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SENALES ACTUADOR
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SERVOMOTORES MOTORES PAP



MOTOR DC

iPOLAR!



PUENTE H




SERVOMOTORES

MiCROSERVO SG90




SERVOMOTORES

Servo Horn

Gear Train
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Potentiometer

Control Unit
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MOTORES PAP
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MOTORES PAP
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DRIVERS

298N A4948 293D



Motores

Motores DC | ServoMotores
PaP
Mayor Velocidad y .Veloudad | Muy lentos
Torque relativamente rapida
Giro libre de El movimiento tiene El movimiento

precision, solo
Importa moverse

un grado de control
y precision
(feedback)

es muy precisoy
confiable
(feedback)

Hélices de Drones,
Vehiculos,
Refrigeracion.

Maquinas de
ensamble, Robodtica

Impresion 3D,
robots de alta
precision, CNC
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HAGAMOSLO JUNTOS

Creemos el circuito para que este
robotito no choque con la pared
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Unete a Mecatronica - ME4250 con un vinculo o introduce este cédigo de clase:

EKW RD4 FQS




DESAFIO DE HOY

Lograr que el auto gire, utilizando el
monitor serial y un sensor de distancia
para que se detenga si hay una pared
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