuestreo = ahor a;
int | ecturaAdc = anal ogRead( A0);
float voltios = (lecturaAdc * 5.0f) / 1024.0f;
Serial.print("{\"video\":\"05\",\"v_in\":");
Serial.print(voltios, 3);
Serial.println("}");
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