¥ TABLA DE CONEXIONES PIN A PIN Y MECANISMOS —
MODULO 08

Curso: Curso Completo: Introduccion a la Mecatrdnica
Médulo 08: Médulo 08: Proyecto Integrador Final: Cinta Clasificadora y Brazo Robético con Supervision

Mecanismo Principal: Cinta transportadora con reduccidon mecanica + pértico dimensional (H_base = 15.0 cm) +
compuerta robotica clasificadora de 2 destinos (Tipo A >=5cm a 45° / Tipo B < 5 cm a 135°)

1. Mapa Exacto de Conexiones Pin a Pin

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

Mecatronico (Arduino / Fuente) Sugerido

Pulsador Hongo Parada de Pin Digital 2 Prioridad absoluta: detiene la cinta y lleva Rojo

Emergencia el brazo a posicién neutra

Sensor Optico IR de Entrada Pin Digital 3 Detecta el ingreso de una pieza al inicio de  Verde

de Cinta la banda

Pértico Ultrasénico HC-SR04 Pines Digitales 4  Mide la distancia desde el pdrtico superior ~ Amarillo / Azul

— TRIG / ECHO y 5 (15 c¢cm) hasta la cara de la pieza

Puente H L298N — IN1 e IN2 Pines Digitales 7  Gobiernan el avance y frenado dindmico Blanco / Gris
(Direccién) y 8 del motor de la cinta

Puente H L298N — ENA (~ Pin Digital 9 Regula la velocidad de transporte de la Naranja
Velocidad Cinta) (PWM) banda (PWM 0..255)

Servomotor del Brazo Pin Digital 1@ (~  Desvia piezas altas Tipo A (45°) o bajas Naranja / Rojo
Clasificador PWM) Tipo B (135°)

Balizas Industriales Verde y Pines Digitales Sefalizacion visual del estado de la celda Verde / Rojo
Roja 11 y 12 clasificadora

Enlace USB y Fuentes 12V / USB a RPi + Supervisién HMI en Raspberry Pi (SQLite) y ~ Negro Comun
5V (GND Comiin) Bornera VMS potencia de 12 V para la cinta

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): MODULO 08: PROYECTO INTEGRADOR: CINTA CLASIFICADORA Y BRAZO ROBOTICO

Celda Mecatrénica Completa: Cinta DC PWM (L298N), Pértico Ultrasénico, Desviador Servo, FSM y HMI en Raspberry Pi

. ’ TABLA MAESTRA DE LA CELDA INTEGRADORA (M08)
CONTROLADOR Y DISTRIBUCION DE SENALES — MODULO 08

Sigue el cédigo de colores de los cables y verifica la separacién entre Igica (5V) y potencia (12V) SUBSISTEMA CELDA --> PIN ARDUINO UNO R3

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. Parada Emergencia (NC)--> Pin Digital 2 (Prioridad)
Une siempre el terminal negative (GND) de la fuente externa de motores con el pin GND del Arduino. S M BT <> Pin Digital 3 (Inicio Cinta)
Verifica que las piezas méviles (engranajes, brazos, carros) tengan recorrido libre antes de energizar.
Pértico Sonar TRIG/ECHO-> Pines Digitales 4 y 5

Puente H Direccién --> Pines Digitales 7 (IN1) y 8 (IN2)
CoPIN 3 (IR CINTA)  C®PIN 4/5 ) N 7/8/9 ) PIN 10 (BRAZO) s

Puente H Velocidad PWM--> Pin Digital 9 (~ ENA)
Brazo Desviador Servo --> Pin Digital 10 (~ PhM)

Baliza Verde / Roja --> Pines Digitales 11 y 12
| —

Supervisién y BD USB 115200 bps -> Raspberry Pi
BUS DE DISTRIBUCIOlE LGGICA +5V (ROJ0) | POTENCIA +12V EXTERNA | TIERRA OMUN GND (AZUL)

(D TRANSPORTE (CINTA DC) @ PORTICO DE INSPECCION

o Motorreductor DC 12V

@ CLASIFICADOR + HMI RPi

Sensor IR Entrada (Pin 3) Brazo Servo en Pin 10

e Puente H L298N (Pines 7,8) Detecta ingreso de caja 450 -> Rampa Piezas A

Velocidad PWM en Pin 9 Sonar HC-SR@4 (Pines 4/5) 135° -> Rampa Piezas B
PROTOCOLO DE PUESTA EN MARCHA

Rampa suave de arranque Mide altura de la pieza Hongo E-Stop en Pin 2
¢ 1. CALIBRACION DE PORTICO:
Detencién exacta bajo Altura = H_pértico - Dist RPi guarda cada pieza

Con 1a cinta vacia, la altura al techo
el pértico de inspeccién Tipo A em | B < 5em en SQLite y CSV en vivo

del sensor es H_BASE = 15.0 cm.

¢ 2. CRITERIO DE CLASIFICACION:

* Pieza ALTA (Tipo A): Altura >= 5.8 cm
@ INTEGRACION DE LOS 4 PILARES EN LA CELDA CLASIFICADORA AUTOMATIZADA: N 4 5
-> Brazo desvia a 45° (Bandeja A).
1. Mecdnica: Cinta transportadora con reduccién de torque y compuerta desviadora articulada sobre rampa.
® Pieza BAJA (Tipo B): Altura < 5.8 cm
2. Electrénica y Potencia: Sensores dptico/ultrasénico en 5V aislados de la etapa de fuerza L298N de 12V.

-> Brazo desvia a 135° (Bandeja B).
. Control y Computacién: Miquina de 6 estados en Arduino + Base de datos SQLite y mando remoto en Raspberry Pi.

¢ 3. TRAZABILIDAD: SQLite + CSV en RPi.

Plano Mecatrénico y Cableado Pin a Pin — Médulo 08



