PRÁCTICA 10
Cuestionario 
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1.	¿Cómo se puede controlar el movimiento de un servomotor?
Enviando un pulso eléctrico de ancho variable, también conocido como modulación de ancho de pulso (PWM), a través del cable de control.

2.	¿En que afecta el valor de un potenciómetro? 
En la medición de ángulos o posiciones, y velocidad.

3.	¿Cuál es la función de un potenciómetro?
Su principal función es variar la resistencia en un circuito eléctrico de forma continua y controlada.



4.	Intente controlar el servo de otra manera y agregue captura y el código
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P Iniciar simulacién Enviara

Texto - + @ p\- 1(AduinoUnoR3) ~
#include <Sezvo.h> Z

Sezvo servol;
int potenciometro = A0;

void setup()
1

pinMode (potenciometzo, INEUT);

sezvol.actach(9);

b

void loop()
1

int angulo = analogRead (potenciometzo);

angulo=map (angule, 0, 1023, 0, 180);
posicion (angulo) ;
)

void posicion(int angulo){
sezvol.urite (angulo) ;

[N Monitor en serie -
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1(Arduino Uno R3)

Iﬂmﬂ resta 1| $include <Servo.h> N

servo servol;

int PINSERVO=S;

int GRADOINI=750;
3 inc GRADOFIN=360;
© inc ANGULO=0;
10 inc SoMA=3;

int RESTA=13;

void setup() {

15 servol.attach (PINSERVO,GRADOINI,GRADOFIN);
pindode (SUMA, INEUT);

pindMode (RESTA, INPUT);

servol.urite (ANGULO);

B

21 void loop() {
22 if (digitalRead (SUMR) = LOW){
2 ANGULO=ANGULO+1;
2¢ if (ANGULO >=360) {
2 ANGULO=360;
26/ 3
B
28 if (digitalRead (RESTA)
£ ANGULO=ANGULO-1;
if (ANGULO <=0) {
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