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Estructura mecánica e un ServomotorEstructura mecánica e un Servomotor
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Control del Servomotor por PWMControl del Servomotor por PWM
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Conexión de un servomotor a un microcontroladorConexión de un servomotor a un microcontrolador
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Diagrama de bloques del Diagrama de bloques del TimerTimer 00
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Escuché y Olvidé
Vi y recordé

Hice y Comprendí


