¥ TABLA DE CONEXIONES PIN A PIN Y MECANISMOS —
MODULO 03

Curso: Curso Completo: Introduccion a la Mecatrdnica
Médulo 03: Médulo 03: Sensores Mecatrénicos: Finales de Carrera, Encoders, Opticos e IMU

Mecanismo Principal: Carro deslizador con leva de contacto para microswitch de origen (X=0), eje codificado en
cuadratura A/B y chasis instrumentado con IMU de 6 ejes

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
Encoder Rotativo Canal A (CLK) Pin Digital 2 Interrupcion de flanco para conteo Verde

(INTO) exacto de pasos
Final de Carrera con Rodillo (C/  Pin Digital 3 Interrupcion de tope fisico para puesta ~ Rojo / Negro
NO) (INT1) y GND a cero (Homing)
Sensor Infrarrojo Detector de Pin Digital 4 Deteccién por flanco de objetos que Amarillo
Piezas cruzan la linea
Encoder Rotativo Canal B (DT) Pin Digital 5 Discriminacién del sentido de giro Azul

(Horario / Antihorario)

LED / Buzzer de Alerta de Tope Pin Digital 8 Se activa al tocar el tope de carrera o Naranja

o Inclinacion superar 25° en la IMU

Moédulo IMU MPU6050 (SDA / Pines A4 (SDA) y Bus I12C (direccion 0x68) para Blanco / Gris
ScL) A5 (SCL) acelerémetro y giroscopio

Alimentacion de Pin 5V y GND Tension regulada de 5 V DC para Rojo / Negro
Instrumentacién Comun sensores y pull-ups

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
mddulo de relés optoacoplados).

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

3. Referencia Visual del Montaje en Banco



PLANO 1 (MONTAJE ELECTROMECANICO Y PROTOBOARD): MODULO 03: SENSORES MECATRONICOS: FINALES DE CARRERA, ENCODERS E IMU

Referencia de Origen (Homing Pin 3), Encoder Cuadratura A/B (Pines 2 y 5), Conteo IR (Pin 4) e IMU MPU6050 (12C)

CONTROLADOR Y DISTRIBUCION DE SENALES — MODULO 03

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

 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 Comdin.

* Regla 3: Une siempre el terminal negativo (GND) de la fuente externa de motores con el pin GND del Arduino.

* Regla 4: Verifica que las piezas méviles (engranajes, brazos, carros) tengan recorride libre antes de energizar.

CoPIN 5 (ENC B) COPIN 3 (HOMING) ) (@ aa/As (wpusese)  © PIN s

| —

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

(D FINAL DE CARRERA (HOMING) (2 ENCODER INCREMENTAL A/B ® OPTICO + IMU 6 EJES (12C)

Microswitch con rodillo Canal A en Pin 2 (INTe) Detector IR en Pin 4
Terminales C, NO y NC Canal B en Pin 5 (Dir) Cuenta piezas por flanco
Conectado a Pin 3 (INT1) Suma pasos en giro CW MPUGBS@ en A4(SDA)/AS(SCL)
Define coordenada X = @ Resta pasos en giro CCW Direccién I2C @x68
Detiene colisiones Precisién de fraccién Calcula dngulo Pitch/Roll

Filtro debounce 50 ms de vuelta sin perder Alerta si inclina > 25°

@ ARQUITECTURA DE PERCEPCION EN TIEMPO REA
1. Las sefiales répidas (Encoder y Final de Carrera) se atienden por interrupcién de hardware en microsegundos.
2. E1 sensor éptico detecta flancos de bajada para contar exactamente 1 pieza por cada objeto que cruza el ha

3. El acelerémetro MPU6@S@ entrega vectores X, Y, Z por I2C para calcular inclinacién con atan2().

TABLA DE CONEXIONES SENSORIALES (M03)

SENSOR MECATRONICO  --> PIN ARDUINO UNO

Encoder Canal A (CLK) --> Pin Digital 2 (INTe)

Final de Carrera Cero --> Pin Digital 3 (INT1)

Sensor IR de Piezas --> Pin Digital 4

Encoder Canal B (DT) --> Pin Digital 5

Indicador / Buzzer -> Pin Digital 8

MPUGO5S® Linea SDA Pin Analégico A4 (I2€)
Pin Analégico A5 (I2€)

5V Regulado y GND

DIAGNOSTICO DE SENSORES EN TALLER
¢ FINAL DE CARRERA: Instilalo para que
el carro accione la palanca en dngulo,

nunca golpeando el cuerpo plistico.

&/ ENCODER CUADRATURA: Si cuenta al revés,

intercambia los cables de Canal A y B.

¥/ IMU MPUGRSe: Fijala firme al chasis.
Si marca 0.0°, verifica direccién 8x68

y que el registro @x6B esté en @x00.

Plano Mecatrénico y Cableado Pin a Pin — Médulo 03



