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CONTROL DE MOTORES

El motor DC es una maquina capaz de convertir la energia eléctrica en
mecanica provocando un movimiento rotatorio.

Si se alimenta el motor DC con la tension nominal (corriente continua) el
motor empieza a girar. Si se baja la tension de alimentacion el motor girara
mas despacio y si se intercambia la polaridad girara en sentido contrario.

- JC




CONTROL DE UN MOTOR DC

Se necesita una fuente de alimentacion externa (9V). El diodo

sirve de proteccion para el Arduino que se alimenta con 5
Voltios, dejando que los 9 Voltios solo circule para alimentar Diodo
al motor.
Pin a Arduino Colector
:: Base 'i
— 1KQ Emisor

La tierra debe estar conectada a la tierra del Arduino, pues si no el

circuito se desestabiliza. Esto es una regla de montajes: las tierras I
o0 masas deben estar siempre conectadas.

El transistor funciona como interruptor. TIP 120

Tiene una resistencia para protegerlo. =

Gnd

Emisor




PWM

El ancho de pulso de modulacion
(PWM) es una técnica utilizada para
simular una salida analogica con una
digital, la creacion de una onda cuadrada
gque cambia constantemente entre
encendido y apagado. Cuando el tiempo
de la onda es de 5V (ON) se denomina
ancho de pulso, que se modifica para
cambiar el analogo valor.
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APLICACION DEL PWM (1)

La Modulacion por ancho de pulso (PWM) es una forma de cambiar una salida analdgica por la salida pulsante.
Esto se puede aplicar (entre otros) en:

« ATENUAR LA ILUMINACION EN UN LED
« CONTROLAR UN MOTOR

int ledPin = 9; //pin PWM para el LED

void setup(){}

void loop()

{

for(int 1=0; 1<=255; 1i++) //incrementa el valor para i

{
analogWrite(ledPin, i); //asigna el nivel de brillo a i
delay(100); //pausa 100 ms

k)

for(int 1=255; i>=0; i--) //decrementa el valor para i

{
analogWrite(ledPin, 1); //asigna el nivel de brillo a 1
delay(100); //pausa 100 ms

¥

}
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APLICACION DEL PWM (2)

Para el envio de un pulso al Motor se utiliza la instruccion analogWrite(pin, pulso).

Los valores seran de 0 a 255, ya que PWM es una “simulacion” de analogico, en la que 0 e
0 Voltios y 255 es 5 Voltios. Va de velocidad 0 a las maximas revoluciones:

int pulso=0; //variable donde se almacena el valor de pulso
int pinMotor=3; //Pin 3 que puede generar PWM

void setup()

{

}

void loop()
{
for(pulso=0; pulso<=255; pulso ++) //ciclo para ir subiendo el voltaje de 0 a 5 Voltios
{analogWrite(pinMotor, pulso); //enviar el pulso al motor via PWM
delay(15);

}
delay(600);

}
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APLICACION DEL PWM (3)

void sectup() // Se sjscuta cada vezr gue £1 Arduino se inicia

{
Serial.bpegin(9600); //Inicia la comunicacion serial Zrduino-PC

void loop() // Esta funcion se mantiene ejecutando
cuando =ste energizado el Arduino

// 5i hay algun valor en la Consola Serial
if (Serial.available()){

f{Variable donds 3= guarda =1 caracter enviado desde teclado
char a = Serial.read():

ff 31 el caracter ingresado =s3ta entre 0 v 5
if (a»>='0" && a<="5"){

J{Variable para =scalar =1 valor ingresado a rango de PWM
int wvelocidad = mapi{a,"'0',"%",0,2558);

//Escritura de PWM al motor

analogWrite (motor,velocidad)

S /Mensaje para =1 usuario

Serial.print("El motor =3ta girando a la wvelocidad ") »

Serial.printlnia):;

telse{ // 5i =21 caracter ingresado MO esta entcre 0 y 5

JS/Mensaje para =1 usuario
Serial.print("Velocidad inwvalida™):
Serial.printlnia);




PUENTE H Tarjetas Puente H

Para controlar el Motor DC se utiliza en Puente H.
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Si se cierran S1 y 54 el motor gira en un sentido
Si se cierran S2 y S3 el motor gira en sentido contrario




MEDIO PUENTE H FULL BRIDGE

S DAY Y 12V +12V

Q1 Q3 Q4
—‘ >—'Wv-| —1 >—W‘“‘ DC I—W—< '—

Motor
DC

Q2 Motor Q1 Q2
Los medios puentes son usados Los puentes H completos pueden
en disenos en los cuales no es ser usados en los casos en los que
necesario revertir la direccion de revertir esta direccion es o no
rotacion del motor. Es decir, lo necesaria. Con este tipo de puentes
unico que se requiere es un H es posible realizar control de
control de la velocidad en un solo posicion y/o velocidad ademas de

sentido. permitir realizar frenado dinamico.




PUENTE H - (C“@)IﬂJ BJT

1.0k

Los puentes H con BJTs son la opcion
rapida, son robustos, faciles de
disenar, y faciles de controlar. Su
unica limitacion radica en la baja
potencia que soportan y en su muy
baja eficiencia

PUENTE H - con IGBTs

PUENTE H - con MOSFETSs

=12V +12V

l}l Motor rgl

Q1 Q2
Los puentes H con MOSFETs, son una de las opciones
preferidas para el control de motores de mediano tamano
como los usados en robotica, poseen una muy baja

resistencia de encendido, haciendo al disefo mas eficiente
y dandole la capacidad de soportar mayores corrientes.

Los puentes H con IGBTs repr
eleccion cuando de potenci
estos son los preferidos
debido al alto voltaje
soportar y a su alta

Y
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~0 M Este chip permite controlar motores DC (cuatro de forma
)
LZQ);;) unidireccional o dos de forma bidireccional).

La diferencia entre los modelos L293D y L293B es que el primero viene con diodos de
proteccion que evita los danos producidos por los picos de voltaje que puede producir

el motor.
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=> Input from Microcontrolier : 4 Inputs - 1, 12, 13, 14
©  Enable Pins: E1 & E2

M Output to 2 Motors : O1, 02 & 03, 04

GND Connect to microcontrolier ground




veer EL L293D tiene:
1 ” 4 pines digitales (2,7,10,15) par
1 de los motores.

'k o TL
v Los pines “enable” (1,9) admiten
3 14

senal PWM y se utiliza para contro

(/ E" 3 q ‘> los motores con la técnica de modul
\@ I ] <">) pulso.
/z\( ‘A Los motores van conectados entre uno

b ¥ gl —wliqr 0 11-14.
T , ,
. La tension Vss es la que alimentara o dar
Veez motor.

Pin 1: activa o desactiva un motor (HIGH o LOW). También sirve para especificar la velocidad de gir
si recibe una senal PWM.

Pin 2: envia la senal de giro (HIGH o LOW) en un sentido para un motor

Pin 3: donde se conecta uno de los terminales del motor

Pin 4y 5: GND

Pin 6: donde se conecta el otro terminal de un motor

Pin 7: envia la senal de giro (HIGH o LOW) en el otro sentido para un motor
Pin 8: alimentacion del motor

Pin 9-11: si no se usa un segundo motor, pueden estar desconectados

Pin 16: alimentacién del propio chip (5V)
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Conexiones arduino

Conexiones circuito
1203

Funciones

Pin 6, sabda PWM motor A
(Tren de pulsos modulados en
anchura)

Entrada Pin 1, habilita
la transferencia de
potencia a motor A

Para controlar velocidad
Motor A

Pin 7 (direccion borna 1 motor

Pin 7

(dreccion borna | motor

A) A)
Pin & (direccion borna 2 motor | Pm 2 (dreccion borna 2 motor
A) A)

Pmn 9  sahda PWM motor B
(Tren de pulsos modulados en
anchura)

Entrada Pin 9, habilita
la transferencia de
potencia a motor A

Para controlar velocidad
Motor B

Pmn 10 (direccion borna 1
motor B)

Pm 10

(dreccion borna | motor
B)

Pin 11 (direccion borna 2
motor B)

Pm 15

(direccion borna 2 motor
B)

Negativo ardumo (gnd)

4,512 v 13 undas al
gnd del ardumo v al

negativo de la pila

Los negativos del ardumno,
L293D v Pila deben estar
unidos.

Pmes 8 v 16

Conectar al + de la pila, no
conectar al + del Arduino
pues crea mterferencias v
el usb del ordenador no
tene suficiente potenci
para mover los motores

Sahdas 3 v 6 del
1.293D al motor A

Conexion del motor A

Sahdas 14 v 11 del
L.293D al motor B

Conexion del motor B




char val

nt PWMA = 6; /lvelocidad motor A

nt dirmotorAl =7, // direccion motor a borna |
nt dirmotorA2= 8, // direccion motor a borna2

int PWMB = 9; /ivelocidad motor B
nt dirmotorB1 = 10: // direccion motor b borna 1
int dirmotorB2=11; // direccion motor b borna2

int velocidad = 120,
void adelante(){

digitalWrite (drmotorAl HIGH)// gra motor A derecha
digitalWrite (dirmotorA2 LOW),
analogWrite (PWMA, velocidad),

digitalWrite (dirmotorB1. LOW)// gira motor B izquierda
digitalWrite (dirmotorB2, HIGH),
analogWrite (PWMB, velocidad),

}

void atras(){
digitalWrite (dirmotorA1,LOW).// gira motor A izquierda
digitalWrite (dirmotorA2, HIGH),
analogWrite (PWMA, velocidad),

digitalWrite (dirmotorBl, HIGH).// grra motor B derecha
digitalWrite (dirmotorB2, LOW);

analogWrite (PWMB, velocidad),

i

void izquierda(){

digitalWrite (dirmotorAl HIGH),// grra motor A derecha
digitalWrite (dirmotorA2, LOW);

analogWrite (PWMA, velocidad),

digitalWrite (dirmotorB1 HIGH).// gira motor B derecha
digitalWrite (drmotorB2, LOW):
analogWrite (PWMB, velocidad);

i

void derecha(){

digitalWrite (dirmotorAl, LOW).// gra motor A zquierda
digitalWrite (dirmotorA2 HIGHY),
analogWrite (PWMA, velocidad),

digtalWrite (dirmotorB1,LOW).// gira motor B zquierda
digitalWrite (dirmotorB2, HIGH),
analogWrite (PWMB, velocidad),

i

void paro(){

digitalWrite (dirmotorAl HIGH).// para motor A
digitalWrite (dirmotorA2, HIGH),
analogWrite (PWMA, 0);

digtalWrite (dirmotorB1,HIGH),// para motor B
digitalWrite (dirmotorB2, HIGH);
analogWrite (PWMB, 0);

j

void setup()

b i

for(E6;i<12;H+)

]{:-mMode{L OUTPUT), /iponer pin 6,7.8,9.10,11 de salida
é'ﬁ"l‘iﬂlb'%sin{??fvﬂ'ﬂr);

paro();

}

void loop()
iff Serialavailable() )
{val = Serialread(),
}S“'ﬂch (val) {

case 's'"{
paro();
break;

)
case 'a":{
adelante();
break;
)

case 'r':{
atras();
break;

case "i:{
tzquierda();




Tabla de Verdad

input1 | Input 2 | Output 1 | Output 2 | Comportamiento del motor

Parado
___-_
1 0 1 0 1 Retrocede
t P P o Jo b
0 de dc 0 0 Parado

Esta seria la tabla de verdad de la mitad del integrado L293. La otra es
simétrica a esta.




GIRO DE UN MOTOR AUTOMATICAMENTE

Gira el motor automaticamente en un tiempo determinado

int inputl = 9; // entrada 1
int input2 = 6; //entrada 2
int velocidad = 7; // pin de habilitacion
void setup()

{

pinMode (inputl, OUTFUT):;
pinMode (input2, CUTFUT):;
pinMode (velocidad, OUTPUT);

}

void loop ()

{

//avanza por dos segundos
digitalWrite(velocidad, HIGH):
digitalWrite(inputl , HIGH):
digitalWrite(input2, LOW):
delay (2000):

//recrocede por 2 segundos
digitaiWrice(inpucl , LOW):
digitalWrite(input2, HIGH);
delay (2000):

// para el motor por 1 segundo
digitalWrite(velocidad, LCW):
delay(1000);

}




int inputl = 9; // entrada 1

int input2 = §; //entrada 2

int velocidad = 7; // pin de habilitacion
void setup()

{

Serial.begin (9600);

pinMode (inputl, QUTPUT): //M1

pinMode (input2, COUTEUT); //M1

pinMode (velocidad, CUIPUT); //M1

}

ENVIO DE roza 20250
SENAL POR EL - R

{

PU ERTO SERIAL :wzcz:r’(‘:i"re‘d”" //leer dato y lo guarada en i

{

PA RA case 'a': //adelante

Serial.println("adelante"):

CO N T R O L R E L digitalWrite (velocidad, HIGH);
A digitalWricte (inputl , HIGH):
digitalWzricte (input2, LOW):

M OTO R break;

case ‘'d': //atras
Serial.printin("acras");
digictalWrite (velocidad, HIGH):
digitalWzite (inputl , LOW):;
digitalWrite (input2, HIGH):

break:
case 'p': //parada
Serial.printin("parada”):

digicalWrice (velocidad, LOW):
break;
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RETO 5: CONTROL DEL
MOTOR POR BLUETOOTH




Configuracion y Conexion Bluetooth

« ,Jxmm ARDUINO
*ee

l looooooooooh]h.'.oooooo.

http://www.youtube.com/watch?v=fokloKBNCOE#t=17




Alcance de hasta 10m en linea de vista.
Este modulo de la marca Roving Networks
es poderoso, pequeio y muy facil de
utilizar. Se encuentra disenado para
remplazar los cables seriales. El bluetooth
se encuentra totalmente encapsulado e
incluye antena.

Operacion de 3.3V a 5V.
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RN-42

Voltaje de Operacion de 3V a 3,6V

Consumo de 26 pA en modo inactivo, 3 mA en conexion establecida y 30 mA hasta 50 mA tra
Maxima distancia de transmision: 20 m el RN-42 y 100 m el RN-41.

Puerto UART Local y USB. RN-ﬁo%lSIeetooth intariics Hssiinr

Connect LED
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Herramientas | Ayuda
Auto Formato
Archwo de programa.

Archivo Editar Programa

skatch_maylla Reparar codificacién & Recargar.

void setup () {
// put your setup {

Montor Sene

Ctrlse T

CirleMayiisculas+ M l

' (_Board »)
) Processor »
woid loop () [{ ((Puerto Serie »)
// put your main cf
Programador »
} Quemar Bootloader

Arduino AVR Boards

Arduino Une

Arduine Duemilancve or Diecimila
Arduino Neno

Arduino Mege 2560 or Mega ADK
Arduino Mega (ATmega1280)
Arduino Leonarde

Arduino Micro

Arduino Esplore

Arduino Mini

Arduino Ethemet

Arduino Fio

Arduino BT

LilyPad Arduine USB

LilyPad Arduino

Arduino Pro or Pro Mini

Arduino NG or clder

Arduino ARM (32-bits) Boards

Arduino Due (Programmung Port)
Arduino Due (Natwve USE Port)



Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

sketch_may22a

woid setwupi) |
A oput your aetup o

b

woid loogp () El
A7 Pt your nain oo

Aute Formato Ctrl=T

Archivo de programa.

Reparar codificacion & Recargar.

Monitor Serie Ctrl= Mayiisculas+M “
Board [
Processar k
Puerto Seris »
Programadaor r
Cluemar Bootloader
W

Aiduing Una an CUES




Archive Editar Programa Hermramientas Ayuda

sketch_may?la

vold setw() {
£/ put vour setup code hers

}

void loop(| [
A4 PUT Your main code here

Autosarall




Archive Edtar Programa Hemamientas Ayuda

skeich_may2la
void setwup(] {

/ puat your Satu

b

wold loop() {

J/ pat your main c

Enviamos
tres signos
pesos para
entrar a
modo
configuracién
del modulo

Sin ajuste de inea + | | 115200 baudio

Arduing U om




Archivo Editar Programa Hermmientas Ayuda

sketch_mav22a

woid setugpl) !
dF D 0L Setup

}

wold loop () |

JFan wour mAain o
Si los datos
fueron leidos el

imprime CMD

Autoseral Sin ajuste d= linea + | | 115200 baudie




Archivo Editar Programa Herramienta: fyuda

Se puede configurar en
cualquiera de las
siguientes velocidades:
1200, 2400, 4800, 9600, 19.2,
28.8, 38.4, 57.6, 115K, 230K,
460K, 921K

skalch_may2lz

woid getup(| {
S put ywour setup 31,36

Erviar

ot

1 CHD

vold loop () {

7/ put your main o "SU, " es para
cambiar la
velocidad de
transmision(solo
necesita los 2
primeros digitos)

Autosaral

.

Retomo de carre o

115200 baudia "




Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

chkateh_mayiida

woid setup () [

__|'__|" :'I"l_ "_il'l'1'|'|" RP"’KI‘I

]

wo0icd loop () {

Si los datos
fueron leidos el
imprime AOK

Fd put your main c

|R.I:1D|'I'D decarro W | | 115200 baudio |

| Autoscroll

Arduing Unao on CORS



Archivo Editar Programa Herrmamientas Ayuda

sSkelCh_mariZa

vold sctup |) §
A4 put Four setup

]

wroid loop|) |
A4 put wour main o

“"SN, "este
comando es
para cambiar el
nombre

(preferible cuatro
letras).

Autrscrall Retomo de cara . | | 115200 bauda .




Archive Editar Programa Herramientas

sketch_may22a

wold setup () {

f4 put Four getup

woid Loop() |
I 1T E 111 C -
H Si los datos
fueron leidos el

imprime AOK

Autoscoroll Fetorno d= carro o 115200 baudio W

Srduine Uno on COMS




Archiva Editar Programa Herramientas Ayuda

sketch_mav?la

vwoid setwp (| {

A4 purt wour setan

}

wold loop (] !
A8 put your main o
N rr
SP, "este comando es para
cambiar la
contraseina(preferible 4
digitos)

[+] Autoscroll Retomo de carro o | 115200 baudio |

Arduine Une on CORMS




Archivo Edtar Programa Hemramientas Syuda

sketch_may22a

wold setwpi) §
SO pUAC YWOUr decup

void loop () {
A AC ¥FOULE maln C

Si los datos
fueron leidos el
imprime AOK

Retorne d= carre | |1152ﬂ[! baudio «

Aiduing Uno an COldS




Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

skatch_may22a

roid setup) [
A4 oput your =satup

]

woid loop () {
A4oput your main
kL rr
R,1 "este comando es para
reiniciar el bluetooth y
guardar la configuracion.

| Autoscrall \Retomo de amrp v | | 115200 baudio |




Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

sketch_may2Za

woid setwp() {
J4 PUL wour et

t

trn ] 'Inn]-_'p” {
J/put your main i 20K

Si los datos
fueron leidos el
imprime
Reboot!
Nota: preferiblemente hacer todos

los pasos anteriores en menos de
Iminuto.

Autoscrol Retorno de arro e | | 115200 baudio

Arduine Une on CORIS




APP Inventor

App Inventor
al2.appinventor.mit.edu/

MIT App Inventor
Instituto de Tecnologia de Massachusett

Desde este sitio se puede acceder Inventor MIT App, que le permite desarrollar aplicaciones
para dispositivos Android que utilizan un navegador web y ya sea un teléfono o un emulado
conectado. App Inventor fue desarrollado originalmente por Google. El sitio también incl
documentaciéon de un contenido educativo, y esto se esta licenciado para usted baj
licencia Creative Commons Reconocimiento 3.0 Unported (CC BY 3.0).



http://ai2.appinventor.mit.edu/
http://creativecommons.org/licenses/by/3.0/deed.en_US

Requisitos:




Beta

Iniciar nuevo proyecto B Eliminar Proyecto
Mis proyectos

Mombre Fecha de creacidn

'F R MIT App Inventor 2 Proyectos -  Conecte - Construir - Ayuda ~

Crear nuevo proyecto App Inventor

Mombre del
proyecto:

Cancelar
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int LEDIZ = 12; /7 LED CINECTADO AL PIN 12 DEL AFDUINI

volid setupi)

{
Serial.begin(Se00) ;

pinfode (LED12, OITTPUT) :

}

vold loapi)
{
char iz
if (Serial.available()]
{
i = Serial.readl(): J/leer dato v lo guarada en i
awitoly (1)
{
case 'E':
digicalWeice (LEDLZ , HIGH) ;
break:

case 'A':
digitalWrite(LEDLZ , LOW|:
bregk;
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Instructables (http://www.instructables.com)

Makezine (http://blog.makezine.com/arduino)

MakeProjects (http://makeprojects.com/Topic/Arduino)

HackADay (http://hackaday.com/category/arduino-hacks)

HackNMad (http://hacknmod.com)

Dangerous Prototypes (http://dangerousprototypes.com)

Electronics Lab (hitp://www electranics-lab.eom/blog)

BricoGeek (http://www . bricogeek.com)

Embedds (hitp://www embedds.com)

Seccion de proyectos Jameco {httpy//www.jameco.com/lameco/PressRoom/diyv.html)

Seccion de proyectos Arduino (http://arduino.ce/playground/Projects/ArduinoUsers)
Proyectos del HLT (http://hit. media.mit.edu/?cat=20 , http://hlt.media.mit.edu/?p=1283 vy ?p=1314)

Bluetooth y Arduino
https://www.youtube.com/watch?v=Is6pJyEv8s0#t=21

http://www.youtube.com/watch?v=fokloKBNCOE#t=17




