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PROYECTO N°1

Qolibror un motor
sin tope mecanico

PROYECTO N¢? 1: Calibrar un servomotor sin
tope mecanico

Mientras montas tu Arm Robot, aprende a calibrar los 4 servomotores incluidos. El correcto
funcionamiento de los servomotores dependera de la calibracion.

NIVEL DE DIFICULTAD: Principiante.
DURACION DE LA ACTIVIDAD: 60 min.

MATERIALES:
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1 Servomotor

1 Placa Build&Code UNO
1 Placa sensor

1 Cable USB

¢Qué es un Servomotor?

Un servomotor es un motor de corriente continua, pero en vez de conseguir un giro continuo, esta
disefiado para conseguir que gire un determinado angulo en respuesta a una sefial de control, y que
se mantenga fijo en esa posicion.

Partes de un servomotor:

-— Cubierta superior

Eje principal ———

/ Grupo reductor

<“+— Cubierta

b Motor DC

L1

Resistencia variable el UG

Cables exteriores

\ Placa controladora

Cubierta inferior

Tornillos

Existen dos tipos de servomotores: con tope mecénico y sin tope mecanico. El servomotor con tope
mecanico cuenta con un tope fisico por el cual puede realizar un movimiento de 1802 como maximo.
Por otro lado, el servomotor sin tope mecanico es aquel que no tiene un tope fisico, y puede realizar
una rotacidon completa. Puedes comprobar qué tipo de servomotores incluye tu kit Arm Robot
insertando en el eje del servomotor una de las 3 piezas contenidas en cada bolsa, y rotdndolas. De
esta manera, veras cual es el angulo de rotacion y si se trata de un servomotor con o sin tope
mecanico.

La senal de control es dada por los pines digitales PWM. Para controlar el servomotor se le envia
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pulsos cada 20 ms, es decir a 50Hz. La anchura del pulso es lo que determinara el angulo de giro, es
decir lo que se conoce como PWM. Esta anchura varia segun el servomotor, pero normalmente va
entre 0.5y 2.5 ms. Esto hace que el servomotor tenga un margen de operacion, por lo que se puede
mover entre 02 (pulso con una anchura de 0.5 ms) y un maximo que suele ser de 1802 (pulso con una
anchura de 2,5 ms).

Los servomotores pequeiios, como los del kit Arm Robot, funcionan con 5V y el control se realiza
mediante un pin digital PWM de la placa Build&Code UNO, en la que la anchura del pulso
determinaréa el angulo que adopte el servo.

Un servomotor tiene 3 pines: 1 rojo (5V), 1 marrén o negro (Ground) y 1 amarillo o blanco (Control).
CONEXIONES:

1. Toma las placas Build&Code UNO y la placa sensor incluidas en el kit Arm Robot.

PLACA-SENSOR PLACA BUILD&CODE UNO
2. Coloca la placa sensor sobre la placa Build&Code UNO, haciendo coincidir los pines de
contacto. Utiliza los agujeros para los tornillos como referencia de posicion.
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3. Conecta la placa Build&Code UNO al ordenador, utilizando el cable USB incluido en el kit Arm
Robot.

CODIGO DE PROGRAMACION:
Antes de comenzar a montar tu Arm Robot, sigue estos pasos:

1. Descarga e instala el programa Arduino. Se encuentra disponible para Windows, Mac OS y
Linux.
2. Abre el programa Arduino y, una vez en él, copia el siguiente programa:

#include <Servo.h>
Servo motorl,motor2, motor3, motor4;
int degreel = 15, degree2 = 15, degree3 = 15, degreed4 = 180 ;

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
Serial.begin (9600);

motorl.attach (6);

motor2.attach (9);

motor3.attach (10);
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motor4.attach (11);
}

void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:
motorl.write (degreel);

motor2.write (degree2);

motor3.write (degree3);

motord.write (degreed);

}

3. Carga en la placa Build&Code UNO el programa que has copiado en Arduino IDE, de la
siguiente manera:
3.1. Configura Arduino IDE para que trabaje con la placa Build&Code UNO: abre la pestaha
“Herramientas”, selecciona “Placa: Arduino/Genuino Uno” y elige la opcion “Arduino/Genuino
UNO”.

@ BlinkWithoutDelay Arduino 1.8.1

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Auto Formato Ctrl+T

Archivo de programa.

BlinkVithoutDelay Reparar codificacion & Recargar.

L Del Menitor Serie Ctrl+Mayiis+M
Serial Plotter Ctrl+Mayis+L

WiFi101 Firrnware Updater

i Placa: "Arduino/Genuino Uno" il o
S Puerto: "COM11 {Arduino/Genuins Una)" 3 o sl
SE e e e Obtén informacién de la placa Arduino SAMD (32-bits ARM Cortex-M0+) Boards

Arduino/Genuino Zero (Programming Port)
Arduino/Genuine Zero (Mative USE Port)
Arduino/Genuince MKR1000

Pregramador: "AVRISP mkll"

Cuemar Bootloader

Placas Arduinc AVR

created 2005 Arduino Yan

i T o 7 = 19 !
A. Mellis [® Arduino/Genuino Uno !

Arduino Duemilanove or Diecimila

W IRl

3.2. Con'fi'gﬁ'l'"a”éi puerto de trabajo de tu placa Build&Code UNO: ve a la pestana
“Herramientas”, haz click en la opcién “Puerto” y selecciona el puerto COM en el que esté
conectada la placa.
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BlinkWithoutDelay Arduinc 1.8.1

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda
Auto Formato Ctrl+T

Archivo de programa.

BlinkWithoutDelay

Reparar codificacion & Recargar.
Monitor Serie Ctrl+Mayiis+M
Serial Plotter Ctrl+Mayus+L

WiFi107 Firmware Updater

Placa: "Arduine/Genuine Uno" ¥

Puerto: "COM11 (Arduino/Genuino Uno)" | Puertos Serie
Obtén informacicon de la placa coma
Programador: "AVRISP mkll" LR Bl

COM11 (Arduing/Genuing Uno)
Cuemar Bootloader L e A T |

|

Nota: si tienes dudas sobre el puerto en el que esta conectada la placa, conéctala y
desconéctala, y comprueba en el mentu cudl es el puerto que aparece (al conectarla) y
desaparece (al desconectarla).

3.3. Haz clic en la flecha horizontal denominada “Subir” situada en la esquina superior
izquierda del programa.

&9 CalibracionServoSinTopeMecanico Arduino 1.8.1 — O *

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

CalibracionSenvoSinTopeMecanico

3.4. Aguarda a que el programa se cargue y aparezca el mensaje “Subido”.

. Continta realizando el montaje del Arm Robot hasta llegar al apartado de “Calibracién del
Servomotor” de cada uno de los 4 servomotores. Una vez alli, conecta cada servomotor al
puerto de la placa sensor que corresponda, como se indica en la tabla a continuacion.
Asegurate de que la placa sensor esté correctamente conectada a la placa Build&Code
UNO.Nota: Recuerda que para calibrar los servomotores debes conectar el cable USB del
ordenador a la placa Build&Code UNO, para suministrar de energia a todo el sistema.
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N° de Nim de puerto digital de la Build&Code UNO + placa de conexiones.
Servomotor

51 Puerto digital 6

o2 Puerto digital 9

53 Puerto digital 10

54 Puerto digital 11

Recuerda la posicion de los conectores. Puedes comprobarla con la siguiente imagen.
MARROM = G
ROJO =V
MARANJA =S

5. El servomotor conectado se situara en la posiciéon indicada como “Tope de movimiento”.
6. Situa la pieza que va montada en el eje del servomotor de la forma indicada en el manual.
Sigue las imagenes a continuacion para situar la pieza de forma correcta.
S1 - Situa el cuerpo del brazo robot de manera que las pinzas apunten hacia la derecha.

S2 - Situa la pieza como se
indica en la imagen.
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S3 - Situa la pieza como se indica en la

S4 - Sitda la pieza como se indica en la imagen.

7. Atornilla cada pieza al eje del servomotor. Usa el tornillo mas pequeno incluido en las bolsas
plasticas de los servomotores.
8. Desconecta el cable USB del ordenador, para dejar sin energia la placa Build&Code UNO.
9. Desconecta el servomotor y continda con el montaje del Arm Robot.
10. Repite los pasos 4 al 10 para cada servomotor. Comprueba de qué servomotor se trata, en qué
puerto debe ir conectado y cudl es la posicion de la pieza que va en el eje.
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RESULTADO DEL EJERCICIO:
Ahora que ya tienes montado el Arm Robot, continia realizando las actividades 2 a 6 y

verifica el correcto movimiento del Arm Robot. Si no se mueve de forma adecuada, revisa todos los
pasos del proyecto 1.
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