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Servomotor

Un servomotor (normalmente llamado simplemente “servo”) es un dispositivo similar a un motor de
corriente continua que tiene la capacidad de ubicarse en cualquier posicién dentro de su rango de
operacion, y mantenerse estable en dicha posicién

Esta conformado por un motor, una caja reductora y un circuito de control.

Los servomotores hacen uso de la modulacién por ancho de pulsos (PWM) para controlar la direccién o
posicién de los motores de corriente continua.

X - e
rRxmm Arduino

Standard Servo
Connector

Red (+)
Black (-)

AN

Yellow (Signal)

GND
+5v

Servo . Pin Grados m Retardo (ms)

Angulo - Posicién en grados donde mover el servo. Depende del modelo del servo podremos moverlos
en un rango de dangulo. Los microservos 9¢ (utilizados habitualmente) funcionan entre 02 y 1802

Retardo (ms)— Retardo que se aflade para esperar a que el servo se mueva hasta la posicién indicada.

Puede ser O, pero deberemos controlar en el resto del programa el retardo hasta el pr6ximo movieminto
para darle tiempo a llegar a la posicién indicada.
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Servomotor - 1 Movimiento bdsico CJ\ CODIGO DE PROYECTO: q

El programa realiza movimientos simples del servomotor a distintas posiciones de forma secuencial. El
objetivo es comprobar el funcionamiento correcto del servo y determinar sus posiciones minima y
maxima. Prueba con distintos valores de “retardo” para ver el resultado.

E-sperar EID) | milisegundos
Servo ™. Pin EXB Grados Angulo £ | Retardo (ms) [0 |

E-sperar EIN) | milisegundos

Servo " Pin Grados | Angulo | Retardo (ms) )

E-sperar [ 300 RRLEELIGES

4 N
@ H Realiza una secuencia similar parando en 5 posiciones y esperando 4s en cada una
T Posiciones de ejemplo: 109, 509, 80¢, 1309, 170¢
. )
Servomotor - 2 Control de servo con potenciémetro C\) CODIGO DE PROYECTO: q

El servo conectado en el pin 3 se moverd a la posicion indicada por un potenciémetro conectado al pin AO.

El valor leido del servo va de 0...1023 por lo que se debe mapear a un valor proporcional entre 0...1802 antes de
posicionar el servo.

valor potenciometro + =B ESSETE TN AQ v
20 — = = - .
Establecer (EITIECTED = || mapear de | @ -
Servo W& Pin [EXE Grados “posicion servo + | sl i) 100 |
. -|I . .
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Servomotor - 3 Control de servo desde PC

q CODIGO DE PROYECTO: q

Con el mismo montaje que la practica Servomotor-1 realizaremos un programa que reciba un ndmero desde el puerto serie
(utlizaremos la consola serie para enviar el nimero). El nimero deberd ser entre 0 y 180 y movera el motor a dicha posicién.

Inicializar

>__ Enviar | | % Control de servo Salto de linea

Enviar | | % Envia un valorentre 0y 180 - Salto de linea

e ¢Datos recibidos?
hacer | Establecer = | s Recibir como nimero # Hasta salto de linea

Servo ¥ Pin [EXED Grados “posicion servo + | e bl 15 e 100 |

L

Servomotor - 4 Movimiento progresivo

ArduinoBlocks :: Consola serie

Baudrate: 9600 v - Desconectar | Lim|

90 | :\ - v ': Enviar

Control de servo
Envia un valor entre 0 y 180

q CODIGO DE PROYECTO: q

Realizaremos un programa que mueva el servo suavemente y con una velocidad regulada con retardos.
Se aumenta de 1 ¢rado en 1 ¢grado desde O hasta 1802 grados y luego al revés de 180 a 0°.

El retardo en cada movimiento del servo determinard la velocidad.

Ejemplo: con un retardo de 40ms x 180 posiciones (grados) = 7200 ms, el servo tardard 7,2s de un

extremo al otro.

Bucle

Esperar  EI) | milisegundos

“ e
LAY

.

iee ool e soeee sevee sseee .
ree sesles ssese seeee seevees slew

Esperar  EI) | milisegundos

Servomotor 3 de 4

contar con (KB desde @) | hasta ldea B
e hacer Eervo < Pin (EKB Grados | '@ Retardo (ms) (2 )

contar con ([ desde | hasta 0 | dea (1] .
hacer Eervo <. Pin KB Grados | [ Retardo (ms) (7 1)

retardo en cada
movimiento de 1 grado.

retardo en cada

movimiento de 1 grado. +

-~
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Servomotor - 5 Control de dos servos con joystick C)\ CADIG0 D PROYECTO: q

Con la ayuda de un josytick:
Pin VRX = Pin AO
Pin VRY = Pin Al

Moveremos dos servos:
Servo 1 - Pin ~5
Servo 2 = Pin ~6

.

L. | Establecer [Z8# = | Leer analdgica Pin [Z0ED
i Establecer [if72k# = = Leer analgica Pin
EStebiceer = | mapear ((S2ED de (O - E@ED o

Establecer EENMM = | mapear (A de (@ - (@A a

Servo " Pin G Grados ES5&D | Retardo (ms) | g |

Servo ¥ Pin B Grados ESHED | Retardo (ms) | g |

s ™
Q Para subir nota...
; H ¢serias capaz de realizar un movimiento progresivo
“—" g de cada servo controlado con el joystick? )
Servomotor - 6 Control de un servo con un pulsador C)\ CADIGO DE PROYECTO: q

Disefia un proyecto para controlar un servo con un pulsador.
El proyecto funcionara simulando la apertura de una barrera de seguridad (movida por el servo). Al pulsar
el botdn la barrerd subirda y se mantendra levantada durante 5s y automaticamente después se bajara.
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