¥ TABLA DE CONEXIONES PIN A PIN Y MECANISMOS —
MODULO 02

Curso: Curso Completo: Introduccion a la Mecatrdnica
Médulo 02: Médulo 02: Mecanica Aplicada: Engranajes, Poleas, Husillos, Torque y Velocidad

Mecanismo Principal: Tren de engranajes reductores (i = 48:1) + transmision por correa dentada GT2 / husillo de
paso 2.0 mm/vuelta

1. Mapa Exacto de Conexiones Pin a Pin

Elemento / Terminal Pin Destino (Arduino D L. L. Color de Cable
L, . Funcion Cinematica y Eléctrica )

Mecatronico / Fuente) Sugerido
Sensor Optico de Herradura Pin Digital 2 Conteo de ranuras del disco codificador Verde
LM393 (DO) (INTO) por interrupcion
Potenciometro de Velocidad Pin Analégico A@ Ajuste manual del régimen de giro PWM Amarillo

(0 a1023)
LED Indicador de Pulsos Pin Digital 8 Parpadea al detectar rotacion activaen el = Verde

eje de salida

Entrada PWM Etapa Motor / Pin Digital 9 (~) Modulacién por ancho de pulso (0 a 255) Naranja

Driver hacia el motorreductor

Alimentacion Sensor LM393 Pin 5V y GND Energia légica estabilizada de 5V DC Rojo / Azul

Fuente Externa de Motor Bornera +V Driver Energia de fuerza aislada para el motor Rojo Grueso

(6V-12V) con caja reductora

Union de Tierra Comuin GND Fuente ¢ GND Referencia comun indispensable entre Negro
Arduino potencia y control

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 ( 40 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
moddulo de relés optoacoplados).

* Regla de Oro #2 (Tierra Comuin 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 ( 1N4007 ) o
condensadores de desacoplo ( 100 uF ).

3. Referencia Visual del Montaje en Banco



PLANO 1 (MONTAJE ELECTROMECANICO Y PROTOBOARD

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

CONTROLADOR Y DISTRIBUCION DE SENALES — MODULO 02

Sigue el cédigo de colores de los cables y verifica la separacién entre égica (5V) y potencia (12V)

: 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 Comdin.

: Une siempre el terminal negativo (GND) de la fuente externa de motores con el pin GND del Arduino.

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

COPIN 2 (ENCODER)

CoPIN 5 (P HOT) (@ A0 (MANDO VEL)

(® 12V EXTERNA

| —

BUS DE DISTRIBUCIOf} LOGICA +5V (ROJ0) | POTENCIA +12V EXTERNA | TIERRA [{OMUN GND (AZUL)

(D TRANSMISION MECANICA

o Motor DC alta velocidad
Caja reductora i = 48:1
Pifién Z1=10 -> Corona 22=50
Multiplica Torque x48
Reduce RPM 48 veces

Polea GT2 / Husillo 2mm

© INSTRUMENTACION TACOMETRICA
® Disco de 2@ ranuras
* Sensor herradura LM393

Conectado a Pin 2 (INTO)

Cuenta cada ranura en ps

Ventana exacta de 560 ms

Calcula RPM y vel. lineal

@ CALCULO CINEMATICO EN TIEMPO REAL (ARDUINO + RASPBERRY PI):

1. Cada 560 ms se lee el total de pulsos del disco de 20 ranuras: RPM_salida

@ ETAPA DE ACCIONAMIENTO
o Salida PWM en Pin 9 (~)

® Driver MOSFET / Puente H

o Fuente externa 6V..12V

® Perilla de mando en A®

* Regulacién 0% a 100%

* Diodo flyback protector

(pulsos * 120) / 20.

2. Las revoluciones internas del motor son RPM_motor = RPM_salida * 48 (relacién de reduccién).

3. Si el eje mueve un husillo de paso 2 mm/vuelta, la velocidad lineal es V_mm_s = (RPM_salida / 68) * 2..

MODULO 02: MECANICA APLICADA: ENGRANAJES, POLEAS, TORQUE Y VELOCIDAD

TABLA DE CONEXIONES Y PARAMETROS (M02)
ELEMENTO --> CONEXION / VALOR

Sensor Optico Ranurado--> Pin Digital 2 (INT@)

Mando Velocidad (Pot) --> Pin Analdgico A@

Salida PWM Motor --> Pin Digital 9 (~)

LED Indicador Giro  --> Pin Digital 8

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)

REGLAS DE ORO MECANICAS EN TALLER
¢ LEY DE TRANSMISION:

Z_salida / Z_entrad: / RPM_out

¢/ MULTIPLICACION DE TORQUE:

Torque_salida = Torque_motor x i x n

¢/ ALINEACION DE ENGRANAJES:
Evita apretar en exceso los ejes (roce)

© dejarlos muy separados (backlash).

¢ DISCO ENCODER: Que gire centrado en el

sensor LM393 sin rozar las paredes.

Plano Mecatrénico y Cableado Pin a Pin — Médulo 02



