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Contenido
Modulo PWM El modulo de control para servomotores, permite el
Controlador De 16 completo control sobre 16 servos, con una resolucion de
Servomotores PCA9685 16 bits y un protocolo de comunicacién 12C, el cual se

acondiciona perfectamente para plataformas con 12C,
como es el caso de Arduino. Gracias a que dicho proto-
colo usa solo dos pines, permite utilizar los demas pines
para otras aplicaciones.

CARACTERISTICAS

Comunicacion: 12C.

Salida para los servos: 16.

Disefio compatible con: tarjetas Arduino Uno y Mega

Cambio de la direccion [2C: SI

Voltaje de operacion Logico: 5 voltios.

Voltaje de alimentacion servos: Estipulado por el fabricante del servo
Corriente maxima salida servos 10A

Tabla .1
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POSIBLES APLICACIONES

Robotica.

Domoatica.

Control.

Actuador en lineas de ensamble.
e Conmutar led's.

C

Figura .1 Configuracion de direccion I12C

Si deseas modificar la direccién, necesitas soldar los puentes de la placa (A0,A1, A2, A3, A4,
Ab), la soldadura entre los dos puntos es equivalente a 1légico. Sin soldadura es 0 légico. La
placa por defecto esta sin soldaduras por ende la codificacién es 000000=0x40. Si por ejem-
plo se sueldan el segundo puente seria: 01000100=0x44

A5 A4 A4 A3 Al A0 DIRECCION
0 0 0 0 0 0 0x40
0 0 0 0 1 0 0x42
0 0 0 1 0 0 OXbb
0 0 1 0 0 0 0x48
0 1 0 0 0 0 0x50

Tabla .2 .Ejemplo con algunos cédigos posibles para [2C
Nota: la direccion por defecto del [2C es 0x40

Pines placa Descripcion
+HV Alimentacion logica (integrado).
SDA-SCL Pines de comunicacién I12C.
Oe Pin de habilitacion o des habilitacion a sincronia de pines PWM.
GND Tierra.
V+ Fuente de alimentacion de los servos.

AD0,A1,A2,A3,A4A5  Pines para modificar la direccién de la tarjeta.
M0, M1, M2, M3, M4,
M5, M6, M7, M8, M9,
M10, M11, M12, M13,
Tabla .3 M14, M15

Pines de salida PWM, independientes para 16 servos.
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ESQUEMATICO

Direccion PWM_16_pines Pines Arduino
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Proteccion contra tensién inversa

Figura .2
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CONEXIONES:
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Figura .3 Conexion por separado
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Figura .4 Conexion tipo shield GND v+
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SENALES:

1. Senal obtenida por el pin Digital
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Figura .5 .Sefal PWM generada por el modulo con una frecuencia de 60hz y un duty de 15%
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DIMENSIONES:

30mm

Figura .6

RECOMENDACIONES

e | a Potencia de entrada es diferente a la alimentacion de la
tarjeta.

e No someter la alimentacion de los servos mas alla del voltaje
especificado por el fabricante.

e Sise requiere usar todos los servos, debes tener en cuenta la
corriente de cada uno y asi usar la fuente indicada. Para calcular
la corriente correcta: (Corriente de un servo*cantidad de servos
a usar) = corriente total de la fuente que se debe implementar.

e Se recomienda usar la conexion en modo shield ya que de esta
forma se evita el posible ruido en el canal I2C.



