© GUIA MECATRONICA PASO A PASO — MODULO 04

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

Modulo 04: Médulo 04: Motores DC y Electrénica de Potencia con Puente H (L298N / TB6612FNG)

Pilar Mecatronico Principal: Electrénica de Potencia y Accionamiento Bidireccional

Prototipo Construido en Laboratorio: Controlador bidireccional de motor DC de 12 V con rampa de aceleracion
suave, frenado dindmico e inversion automatica en finales de carrera

1. Objetivo de Ingenieria del Moédulo 04

En este laboratorio construiras, cablearas y pondras en marcha el prototipo Controlador bidireccional de motor
DC de 12 V con rampa de aceleracién suave, frenado dinamico e inversion automatica en finales de carrera,
integrando de manera préactica los cuatro pilares de la Ingenieria Mecatrénica:

Pilar Mecanico (Cinematica y Estructura): Cinta o carro motorizado en 12 V DC con inversion de polaridad
por Puente H y topes de limite izquierdo y derecho.

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 04: MOTORES DC Y ELECTRONICA DE POTENCIA CON PUENTE H (L298N)

Inversi6n de Giro (IN1/IN2), Velocidad Variable PWM (ENA Pin 9), Freno Dindmico y Regla de las Dos Fuentes

- - - TABLA DE VERDAD Y CONEXIONES L298N (M04)
CONTROLADOR Y DISTRIBUCION DE SENALES — MODULO 04

Sigue el cédigo de colores de los cables y verifica la separacién entre légica (5V) y potencia (12V) b0 [ DELELE ~-> CONFIGURACION EXACTA

« 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 Comin. Avance Horario (FWD) --> INI = HIGH | IN2 = LOW | ENA = P

* Regla 3: Une siempre el terminal negativo (GND) de la fuente externa de motores con el pin GND del Arduino. Retroceso (REV) --> INI = LOW | IN2 = HIGH | ENA = PWM

* Regla 4: Verifica que las piezas méviles (engranajes, brazos, carros) tengan recorride libre antes de energizar.
Freno Dindmico Seco --> IN1 = HIGH | IN2 = HIGH | ENA = 255

Parada Rueda Libre  --> IN1 = LOW | IN2 = LOW | ENA = @
CeoPIN 7 (IN1) = © N comMin
Pin ENA (Velocidad) --> Pin Digital 9 (~) Arduino

Pines IN1 / IN2 --> Pines Digitales 7 y 8 Arduino

Bornera VMS (+12V)  --> Positivo Fuente Externa 12V/2A

| —

Bornera GND --> Negativo Fuente 12V + GND Arduino
BUS DE DISTRIBUCIOf} LOGICA +5V (ROJ0) | POTENCIA +12V EXTERNA | TIERRA [{OMUN GND (AZUL)

(D LOGICA DE MANDO (5 V) (© PUENTE H L298N / TB6612 @ MOTOR DC + CARGA MECANICA
* Arduino UNO (Baja corr.) * 4 Transistores en 'H' * Conectado a OUT1 y OUT2
® Pin 9 (~): Velocidad ENA * Invierte polaridad motor o Avance (IN1=1, IN2=0)

cién IN1 * Diodos flyback internos o Retroceso (IN1z6, IN2:1) SEGURIDAD EN ELECTRONICA DE POTENCIA
reccién IN2 * Bornera VMS: +12V Ext. * Freno Dindmico (1,1)
¢ REGLA DE LAS DOS FUENTES:
® Pines 2 y 3: Topes Izq/Der * Bornera GND: Comin * Rampa suave soft-start

Los +12V van SOLO al médulo L298N.
* Potenciémetro en A8 ® Retirar jumper en ENA * Protege engranajes

Nunca conectes +12V al pin 5V del Arduino.

¢/ TIERRA COMUN OBLIGATORIA:

Une el GND de la fuente de 12V

@ PROTECCION MECANICA CON RAMPA SUAVE Y FINALES DE CARRERA:

pin GND del Arduino UNO.

1. Al arrancar o cambiar de velocidad, el cédigo incrementa el PWM gradualmente para evitar picos de corriente.

2. Si el carro toca el Final de Carrera Izquierdo (Pin 2) o Derecho (Pin 3), aplica Freno Dindmico inmediato.
¢ JUMPER ENA: Retira el capuchén plistice
3. Desde la Raspberry Pi puedes comandar FWD, REV, STOP y PWM:0..255 en tiempo real.
de ENA para controlar velocidad por PWM.

Plano 1T — Montaje Electromecdnico y Protoboard del Médulo 04

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 (Cinta o carro motorizado en 12 V DC con
inversion de polaridad por Puente H y topes de limite izquierdo y derecho) se desplace en todo su rango sin
atascos, roces bruscos ni cables sueltos en la trayectoria mévil.

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_04.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_04.py

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

bash 03_pruebas_y_calibracion_modulo_04.sh



