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0 101 es una produccion intelecutal del grupo Maker Lab dependiente de Bolivita Tech Hub.
Las Imagenes expuestas, las guias, y las codificaciones son de uso libre
y pertenecen a sus respectivos autores intelectuales.
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Consiste en encender y apagar un led que conectamos en el PIN 13 de
Arduino que con- figuramos como-salida. El tiempo de encendido
y apagado es de 1 segundo.
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Fuente: Comunidad Libre de Arduino, S4A, MIT
Observa que se ha colocado el diodo led sin resistencia en
serie dado que el PIN13 de Arduino ya lleva incorporada
una resistencia interior, en el caso de colocar el diodo LED
en otra salida deberiamos colocar una resistencia de entre
220y 500 ohmios dependiendo del consumo de
corriente del diodo
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digital 1= encendido

digital 12 apagado
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Se trata de encender y apagar 3 LEDs colocados en lass saths 6,7y 8 (PING,
PIN7y PIN8) con una cadenc1a de 200 ms. Las variables asignadas a cada led

digital 6§ encendido
digital 6§ apagado
esperar () segundos
digital 7 encendido
(ssparar (D sagundos
digital 7 apagado
digital § encendido
digital 8 apagado

o e

Fuente: Comunidad Libre de Arduino, S4A, MIT 6
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Fulsado

Lectura
Pulsador LED
Configuracion E/S NS - -
SDPIN13LED - e e —
ED PIN 10 Pulsador 10K
vlue=0 estado Pusader +5V;j—-—_|_
e PV B

& ut«ﬂﬁa una r@ chta pull-dowm,

I, para cenaetq,g_;
~laaun pin de enti*ada digital, y de esta-

f‘lfma, poder saber cuando el pulsa- W ensor Dighalid | presionade? §
dor es presionado. Si elpulsador estd
presionado, el valor del pin 10 sera de
0 vol'tios (LOW) en caso contrario digital (54 apagada
sera de + 5 voltios (HIGH).

En una placa protoboard debe haber
una resisteflci‘aﬂe 10K conectada en-
tre el pin ‘ae{ént}ada y tierra como se ve el esquema y foto

digital 13  encendido
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Se conectan tres cables a la tarjeta Arduino. El p‘nmero

va a tierra desde el terminal 1

; Potencidmetro
del potenciémetro. El terminal 3 va a la salida de 5 @

voltios. El terminal 2 va desdela =

-

entrada analogica #2 hasta el terminal interno-del CS"D'E,JE%""LE%E
potenciometro. e u' Ea:uiuuzof;t:::w;ﬂ
Girando el dial o a]ustanddxel potenciometro, potencidmetro)

cambiamos el valor de la resistencia

variable. Esto produce oscilaciones dentro del
rango de 5 y 0 voltios, que son capturados por
entrada analdgica.
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Fuente: Comunidad Libre de Arduino, S4A, MIT
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Se trata de controlar la velocidad a nuestro gusto, es
decir, mediante un potenciémetro

que se coloca en una de las entradas analdgicas y en
funcion del valor que se lea en la

entrada asi girard mas o me- PIN1O
nos rapido el motor. e T e LI BD 137 0 13
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Fuente: Comunidad Libre de Arduino, S4A, MIT

digital 10 wvalor wvalor del sensor Analog0
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6. Control de Servo Motor

La idea es controlar un servomotor conectado a la yle[ca Ardulno edi-
tando nuestro programa en S4A. Recuerda que los servomqtes se mue-

ven por angulos y tienen ‘ “una "’_f’ .y ‘.' ; gra'h."fuer-za de
torque. : 2 .

Puedes variar el !

angulo y direccion I

de tu servomotor
en cualquier momento
dentro de S4A

Vcc

direccion horario

motor = direccion antihorario motor © angulo m
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Podemos tener un control mas practico de nuestro servo, si anadimos
un voltimetro al proyecto. Igualmente las posibilidades siguen siendo
infinitas.

= Arduino

: _ Al girar el potenciometro,
) m S girara tambien el motor

motor 7 |angulo XY
por slempre

fljar sensor | valor del sensor Analoge

k

fijar angulc |a redondear sensor * [(iRL)

k
motor 7 | angulo | angulo
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