¥ GUIA MECATRONICA PASO A PASO — MODULO 02

Curso: Curso Completo: Introduccion a la Mecatronica (Desde los 4 Pilares hasta tu Primera Celda Automatizada)

Modulo 02: Médulo 02: Mecénica Aplicada: Engranajes, Poleas, Husillos, Torque y Velocidad

Pilar Mecatronico Principal: Ingenieria Mecanica y Transmision de Movimiento

Prototipo Construido en Laboratorio: Banco reductor de engranajes y poleas GT2 con medicion tacométrica por
disco ranurado (interrupcion) y calculo de Torque/RPM

1. Objetivo de Ingenieria del Médulo 02

En este laboratorio construiras, cablearas y pondras en marcha el prototipo Banco reductor de engranajes y
poleas GT2 con medicién tacométrica por disco ranurado (interrupcién) y calculo de Torque/RPM,
integrando de manera préactica los cuatro pilares de la Ingenieria Mecatrénica:

Pilar Mecanico (Cinematica y Estructura): Tren de engranajes reductores (i = 48:1) + transmision por
correa dentada GT2 / husillo de paso 2.0 mm/vuelta.

Pilar Electronico y de Instrumentacion: Acondicionamiento de sefiales, sensores de realimentacion fisica y
separacion de etapas de logica (5 V) y potencia ( 12 V).

Pilar de Control Automatico: Procesamiento determinista en tiempo real sobre Arduino UNO sin
bloqueos y con parada segura de emergencia (E-Stop).

Pilar de Computacién y Supervision: Telemetria estructurada en formato JSON a 115200 bps hacia
Raspberry Pi para registro histérico y diagndstico.

2. Plano de Montaje Electromecanico y Protoboard (2200x1350)



PLANO 1 (MONTAJE ELECTROMECANICO Y PROTOBOARD): MODULO 02: MECANICA APLICADA: ENGRANAJES, POLEAS, TORQUE Y VELOCIDAD

Tren Reductor (i = 48:1), Poleas GT2, Disco Encoder de 20 Ranuras (Pin 2 ISR) y ol PWM (Pin 9)

TABLA DE CONEXIONES Y PARAMETROS (M02)

CONTROLADOR Y DISTRIBUCION DE SENALES — MODULO 02

Sigue el cédigo de colores de los cables y verifica la separacién entre légica (5V) y potencia (12V) ELEMENTO == CREER] /T

* Regla 1: Realiza todas las conexiones con el cable USB y la fuente externa de 12V desconectados.
« Regla 2: Cable ROJO = +5V Légico | Cable AMARILLO/NARANJA = +12V Potencia | Cable AZUL/NEGRO = GND Comiin. Sensor ptico Ranurado--> Pin Digital 2 (INT@)
* Regla 3: Une siempre el terminal negativo (GND) de la fuente externa de motores con el pin GND del Arduino. Mando Velocidad (Pot) --> Pin Analégico A@
* Regla 4: Verifica que las piezas méviles (engranajes, brazos, carros) tengan recorrido libre antes de energizar.
Salida PWM Motor --> Pin Digital 9 (~)
LED Indicador Giro  --> Pin Digital 8
CoPIN 2 (ENCODER)  (@P (@ ne (MANDO VEL) (@ 12v EXTERNA
Ranuras del Disco  --> 20 pulsos / vuelta

Relacién Reductora i --> 48 : 1 (Caja TT / Metal)

Paso Husillo / Polea --> 2.8 mm por revolucién

| —

Fuente de Potencia  --> 6V - 12V DC (GND Comin)
BUS DE DISTRIBUCIOf} LOGICA +5V (ROJ0) | POTENCIA +12V EXTERNA | TIERRA [{OMUN GND (AZUL)

(D TRANSMISION MECANICA @ INSTRUMENTACION TACOMETRICA @ ETAPA DE ACCIONAMIENTO
o Motor DC alta velocidad * Disco de 20 ranuras o Salida PWM en Pin 9 (~)
* Caja reductora i = 48:1 o Sensor herradura LM393 ® Driver MOSFET / Puente H
o Piién Z1=10 -> Corona 22=50 o Conectado a Pin 2 (INTe, o Fuente externa 6V..12V
> G REGLAS DE ORO MECANICAS EN TALLER
* Multiplica Torque x48 ® Cuenta cada ranura en ps ® Perilla de mando en A®

¢ LEY DE TRANSMISION:
* Reduce RPM 48 veces e Ventana exacta de 500 ms * Regulacién 0% a 100%

i = Z_salida / Z_entrada = RPM_in / RPM_out
* Polea GT2 / Husillo 2mm * Calcula RPM y vel. lineal * Diodo flyback protector

¢/ MULTIPLICACION DE TORQUE:

Torque_salida = Torque_motor x i x n

@ CALCULO CINEMATICO EN TIEMPO REAL (ARDUINO + RASPBERRY PI): ¢/ ALINEACION DE ENGRANAJES:

1. Cada 560 ms se lee el total de pulsos del disco de 20 ranuras: RPM_salida = (pulsos * 120) / 20. vt . Los das (rece)
vita apretar en exceso los ejes (roce

2. Las revoluciones internas del motor son RPM_motor = RPM_salida * 48 (relacién de reduccién).
© dejarlos muy separados (backlash).
3. Si el eje mueve un husillo de paso 2 mm/vuelta, la velocidad lineal es V_mm_s = (RPM_salida / 60) * 2.0.

¢ DISCO ENCODER: Que gire centrado en el

sensor LM393 sin rozar las paredes.

Plano 1T — Montaje Electromecdnico y Protoboard del Médulo 02

3. Procedimiento de Armado Fisico Paso a Paso

Paso 1: Montaje y Verificacion del Subsistema Mecanico

* Fija firmemente los componentes mecanicos sobre la base de pruebas antes de energizar el circuito.

® Comprueba manualmente con la mano que el mecanismo (Tren de engranajes reductores (i = 48:1) +
transmisién por correa dentada GT2 / husillo de paso 2.0 mm/vuelta) se desplace en todo su rango sin
atascos, roces bruscos ni cables sueltos en la trayectoria movil.

Paso 2: Distribucion de Alimentacion y Tierra Comun ( GND )

® Con el cable USBy la fuente externa desconectados, une el pin GND del Arduino UNO al riel azul negativo
( - ) de la protoboard.

® Siel médulo emplea fuente externa de 12 v para motores o bobinas, une obligatoriamente el negativo
( GND ) de dicha fuente al mismo riel azul GND del Arduino para establecer una referencia eléctrica comun.

Paso 3: Conexion de Sensores y Actuadores segun Cédigo de Colores

® Conecta primero las lineas de energia ( 5 vV en cable rojoy GND en cable azul/negro).
® (Conecta luego los cables de sefial de los sensores de entrada y los pines de mando hacia las etapas de
potencia, respetando la tabla pin a pin del documento ©2_Tabla_Conexiones_y_Mecanismos.md .

Paso 4: Carga de Firmware y Supervision en Raspberry Pi

® Abre el archivo codigo_fuente/@1_firmware_arduino_modulo_02.ino en el Arduino IDE y subelo a tu placa
Arduino UNO.
® En la Raspberry Pi (o PC), ejecuta el supervisor:



““bash
cd material_complementario/codigo_fuente

python3 02_supervision_mecatronica_modulo_02.py

® Para correr la bateria automatizada de pruebas y calibracién de banco:
“bash

bash 03_pruebas_y_calibracion_modulo_02.sh



