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Praictica 10 — Movimiento alternativo de un servomotor

Para realizar esta practica vamos a emplear un servomotor y una placa Arduino. Se trata de
conectarlo tal y como indica el sistema de conexion que aparece en el esquema y realizar la
programacion que nos va a permitir realizar el movimiento de 180° en un sentido y luego lo mismo
en sentido contrario.

Un servomotor es un motor con un cable rojo que se conecta al positivo de la placa, en este caso
5V, un cable negro que se conecta a tierra o0 GND y un tercer terminar blanco o amarillo que va a
recibir pulsos con distintas anchuras que le indican el sentido de giro.

La secuencia se puede ver en el siguiente
flujograma:
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El primer paso es cargar la libreria servo de Arduino que nos va a permitir trabajar con instrucciones
relacionadas con el servomotor, tales como Servo, miservo.attach o miservo.write.

Una vez cargada la libreria, las instrucciones del IDE de Arduino que nos van a permitir realizar esta
secuencia son las que aparecen en la imagen inferior derecha. Como se aprecia el servo gira

primero de 0 a 1800 y luego al revés:
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#include <Servo.l»
Servo miservo;
int angulo = 0;

// Se incluye la libreria servo
// Ge crea un objeto gervo llamado miservo
// Se crea la variable entera angulo con valor inicial

void setup()
{

miservo.attach(9); // Se conecta el servo al pin 9 digital

void loop()
{
for(angulo = 0; angulo <= 180; angqulo += 1)
{ miservo.write(angulo);
delay(10);
}
for{angulo = 180; angulo >= 1; angqulo -= 1)
{ miservo.write(angulo);
delay(10);



