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Descripción 
El proyecto realiza la gestión de la tracción con una placa Arduino Mega 2560 encima de un 
chasis oruga tipo Rover. Es el primero de una serie de módulos que se irán añadiendo a dicho 
Rover. 
 
El procedimiento de la gestión de la tracción es el siguiente: 

 Establecemos los pines que vamos a utilizar para la gestión del movimiento 
 Configuramos los pines en modo “Salida Digital”. 
 Realizamos los procedimientos que realizan el movimiento 
 Llamamos a los procedimientos con un tiempo determinado en milisegundos a título de 

ejemplo. 
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Esquema en bloque del BA6286N  
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