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CONTROWADORA SERVOS
PARA ARDUINO NANO
V2.0

Modulo PCA9685

Capacitor del modulo opcional si
tu alimentacion ya integra uno.

Si tu bateria tiene una tasa de
descarga alta, el capacitor no es
necesario.

Se aconseja una bateria de por lo
menos 2200mAh para Hexapodo
SG90.

Se aconseja una bateria de por lo
menos 5000mAh para Hexapodo
MG995.

Arduino Nano
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Alimentacién. Solo es necesario conectar
uno, el que prefieras. Puedes soldar el
conector del modulo PCA sobre él o sobre la
tarjeta controladora ROBOTRONICA.
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Moddulo Bluetooth

Selector de voltaje.

Si la bateria de alimentacidén es
mayor a 5 Volts debes de colocar
el jumper entre los pines 1y 2. Si
la bateria es de 3 a 5 Volts, debes
colocar un jumper entre los pines
2y3.

Los servos modelo SG90 pueden
ser alimentados entre 4.5 y 5V.

Los servos modelo MG995 pueden
ser alimentados entre 4.8y 7.2V

Es importante

conectar

adecuadamente los componentes, de

HC_OS/H.C_OG lo contrario estos pueden ser
(Solo es necesario conectar 4 . : 9
pines) irreversiblemente dafiados.
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uno, el que prefieras. Puedes soldar el
conector del modulo PCA sobre él o sobre la
tarjeta controladora ROBOTRONICA.

Conexion a
canales analogos
ANO - VCC-GND
AN1-VCC-GND

Conexidn a servos.
Cable café -> GND
Cable rojo V+

Cable naranjaa PWM.

(ver imagen de numeracion » W (R ] Elg .i Botones de entrada de uso
- '; t \

, : res Botén A en D9
Servo numero 1 conectar en 16 npen-axcxosea-sv sv:Lo - .
Botén B en D10

canal 0. Botén Cen D11
Botén D en D12
Servo nimero 2 conectar en
canal 1. De las entradas digitales.
Servo nimero 3 conectar en
canal 2.

Y asi sucesivamente.

Conexién a 12C LED RGB para uso general.
* SDA Color rojo en D8

* SCL Color verde en D7

* VCC Color azul en D6

* GND
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Conexiones servo SG90 / MG995

PWM
5v
GND

IMPORTANTE
No mover a la fuerza los servos
con la mano ya que se dafiaran
mecanicamente, armar la
electrénica primero y en posicién
media el servo quedara en 90
grados, listo para poder ser
armado.
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Moddulo Bluetooth

Médulo Bluetooth HC-05 / 06
Si tu modulo tiene 6 pines solo usa las 4
centrales
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DIAGRAMA PCBA HEXAPODO
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DETALLE DE CONEXIONES PCBA HEXAPODO

| CONTROLAODR DE SERVOS Y 20
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NUMERACION DE SERVOS HEXAPODO SG60

Canal 0 Canal 15

J -

El servo #1 va al canal 0 del controlador (PCA) _ _]
El servo #2 va al canal 1 del controlador (PCA) J— 3 J— 4_ 4_ J
Y asi sucesivamente. \ M ! _ , j _—J_l;




