¥ TABLA DE CONEXIONES PIN A PIN Y MECANISMOS —

MODULO 04

Curso: Curso Completo: Introduccion a la Mecatrdnica

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

Mecanismo Principal: Cinta o carro motorizado en 12 V DC con inversién de polaridad por Puente H y topes de

limite izquierdo y derecho

1. Mapa Exacto de Conexiones Pin a Pin

Elemento / Terminal
Mecatrénico

Pin Destino (Arduino /
Fuente)

Funcion Cinematica y Eléctrica

Color de Cable
Sugerido

Final de Carrera Izquierdo
(Limite A)

Final de Carrera Derecho
(Limite B)

Puente H L298N — Entrada
IN1

Puente H L298N — Entrada
IN2

Puente H L298N —
Habilitacion ENA (~)

Potenciometro de
Velocidad

Fuente Externa 12V /2 A
(+)

Tierra Comun (GND
Potencia + Légica)

Pin Digital 2

Pin Digital 3

Pin Digital 7

Pin Digital 8

Pin Digital 9 (PWM)

Pin Analégico A@

Bornera VMS / +12V
L298N

Bornera GND L298N e
GND Arduino

Detecta llegada al extremo izquierdo y
frena / invierte

Detecta llegada al extremo derecho y
frena / invierte

Control l6gico de sentido de giro (Avance
/ Freno)

Control l6gico de sentido de giro
(Retroceso / Freno)

Sefial PWM (0 a 255) para regular
velocidad del motor (quitar jumper)

Consigna manual de velocidad (0 % a 100
%)

Alimentacion exclusiva de fuerza para el
motor DC

Unién obligatoria de referencia entre
fuente de 12 V y Arduino

Verde

Azul

Amarillo

Blanco

Naranja

Violeta

Rojo Grueso

Negro

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

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

TABLA DE VERDAD Y CONEXIONES L298N (M04)
MODO / TERMINAL --> CONFIGURACION EXACTA

CONTROLADOR Y DISTRIBUCION DE SENALES — MODULO 04

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

* Regla 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 Comiin. Avance Horario (FWD) INL = HIGH | IN2 = LOW | ENA
* Regla 3: Une siempre el terminal negativo (GND) de la fuente externa de motores con el pin GND del Arduino. Retroceso (REV) INL = LoW | IN2 = HIGH | ENA

* Regla 4: Verifica que las piezas méviles (engranajes, brazos, carros) tengan recorrido libre antes de energizar.
e P —fen G IN1 = HIGH | IN2 = HIGH | ENA

Parada Rueda Libre INL = LOW | IN2 = LOW | ENA

CoPIN 7 (IN1) Corn 5 (IN2) (@ PIN 2/3 (TOPE: O GNp comin

Pin ENA (Velocidad) Pin Digital 9 (~) Arduino

Pines IN1 / IN2 Pines Digitales 7 y 8 Arduino

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

—o Bornera GND Negativo Fuente 12V + GND Arduino

BUS DE DISTRIBUCIOlE LGGICA +5V (ROJ0) | POTENCIA +12V EXTERNA | TIERRA OMUN GND (AZUL)

® LOGICA DE MANDO (5 V) © PUENTE H L298N / TB6612 @ MOTOR DC + CARGA MECANICA

o Arduino UNO (Baja corr.) * 4 Transistores en 'H' o Conectado a OUT1 y OUT2
* Pin 9 (~): Velocidad ENA Invierte polaridad motor Avance (IN1=1, IN2=0)
* Pin 7: Direccién IN1 Diodos flyback internos Retroceso (IN1=0, IN2=1) <

SEGURIDAD EN ELECTRONICA DE POTENCIA
* Pin 8: Direccién IN2 Bornera VMS: +12V Ext. Freno Dinmico (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.

o 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 con un
@ PROTECCION MECANICA CON RAMPA SUAVE Y FINALES DE CARRERA: N N
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 Dinimico inmediato.
¢ JUMPER ENA: Retira el capuchén plistico

3. Desde la Raspberry Pi puedes comandar FWD, REV, STOP y PWM:@..255 en tiempo real.
de ENA para controlar velocidad por PWM.

Plano Mecatrénico y Cableado Pin a Pin — Médulo 04



