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;Qué es Arduino?

Se trata de un dispositivo programable utilizado en
sistemas de control y robots.

Cumple la funcién de regulador, es decir, recoge
informacién de los sensores y controla los
actuadores para que realicen la tarea deseada.

Se trata de un hardware libre, cualquiera puede
construirlo a partir de la documentacién disponible
para ello
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Arduino UNO

Q Es la placa mas utilizada y es la que suele venir en los
kits de iniciacion.

Q Se alimenta a través de cable usb o adaptador de
corriente tipo impresora.

Q Tiene 14 pines digitales y 5 analodgicos

O Utiliza el microcontrolador ATMega328P




Arduino Leonardo

Q Se trata de una evolucion de Arduino Uno
O Utiliza el microcontrolador ATmega32u4 y dispone de
los mismos pines que Arduino Uno.
Q Al conectarlo al ordenador, éste lo puede detectar
como si fuera un raton o teclado.
O Utiliza un cable micro USB
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Arduino MEGA

Q Dispone de un gran numero de pines (70)

Q Utiliza el microcontrolador ATmega2560, mas potente
que el de UNO y mas memoria

O Se utiliza en aplicaciones complejas o0 que requieran
un gran numero de sensores o actuadores (impresoras
3D)




Arduino NANO

O Su tamano es muy inferior a Arduino UNO.

O Utiliza el microcontrolador AT328

Q Incorpora 14 puertos digitales y 8 analogicos

O Se utiliza en aplicaciones donde el tamano o peso sean
aspectos importantes (drones, bots)

Q Se alimenta a través de micro USB




Arduino UNO: Especificaciones

Modelo

Microcontrolador

Frecuencia
Memaoria RAM

Memoria EEPROM
Memoria FLASH
Pinesdigitales
entradas/salidas

Tensién/eorriente
pines digitales

Pinesanalogicos
entradas/salidas
Tension/resoludin
pinesanalégicos
Pinescon
interrupeién
externa
PinesPWM
Conexiones Serlal /
UART

Conexiones 12/
Wi

Conexiones ISP /
Icsp

Conexién USB.

ConexiénUsBde
depuracion
Conexién
Bluetooth
Conexién WiFi
Conexién Ethemet
Conexion USE Host
Almacenamiento
porsD
Cormienteenel pin
de 5w
Comiente en el pin
de 3.3v.

Voltaje de
alimentacién por
eluss

Voltaje de
alimentacin
recomendado por
ellack

Voltaje de
alimentacidn
limite por el Jack

Precio oficlal

Precio BBB

Arduino

Pro Mini

AVR Atmega
168 6 328
Bbits
16Mhz
B
1KiB
16 6 32K8.

1414

3.3v 65
Abma

60

3.3v 65
10bits (1024
valores)

1

1
No (necesita
adaptador
externa)
No

No
No
No

No

3.3v & 5v (sin
usb)

13512V
(modela
33v)65-12
W {modelo
)

~a€

Arduing

AVR

ATmega 168

4328 Bbits
16Mhz

xie

16 6 3268

14/14

Sv 40mA

B0
5v 10bits
(1024
valores)
2

6

Si

No

No
No
No

S00mA

SOmi

6 20v

Arduino

Uno

AVR
ATmega 328
abits

e

1KiB
axie

14/14

Sv40mA

Si, USB-B.

No

No
No
No

No

5007300MA

6720v

~10€

Arduino

Mega / Mega

Sv 40mA

16/0

Sv 10bits
(1024 valores)

Si, USB-B.

No

No

No
No
No

No

500™800MA

SOmi

6720v

12

Ardulno
Leonardo

AVR
ATmega
324 Bbits

16Mhz
2.5Ki8

1KiB
32Ki8

20/20
Sv40ma

120

5v 10bits
(1024
valores)

S, Nativa,
MicroUsB

50000
mA

v
6720v
18€+gi

ue

Arduino

Micro

Sva0mA

12/0
Sv 10bits
(1024
valores)
2

7

SI, Nativa,
MicroUS8.

No

No
No
No

500mA

6 20v

18€+gi

Arduino

Due

ARM
SAM3XBE
Cortex-M3
32bits
BaMhz
96KIB
(64+32KiB)
0
S12KiB
54/54
Ex
I"15mA
(130mA
entre todos)
122

3.3v 12bits.
(4096
valores)

1

51, Nativa,
MicroUsB

S
MicroUuss
No.

No
No
Si

No

BOOMA

BOOmMA

e v
67 20v
39€+gi

L

Netduino

Metduino 2

ARM STMicro
STM32F2
Cortex-M3
3zbits
120Mhz

6OKiB

]
1928

20/20
3.3v5v 25ma
(125ma entre

todos)
6/0

Sv 12bits (4096
valores)

1
1

S, Nativa,
MicroUsB

Si, Microuse

Mo
No
No

Mo

~355+g]

257306

Texas
Instruments
Stellaris
Launchpad
LMSF120
ARM
LM4F120H5QR
Cortex-M4
32bits

8aMhz

3B

256Ki8

43/a3

SI, Nativa,
MicroUSB

Si, MicroUss

No

No
No
Si

~15€

Fundacion
Raspberry Pi
Raspberry Pi

Mod.B

ARM Broadcom
BCM2835

700Mhz

s12MiB

8/s

Si

si

~43segi

~35€




Arduino UNO: Partes

Pin de referencia analogico

USB 7

GND
Salida serial TX

Entrada serial RX

Pines ?ioltales
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Arduino: Pines digitales

L Son los pines numerados del O al 13.
[ Sirve para enviar o recibir seiales en forma digital.
1 Solo pueden tomar valores de O o 5V.

YO OOVOO0CT)YO000 0
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Arduino: Pines analogicos

O Son los pines numerados del AO al A5
O Sirve para recibir sefales en forma analégica
d Pueden tomar cualquier valor entre de O y 5V.
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Arduino: Pines PWM

[ Son los pines marcados con el simbolo ~ (3,5,6,9,10,11)

d Permiten imitar una salida analégica mediante la técnica PWM.
O PWM = Modulacién por ancho de pulso

ANALOG IN .
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Arduino: Funcionamiento P

analogWrite(puerto, 64)

HIGH

_______ N S | —— ___ 25% SV=1.25V=PWM64
LOW

| analogWrite(puerto, 128)
HIGH '

_____ b Ll S0%Sv=25V=PWM 128
LoOw

| analogWrite(puerto, 255)
HIGH :

100% SV = PWM 255

LOW

2 mseconds



Arduino: Alimentacion y conexion

U El conector Jack permite la alimentacién entre 7y 12 V

Q El conector USB permite la alimentacién a través de un
cargador de movil o el ordenador (5V)

O El conector USB también permitira cargar programas en la placa
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Arduino: Como se program

- Existen dos maneras de programar Arduino, mediante cddigo o mediante blog

Programacion por cédigo Programacion con bloques

- Utiliza un lenguaje de alto nivel muy - Se basa en unir bloques
similar a C++

- Necesitas un IDE para programar aunque - Necesitas un programa instalado o

también se puede hacer via web desde una aplicacion web

- Mas complejo de programar, pero mas - Es mas sencillo pero sus posibilidades

potente. son mas limitadas. Es ideal para empezar
en clase.

- Tinkercad, Arduino Blocks, Mblock



Programacion por codigo

Se accede desde hitps://www.arduino.cc/en/software
Existen dos opciones de programar:

-

A través del
editor web

)

~

\

A través del IDE de Arduino

HARDWARE cLoup DOCUMENTATION ~ COMMUNITY ~ BLOG ABOUT

Arduino Web Editor

Start coding online and save your sketches In the cloud. The most [Saem]
up-to-date version of the IDE includes all libraries and also

supports new Arduino boards

—— CODE ONLINE GETTING STARTED

Downloads

DOWNLOAD OPTIONS

Arduino IDE 1 .8.1 9 Windows Win 7 and newer

Windows 2P file

The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to write code Windows app Win81or10 Get

J

and upload it to the board. This software can be used with any
Arduino board.

Linux 32 bits
Linux

Linux 2 bits
Linux ARM 64 bits

Refer to the Getting Started page for Installation instructions.

SOURCE CODE Mac OS X 10.10 or newer
Active development of the Arduino software is hosted by GitHub.
See the instructions for building the code. Latest release source

code archives are available here. The archives are PGP-signed so
they can be verified using this gpg key.


https://www.arduino.cc/en/software

IDE de Arduino

sketch_feb07a Arduino 1.8.16 —

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Nuevo

sketch_feb07a
koid setup () {

// put your setup code here, to run once:

Estas instrucciones se
ejecutan solo al inicio
del programa )

void loop () {
Estas instrucciones de

ejecutan
repetidamente

// put your main code here, Lo run repeatedly:




Editor Web

sketch_feb7a

v'< - *- Arduino Uno - ere

D Sketchbook sketch_feb7a.ino ReadMe.adoc v

1v /*ESTRUCTURA BASICA DE UN PROGRAMA
Examples 20 DE ARDUINO */

: : :
B oo cetun) ¢ > Estas instrucciones se

E Libraries

; ejecutan soélo al inicio
E— 7 ) del programa

9

10
@ Reference 11+ void loop() { . )

- » Estas instrucciones de
@ Help 12 ejecutan

K repetidamente

l % i Preferences

O Features usage




Programacion por codigo

Definiciones importantes

1 Constantes: datos cuyo valor no cambia durante la
ejecucion del programa.

O Variables: son datos que toman cierto valor y que puede
ser modificado a lo largo del programa. En Arduino al
definir las variables se le asigna un valor y un tipo.

Tipos de Datos M mOna que Gougea Rango de valores
Doakean 1 byte 20l (True o False]
byte [ unsigned char 1 byte 0 — 255
char 1 byte 12 -1X7
Int 2 bytes -32.768 — 3767
word / unsigned Int 2 bytes 0 — 65,535
long 2 bytes -2 147 483 648 — 2147 483.647
unsigned long 4 bytes I — 4.2394.967. 295
fhaat f double 4 bytes -3 A02E235E4 38 - 3402823564 18
strning 1 byte + x Array de caracteras
aArrany 1byte #x Colecton de wvarables




Programacion por codigo

Operadores:
) Operadores logicos: sirven para establecer
comparaciones o condiciones, de tal forma que si se
cumple devuelve TRUE y si no FALSE. Son:

__| Operadores logicos ____|Booleanos________
== &&  AND

lgual
= Distinto | | OR
< Menor que
>  Mayor que
<= Menor o igual que
>= Mayor o igual que

- Operadores matematicos: se utilizan para manipular
valores, son: SUMA (+), RESTA (-),
MULTIPLICACION(*), DIVISION (/).



Programacion por codigo

1 Comentarios: sirve para introducir aclaraciones en el
codigo escrito.
// = si el texto esta en una misma linea
/* comentario */ - si el texto esta en distintas lineas.

) Funciones: son codigos ya escritos que pueden ser
utilizados escribiendo el nombre de la funcion. Por
ejemplo: digitalRead() sirve para leer el estado de un pin
digital. Las iremos viendo a lo largo de los programas.

) Librerias: son un conjunto de funciones agrupadas en un
fichero. Se escriben al principio del programa (precedidas
del simbolo #)




\
Programacion por codigo

Del mismo modo conviene conocer ciertas estructuras de
programacion:

) Estructuras de control selectivo: denominadas
condicionales, porque se utilizan para la toma de
decisiones. Son if, else, switch.

) Estructuras de control iterativas: denominadas bucles,
porque permiten su ejecucion repetitiva de
sentencias durante un numero determinado de veces,
controlado y definido por un algoritmo. Son while,
for y do while.



Practicas de Arduino

PRACTICA 1: ENCENDIDO DE UN LED Y PARPADEO
PRACTICA 2: SEMAFORO

PRACTICA 3: ENCENDIDO SECUENCIAL DE LEDS
PRACTICA 4: PULSADORES

PRACTICA 5: CONMUTADA

PRACTICA 6: LED MULTICOLOR

PRACTICA 7: SIMULACION DE LA LUZ DE UNA VELA
PRACTICA 8: ENCENDIDO DE LUZ AUTOMATICO
PRACTICA 9: DADO ELECTRONICO




\

Practica 1: Encendido de led y parpadeo

O Para empezar a trabajar con Arduino vamos a simular un ejemplo de
codigo llamado BLINK, en el que veremos como se enciende y apaga
el diodo LED que incluye la placa en el pin 13.

Sketch:

Blink §

// the setup function runs once when you press reset or power the board
vold setup() {

// initialize digital pin 13 as an output.

pinMode (13, OUTPUT):;
}

// the lepop function runs over and over again forever
void loop() |
digitalWrite (13, HIGH); f/ turn the LED on (HIGH is the wvoltage level)

delay(1000); // wait for a second
digitalWrite (13, LOW): S/ turn the LED off by making the wvoltage LOW
delay(1000); J/ wait for a second

}



\

Practica 1: Encendido de led y parpadeo

O Vamos a modificar el programa anterior para que el tiempo cada vez
sea mayor, dependiendo del numero de veces que se ejecute el
programa.

Sketch:
Blink-aumento_apagado §

int ledPin=13;
int n=0; // entero que contaraé el paso por la funcidén loop
void setup() {

// initialize digital pin 13 as an output.

pinMode (ledPin, OUTIPUT);

// the loop function runs over and over again forever
void loop() {
digitalWrite (ledPin, HIGH):; //Enciendo el LED
delay(1000); // Espero un segundo
digitalWrite (ledPin, LOW)://Apago el LED
n=n+100;// Incrementamos n
delay(n); // Pausa de un tiempo n



Practica 2: Semaforo

Q Vamos a realizar un semaforo que tenga la siguiente secuencia de
luces: luz roja durante 6 segundos y se apaga, luz verde durante 4
segundos y luz amarilla 2 segundos con dos destellos.

Esquema: Material necesario

e 1x Arduino UNO R3 o Genuino y cable de conexién al PC
e 1xProtoboard

e 1xLEDrojo

e 1xLED amarillo

e 1xLEDverde

e 3 xresistencias de 2200

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

fritzin



Practica 2: Semaforo

int rojo=7:;//led rojo

int amarillo=4;//led amarillo

int verde=2;//led verde

void setup() {
pinMode (7,0UTPUT) ; //configuro los pines de los LED como salidas
pinMode (4,0UTPUT) ; //configuroc los pines de los LED como salidas
pinMode (2,0UTPUT) ;//configuro los pines de los LED como salidas
// put your setup code here, to run once:

veid loop() {
digitalWrite(7,HIGH);
delay(6000);//el tiempc estd en ms, e3 decir, esperc ésegundos
digitalWrite(7,LONW) ;//Apago el LED rojo
digitalWrite(2,HIGH) ;//Enciende verde
delay(4000);
digitalWrite(2,10W) ;//Apaga verde
digitalWrite (4,HIGH) ;//Enciende amarillo
delay(2000);
digitalWrite(4,LOW);//Apaga amarillo

/*digitalWrite(4,HIGH) ;//Enciende amarillo para h

v
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Practica 3: Encendido secuencial de leds

O Realiza el encendido secuencial de cuatro leds empezando del pin
hasta el pin 9. Cuando se hayan encendido todos los LEDs se apagaran |
4 y se volvera a repetir el ciclo. Vamos a considerar un tiempo entre
encendido de cada LED y el apagado de los 4 LEDS de 1 segundo.

Material necesario

1x Arduino UNO R3 o Genuino y cable de conexion al PC
1 x Protoboard

4 x LED

4 x resistencias de 220Q




Practica 3: Encendido secuencial de L

l P5-Encendido_secuencial-apagado_todo_a_la_vez§ ]

int ledl=9;
int led2=10;
int led3=11;
int led4=12;

veid setup() {
pinMode (ledl,OUTPUT) ;
pinMode (led2,OUTFUT) ;
pinMode (led3, CUTPUT) ;
pinMode (led4, QUTEUT) ;
}
void loop() {
digitalWrite(ledl, HIGH);
delay(1000);
digitalWrite (led2,HIGH);
delay(1000);
digitalWrite (led3,HIGH);
delay(1000);
digitalWrite (led4,HIGH);
delay(1000);
digitalWrite (ledl,LOW):
digitalWrite (led2, LOW);
digitaliWrite (led3,LCW);
digitalWrice (led4,LONW);
delay(1000);
}



Practica 3: Encendido secuencial de Lec

Variacién del Sketch: podemos simplificar el cédigo utilizando la orden FOR, como se m
siguiente sketch.

int tiempo=1000;
int n;
int cont;

void setup() {//comienza la configuracién de los pines
for (n=9; n<l3:;n++){
pinMode (n,CUTPUT);//desde el pin 9 hasta el 13, 3in incluirle
}

}

veid loep() []
for (cont=0;cont<4;cont++){
for (n=9;n<13;n++){ //para cada pin del 9 al 12

digitalWrite (n,HIGH) ;//Encendemos
delay (tiempo);//esperamos

}

for (n=9;n<13;n++){ //para cada pin del 9 al 12digitalWrite (n,LOW)://ARpagamos
digitalWrice (n, LOW) ;//apagamos

delay(tiempo) ;//esperamos

: a) Modifica el programa anterior para que se apaguen todos los LED a la vez.

} b) Modifica el sketch anterior para que los LED se apaguen en orden inverso:

]
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Practica 4: Pulsadores. Pull up y Pull down

O Para conectar pulsadores en las entradas digitales de Arduino, se utiliza
conexion mediante resistencias pull-down o pull up (como veremos sol
cambia el circuito, el software que utilizamos para hacer funcionar
circuito no va a variar), de tal forma, que siempre haya un estado logico
la entrada del microprocesador, es decir, 5 o 0 voltios.

Las configuraciones se muestran en la siguiente figura:

<+ \ Vee Vee
- ] 8V 5V

(o)
4p1
o)

Vout Vout

Pull Down Pull Up



\

Practica 4: Pulsadores. Pull up y Pull down

Un pulsador va atener cuatro patillas. Podemos recurrir a un polimetro para comprobar las conexiones
de continuidad o bien fijarnos en su forma, tal y como se muestra en la siguiente imagen:

Estas dos patillas estdn siempre

conectadas una con otra
_ BE ) o[
Estas dos patillas no
estdn conectadas.
Son las patillas que forman
el interruptor
P —® o,

Ahora vamos a realizar un montaje con resistencia Pull-up y pull-down para analizar su
funcionamiento.

Material necesario:

e 1x Arduino UNO R3 o Genuino y cable de conexidon al PC
e 1xProtoboard

e 1xLEDrojo

e 1xresistencias de 220Q

e 1xpulsador

e 1xresistencia 10kQ

e Cables de conexion



\

Practica 4: Pulsadores. Pull up y Pull down

O Para conectar pulsadores en las entradas digitales de Arduino, se utiliza
conexion mediante resistencias pull-down o pull up (como veremos sol
cambia el circuito, el software que utilizamos para hacer funcionar
circuito no va a variar), de tal forma, que siempre haya un estado logico
la entrada del microprocesador, es decir, 5 o 0 voltios.

Las configuraciones se muestran en la siguiente figura:

<+ \ Vee Vee
- ] 8V 5V

(o)
4p1
o)

Vout Vout

Pull Down Pull Up



Practica 4: Pulsadores. Pull up y Pull down

O Pull down: Detectamos que el pulsador se activa




Practica 4: Pulsadores. Pull up y Pull down

Q Pull up: Detectamos que el pulsador no esta activado




Practica 4: Pulsadores. Pull up y Pull d

O El siguiente programa encendera un led al activar el pulsador.

int estado=0; //defino el valor del botdén, en principio no pulsado
void setup() {

pinMode (8,INPUT);//Declaramos el botdn como entrada

pinMode (4,0UTPUT);//Declaramos el LED como salida

}

void loop() {
estado=digitalRead(8);//leemos el valor de la entrada
if (estado == 1){
digitalWrite(4,HIGH); // 3i el estado es HIGH encendemos la salida
}
else|
digitalWrite(4,LOW);//31i no esta en HIGH apagamos el LED
}

// put your main code here, to run repeatedly:



Practica 5: Conmutada

O Se desea controlar el encendido de un LED conectado al pin 13 media
dos pulsadores conectados en los pines 2 y 3. El funcionamiento va a s
similar a una conmutada instalada en una vivienda(control de un punto
luz desde dos puntos); es decir, al pulsar cualquiera de los dos pulsadore
siel LED esta encendido, se apagara; y si esta apagado, se encendera. A
pues, con los dos pulsadores puedo controlar el encendido y apago del LED.

Material necesario

e 1x Arduino UNO R3 o Genuino y cable de conexion al PC
e 1xProtoboard

e 1xLED

e Ixresistencia de 220Q

e 2 xpulsadores

e 2 xresistencias 10kQ

e (Cables de conexion
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Practica 5: Conmutada

I P5_conmutada_curso_arduino § _

int estado = 0;
void setup()

{

pinMode (7, OUTPUT);
pinMode (2, INPUT);
pinMode (3, INPEUT);
}

void loop ()

if (digitalrRead(2)==1 || digitalRead(3)==1) {
if (estado == 0){
estado = 1;
digitalWwrite (7, HIGH);

else {
estado = 0;

digitalwrite (7, LOW) ;
1

while(digitalRead(2)==1 || digitalRead(3) ==1){}
}

helay(50);
}




Practica 6: Led multicolor

O En este caso vamos a realizar el montaje de un diodo RGB, LED multicol
El RGB tiene 4 terminales y su conexion se muestra en la figura. Con d
pines se pueden obtener diversos colores, por ejemplo:Amarillo' = Rojo
Verde, Magenta= Rojo +Azul. Asi. podriamos sustituir los 3 LED del semafo
anterior”“por éste.

Common
Common Anode (+)

Cathode (-) (-) (+)
o~ A~

) (+)

Material necesario

e 1x Arduino UNO R3 o Genuino y cable de conexién al PC
e 1xProtoboard

e 1 xRGB multicolor

e 3xresistencia de 220Q

e (Cables de conexién



Practica 6: Led multicolor

® & 0 0 o 0 0 O O 0 0 00
© ® ¢ 0o 9 0o 0 00 0 0 e 0
® 9 00 0 0 0 0 0 0 0 0
© 0 ¢ 0 ¢ 00 0 0 0 0 0 0
® ® e 00 0 0 0 0 0 0 0 0
>
a © 6 0 0 9 0o 0 0 0 0 0 0 0
c ® © 0o 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
;' ® ® @ 00 0 0 0 0 9 0 e 0
o ® ® 9 ¢ & o 0 " 0 " 0 00
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Practica 6: Led multicolor

p7-led_rgh
J* led HiB anodc cOmIn =+,
int rojo=4://Aisgnamos las wvariables
int verde=3;
int azul=2;
int retardo=2000;
vold setup() { //configuramos los pines
pinMode {rojo, OUTPUT) ¢
pinMode {azul , CUTEUT) ;
pinMode (verde, OUTEUT) »
}
vold loop{) |
digitalWrite {rojo, HIGH) ; //Enciendo rojo
digitelWrite (verde, LOW) »
digitalWrite (azul, LOW) ;
delay {retardo) ;
digitalWrite {azul,HIGH) ;// al afiadir azul se convierte &n MAgeEnta
delay {retardo) ;
digitelWrite {rojo, LOW) ;// apago rojo, no3 quedamos en AZUL
delay {retardo) »
digitalWrite {(verde, HIGH) ; /fkfiadoc verde, Se& convierte n cyan
delay {retardo) ;
digitelWrite {(azul, LOW) ;//&pago azul, me quedo en verde
delay (retardo);
digitalWrite {rojo, HIGH) ; / /RAflado rojo, obtengo amarillo
delay {retardo) ;
digitalWrite {azul, HIGH) »//Aflado azul, obtengo blanco
delay {retardo) »




Practica 7: Simulacion de luz de vela mediante PW

O Se trata de simular el movimiento de la (lama de una vela. Hacemos uso
la instruccion para generar un numero aleatorio que lo asighamos a u
salida analogica PWM y otro numero que lo asociamos a la variable
temporizacion (tiempo que esperamos a para cambiar el valor de la salida.

Materiales:

e Ixtarjeta UNO R3
e I1xdiodo LED
e Ixresistencia 2200

-
> r

2
»
I=
-3
Q
<
-
3
=]

e (Cables de conexio
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Practica 7: Simulacion de luz de vela mediante PW

I po-simuladior_vela §

int led=9;//3eleciona el puertc PWM numerc 9
int val=0;//define v pone a cerc la wvariakle "brillo"™
int delayval=0;//define el intercambkic de valor de salida
vold setup() |

pinMode (led, OUIEUT);

vold loop() |
val=random({100,255); //genera un numero aleatoric entre 100 y 255
analogWrite(led,val): //enviamos ese valor a la salida 9
delayval=random({50,150) ;//generamos un numerc aleatorio entre 50 vy 130
delay({delayval) ;//esperamo3s €l tiempo delayval en milisegundos



Practica 8: Encendido de luz automatico

Q En esta practica vamos a implementar un programa de ' encendi
automatico de luz, donde se enciende o paga un LED en funcion de
cantidad de luz que recibe una LDR.

Material necesario

e 1x Arduino UNO R3

e 1xProtoboard

e 1xresistencia LDR

e 1xdiodo LED

e 1xresistencia de 220Q
e 1 xresistencia de 10KQ

e Cables de conexion

L I'.O.....".l'.‘...l..". LA - -
L - L - . - . L yerTes | vYvEyeee  *4
-

L L L L L B L L L L .
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Practica 8: Encendido de luz automatic

I pa-Interruptor_crepuscular $

int LDBR=0;//pin conectado a la LDRE
int LED=9;//Pin conectadc al LED
int lumincaidad: // variable para almaenar la lectura de la luminisidad
int umbral=600;//valor umbral a partir del cual conmata =1 LED
vold setup() |
Serial.kbegin{9600)r//3e inicia el puertoc serie
pinMode (LED, COUTFEUT):
digitalWrite (LED, LORW) ; //comienza €1 LED apagado
1
vold loop() |
luminosidad=analogRead (LOR) » //Leemos €l pin de entrada
Serial.println{luminosidad) ;//escribimos por el puerto serie 1 valor de la lectura
if (lumincsidad>umbral) |
digitelWrite (LED,LOW) 7 //51 la luminosidad es3 mavor, apagamcs €1 LED
1
elae]
digitalWrite (LED,HIGH) 7}
delay (200} ;



Practica 8: Encendido de luz automatico

d Vamos a modificar el interruptor crepuscular anterior, de tal
forma que el diodo se encienda condiferente luminosidad, en
funcion de la luz que reciba la LDR. Por ejemplo:

« Amasde 700 el LED estara apagado
« Entre 550y 700 el LED lucira al 30%
« A menos de 550 el LED lucira al 100%

O Para realizar este ejercicio es necesario que consideremos el
LED como una salida analdgica, para poder variar su valor de
salida. EL montaje es el mismo que en el caso anterior.
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Practica 8: Encendido de luz automatic

I pa-Interruptor_crepuscular-2umbrales §

int LDR=0://pin conectado & la LOR
int LED=9;//Pin conectado al LED
int luminosidad:; f/ wvarisble para almaenar la lectura de la luminisidad
int umbrall=700;
int umbral2=550;
vold setup() |
Serial.begin{9600)://3e inicia el puertoc serie
pinMode (LED, COUIFUT);
analogWrite (LED,0); f/comienza el LED apagado
1
wvold loop() |
luminosidad=enalogRead (LDR) ; //Leemos el pin de entrada
Serial.println{luminosidad);//e3cribimo3 por el puerto 3erie el valor de la lectura
if {(luminecsidadrumbrall) |
gnalogWrite (LED,0) »//51 la luminosidad es3 mayor, apagamcs el LED
}
elae{
if (lumincsidad<umbrall) {
ganalogWrite (LED, 255) 5}
elae|
analogWrite (LED, 80) 11

delay (200);:



Practica 9: Generacion de numeros aleator

O Esta practica nos va a servir para ver como Arduino genera niUmeros
aleatorios mediante la funcion random()

p10_aleatorios

int numero =0;

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
Serial.begin (9600);
}

void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

randomSeed (analogRead (0) ) ;
numero=random (0, 100) ;
Serial.println (numero);

delay (1000) ;

}

~

p10_aleatorios §

int numero =0;

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
Serial.begin (9600);
}

void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:

//kandomSeed(analogRead(O));
numero=random (0, 100) ;
Serial.println(numero);

delay (1000);

}




Practica 10: Dado electronico

O En este caso vamos a implementar un dado a base de leds que nos puede
ser util para nuestros juegos favoritos de mesa.

O Nuestro dado electronico esta formado por 7 leds, dispuestos como se
muestran en la imagen, de tal forma que se puedan representar los
numeros del 1 al 6, segin encendamos unos LEDS u otros.

00 00 0
® 0 P

o O O
O ® ®
O o P 0
® P

flustracion 1-Disposicion de los leds y nimeros representados con LEDS

Material necesario

1x Arduino UNO R3 o Genuino y cable de conexidn al PC
1 x Protoboard

7 x diodo LED

7 x resistencia de 2200

1 x pulsador

1 x resistencia de 10KQ)

Cables de conexion



Practica 10: Dado electronico

O Esquema del montaje

= Arduino




Practica 10: Dado electronico

O Coadigo
| eoscecicrnco |
/*dado electronico*/

volid setup() {
//iniciamns los pines de los diodos LED
pinMode (3, OUTPUT) ;
pinMode (4, OUTFUT) 2
pinMade (5, OUTPUT) ;
pinMode (6, OUTFUT) 2
pinMode (7, 0UTEUT)
pinMode (8, 0UTPUT) »
pinMode (9, OUTFUT) ;

pinMode (2, INFUT) ; //Declaramos el pin 2 como la entrada del pulsador
randomSeed (analogRead (0) ) ;//Iniciamos el generador de numercs aleatorics a 0

//apapagamns todos los diodos leds
digitalWrite (3,LOW) ;]
digitalWrice (4,L0W):
digitalWrite (5, LOW) ;
digitalWrite (6, LOW);
digitalWrite (7,LOW);
digitalWrite (&, LOW) ;
digitalWrite (9, 1LOW);



Practica 10: Dado electronico
Q Cddigo

void loop () {

int numero;//defininocs la variable donde se va a guardar el numero aleatorio

while (!digitalRead (2)); //Espera a que aprieten pulsador
escribe_dado (0): //Apaga todos los leds

while (digitalRead (2)): //Espera a que suelten pulsador
numero = random(l, 7): //Genera un numero al azar entre 1 y 6

escribe_dado (numero): //Mostrar el numero en el dado



Practica 10: Dado electronico

Q Cddigo

veid escribe_dado (int num) {
//Escribe numero en el dado
switch (num) {

case 1: // el numero 1
digitalWrite (3, LOW):
digitalWrite (4, LOW):
digitalWrite (S, LOW):
digitalWrite (6, HIGH):
digitalWrite (7, LOW):
digitalWrice (8, LOW):;
digitalWrite (9, LOW):
break;

case 2: // el numero 2
digitalWrite (3, LCW):
digitalWrice (4, HIGH):
digitalWricte (5, LOW):
digitalWrite (6, LOW):
digitalWrite (7, LOW):
digitalWrite (8, HIGH):;
digitalWrice (9, LOW):;
break;




Practica 10: Dado electronico

Q Cddigo

case 3: //el numero 3
digitalWrite (3, HIGH):;
digitalWrite (4, LOW):
digitalWrite (5, LOW);
digitalWrite (6, HIGH):;
digitalWrite (7, LOW);
digitalWrite (8, LOW):;
digitalWrite (9, HIGH);
break;

case 4: // el numero 4
digitalWrite (3, HIGH);
digitalWrite (4, LOW):
digitalWrite (S, HIGH);
digitalWrite (6, LOW);
digitalWrite (7, HIGH);
digitalWrite (8, LOW):
digitalWrite (9, HIGH):;
break;




Practica 10: Dado electronico

Q Cddigo

case 5: //el numero S5

digitalWrite (3, HIGH);
digitalWrite (4, LOW):
digitalWricte (S, HIGH);
digitalWrite (6, HIGH):
digitalWrite (7, HIGH):;
digitalWrite (8, LOW):;
digitalWricte (9, HIGH):
break;

case 6: //el numeroc 6
digitalWrite (3, HIGH):
digitalWrite (4, HIGH);
digitalWrite (S5, HIGH):
digitalWrite (6, LOW);
digitalWricte (7, HIGH):
digitalWricte (8, HIGH);
digitalWrite (9, HIGH):
break;




Practica 10: Dado electronico

Q Cddigo

default:

case 0: //Apagar todos los leds
digitalWrite (3, LOW):
digitalWrite (4, LOW);
digitalWrite (S5, LOW);
digitalWrite (6, LOW):
digitalWrite (7, LOW);
digitalWrite (8, LOW):;
digitalWricte (9, LOW):
break;




Practica 11: Programacion de servo

O Se trata de un motor de cc capaz de posicionarse en un angulo
determinado dentro de un rango que suele ser entre 0 °y 180°

Caja de engranajes
(parte mecanica)

(parte ele gé'rlg)”!"s‘f“i
Motor
(parte eléctrica)




Practica 11: Programacion de servo

O Para comunicar el angulo deseado utilizamos una sefial pulsada'con
periodo de 20ms. El ancho del pulso determina la posicion del serve.

20 ms (50 Hz)

-h-—‘O 0.5-1 ms \‘

- = 1.5ms

- = 2-25ms ‘




Practica 11: Programacion de servo

0 Esquema de montaje

DIGITAL (PWM=-~)

{UNO;

.................... 4 B ON
Arduino”’ .

fritzin



Practica 11: Programacion de servo

0 Esquema de montaje: Control de servo mediante potenciometro




Practica 11: Programacion de servo

O Ejemplo de cédigo: Control de servo mediante potenciometro.

1 // C++ code
2 //
3 #include <Servo.h>
4
5 int Giro = 0;
6
7 1int Lectura servo = 0;
8
9 Servo servo 6;
10
definir  Leclura_servo »  en  leer pasador analogico  AQ w ié ‘{'TO id setup()
definir Giro * en asignar Leciura_servo  al rango enire o y @ 13 pj_nMode (A0, INPUT):;
14 servo 6.attach(e, 500, 2500);
girarservoen el pasader 6 » a Giro  grados l 5 -
16 1}
17
18 woid loop()
® 19 |
20 Lectura servo = analogRead(AO);
Cl 21 Giro = map (Lectura servo, 0, 1023, 0, 180);
22 servo 6.write(Giro):;

23 delay(10); // Delay a little bit to improve simula

I
Mo
fiI=y
I




Practica 12: Sensor de ultrasonidos

O Permite la medida de distancia mediante el envio y recepcion de ondas
sonoras.

?)).'.'.‘:::::.-_-

Tiempo = 2 * (Distancia / Velocidad)
Distancia = Tiempo - Velocidad / 2

m CITL 1 s _ 1 em
343:% - 1005 - 1000000 75 = 202 s

Distancia(cm) = %ﬁl



Practica 12: Sensor de ultrasonidos

QO Uilizaremos el sensor HC-SR04 [
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O Ejemplo de cédigo: Medida de distancia de un objeto.

Distancia * en leer el sensor de distancia ultrasonico en el pasador del desencadenador 6 =

Practica 12: Sensor de ultrasonidos

pasadordeeco 6 w enlasunidades c©m =

imprimir en monitor en serie  Distancia , nuevalinea con v

esperar o segundos »

// C++ code
/Y

int Distancia = 0;

long readUltrasonicDistance (int triggerPin, int echoPin)
{
pinMode (triggerPin, OUTPUT); // Clear the trigger
digitalWrite (triggerPin, LOW):
delayMicroseconds (2):
// Sets the trigger pin to HIGH state for 10 microseconds
digitalWrite (triggerPin, HIGH):
delayMicroseconds (10)
digitalWrite (triggerPin, LOW):
pinMode (echoPin, INPUT);
// Reads the echo pin, and returns the sound wave travel time in microseconds
return pulseIn(echoPin, HIGH):
}

void setup()

{
Serial.beqgin (2600);

}

void loop()
{

Distancia = 0.01723 * readUltrasonicDistance (6, 6):
Serial.println(Distancia);
delay(1000); // Wait for 1000 millisecond(s)

}



Practica 12: Sensor de ultrasonidos

O Ejemplo de montaje: Medida de distancia de un objeto y alarma al
acercarse..
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Practica 12: Sensor de ultrasonidos

O Ejemplo de montaje: Medida de distancia de un objeto y alarma a
acercarse..

definir Distancia * en leer el sensor de distancia ultrasdnico en el pasador del desencadenador 6 v pasadordeeco 6 ¥ enlasunidades cm »

imprimir en monitor en serie @S ERVERRLIEIGHE |, nueva linea con v

imprimir en monitor en serie  Distancia , nuevalinea con w

esperar o segundos *
si Distancia <w e entonces

definir pasador 11 *+ en ALTA =
sino

definir pasador 11+ en BAJA =



Practica 13 : Sensor de infrarojos

O Este sensor es capaz de recibir informacion en forma de radiacion

infraroja. Utilizaremos para esta practica el sensor HX1838 o similar
Ve
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Practica 13: Sensor de infrarojos

O La radiacion infraroja tiene una longitud de onda superior a los 700nm y
no es visible al ojo humano, pero puede ser percibido por camaras de
video o fotograficas.

Espectro solar
Solar Spectrum

LTRAVIOLETA VISIBLE INFRARROJO

ULTRAVIOLE VISIBLE INFRARED

[
100 280 315 400

700

Longitud de onda (nm)
Wavelength



Practica 13: Sensor de infrarojos

O Esquema de conexion




Practica 13 : Sensor de infrarojos

O Programa que enciende un led cuando el sensor infrarojo recibe

senal.

1 // C++ code
21 //
3 int Sensor = 0;
4
5 wvoid setup/()
6 {

definir Sensor * en leer pasador digital 2 - 7 pinMode (2’ INPUT) E
8 Serial.begin (9600) ;

imprimir en monitor en serie  Sensor |, nueva linea 9

s A (O o - 10 pinMcde (7, OUTPUT) ;
11 }

definirpasador 7+ en ALTA » 12

13 wvoid loop()
14 {

=
o

Sensor = digitalRead(2);

Serial.println (Sensor) ;

if (Sensor == 0) {
digitalWrite (7, HIGH) ;

Sensor - - ° entonces

definirpasador 7+ en BAJA =

—
-]

O ®

=
ao

19 }
— 20 if (Sensor == 1) {
- 21 digitalWrite (7, LOW);:
22 }
23 delay (10); // Delay a litt

[y
=N
—_—
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Practica 13 : Sensor de infrarojos con Arduino B

O Programa para identificar el codigo de cada boton del mando a d

Inicializar

»_ Iniciar Baudios §e[se[0/

Establecer EEIMGENGNGE M =  Receptor de IR (Texto HEX) « o Pin

Establecer (SSEISEEM = | Texto a numero Senal mando_dist - -
W BRI Codigo - [+ - 0]

hacer | 5_  Enviar -Saltodell'nea
™ ,
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Practica 13 : Sensor de infrarojos con Arduino Blocks

O Programa encender y apagar leds con los botones 1 al 4 del mando a
distancia.

(Establecer EE I &l =  Receptor de IR (Texto HEX)

Establecer N [ N [ S Sefial_mando_dist *

Codigo - l# * I 0]
>~ Enviar [SZTTED © Salto de linea

Codigo - J= - I 805 |

fséribirdigital 5 - JON - |
Codigo - Jl = - 1M 802 )

fséribirdigital ™6 - JON - |
Codigo - Jl = - M 803 |

fscribirdigital Pin "ON - |
(=

Escribir digital Pin (B8 CIEED
Escribir digital Pin (I RS
fscribir digital Pin [ OFF ~ |




Programacion mediante bloques: Arduino Bloc

Arcuino Blochs Buscar proyectos Proyectos ~ Recursos ~ = entregas.techo@gmail.com ~ Cerrar sesion
LSS © informacion D Archivos  #  + @ g Lectura LDR - Puerto Serie 9 ¢ m o o [COM8 v

Logica = an
Control <:| Bloques de programacion ﬁ :
-
Matematicas
Apert d

Tl Subida de archivo pertura e-

exto a placa consola serie ggleccién
Variables de puerto

Listas

Funciones

IP Tiempo

> Entrada/salida

IP Sensores

I Actuadores

IF Motor

IP Periféricos

IV Visualizacion
Pantalla LCD (I12C)

Pantalla LCD (4-Bit)
Pantalla OLED Papelera |:'|>
LedMatrix 8x8

NeoPixel -



Practica 14: Medida de humedad y temperatura con dh

O Caracteristicas basicas

Modeio DHTI1 DHT22
Rango de medicion de humedad 20-90 % HE 0-100 % HRE
Rango de medicion de temperatura 0 hasta 50 *C -40 hasta 80 °C

Precision de temperatura 2 °C +H.5*C

Frecision de humedad +5 % HE +2 4 HE
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Practica 14: Medida de humedad y temperatura con dht11

0 Esquema de montaje

5V “
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5 o
| ] DIGITAL (PUMe~) «
P . B T omm ey Ny T ....\‘ —
Power UNO
—|RsT D13 [— ./, :
=1 AREF Di2 — X /" aaamaammai oo - ON .
D11 [~ Arduino
D10 3
o =D~ b
= gm_ 10k
— <
o =
O 2o~
— a0 EE 3 D5 [
a1 2 paf—
—faz2 = D3 —
—a3 £ D2 |—
—ag £ D1 -
— A5 Do
GND

GND



Practica 14: Medida de humedad y temperatura con dht11

O Vamos a disenar un programa que permita realizar lecturas de la
temperatura y humedad ambiental cada segundo y envie ambos dat
puerto serie para su visualizacion.

Inicializar

»_ Iniciar Baudios §e[s{0[0J8
—

Ejecutar cada m ms

=RELEVE Humedad v SRSV I L IRPRE “l Humedad % ~ Il 5 v |

Establecer = 0 DHT-11 . -« QCWEEERCRS Pin EE3

>. Enviar | + = creartextocon | ¢ EECE) ?? @ Salto de linea

Temperatura « |

>_ Enviar [ + = creartextocon | ¢¢ ” Salto de linea

#[Humedad - |

| .



Practica 15: Display LCD y sensor LDR

O Pantalla LCD 16 pines. Poseen 2 filas de 16 caracteres cada una

1 '.IIW'.l---.-

A AL CAL frias e
Hola Mundo!!iiir | ===
Fr bancdo 21 L1k




Practica 15: Display LCD y sensor LDR

O Conexion pantalla LCD 16 pines.

.CC
POWER ANALOG IN .
o 1

g‘.:.l
= 5 Gnd Vin ] 232 465




Practica 15: Display LCD y sensor LDR

U Pantalla LCD con bus I12C. Poseen 2 filas de 16 caracteres cada una

Ve

V3 SV Vin

—frst "™ pi3|—

— AREF D12 f—

D11 [~

D10 [

Q =D

= %Ds—

=2 Y-

e

—l a0 3 D5 [

AL g < 2o

A2 £ D3 =

—{a3 € D2 f—

SDA = —| a4 € mf

SCL — as Do —
GND
GND

GND =—— GND
Ve =—— 5V

SDA —— SDA (A4)
SCL SCL (A5)

.
-
~N

o *

féticedd
en Y7
] | w‘,'

11C mocule WM Mol M©



Practica 15: Display LCD y sensor LDR

U Esquema de montaje pantalla LCD con bus 12C.

mmmmmmmmmmmmmmmm
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Practica 15: Display LCD y sensor LDR

U Esquema de montaje de una resistencia LDR

mmmmmmmmmmmmmmmm

DIGITAL (PUM=

R R EEEEEEEEEE R

o UNO ® o 0 9 0 0 0 0 0 0 e e O e e e
® o o 9 0 0 0 0 0 0 8 e 0 0 e e e

Rx Arduino” ® ® o 0 0 060 0 0 06 0 00 0 0 e e
® © o 0 0 00 0 0 060 0 0 0 0 0 e

e e o 0 0o o @ R

R EEEEEEE EE

e o —Ju.“- e o 8 o0 0 0 0 0 0

AR EEEEEEE EE R

R

POWER ANALOG IN.

mmmmmm
qqqqqq
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Practica 15: Display LCD y sensor LDR

U Esquema de montaje para lectura de luminosidad en %

= x
DIGITAL (PWh=~) [




Practica 15: Display LCD y sensor LDR

O Lectura de luminosidad en % y envio a puerto serie para su visualizac

Inicializar

>_ Iniciar Baudios [EENIED
|

. o
Ejecutar cada L 1000 ‘ m§
Establecer = | Nivel de luz (LDR) % Pin (% v |

>_ Enviar [ 4+ = creartextocon _' ¢ (IMTIEERERED 2 [ Salto de linea

I

|

hacer _Escribir digital Pin (13 * WON ~ |



Practica 15: Display LCD y sensor LDR

O Lectura de luminosidad en % y visualizacion a través de pantalla LCD

Inicializar
»_ Iniciar Baudios [[5{¢[eld

# EIED Iniciar 12C ADDR

# [EE3 Limpiar

t da § <
Ejecutar cada L;’@" ms
Establecer = [ Nivel de luz (LDR) %
# [0 e el 0 - JEl 0 - b1 Medidor de luminosidad |2 |

g Luminosidad Eg -
# Imprimir Columna ([J§@ Fila + = crear iexiocon | ¢ [MTOTEEEERE »°

o]

>_ Enviar [ + = crear texto con 7“” ¥) Salto de linea
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Practica 16: Control de motor paso a paso

Q Se trata de un motor muy utilizado en robética que convierte pulsos
eléctricos en movimientos angulares.



Practica 16: Control de motor paso a paso.

QO En nuestro caso utilizaremos el motor 28BYJ-48

Tension nominal entre 5y 12V
4 fases

Par motor 0,34 kg*cm
Consumo 55A
Reductora 1/64

8 pasos por vuelta
Precision de 0.088°
Precio aprox 3€

YVVVVYVYVYVYYVY




Practica 16: Control de motor paso a paso. Funcionamiento

bmumm

) —[ET




BOBINA A BOBINAB BOBINAC BOBINAD



https://www.prometec.net/wp-content/uploads/2015/06/normal.gif

Practica 16: Control de motor paso a paso. Funcionamiento

®
.

Ye
(3

Half-Step Switching Sequence

Blue
(1)

Lead Wire
Color

--=> CW Direction (1-2 Phase)

3 4 5 6 7

4 Orange

3 Yellow

2 Pink

1 Blue
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Practica 16: Control de motor paso a paso

O Esquema de conexion
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Practica 16: Control de motor paso a paso

O Cddigo de programa para girar en un sentido y luego en otro.

Inicializar

Pasoapaso Wb # Pasosivuelta | &) Pin-1 X3 Pin-2 ERJ Pin-3 Pin-4 KBS

Pasoapaso Wiy # Velocidad (rpm) = [E5)

| R

Pasoapaso wib  # EIED Pasos

milisegundos

# EES Pasos

) s
| milisegundos

N
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Practica 16: Control de motor paso a paso

O Control del motor paso a paso mediante pulsadores

i
b
=
| =]
N5 =
NG
7
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Practica 16: Control de motor paso a paso

O Control del motor paso a paso mediante pulsadores

Inicializar

Pasoapaso Wb # [EJEB Pasosivuelta 53 ' Pin-1 BB Pin-2 EXB Pin-3 ELED Pin-4

Paso apaso iy # [EJEB Velocidad (rpm) 130 -

,

s Leer digital Pin CXE |ED | (EEERD |
hacer | paso a paso ‘ # EBED Pasos E].

 Leer digital Pin (EE8) =
hacer Pasoapaso b #EEDPasos E)

.
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Practica 16: Control de motor paso a paso

O Control del motor paso a paso mediante mando infrarojo




Practica 16: Control de motor paso a paso

O Control del motor paso a paso mediante mando infrarojo

Inicializar
y_ Iniciar Baudios [:[sls[el8g

Pasoapaso gid # [EJEl Pasosivueta  EF) Pin-1 BB Pin-2 EXB Pin-3 (LK Pin-+ EEED

Pasoapaso gié # [EJEB Velocidad (pm)  EL) '

—

Establecer EEGEMNCUCCHLIME =  Receptor de IR (Texto HEX) ._.:, < Pin GRS

LR Codigo_senial + BB DT Senal_mando IR - |
'+ s (B O
hacer >_. Enviar ) salto de linea
+si Codigo_senal - } = - IM 802)
hacer | paso a paso Wb _ # KD Pasos El

-
W Godigo_senial - i = - I 803
hacer | pasoapaso wilh # M Pasos )

|
~—



Practica 16: Control de motor paso a paso
0 Control del motor paso a paso mediante bluetooth

Inicializar

$ Iniciar Rx (2 ~ Ryd3 - |
Paso a paso ; # (B3 Pasos/vuelta @ Pin-1 [E8 Pin-2 ERS Pin-3 Pin-4 [EEED
| Paso a paso ;‘ # [EEJ Velocidad (rpm) (30 | |

-

+ si . ;B ¢ Datos recibidos?
hacer | Establecer [eIGERS = . }  Recibir byte
{oraen - J= - I4)

hacer | paso apaso wild # EJER Pasos
—

hacer | paso apaso b # EIED Pasos
L .
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Practica 16: Control de motor paso a paso

0 Control del motor paso a paso mediante bluetooth




Practica 16: Control de motor de corriente continua

Rotor
Coill Commutator

Stator ':':'— Jj:‘

I MOTOR DE CORRIENTE CONTINUA CON ESCOBILLAS I
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Practica 16: Control de motor de corriente continua

Stator Teelt
x {(each lobe)
jor Stack 4

I MOTOR DE CORRIENTE CONTINUA SIN ESCOBILLAS - BRUSHLESS




\

Practica 16: Control de motor de corriente continua

| SERVO MOTOR CONTROL |

SERVO MOTOR CONTROL BLDC MOTOR CONTROL
PWM SIGNAL - 50 HZ
20ms 20ms
o |
L] [
= ~j=
Ims - Pulse Width 1ms

O

1.5ms 1.5

QI —
%ﬁﬁ.b&f‘_,,%

www.HowToMechatronics -com

JLALFL R = TR

I MOTOR DE CORRIENTE CONTINUA SIN ESCOBILLAS - BRUSHLESS
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Practica 16: Control de motor de corriente contonua

O Control de motor cc mediante transistor npn. Esquema de conexion.

? Vid




Practica 16: Control de motor de corriente contonua

Q Control de motor cc mediante transistor BC 548. Esquema de conexion.

Componentes:
Placa Arduino
Transitor NPN
Potenciomentro 1kOhm/10kOh
Bateria 9V

Placa prototipado

YVVYVVYQ

.........
000000000

. NPN [please check datasheet]
1. Base (left)

2. Collector (center)

3. Emitter (right)
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Practica 16: Control de motor de corriente cont

Q Control de motor cc mediante transistor BC 548. Codigo.

Inicializar

»_ Iniciar Baudios Belsl0[e8
|

Ejecutar cada 1000 s

>~ Enviar ZIETEEES 9 Salto de linea

L .
Establecer SN = | Leer analégica Pin
Establecer NEGCLELRS = | mapear ' de n _ 1023 BB n _ @

Escribir analégica (PWM) Pin [JE8) Valor | §AFEEERIE |
L .
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Practica 16: Control de motor de corriente continua

O Control de motor cc mediante drive motor. L298N Esquema de conexion.
2 motores sin variacion de velocidad.

fritzing
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Practica 16: Control de motor de corriente continua

O Control de motor cc mediante drive motor. L298N Esquema de conexion.
Un motor con variacion de velocidad.
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Practica 16: Control de motor de corriente cont

U Control de motor cc mediante drive motor. Variamos la velocidad de
mediante un potenciometro.

Inicializar

s>_ Iniciar Baudios Ee[s{e[0R
—

Establecer [IEEUENEES = | Leer analdgica Pin [LUED
Establecer (EREEEERD = | mapear (| (RTPNEER | de n N 1003 B n 55 |

>~ | Enviar (ZIELERED |® Salto de linea

Escribir analogica (PWM) Pin [{[JES Valor | NELEEECE |

' Escribir digital Pin (I
fscribir digital Pin E3 B3
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Practica 16: Control de motor de corriente continua.

O Control de motor cc mediante drive motor. Control con 3 pulsadores

Inicializar + para
>_ Iniciar Baudios [EEE Escribir digital Pin (58

\_Escribir digital Pin [EIES

—

 Establecer = | Leer analogica Pin
Establecer NELERELRS = . mapear de ﬂ - a n - .‘

> Enviar 7. Salto de linea

- Escribir analégica (PWM) Pin Valor ‘

Escribir digital Pin (G35 |
Escribir digital Pin €K C1ED Escribir digital Pin [EXES

4 s Pulsador gy & Pin Invertir | Eemrehela P 9 - JLON -

L el Adelante
Escribir analogica (PWM) Pin [{[JES Valor | FE5)

hacer | Adelante
—

+ para LXED
+ si Pulsador gy & Pin EI Invertir @ Escribir analégica (PWM) Pin [ Valor €55

' Escribir digital Pin 58 CIED
jscribir digital Pin EIES

hacer | Atras
—

+ si " Pulsador ®-° Pin (Z3ED Invertir [

hacer | Parada
—
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Practica 17: Medida de potencia de aerogenerador
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Practica 17: Medida de potencia de aerogenerador

O En esta practica disefaremos un
aerogenerador sencillo a partir
de materiales caseros. Este
aerogenerador movera un
pequeno motor de cc cuya
potencia generada intentaremos
medir con Arduino.




Practica 17: Medida de potencia de aerogener

QO Materiales




Practica 17: Medida de potencia de aerogenerador

O Esquema de montaje:

(@]

c

op=

N

e

or=—

L

oooooooooo Y
o () .
LI ) L) .

. XL
N

.....
RESET

L ] o @
S .

L ]
s L]
L
[ ]
L )
L ]

outnpJy EEXY

.........

w.
y .,
LT rr—

! 1




Practica 17: Medida de potencia de aerogenera

O Codigo:

Inicializar —
# 88 Limpiar
# (D Iniciar i2C ADDR

. Ejecutar cada 'm ms
repetir veces
hacer | Establecer = | Leeranalogica Pin (LK
s | Voltaje «

hacer = Establecer QLIETERS = Lectura AQ -
|

. ZREl L Voltaje ~ Bl 0
Establecer# [ 0

. ZSEl L Potencia + S m

' Establecer m: C 0

| Establecer Energia (J) * |= El

# (BB imprimir Columna [N Fia OFB | ¢« CEoraeD »

Esperar milisegundos
L

23E0 e Leciura Al » B Leer analégica Pin [EXIED
S3ellDv g Intensidad « K Lectura Al -

# (BB imprimir Columna ([EJ Fila  Meaidor de potencia |- |

Esperar milisegundos
—

' Establecer = |

" Establecer = |
Establecer = Voltaje + |
Establecer =

-
# [[JE \mprimir Columna [JE) Fila (| + - creartextocon |, + — creartextocon | ¢ e
Potencia -

"«gm»

# [ Imprimir Columna [[JEP Fila EE@ + - creartexiocon | + = creartextocon | ¢ [ .

.“”




Practica 18: Escudo térmico

O En esta practica vamos a utilizar Arduino para comprobar las diferentes
conductividades térmicas que poseen los materiales y comprobar cuales
son los mas adecuados para aplicaciones como los recubrimientos de

naces espaciales.




Practica 18: Escudo térmico




Practica 18: Escudo térmico

O Para simular el calor generado en la reentrada utilizaremos un secador
de pelo. Después utilizaremos dos termisoteres para medir la
temperatura fuera y dentro de la capsula.



Practica 18: Escudo térmico

O Esquema general de montaje.




Practica 18: Escudo térmico

0 Esquema de montaje para medida de temperaturas y visionado por LCD.

Sensar temperatura Sensor temperatura
exterior interior capsula
................. -I sesan aw -I sanes sssaw
------------------ . EEEEeE T B sesae wweaw
-----------------------------------------------------------

-----------------------------------------------------------
oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
---------------------------------------------------------------
---------------------------------------------------------------
ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
---------------------------------------------------------------

--------------------------------------------------
--------------------------------------------------




Practica 18: Escudo térmico

O Cddigo de medida de temperaturas interior y exterior de la capsula.

Inicializar

# @I Iniciar EZER 12C ADDR

# Limpiar

~J
Ejecut LE
jecutar cada lm ms

Establecer = | Temperatura °C (NTC)

Establecer = | Temperatura °C (NTC)

# BB \mprimir Columna [[J§# Fila (@ ( + - creartextocon | + = creartextocon | ¢ S cdd »

71 °c kL)

# B Imprimir Columna (G} Fila {8®( + - creartextocon | + = creartextocon | ¢¢ G Te 0 >?
7 -c k)




Practica 18: Escudo térmico

U Medida de diferencia de temperaturas exterior e interior tras 30s.

Inicializar

# I3 Iniciar EZF[E 12C ADDR

# (& Limpiar

+ si Pulsador 8- Pin [E3E8 Invertir [

hacer | rapetir veces

hacer | Ejecutar cada 1000 | S
Establecer = | Temperatura °C (NTC)

Establecer = | Temperatura °C (NTC)

# B3 \mprimir Columna [[JE) Fila [ + - creartextocon | + = creartextocon | ¢ »

[ Temp_ext -
[14 °C B2

# B \mprimir Columna [[JE) Fila 88 + - creartextocon | + = creartextocon | ¢ ”

“«Ega»

# Limpiar
# e e 0 - BEE 0 - B Diferencia de temp: B2

# Imprimir Columna [ Fila (15D Temp_int -



Practica 19: Sismografo

O Con este programa vamos a simular el comportamiento de un sismografo,
disenando un dispositivo capaz de detectar vibraciones y temblores de
tierra.




Practica 19: Sismoégrafo

Q Al simular el terremoto el iman suspendido por el corcho se movera,
variando el campo magnético que atraviesa la espira e induciendo una
corriente que podra ser medida por Arduino



Practica 19: Sismografo

L Materiales

T

1 extension de cable magnético de 32 awg, 3.60 m
2 pinzas de contacto

1 copa de 12 oz de plastico transparente
1 plato de papel

1 pieza de papel carton

1 carrete de madera para manualidades
1iman de disco (1.9 ¢m)

1 extension de cordon, 15 cm

1 arandela de acero o de hierro



Practica 19: Sismoégrafo

O Esquema de conexion:

Seismograph



Practica 19: Sismografo
QO Codigo

Inicializar

=52 Intensidad + B 0
" # R niciar |2C ADDR

# B3 Limpiar

Establecer (IS0 = | Leer analdgica Pin

=5E S Intensidad + & ‘ bl - » | 5 oY -
| | LELELUNE Lectura AO de m [ 1023 R _lm |
# Imprimir Columna (8 Fila (B | <€ [N RECRC LD »? |

# Imprimir Columna [[JE# Fila Intensidad ~




Practica 19: Sismografo

O Ahora vamos a intentar simular el sismografo utilizando Scratch.

lectura n

B -
/




Practica 19: Sismografo

O Arduino se encarga de leer el voltaje generado por el movimiento d
iman y de enviarlo al Panda para su visionado.

.g)m al recibir mensaje en modo de carga EdFEhes

para siempre

fija lecturaw a OO lee pinanaldgico o

.Om envia mensaje en modo de carga QUEIELEP con valor | lectura



Practica 19: Sismografo

O El Panda se encarga de visualizar el valor de la amplitud del temblo

cuando clic en

0m envia mensaje de modo de carga (GueZElles

para siempre

di durante ° segundos

di ' Amplitud durante e segundos

espera o segundos

0m al recibir mensaje de modo de carga QUL

fija Amplitud v a om valor del mensaje en modo de carga



Practica 19: Sismografo

O La aguja se movera con un angulo y velocidad directamente
proporcionales a la amplitud del temblor.

cuando clic en

apunta en direccion @

para siempre

apunta en direccion @ + Amplitud / o

espera o/ Amplitud * @ segundos

apunta en direccién @ - Amplitud / o

espera o/ Amplitud * @ segundos




Practica 20: Comunicacion bluetooth

O Caracteristicas basicas.

>

>
>
>

La tecnologia Bluetooth permite la comunicacion inalambrica entre
dispositivos digitales.

Esta especializada en transferencias de datos en distancias cortas.
Destaca por un bajo consumo y por la sencillez de conexion.

Posee velocidades de transferencias de datos inferiores a otras
tecnologias como WI-FI.

No necesita que los dispositivos estén “encarados” para efectuar la
comunicacion.

Para comunicar el Arduino con un dispositivo movil necesitaremos una
aplicacion de Terminal bluetooth.

I <
{3
Q( ))%




Practica 20: Comunicacion bluetooth

[ Para comunicarnos con Arduino utilizando el protocolo bluetooth
utilizaremos los modulos HC-05 o HC-06.

O El hardware de ambos chips es el mismo pero presentan algunas
diferencias en cuanto a funcionalidades siendo en este aspecto el HC-05

c

-5

MMM

o)
3
o *
=
3
,.
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Practica 20: Comunicacion bluetooth - Configuracion

O CODIGO PARA PODER CONFIGURAR:

I conf_bluetoth

// Incluimos la libreria SoftwareSerial
SoftwareSerial BT (10,11); // Definimos los pines RX yv TX del Arduino conectados al Bluetcoth

#include <SoftwareSerial.h>

void setup ()
{

BT.begin (9600) ; // Inicializamos el puerto serie BT (Para Modo AT 2)
Serial.begin (9600); // Inicializamos el puerto serie
}
void loop ()
1if(BT.avallable()) // Si llega un dato por el puerto BT se envia al monitor serial
{
Serial . .write (BT.read());
}
if(Serial.available()) // Si llega un dato por el monitor serial se envia al puerto BT

{

BT.write(Serial.read());

}



Practica 20: Comunicacion bluetooth - Configuracion (1

El modulo de comunicacion bluetooth puede presentar 4 modos de funcionamiento

dependiendo del modelo.

HC-05

= Posee los 4 modos de
funcionamiento.

= Nombre por defecto: HC-05

= Contrasena: 1234

= Velocidad por defecto (baud
rate): :9600

HC-06

Posee solo los modos de
funcionamiento

desconectado y conectado.
Nombre por defecto: HC-06
Contrasena: 1234
Velocidad por defecto (baud
rate): :9600



Practica 20: Comunicacion bluetooth - Configuracion (2

El modulo de comunicacion bluetooth posee 4 modos de funcionamiento

> MODO DESCONECTADO:
- Entra a este estado tan pronto alimentas el modulo, y cuando no se
establecido una conexion bluetooth con ningun otro @ dispositi
- EL LED del mddulo en este estado parpadea rapidamente
- En este estado a diferencia del HC-06, el HC-05 no puede interpretar lo
comandos AT

> MODO CONECTADO
- Entra a este estado cuando se establece una conexién con otro dispositiv
bluetooth.
- EI LED hace un doble parpadeo en el caso del Hc_05 y permanece fijo en el HC -0
- Todos los datos que se ingresen al HC-05 por el Pin RX se trasmiten
bluetooth al dispositivo conectado, y los datos recibidos se devuelven por el
TX. La comunicacion es transparente



Practica 20: Comunicacion bluetooth - Configuracion

El mddulo de comunicacion bluetooth posee 4 modos de funcionamiento

> MODO AT1
- Para entrar a este estado después de conectar y alimentar el modulo es
necesario presionar el boton del HC-05.
- En este estado, podemos enviar comandos AT, pero a la misma velocidad con
el que esta configurado.
- EL LED del mddulo en este estado parpadea rapidamente igual que en el
estado desconectado.

> MODO AT2
- Para entrar a este estado es necesario tener presionado el boton al momento
de alimentar el modulo, es decir el modulo debe encender con el botdn
presionado, después de haber encendido se puede soltar y permanecera en
este estado.

- En este estado, para enviar comandos AT es necesario hacerlo a la velocidad
de 38400 baudios, esto es muy util cuando nos olvidamos la velocidad.con la
que hemos dejado configurado nuestro modulo.
- EL LED del mddulo en este estado parpadea lentamente.



Practica 20: Comunicacion bluetooth - Configuracion

O COMANDOS BASICOS DE CONFIGURACION:

> Test de comunicacion.

Enviar: AT
Recibe: OK

> Cambio de nombre del dispositivo:

Enviar: AT+NAMEnombre Ejemplo: AT+NAMEgrupo1
Recibe: Oksetname

» Cambio de cédigo de vinculacion:

Enviar: AT+PINpin Ejemplo: AT+PIN584
Recibe: Oksetpin

» Cambio de velocidad de comunicacion

Enviar: AT+BAUDvelocidad  Ejemplo: AT+BAUD38400
Recibe: Okvelocidad




Practica 20: Comunicacion bluetooth

O Esquema de conexion HC-05

~ U o m i oAe

KEY (PIN{3 m..’ JY-MCU

€ VOC o ———
€ GND= Power:36-6V

© TXD4= 30y LEVEL

TX “—r
rxmm Arduino

Status * RXD=p
@ STATE 4= BT_BOARD V105

% 2 = = =




Practica 20: Comunicacion bluetooth

O Esquema de conexion HC-06

DIGITAL (PUM=~)



Practica 20: Comunicacion bluetooth

O Esquema de montaje para la medida de temperatura y envio a través de
bluetooth mediante NTC




Practica 20: Comunicacion bluetooth

O Cddigo de programa para la medida de temperatura y envio a través
bluetooth

Inicializar

Iniciar 38410 * Ee 11+ | 9600 -
$  Nombre | ¢ [N »” 1234 Standard -

Ejecutar cada 1000 & w=

Establecer = | Temperatura °C (NTC) % Pin

)B Enviar [ 4+ = creartextocon | ¢ @Cn o ?? ) Salto de linea

#Temperatura - |

|



Practica 20: Comunicacion bluetooth

O Cddigo de programa para la medida de temperatura y envio a través de
bluetooth con dht11




Practica 20: Comunicacion bluetooth

O Cddigo de programa para la medida de temperatura y envio a través
bluetooth



Practica 20: Comunicacion bluetooth

O Codigo de programa para el encendido de led a través del bluetooth.
encenderan con el 1y el 2. También lee la sefnal de un potenciometro

Inicializar

)B Iniciar Rx 28

3 Nombre [ ¢ X5 | <« EFET)» ECECE

|

Ejecutar cada m ms

Establecer (XXMEV.VEM = | Potenciémetro A . Pin (% v |

% Enviar [+ = crear texto con | " Potenciémetro: |- 7 Salto de linea

]
. * ¢ Datos recibidos?
SHELENVE Orden + 7 $ Recibir byte
s (Orden - Jf( = - Jif 49]
hacer | Escribir digital Pin [§EIS ELES
—




Practica 20: Comunicacion bluetooth

Q Tabla Codigo ASCII

Caracteres ASCII de Caracteres ASCII ASCII extendido
control imprimibles (Pagina de codigo 437)

00 NULL (caracter nulo) 32 espacio 64 @ 96 ) 128 = 160 a 192 = 224 (o]
01 SOH (inicio encabezado) 33 ! 65 A 97 a 129 u 161 i 193 L 225 B
02 STX (inicio texto) 34 " 66 B 98 b 130 & 162 6 194 226 O
03 ETX (fin de texto) 35 # 67 c 99 c 131 a 163 1] 195 F 227 O
04 EOT (fin transmision) 36 $ 68 D 100 d 132 & 164 h 196 — 228 &
05 ENQ (consulta) 37 % 69 E 101 e 133 a 165 N 197+ 229 O
06 ACK (reconocimiento) 38 & 70 F 102 f 134 & 166 @ 198 4 230
07 BEL (timbre) 39 ' 71 G 103 g 135 ¢ 167 ° 199 A 231 b
08 BS (retroceso) 40 ( 72 H 104 h 136 & 168 ¢ 200 L 232 b
09 HT (tab horizontal) 41 ) 73 | 105 i 137 & 169 @ 201 I 233 U
10 LF (nueva linea) 42 * 74 J 106  j 138 & 170 = 202 4 234 U
11 VT (tab vertical) 43 + 75 K 107 k 139 i 171 % 203 5 235 U
12 FF (nueva pagina) 44 , 76 L 108 | 140 i 172 % | 204 Ik 236 vy
13 CR (retorno de carro) 45 - 77 M 109 m 141 i 173 i 205 = 237 Y
14 SO  (desplaza afuera) 46 . 78 N 110 n 142 A 174 « 206 4 238
15 Sl (desplaza adentro) a7 / 79 (o] 111 o 143 A 175 207 o 239

16 DLE (esc.vinculo datos) 48 0 80 P 12 p 144 E 176 208 @ 240 =
17  DC1 (control disp. 1) 49 1 81 Q 13 q 145 = 177 209 D 241 +
18 DC2  (control disp. 2) 50 2 82 R 114 r 146 &£ 178 & 210 E 242 _
19 DC3  (control disp. 3) 51 3 83 s 15 s 147 o 179 | 211 E 243 ¥
20 DC4  (control disp. 4) 52 4 84 T 116 t 148 & 180 212 E 244 1
21 NAK  (conf. negativa) 53 5 85 u M7 u 149 o 181 A 213 | 245  §
22 SYN (inactividad sinc) 54 6 86 v 18 v 150 @ 182 A 214 i 246 =
23 ETB (fin blogue trans) 55 7 87 W 19  w 151 u 183 A 215 ) 247
24 CAN (cancelar) 56 8 88 X 120 x 152 ¢ 184 © 216 1 248  °
25 EM (fin del medio) 57 9 89 Y 121y 153 & 185 217 A 249
26 SUB (sustitucion) 58 : 90 Zz 122z 154 U 186 | 218 250 -
27 ESC (escape) 59 ; 91 [ 123 { 155 o 187 3 219 | 251 1
28 FS (sep. archivos) 60 < 92 \ 124 | 156 £ 188 4l 220 m 252 3
29  GS (sep. grupos) 61 = 93 1 125 } 157 @ 189 ¢ 221 ! 253 2
30 RS (sep. registros) 62 > 94 ~ 126 ~ 158 x 190 ¥ 222 i 254 [
31 US (sep. unidades) 63 ? 95 _ 159  f 191 4 223 W 255 nbsp

127 DEL (suprimir)




Practica 22: App inventor - Aspectos basicos

O Esta primera practica servira para familiarizarnos con los elementos

basicos que podemos utilizar en nuestras aplicaciones.

Visor

OMostrar en el Visor los componentes ocultos

Tamarfio del teléfono (505,320) v

Screenl

Programa de prueba

No has pulsado el boton

[7] casilla de verificacion

Activa para mostrar la imagen C’

Componentes
e Screenl
Y Titulo

— Boton_de_prueba
*|Etiqueta_de_prueha

—— Boton_prueba_2
*|Etiqueta_de_prueba2

| CasillaDeVerificacion1
*|Etiqueta_verificacion

Switch1

:-\magenl

HDes\izadorI

~# Lienzol

P
Reloj1

Cambiar nombre = Borrar

Medios

E 1200px-A...0.svg.png

Subir archivo...




Practica 21: APP INVENTOR - Aspectos basico

O Codigo App Inventor

cuando .Clic
cuando GEETIES -Temporizador
ejecutar llamar (EEPZ5IES Limpiar
poner (
llamar [EEFZEEIES -DibujarCirculo

centerX

centerY

ilsandoelboton I
PUiSaldo €1 DOLOIL

radius
fill

cuando -Soitar

ejecutar

cuando ETE1IES .Cambiado
ejecutar | (1] si

sino
~—
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Practica 21: APP INVENTOR - Aspectos basicos

RO 4% 4 o 16:45
O Resultado final

Programa de prueba

Has pulsado el botéon

No estds pulsando el boton

Casilla de verificacion

Has marcado la casilla

Activa para mostrar laimagen = 1




Practica 23: App inventor - Lectura de temperatura y hu

O Con esta practica vamos programar una aplicacion que nos permita
visionar en tiempo real la temperatura y la humedad que esta leyendo
un sensor conectado al Arduino..

Medidor de temperatura por NTC

Conectar Desconec tar

CONECTADO




Practica 23: App inventor - Lectura de temperatura y hu

O Elementos de interfaz

Visor

Componentes
OMostrar en el Visor los componentes ocultos e Screenl
Tamario del teléfono (505,320) v TimuLo
S]

DisposicionHorizontal2
Selector_conexion

e Boton1

*lInfo_conexion

Medidor de temperatura por NTC - Imagen1

GConectar Desconectar DisposicionHorizontal1

* | Etiqueta_color

*|Etiqueta_temperatura

OF P
F . L &¥ ClienteBluetooth1
c F
o )
ita %¥ ServidorBluetooth1
- -

»

_/ Reloj1

Temperatura
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Practica 23: App inventor - Lectura de temperatu

O Codigo Arduino Blocks

Inicializar

$  Iniciar 342 v yd 3 ~ W 9600 v
% Nombre (' ¢ (€M) 1234 Standard -

|

Ejecutar cada @ g} ms

Establecer = | Temperatura °C (NTC) % Pin

$ Enviar [+ = creartexto con #) Salto de linea

~—



Practica 23: App inventor - Lectura de temperatura y hu

Q Cddigo App inventor

inicializar global §E1 = 100 como | [

(=11 s [Jl Selector conexion = WG osH Ceelely]
ejecutar  poner : el ClienteBluetoothd - I DireccionesYNombres vl

(=1E, 'Vl Selector_conexion » S IS evloy]
ejecutar | (o] si ' llamar .Conectar
LI Selector_conexion ~ B
entonces _poner . como | * .

Seleccion

cuando Clic
elecutar llamar [EEHNEEITEERGYIES -Desconectar
, poner : como

sino &oner Info_conexion ~ 8 como

—

cuando Temporizador
5= global Temperatura ~ [EREIETL T _RecibirTexio
nimeroDeBytes | llamar _BytesDisponiblesParaRecibir
i ] unir [ tomar ¢

uu




Practica 24: App inventor - Control de brazo roboti

Q Ahora vamos a disenar una aplicacion para controlar un brazo robético
compuesto por un motor paso a paso y un servo.




Practica 24: App inventor - Control de brazo roboti

0 Esquema de conexiones.

OMostrar en el Visor los componentes ocultos =) Screenl
Tamario del teléfono (505,320) v A Titulo
e DisposiciéonHorizontal1

SelectorDeListal

e Boton1

Screen] \ |Etiquetal

CONTROL PINZA ¥ Imagen1

conectar Desconectar e DisposiciénHorizontal2

- Boton_Giro_horario

- Boton_Giro_antihoraric
e DisposiciénHorizontal3
W Apertura_pinza

0
« Cierre_pienza

k!
%% ClienteBluetooth1

R ;
4% ServidorBluetooth1

Cambiar nombre = Borrar

CERRAR PINZA

Medios

ABRIR PINZA

ﬂaBRIR_P[NZA png
ECERRAR,PINZA png

mgiro_antihor png

| — |




Practica 24: App inventor - Control de brazo roboti

O Codigo en Arduino Blocks

cuando [EEEFepEEEEYRS AntesDeSeleccion

ejecutar \__poner SelectorDeListal - M Elementos ~ EeopslE ClienteBluetooth1 -

% DireccionesYNombres -

\

cuando EEEERG]EREHEYRS DespuésDeSeleccion

ejecutar [:_g-j si =T =18 ClienteBluetooth .Conectar

direccion |

entonces | poner : como

3 CONECTADO J&

, poner (SLTEETRS - WIS como |, * (E¢

cuando Clic
ejecutar  llamar [e[ENCEEIECEGERS .Desconectar

;_poner . (=3 I DESCONECTADO

w10+ s Boton_Giro_horario

gjecutar | llamar [EENCENECELEIES -EnviarNomero1Byte

numero
-

cuando Boton_éiro_antihorario v

[E1y=1g ClienteBluetooth1 ~ BSUE ) ok =Y

numero

SIEL00N Apertura_pinza - Be/2
ejecutar llamar [EENCEIECR LIRS -EnviarNamero1Byte

numero
[

cuando -Clic
ejecutar  llamar [EENCEIECFGEIRS -EnviarNamero1Byte

numero
L -



Practica 24: App inventor - Control de brazo

Q Cddigo en App Inventor

Inicializar

4 Iniciar R G2 Tx
2 Nombre | & X5 » 1234 Standard -
Paso apaso Wb # Pasosivuelta EB Pin-1 [EE Pin-2 EIES Pin-3 Pin-4 [EEED

Paso a paso ﬂ # [[E Velocidad (pm) | ED)

L

% ¢Datos recibidos?
EEl el Codigo_sefial - B } Recibir byte
B Cooo sera M= )
hacer Pa;soapaso b #EED rasos | B

Codigo_sefial + M = * I 50)
Nacer pasoapaso Wi # M Pasos 73

—
Codigo_seral - = - JW'51)
hacer ' geryo % Pin [ Grados | Angulo [(f Retardo (ms) ﬂ

|
Codigo_sefial * M= - I 52)
hacer | gervo ™~ pin (B Grados Angulo EfE§ = Retardo (ms) n

| —
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Practica 24: App inventor - Control de brazo roboti

L Resultado final.

CONTROL PINZA

conectar Desconectar

© ©
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