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VISTA EXTERIOR
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CONEXIONES INTERNAS

El protoboard o breadbord: Es una especie de tablero con orificios, en la cual se pueden insertar
componentes electronicos y cables para armar circuitos. Como su nombre lo indica, esta tableta sirve para

experimentar con circuitos electrénicos, con lo que se asegura el buen funcionamiento del mismo






Estructura del protoboard: Basicamente un protoboard se divide en tres regiones:

A) Canal central: Es la regién localizada en el medio del protoboard, se utiliza para colocar los circuitos
integrados.

B) Buses: Los buses se localizan en ambos extremos del protoboard, se representan por las lineas rojas
(buses positivos o de voltaje) y azules (buses negativos o de tierra) y conducen de acuerdo a estas, no existe
conexion  fisica entre ellas. La fuente de poder generalmente se conecta aqui.
C) Pistas: La pistas se localizan en la parte central del protoboard, se representan y conducen segun las
lineas rosas.




Diagrama del Protoboard
Nodos o 9 Nodos o

Buses g BUEES
:l 1

Y::||||:: BE S e e |||||'

M-
e et ]



Los Chips deben
de colocarse Buses Buses

de esta forma

Canal
EEEEEE e Central

T f

Buses Buses




Conaxiones inhemas. dal protoboard
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Codigo de colores de las resistencias

I L
| B |
3ra. Banda
Multiplicador Tolerancia %

x1000000
Violeta x10000000
Gris x100000000

Circuitos Basicos SO0




Cual es el valor de las resistencias:
Rojo, rojo, café
Café, negro, naranja

Rojo, rojo, rojo



Cuales son los colores de las resistencias de:

1M
1K

330
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Partes de un circuito
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Vamos a realizar el siguiente circuito

51 R1=220 OHM
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Resistencia




LED = Diodo Emisor de Luz
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Simulacion



Tinkercad

https://www.tinkercad.com/
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https://www.tinkercad.com/
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potencidmetro

¢Qué es un potenciémetro?



tipos

Lineal Rotativo



simbolo




R1=100K
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LDR o fotoresistencia

¢Qué es una LDR o fotoresistencia?
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