Práctica: Control de un servomotor con Arduino
En esta práctica, aprenderemos a controlar un servomotor utilizando Arduino. Un servomotor es un dispositivo que puede girar a un ángulo específico según las señales que recibe. Utilizaremos Arduino para enviar señales de control al servomotor y así controlar su posición.
Materiales necesarios:
1- Arduino Uno (u otra placa compatible)
2- Servomotor SG90
3- Protoboard
4- Jumpers (cables de conexión)
5- Fuente de alimentación externa para el servomotor (opcional, dependiendo del consumo del servomotor)
Conexiones:
Conecta el cable de tierra (negro o marrón) del servomotor al GND (tierra) de Arduino.
Conecta el cable de alimentación (rojo) del servomotor a los 5V de Arduino o a una fuente de alimentación externa.
Conecta el cable de señal (amarillo o blanco) del servomotor al pin digital 9 de Arduino.
CODIGO}
#include <Servo.h>

Servo miServo;  // Crea un objeto de tipo Servo

void setup() {
  miServo.attach(9);  // Asigna el pin digital 9 al objeto Servo
}
void loop() {
  // Gira el servomotor a 0 grados
  miServo.write(0);
  delay(1000);  // Espera 1 segundo

  // Gira el servomotor a 90 grados
  miServo.write(90);
  delay(1000);  // Espera 1 segundo

  // Gira el servomotor a 180 grados
  miServo.write(180);
  delay(1000);  // Espera 1 segundo
}
1- Incluimos la librería Servo.h, que nos permite controlar el servomotor.
2- Creamos un objeto de tipo Servo llamado miServo.
3- En la función setup(), utilizamos miServo.attach(9) para asignar el pin digital 9 al objeto Servo.
4- En la función loop(), usamos miServo.write() para girar el servomotor a diferentes ángulos (0, 90 y 180 grados) con un intervalo de 1 segundo entre cada movimiento.
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int angulo;
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