¥ TABLA DE CONEXIONES PIN A PIN Y MECANISMOS —

MODULO 01

Curso: Curso Completo: Introduccion a la Mecatrdnica

Médulo 01: Médulo 01: ;Qué es la Mecatrénica? Los 4 Pilares, Lazo Cerrado y Banco de Pruebas

Mecanismo Principal: Eslabdn rotacional de 1 Grado de Libertad (1 DoF) acoplado a eje dentado de servomotor

con bandera obturadora a 90°

1. Mapa Exacto de Conexiones Pin a Pin

Funcién Cinematica y Eléctrica

Color de Cable
Sugerido

Elemento / Terminal Pin Destino (Arduino
Mecatrénico / Fuente)
Potenciometro 10 kQ Pin Analégico A@
(Cursor)

Pulsador Parada Pin Digital 2
Emergencia (NC/NO) (INTO)

Sensor Optico Infrarrojo Pin Digital 4
(DO)

LED Verde + Resistencia Pin Digital 8
220Q

Servomotor SG90 / Pin Digital 9 (~)

MG996R (PWM)

LED Rojo + Resistencia 220 Pin Digital 1@
Q

Riel Positivo Légica y Servo Pin 5V / Fuente
5V

Riel Tierra Comun (GND) Pin GND Arduino

Sefal de consigna / Setpoint OVa5V —
0° a 180°)

Entrada prioritaria con INPUT_PULLUP
(LOW = Emergencia)

Confirmacién fisica de llegada del brazo a
90° (LOW = En Meta)

Indicador visual de sistema operativo en
lazo cerrado

Sefal de control de posicion angular
(pulsos 500-2400 ps)

Alarma visual de Parada de Emergencia o
bloqueo mecéanico

Alimentacién positiva regulada de 5 V DC

Referencia eléctrica comun obligatoria
para sensores y servo

Amarillo

Rojo/Negro

Verde

Verde

Naranja

Rojo

Rojo

Azul / Negro

2. Reglas de Seguridad Electromecanica (Separacion de Potencia y Logica)

* Regla de Oro #1 (Nunca alimentar motores desde pines digitales): Un pin digital del microcontrolador
ATmega328P entrega como maximo 20 mA continuos ( 4@ mA limite absoluto). Todo motor DC, motor paso

a paso o electrovalvula debe accionarse a través de su etapa de potencia (Puente H L298N , driver A4988 o

méddulo de relés optoacoplados).

* Regla de Oro #2 (Tierra Comiin Obligatoria): Cuando uses dos fuentes (por ejemplo, 5 v del puerto USB
para la l6gicay 12 v externos para los motores), une siempre ambos polos negativos ( GND ). Nunca unas

entre si los polos positivos de +12 vV y +5 V.

¢ Regla de Oro #3 (Supresion de Picos Inductivos): Las bobinas de motores y solenoides generan
sobretensiones inversas al desconectarse. Verifica siempre la presencia de diodos flyback ( 1N4ee7 ) o

condensadores de desacoplo ( 100 pF ).




3. Referencia Visual del Montaje en Banco

PLANO 1 (MONTAJE ELECTROMECANICO Y PROTOBOARD): MODULO 01: ;QUE ES LA MECATRONICA? LOS 4 PILARES Y LAZO CERRADO

Magqueta Mecatrénica en Lazo Cerrado: Potenciémetro Setpoint (A0) -> Arduino -> Servomotor (Pin 9) -> Sensor Optico (Pin 4)

. ’ TABLA DE CONEXIONES PIN A PIN (M01)
CONTROLADOR Y DISTRIBUCION DE SENALES — MODULO 01

Sigue el cédigo de colores de los cables y verifica la separacién entre Igica (5V) y potencia (12V) COMPONENTE --> PIN ARDUINO UNO

Realiza todas las conexiones con el cable USB y la fuente externa de 12V desconectados. :
Cable ROJO = +5V Légico | Cable AMARILLO/NARANJA = +12V Potencia | Cable AZUL/NEGRO = GND Comiin. Potencidmetro (Sefial) --> Pin Analégico A@

Une siempre el terminal negative (GND) de la fuente externa de motores con el pin GND del Arduino. Pulsador Emergencia --> Pin Digital 2 (PULLUP)

Verifica que las piezas méviles (engranajes, brazos, carros) tengan recorrido libre antes de energizar. .

Sensor Gptico Meta in Digital 4

LED Verde Operativo Digital 8 (220 0)
Cone (SETPOINT) CorIN 2 (E- A PIN 9 (SERVO) O PIN 8/10 (LE

Servomotor (PWM) Digital 9 (~)

LED Rojo Alarma Digital 10 (220 Q)

Alimentacién Légica 5V y GND Comin

—o Enlace Supervisién Cable USB a RPi

BUS DE DISTRIBUCIOlE LGGICA +5V (ROJ0) | POTENCIA +12V EXTERNA | TIERRA OMUN GND (AZUL)

PILAR MECANICO Y ACTUACION

(@ PILAR PERCEPCION (SENSORES)
* Potenciémetro 10 k0 en A®
* Fija consigna ©°..180°
* Sensor éptico IR en Pin 4
* Confirma llegada a 90°
Botén E-Stop en Pin 2

Antirrebote por softuare

@ PILAR CONTROL Y COMPUTO
Arduino UNO (Tiempo Real)
Mapea A8 -> Angulo Servo
Evalia error y seguridad
Envia trama JSON 115200 bps
Raspberry Pi supervisa USB

Cero bloqueos con millis()

@ FLUJO DEL LAZO CERRADO MECATRONICO EN BANCO DE PRUEBAS:

Servomotor $G90 / MG99ER
Brazo indicador (1 DoF)
Seial PWM en Pin Digital 9
LED Verde (Pin 8) = OK
LED Rojo (Pin 10) = Alarma

Fuente 5V con GND comin

1. E1 usuario define el dngulo deseado (Setpoint) con el potencidmetro o comando desde la Raspberry Pi.

2. E1 controlador mueve el brazo servomotor y verifica con el sensor Sptico si alcanzé fisicamente la posicién.

3. Si se pulsa la Parada de Emergencia (Pin 2), el sistema corta el movimiento y pasa a estado seguro (0°)

DIAGNOSTICO ELECTROMECANICO M01

¥/ PRUEBA 1 (CONSIGNA): Gira la perilla A@

y verifica que el brazo siga el dngulo.

&/ PRUEBA 2 (CONFIRMACION): Al pasar por 909

el sensor éptico cambia meta_ok

¢/ PRUEBA 3 (PARADA SEGURA): Presiona el

botén en Pin 2: el servo vuelve a @° y

enciende el LED rojo inmediatamente.

¢ REGLA: Une siempre GND de fuente y placa.

Plano Mecatrénico y Cableado Pin a Pin — Mddulo 01




