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Bornas para los 4 motores

Controladores de los motores

Sensores de infrarrojos

Catodo,Emisor
Colector

Anodo

Catodo,Emisor
Anodo

Colector

Catodo,Emisor
Anodo

Colector

Catodo,Emisor

Anodo

Colector

Entradas Digital/Analogicas
(R de pull up internas al micro para
entradas digitales. Para las entradas
analogicas usar las que corresponda,
conectandolas al zocalo del array de
resistencias)

R de pull up
internas al
Microcontr.

Fuente de alimentacion para los motores

Autor: Guillermo Glez. de Rivera

Escuela Politécnica Superior. Universidad Autónoma de Madrid

Sistema de Desarrollo GP_Bot. Tarjeta de Interfaz
http://www.ii.uam.es/~gdrivera/robotica/gp_bot/gp_bot.htm

Escuela Politécnica Superior
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