¥ TABLA DE CONEXIONES PIN A PIN Y MECANISMOS —
MODULO 05

Curso: Curso Completo: Introduccion a la Mecatrdnica
Médulo 05: Médulo 05: Posicionamiento Exacto: Servomotores y Motores Paso a Paso (Stepper + A4988)

Mecanismo Principal: Carril lineal con correa GT2 o husillo (resolucion 40 pasos/mm) + efector final
servomotorizado

1. Mapa Exacto de Conexiones Pin a Pin

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

Mecatronico Fuente) Sugerido

Final de Carrera de Origen Pin Digital 2 Detecta el milimetro 0.0 al iniciar el eje Verde

(Homing) lineal

Driver A4988 — Pin STEP Pin Digital 3 Cada pulso HIGH/LOW avanza el motor Amarillo

exactamente 1 paso

Driver A4988 — Pin DIR Pin Digital 4 Define el sentido de desplazamiento (HIGH = Azul

= +X, LOW = -X)
Driver A4988 — Pin Pin Digital 5 Habilita las bobinas del motor (Activo en Blanco
ENABLE LOW)
Servomotor de Pinza / Pin Digital 9 (~) Posiciona la pinza entre 10° (abierta) y 90° Naranja
Herramienta (cerrada)
Driver A4988 — Pines Puente entre ambos Unidos entre si para mantener el driver Puente Corto
RESET y SLEEP despierto
Driver A4988 — VMOT y Fuente Externa 12 Alimentacién de bobinas del NEMA 17 con  Rojo / Negro
GND Potencia V + 100 pF condensador protector
Salidas 1A, 1By 2A, 2B Bobina A y Bobina Conexion a los 2 pares de devanados del 4 Cables Motor
(A4988) B NEMA 17 motor paso a paso

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 05: POSICIONAMIENTO EXACTO: SERVOMOTORES Y MOTORES PASO A PASO

Eje Lineal CNC / Impresora 3D con Stepper NEMA 17, Driver A4988 (STEP/DIR), Homing y Pinza Servo

o L TABLA DE CONEXIONES DRIVER A4988 Y CNC (MO05)
CONTROLADOR Y DISTRIBUCION DE SENALES — MODULO 05
Sigue el cédigo de colores de los cables y verifica la separacién entre Igica (5V) y potencia (12V) PRI RIBTER [ BEEMD == RESRD ] B GEm0

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. Pin STEP (A4988) Pin Digital 3 Arduino UNO

Une siempre el terminal negativo (GND) de la fuente externa de motores con el pin GND del Arduino. Pin DIR (A4988)

--> Pin Digital 4 Arduino UNO
Verifica que las piezas méviles (engranajes, brazos, carros) tengan recorrido libre antes de energizar.
Pin ENABLE (A4988)  --> Pin Digital 5 Arduino (LOW=On)
Pines RESET y SLEEP  --> Unidos entre si con un puente
CoPIN 3 (STEP) CorIn 4 (DIR) (®PIN 5 (ENABLE) PIN 9 (SERVO) ©O WHOT 12vs1004F
Pines VDD y GND Lég. --> 5V y GND del Arduino UNO
Pines VMOT y GND Pot. --> Fuente 12V + Condensador 100 uF

Salidas 1A,1B / 2A,2B --> Bobina A y Bobina B (NEMA 17)

| —

Final Carrera / Servo --> Pin 2 (Homing) / Pin 9 (Pinza)
BUS DE DISTRIBUCIOlE LGGICA +5V (ROJ0) | POTENCIA +12V EXTERNA | TIERRA OMUN GND (AZUL)

( ORIGEN Y COORDENADAS DRIVER A4988 + NEMA 17  CABEZAL SERVOMOTOR
o Final de carrera Pin 2 Pin 3 -> STEP (Pulsos) * Servo en Pin Digital 9
o Rutina Homing al iniciar Pin 4 -> DIR (Sentido) « Abre/cierra pinza o

* Busca el milimetro 0.0 Pin 5 -> ENABLE (Activo @) baja/sube herramienta REGLAS CRITICAS DE MOTORES PASO A PASO
Resolucién: 40 pasos/mm Puente RESET <-> SLEEP Sincronizado al llegar

¢/ PROHIBIDO DESCONECTAR EN CALIENTE:
Comandos GO X(mm) VMOT 12V + Cap. 100 uF a la coordenada X

Jamés conectes o desconectes el motor
Precisién 0.05 mm Bobinas 1A-1B y 2A-28 Pick & Place exacto

NEMA 17 con la fuente de 12V encendida.

¢/ CONDENSADOR DE 100 uF OBLIGATORIO:

Colécalo entre VMOT (+) y GND (-) para
@ SECUENCIA DE OPERACION DE UNA MAQUINA CNC / IMPRESORA 3D:

absorber picos de tensién inductivos.
1. Al encender, ejecuta Homing retrocediendo lentamente hasta tocar el Final de Carrera (Pin 2) -> Fija X = 0.0 mm.

2. AL recibir una coordenada destino (ej. X = 85.0 mm), calcula deltaPasos = (85.@ - X_actual) * 40 pasos/mm.
¢ AJUSTE DE CORRIENTE (Vref):
3. Define el pin DIR segin el signo, emite el tren exacto de pulsos STEP y acciona la pinza servomotorizada.
Ajusta el potenciémetro del A4988 a ~0.6V.

Plano Mecatrénico y Cableado Pin a Pin — Médulo 05



