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Resumen. En este reporte se describe, la utilización de la tarjeta arduino en el control de un servomotor con potenciómetro  y  la utilizacion de focos de C.A. para indicar posicion. 

I. INTRODUCCIÓN
Un Servo es un dispositivo pequeño que tiene un eje de rendimiento controlado. Este puede ser llevado a posiciones angulares específicas al enviar una señal codificada. Con tal de que una señal codificada exista en la línea de entrada, el servo mantendrá la posición angular del engranaje. Cuando la señala codificada cambia, la posición  angular de los  piñones  cambia. En  la práctica, se usan servos para posicionar superficies de control como el movimiento de palancas, pequeños ascensores y timones. Ellos también se usan en radio control, títeres, y por supuesto, en robots.
A. Funcionamiento de un servomotor
   El motor del servo tiene algunos circuitos de control y un potenciómetro (una resistencia variable) este es conectadado al eje central del servo motor. En la figura 1 se puede observar al lado derecho del circuito. 
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Fig. 1 
Servomotor
)

Este potenciómetro permite a la circuitería de control, supervisar el ángulo actual del servo motor. Si el eje está en el ángulo correcto, entonces el motor está apagado. Si el circuito chequea que el ángulo no es el correcto, el motor girará en la dirección adecuada hasta llegar al ángulo correcto. El eje del servo es capaz de llegar alrededor de los 180 grados. Normalmente, en algunos llega a los 210 grados, pero varía  según el fabricante. Un servo normal se usa para controlar un movimiento angular de entre 0 y  180 grados. Un servo normal no es mecánicamente capaz de retornar a su lugar,  si hay un mayor peso que el sugerido por las especificaciones del fabricante.                      
La cantidad de voltaje aplicado al motor es proporcional a la distancia que éste necesita viajar. Así, si el eje necesita regresar una distancia grande, el motor regresará a toda velocidad. Si este necesita regresar sólo una pequeña cantidad, el motor correrá a una velocidad más lenta. A esto se le llama control proporcional.   

B. Control
Para controlar un servo, se le ordena un cierto ángulo, medido desde 0 grados. Se le envía una serie de pulsos. En un tiempo ON de pulso indica el ángulo al que debe posicionarse; 1ms = 0 grados, 2.0ms= máx. grados (cerca de 120) y algún valor entre ellos da un ángulo de salida proporcional. Generalmente se considera que en 1.5ms está el "centro." Entre límites de 1 ~ 2ms  son las recomendaciones de los fabricantes; normalmente se puede usar un rango mayor de 1.5ms para obtener un ángulo mayor e incluso de 2ms para un ángulo de rendimiento de  180 grados o más. El factor limitante es el tope del potenciómetro y los límites mecánicos construidos en el servo. Un sonido de zumbido normalmente indica que se está forzando por encima al servo, entonces se debe disminuir un poco.    
El tiempo de OFF en el servo no es crítico; puede estar  alrededor de los 20ms. Los pulsos que ocurren frecuentemente en el tiempo de OFF pueden interferir con el sincronismo interno del servo y podría escucharse un sonido de zumbido o alguna vibración en el eje. Si el espacio del pulso es mayor de 50ms (depende del fabricante), entonces el servo puede estar en modo SLEEP entre los pulsos. Entraría a funcionar en pasos pequeños y el rendimiento no sería el óptimo.    




II. DESARROLLO DE CONTENIDOS

Para esta práctica el software y hardware que se utilizaron fueron la tarjeta de adquisición arduino y su software de programación el cual se puede descargar de su página oficial http://arduino.cc/en/.

En la parte del Hardware se utilizo un arduino del modelo mega, su hardware será mostrada en el apéndice Apéndice [1]. 

Lo que el programa tenía que realizar para el control del servomotor era una interfaz con un potenciómetro el cual le mandara la cantidad de grados al que se deseaba mover el servo motor para la visualización de esta práctica se utilizaron focos incandescentes los cuales cambiaban con respecto a la posición del potenciómetro, es decir, que con una cierta cantidad de movimiento del potenciómetro se encendía el foco incandescente rojo o azul o por el contrario el led azul. 

Para esto fue necesario la utilización de 2 moc3011 apéndice [2], y 2 tip 41c apéndice [3], para que de esta manera fuese más perceptible el cambio que se producía al cambiar el posicionamiento del potenciómetro, el modelo construido se puede observar en la figura 1.
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Fig. 1 Modelo construido con arduino 


Como se puede observarse en la imagen el hardware arduino mega esta conectado a 2 focos incandescentes los cuales irán prendiendo y apagando de acuerdo a la posición del potenciómetro en que se encuentre, esto valor iba desde 0 a 255 es decir que si el valor pasaba superior a 0 entonces una salida se activa, y cuando llegase a 90 otra de ellas se activaría y la anterior se desactivaría, figura 2, y por ultimo al llegar a 175 la anterior se desactivaría y una nueva se activaría, todo esta secuencia se proceso en el la interfaz software Apéndice [4]. Que ofrece Arduino para la realización la práctica. El código que se utilizo se muestra en el Apéndice [5].

.
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Fig. 2 Cambio de señal 


IV. CONCLUSIONES

Con la implementación del hardware y software de la practica anterior, el desarrollo de esta práctica fue  más accesible , ya que generalmente cuesta un poco la programación  con pic pero con ayuda de la tarjeta Arduino es más fácil utilizar los puertos que deseemos a voluntad a si como también su sencillo lenguaje código. 
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Apéndice [1] 
Arduino uno harware
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Apéndice [2]
Moc 3011
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Apéndice [3] 
Tip 41c
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Apéndice [4] 
Codigo de programa
#include <Servo.h>

int ledPin49 = 49;
int ledPin51 = 51;
int ledPin53 = 53;

int Lecturas[10]; //Vector de lecturas.
int Val, i = 0, Total = 0, Promedio = 0;
Servo MiServo;

void setup(){
pinMode(ledPin49,OUTPUT);
pinMode(ledPin51,OUTPUT);
pinMode(ledPin53,OUTPUT);
MiServo.attach(9);
Serial.begin(9600);
for(i=0; i< 10; i++) //Inicialización del vector.
Lecturas[i] = 0;
i=0;
}

void loop(){
//Sustrae el total con la lectura inmediata anterior
Total = Total - Lecturas[i];
//Agrega una lectura a la posición actual dentro del vector
Lecturas[i] = analogRead(A0);
//Realiza la sumatoria entre lecturas
Total = Total + Lecturas[i];
i = i + 1;
//Calcula el promedio y envía el resultado al servomotor
if (i >= 10){
i = 0;
Promedio = Total / 10;
Val = map(Promedio, 0, 1023, 0, 179);
MiServo.write(Val);
Serial.println(Val, DEC);
}
if (Val==0){digitalWrite(ledPin49,HIGH);
}
else{ digitalWrite(ledPin49,LOW);
}

if (Val == 90){digitalWrite(ledPin51,HIGH);
}
else{ digitalWrite(ledPin51,LOW);
}
if (Val==179){digitalWrite(ledPin53,HIGH);
}
else{ digitalWrite(ledPin53,LOW);
}
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