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Ejemplos
Conexión del L298 a Arduino en el Kit

– Jumper del regulador conectado

M_2

ENA = pin 5 ~  à Velocidad
EN1 = pin A3   à
EN2 = pin A2   à

EN3 = pin 4      à
EN4 = pin 7      à
ENB = pin 6 ~  à Velocidad

Sentido

Sentido

ControlMotores_1
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Ejemplo de control del robot a 6 Hilos
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Ejemplos
Propuesta de actividades

– Actividad 2
• Modifica el programa de la actividad anterior para que, al recibir por el

puerto serie un número entre -100 y 100, ponga uno de los motores a esa

velocidad.

• Haz el programa más robusto haciendo que si el número es superior a

100 o inferior a -100, sature la salida a 100 o -100 respectivamente.

ControlMotores_2
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Generación de señales de control
Propuesta de actividades

– Actividad 3
• Modifica el programa de la actividad anterior para que sea capaz de

recibir la velocidad de los dos motores a la vez. Por ejemplo, ”0 -20”,

“30 -30”, “-20 80”.

ControlMotores_3
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Generación de señales de control
Conexión del L298 a Arduino en el Kit

– Jumpers de ENA y ENB conectados (Motores activos)

– Jumper del regulador conectado

ENA = ------
EN1 = pin 6 ~  à Velocidad
EN2 = pin 7     à Sentido

EN3 = pin 5 ~ à Velocidad
EN4 = pin 4     à Sentido
ENB = ------
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Generación de señales de control
Conexión del L298 a Arduino en el Kit

– Velocidad derecha: IN1 à 6       Sentido derecha: IN2 à 7

– Velocidad izquierda: IN3 à 5       Sentido izquierda:  IN4 à 4

Jumpers de ENA y ENB conectados (Motores activos)

– Jumper del regulador conectado

https://naylampmechatronics.com/blog/11_tutorial-de-uso-del-modulo-l298n.html

Sentido: IN1

Velocidad: IN2

Tensión del motor

Giro a derechas

Giro a izquierdas
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Generación de señales de control
Ejemplo

– Conectar los motores al puente en H y éste a Arduino
– Función que recibe un % de velocidad de +100 a -100 y controla la 

velocidad de un motor

Pseudocódigo
SetVelocidad (velocidad)

Si (velocidad > 0)
Sentido = 0
PWM = velocidad * 255 / 100

Si (velocidad < 0)
Sentido = 1
PWM = 255 - velocidad * 255 /100
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Generación de señales de control
Conexión de un motor del L298 a Arduino a 4H

– Jumper de ENB conectado (Motores activos)

– Jumper del regulador conectado

M_4

ENA = ------
EN1 = pin 6 ~  à Velocidad
EN2 = pin 7     à Sentido

EN3 = pin 5 ~ à Velocidad
EN4 = pin 4     à Sentido
ENB = ------

ControlMotores_4
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Generación de señales de control
Propuesta de actividades

– Actividad
• Hacer un programa que haga que el robot vaya en línea recta.

• Modificar las funciones de control de los motores para añadirles un factor 

de ajuste que permita que el robot vaya en línea recta cuando se pasa el 
mismo valor a los dos motores.
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Uso de librería L298N de Andrea Lombardo

– https://github.com/AndreaLombardo/L298N
M_4
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Referencias

Referencias
– Maxon DC motor and Maxon EC motor. Key information

• https://www.maxongroup.com/medias/sys_master/root/8815460712478/

DC-EC-Key-Information-14-EN-42-50.pdf?attachment=true

- How to select a DC Micromotor. Faulhaber
- http://fab.cba.mit.edu/classes/961.04/topics/actuator/DCmicromotor.pdf

- El módulo controlador de motores L298N. Prometec.net
- https://www.prometec.net/l298n/

- Arduino y L298N: montaje y conexión
- https://www.prometec.net/coche-arduino-l298n/

- Controlar motores de corriente continua con Arduino y L298N. Luis 
Llamas

- https://www.luisllamas.es/arduino-motor-corriente-continua-l298n/

- Tutorial del uso del módulo L298N. naylampmechatronics.com
- https://naylampmechatronics.com/blog/11_tutorial-de-uso-del-modulo-

l298n.html

– Puertos Analógicos Arduino Avanzado
• https://aprendiendoarduino.wordpress.com/2017/09/05/puertos-

analogicos-arduino-avanzado/
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Referencias
– Secrets of Arduino PWM

• https://www.arduino.cc/en/Tutorial/SecretsOfArduinoPWM


