Iniciacidon a Arduino

Tarea final — Aplicacion en el aula
Vehiculo autdonomo

FCO. JAVIER COCO GONZALEZ
Introduccion

Como tarea final tengo la siguiente propuesta, construir y programar un vehiculo auténomo, que evite
obstaculos. El proyecto, ya de por si complejo para un curso de iniciacién, se va a limitar a cambiar de
direccidén cuando detecte un obstaculo y a encender la sefializacidén correspondiente para los cambios de
marcha y en circunstancias de escasez de luz. Por tanto, no es alin momento de pedirle que llegue a un
destino determinado. Teniendo en cuenta la complejidad técnica que conlleva, se ha dividido en
diferentes pasos que se abordardn en un nimero indeterminado de sesiones. Cada paso se basa en el
anterior, salvo los primeros que se reservan para incorporar en otro momento posterior y asi facilitar el
trabajo en estos.

Paso 1 — Luces delanteras

En este primer paso vamos a construir y programar un circuito con leds y una fotorresistencia que los
activara cuando la intensidad luminica descienda del valor 400 de la fotorresistencia. Los dos leds
compartirdn la misma resistencia debido al aprovechamiento del espacio en la placa para el modelo final
y querer mantener ambos led en la misma linea.

https://www.tinkercad.com/things/55HLfZH2BBD

e Objetivos

e Conocer el funcionamiento de un diodo led.

e Conocer el funcionamiento de una fotorresistencia.

e Obtener valores analdgicos de una fotorresistencia.

e Calcular las resistencias necesarias que debemos colocar en un circuito con diodos led y
fotorresistencia.

e Interrelacionar el funcionamiento de los diodos led y una fotorresistencia conectados a una
placa Arduino.

e Material

Arduino UNO conectado al ordenador mediante USB.
Protoboard.

Fotorresistencia.

Diodo LED blanco x2.

Resistencia 220 Q.

Resistencia 10 KQ.

Cables de conexion.
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Iniciacidon a Arduino

Paso 2 — Luces traseras

Este segundo paso gestiona las luces situadas en la parte trasera del vehiculo (frenado y marcha atras). La
alternancia en el encendido viene dada por un interruptor deslizante. En posicién 1 enciende los led de
frenado y apaga los de marcha atrds y en la posicidn 2 invierte el funcionamiento. Hay que indicar que los
cuatro led comparten el catodo para el aprovechamiento del espacio. Por otro lado, la instalacién por
pares se hace complicada, ya que la disposicion de la placa y el uso de la resistencia fuerza la posicidn.
Una posible solucién seria la conexidn de dos protoboard en paralelo.

https://www.tinkercad.com/things/0dXAdH1S1Ka

e Objetivos
e Conocer el funcionamiento de un diodo led.
e Conocer el funcionamiento de un interruptor deslizante.
e Obtener valores de un interruptor deslizante.
e (Calcular las resistencias necesarias que debemos colocar en un circuito con diodos led.
e Interrelacionar el funcionamiento de los diodos led y un interruptor deslizante conectados a
una placa Arduino.

e Material

Arduino UNO conectado al ordenador mediante USB.
Protoboard.

Interruptor deslizante.

Diodo LED blanco x2, rojo x2.

Resistencia 220 Q x2.

Cables de conexion.
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Paso 3 — Intermitentes

Este paso consiste en incorporarle los intermitentes al vehiculo. Se usaran cuatro led de color naranja por
parejas, tanto delanteros como traseros. La alternancia se realizara con un pulsador de modo que uno de
los lados esté intermitente mientras esté activo el pulsador. A la siguiente pulsacion, se activara la
intermitencia del lado contrario. En este caso, cada led lleva su propia resistencia. El uso de los conectores
analdgicos para gestionar los led viene justificado por la necesidad de usarlos en el paso final.

https://www.tinkercad.com/things/70DudSUudng

e Objetivos
e Conocer el funcionamiento de un diodo led.
e Conocer el funcionamiento de un pulsador.
e (Calcular las resistencias necesarias que debemos colocar en un circuito con diodos led.
e Interrelacionar el funcionamiento de los diodos led y un pulsador conectados a una placa
Arduino mediante lecturas y escrituras en pines digitales.

e Material

Arduino UNO conectado al ordenador mediante USB.
Protoboard.

Pulsador.

Diodos LED naranja x4.

Resistencia 220 Q x2.

Resistencia 10 KQ.

Cables de conexion.
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Iniciacidon a Arduino

Paso 4 — Control motriz

La incorporacién de motores es, hasta ahora, el paso mas complicado. Mientras que en la robética de
Lego basta con poner un funcionamiento negativo para invertir el funcionamiento del motor, con Arduino
eso no es posible e implica el uso de un controlador de motor de puente H que, por suerte, permite la
gestion de dos motores. Evidentemente, este proceso no estd al alcance de mis alumnos de 52y 62 de
primaria. Por tanto, se les proporcionara la placa con el controlador y sus conexiones instaladas. Ellos
deberan conectar los motores, las luces traseras y el pulsador para invertir el sentido de los motores. En
primera instancia, al activar el pulsador, la marcha sera hacia adelante. Cada vez que se suelte el pulsador,
los motores pararan, se activaran las luces de frenado (paso 2) y se preparara la inversién de los motores.
La segunda pulsacién activara las luces de marcha atrds y los motores giraran en sentido contrario mas
despacio. Se podria proponer incorporar un proceso de aceleracion paulatina de los motores, asi como de
desaceleracion.

https://www.tinkercad.com/things/cx0626Dglj2

e Objetivos

e Conocer el funcionamiento de un motor eléctrico.

e Conectar los diferentes cables a los motores y pasadores digitales de la placa Arduino con la
ayuda de una tabla.

e Conocer el funcionamiento de un diodo led.

e Conocer el funcionamiento de un pulsador.

e (Calcular las resistencias necesarias que debemos colocar en un circuito con diodos led.

e Interrelacionar el funcionamiento de los motores, los diodos led y un pulsador conectados a
una placa Arduino.

e Material

o Arduino UNO conectado al ordenador mediante USB.

o Protoboard.

o Pulsador.

o Diodos LED blanco x2, rojo x2.

o Resistencia 220 Q x2.

o Resistencia 10 KQ.

o Controlador de motor de puente H.

o Motor de aficionado x2.

o Cables de conexion.

o Tabla de conexiones de controlador y motores.

Motor izquierdo Motor derecho

Activacion 7 4
Avance 9 3
Retroceso 6 5
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Iniciacidon a Arduino

Paso 5 — Control direccional

Una vez controlada la marcha bdsica avance — retroceso, vamos a programar los giros. Mientras una
rueda avanzara lentamente, la otra retrocedera a la misma velocidad. El pulsador se encargara de afiadir
los giros en la alternancia de la marcha. Ademas, se le afiadiran los led y la programacién de los
intermitentes del paso 3, que se integrardn en la programacién de los giros.

https://www.tinkercad.com/things/1yTzy4rglgb

e Objetivos

Conocer el funcionamiento de un motor eléctrico.

Conectar los diferentes cables a los motores y pasadores digitales de la placa Arduino con la
ayuda de una tabla.

Conocer el funcionamiento de un diodo led.

Conocer el funcionamiento de un pulsador.

Calcular las resistencias necesarias que debemos colocar en un circuito con diodos led.
Interrelacionar el funcionamiento de los motores, los diodos led y un pulsador conectados a
una placa Arduino.

e Material

O O O 0O OO0 O O O O

Arduino UNO conectado al ordenador mediante USB.
Protoboard.

Pulsador.

Diodos LED blanco x2, rojo x2, naranja x4.
Resistencia 220 Q x6.

Resistencia 10 KQ.

Controlador de motor de puente H.

Motor de aficionado x2.

Cables de conexion.

Tabla de conexiones de controlador y motores.

Motor izquierdo Motor derecho
Activacion 7 4
Avance 9 3
Retroceso 6 5
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Iniciacidon a Arduino

Paso 6 — Control distancia

A partir del Paso 5 vamos a incorporar un sensor de ultrasonidos que se encargard de controlar la marcha

de avance y retroceso, mientras que el giro se mantendra, por el momento, vinculado al pulsador. El

motor empezard en avance mientras que la distancia a un obstaculo sea mayor de 20 centimetros. A una
distancia menor, el vehiculo se detendra durante tres segundos y se iniciara la marcha atras hasta que el

obstaculo esté a mas de 50 cm con el posterior parada y programar los giros que dependeran del
pulsador. El pulsador no estard operativo durante el avance y el retroceso. La rutina de parada esta
repetida porque la programacion de bloques de Tinkercad no me permite la llamada a rutinas, salvo a
través de variables y condicionales. La dificultad en la parada estriba en el valor del sentido que deberd

tomar a continuacion.

https://www.tinkercad.com/things/bis3xgdSv6G

e Objetivos

Conocer el funcionamiento de un motor eléctrico.

Conectar los diferentes cables a los motores y pasadores digitales de la placa Arduino con la

ayuda de una tabla.

Conocer el funcionamiento de un diodo led.

Conocer el funcionamiento de un pulsador.

Conocer el funcionamiento de un sensor de ultrasonidos.

Calcular las resistencias necesarias que debemos colocar en un circuito con diodos led.

Interrelacionar el funcionamiento de los motores, los diodos led, un sensor de ultrasonidos y

un pulsador conectados a una placa Arduino.

e Material

O O 0O OO0 0o O 0O O O ©o

Arduino UNO conectado al ordenador mediante USB.
Protoboard.

Pulsador.

Diodos LED blanco x2, rojo x2, naranja x4.
Resistencia 220 Q x6.

Resistencia 10 KQ.

Controlador de motor de puente H.

Motor de aficionado x2.

Sensor de distancia de ultrasonidos.

Cables de conexion.

Tabla de conexiones de controlador y motores.

Motor izquierdo Motor derecho
Activacion 7 4
Avance 9 3
Retroceso 6 5

Francisco Javier Coco Gonzalez
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Iniciacidon a Arduino

Paso 7 — Decisidén de giro

Al producto del paso 6 se le ailade un servomotor al que se le fijara el sensor de ultrasonidos, de modo

que, al girar el servo, cambiara la orientacién del sensor de distancia y tomard medidas delante y a ambos
lados. Al aproximarse a un obstdaculo, el vehiculo se detiene, toma medidas a ambos lados y gira hacia el
lado en que la distancia sea mayor, siempre que alguna de ellas sea mayor de 50 cm. En caso de que las
medidas sean menores de 50 cm, se iniciard la marcha atrds 20 cm, donde se tomardn nuevas medidas a

los lados.

https://www.tinkercad.com/things/7wwWI|caxwQR

e Objetivos

Conocer el funcionamiento de un motor eléctrico.

Conectar los diferentes cables a los motores y pasadores digitales de la placa Arduino con la

ayuda de una tabla.

Conocer el funcionamiento de un diodo led.

Conocer el funcionamiento de un pulsador.

Conocer el funcionamiento de un sensor de ultrasonidos.
Conocer el funcionamiento de un servomotor.

Calcular las resistencias necesarias que debemos colocar en un circuito con diodos led.

Interrelacionar el funcionamiento de los motores, los diodos led, sensor de ultrasonidos y un

servomotor a una placa Arduino.

e Material

O O 0O OO0 0O O O o O o

Arduino UNO conectado al ordenador mediante USB.
Protoboard.

Diodos LED blanco x2, rojo x2, naranja x4.
Resistencia 220 Q x6.

Resistencia 10 KQ.

Controlador de motor de puente H.

Motor de aficionado x2.

Sensor de distancia de ultrasonidos.
Servomotor.

Cables de conexion.

Tabla de conexiones de controlador y motores.

Motor izquierdo Motor derecho
Activacion 7 4
Avance 9 3
Retroceso 6 5

Francisco Javier Coco Gonzalez

14


https://www.tinkercad.com/things/7wwWlcaxwQR

Iniciacidon a Arduino

e Programacion

mﬁ)ls(‘rvnmcipasador 1B~ a@qa 0S
S

defink  sentido + en °

f—

ALTA -

definif pasador 4 v en

definis pasador

7w en ATAw

definik  dislancia » en  leer el sensor de distandia ultrasonico en el pasador del desencadenador

=
sl distancia = o entonces

repelw  mientras leer el sensor de distancia ultrasonico en el pasador del desencadenador

[ =0l Gestiona luces freno

definpasador A3 v en BAIA v

comentano (b
defini pasador 9+ en @)
definif pasador 3 v en @

[ =Gl Pone el coche en modo parada y activa luces de.

definir pasador

definir pasador

defnir pasador

aefinir pasador

definir pasador

esperar o

p—
definir sentido »  en 9

Francisco Javier Coco Gonzalez

12

RN Gestion de giro

st sentido

ERELElE Gestiona retroceso oel motor

s sento
definir pasador  AS w

en s unidades

2w

tepelic micrras - loet el se Staci URRISONIC € o pRasador el Oesencadeiador pasadordeeco 1 v e | ew

LUV Gestiona luces freno

efinic pasador A3 v en BAJA v

CREET Activa luces marcha atrds.

en ATAw

[P el Motor izda avanza - dcha retrocede

Oennir pasador 2 -
e pasador 9+ en )

ERRPST otor avanzando
dgemirpasacor 6+ en ()

getinirpasador 5+ en )

definic pasad 5 v -.uw
ERISIY one e: cocne en modo paraaa y actva luces de

definir pasador

PP EN Pone el coche en modo parada y activa luces de.

definir pasador
definir pasador
dennir pasacor definir pasador
defnir pasados definir pasador
definir pasador

Eeu=t=Re) Desactiva luces marcha atras

definir pasador 2 v en

pasadordeeco 11 v  enlas unidad

BAJA v
dennirpasador 2 -

esperar @) sequndos ~

deton senico = en @P)

S @)

veme s+ en @)

12« en las unkiades

pasadordeeco 11 »

s seco =» (@) enonces

repmrevm

definir pasador M » en

EREIEIRN Gestiona giro senvo y busca ruta.

gear senvo en el pasacor 13+ 3 () gracos ALTA »

leer ef sensor de distancia ulisonico en e pasacor ded desencadenador 12 »  pasadordeeco 11 »  enlasunidades om w

definir G der v en

esperar @)  misegundos ~
espernr (@) segunaos -

o oy e 51 (2 (D) e

definir pasador A4 v en BAJA v

esperar @ milisegundos «
izl Motor izda retrocede - dcha avanza

definir pasador 6 v en@

definir | sensor de Gistancia ultrasonico en ef pasador del desencadenador 12 »  pasadordeeco 11 v  enlas unkiades om v

s g v

esperar @) sequnacs -
girar sivo en o pasadol 13
definir pasador 3 v en o
ds

si dsim 2 Pone el coche en modo parada y activa luces de.

detiolr sentido »  en (@)

st

demr seno + e @)

definir pasador

definir pasador

definir pasador

demi senco = en ()

definir pasador

definir pasador

definir pasador 2 v

esperar @) sequndos ~

definir  senfido v  en "



Iniciacidon a Arduino

e Circuito de Tinkercad
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Iniciacidon a Arduino

Paso 8 — Coche auténomo (finalizacién del trabajo)

Este ultimo paso sdlo incorporard el sistema de luces delanteras con fotorresistencia del Paso 1y la
programacion correspondiente.

https://www.tinkercad.com/things/iGYRZ8310Vu

e Objetivos

e Conocer el funcionamiento de un motor eléctrico.

e Conectar los diferentes cables a los motores y pasadores digitales de la placa Arduino con la
ayuda de una tabla.

e Conocer el funcionamiento de un diodo led.

e Conocer el funcionamiento de una fotorresistencia.

e Conocer el funcionamiento de un sensor de ultrasonidos.

e Conocer el funcionamiento de un servomotor.

e (Calcular las resistencias necesarias que debemos colocar en un circuito con diodos led.

e Interrelacionar el funcionamiento de los motores, los diodos led, la fotorresistencia, sensor de
ultrasonidos y un servomotor a una placa Arduino.

e Material

Arduino UNO conectado al ordenador mediante USB.
Protoboard.

Diodos LED blanco x4, rojo x2, naranja x4.
Resistencia 220 Q x7.

Fotorresistencia.

Controlador de motor de puente H.

Motor de aficionado x2.

Sensor de distancia de ultrasonidos.
Servomotor.

Cables de conexion.

Tabla de conexiones de controlador y motores.

O O 0O OO0 0O O O O O ©

Motor izquierdo Motor derecho

Activacion 7 4

Avance 9 3

Retroceso 6 5
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https://www.tinkercad.com/things/iGYRZ831oVu

Iniciacidon a Arduino

e Programacion

PR Gestion de giro

st sentido

repetr (G woes

Gestiona fetroceso del motor

repet  micnas « o6 6 Sensor g GISLINCR UTSHNICD o0 ef PRS0 Ol GESCNCA0CNA00N

o, T

oefnirpasador A3 v en BAA

EEUELETN | ACINa luces marcha atrds.

definir pasador
v @

definir pasador

e €@

ERERY ictor z0a avanza - oona retrocede )
demnirpasador 9+ en @)

demnir pasacor 5+ en @)

=/

LELTIEN Pone el coche en modo parada y aciiva Iuces ce.

definir pasador

v pasador ¢

girarservoenelpasador 13 a @ grados
—
F—
definir  seniido + en o

-

efinirpasador 4 v en ALTA »

NN Motor avanzando

definirpasador 7w en ALTA w

Bt Sl Pone el coche en modo parada y activa luces de.

e pasador

definir pasador

Bl Gestiona luces delanteras

s r pasador analogico A0 +

definir pasador
et persacor
definir pasador
etk pasador
gefinrpasacor 10 v en ALTA v

defink pasador A3
detirw pasadoc
sino
definir pasador

F—

defow pasador 2w on

definir pasador 10 » en BAJA

Bt Rl Lectura distancia

definir distancia »  en  leer el sensor de distancia ullras6nico en el pasador del desencadenador 12 »  pasadordeeco 11w  en las unidades

RIS Gestiona avance el motor
st - @ sendo =~ (EJ) _ entonces
repetir  mientras - leer el sensor de distancia ultrasonico en el pasador del dese 12 » pasadordeeco 1 v enlasunidades cm

BOUCPE Gestiona luces freno

definirpasador A3 v en BAIA
-
definirpasador 9 v en @
definir pasador 3 v en @

LR TE Pone el coche en modo parada y activa luces de

definir pasador 9

e Q)

de seneo + en @)

an v

sl

m;uuomzs

definif pasador M v en

- © o
e

e @) miseorces =

defink dor v en et ef sensor de distancia ulrastnico en ef pasador el desencadenador v pasador de oco v entasumdades on v

definirpasador A4 v en BAJA v

esperar @) seounces + esperar @) misequndos +
LRUEIETE Molor 12da retrocede - dcha avanza
demi pasador 6+ en ()

definir pasador 3 v en m

girar servo en ef pasador 13«

definr @5 o v en leere sador del desencadenador 12 pasadordeeco 11w enlasunidades om v

copesat o sogunaos «
g servo en ef pasacor

LR Pone el coche en modo parada y activa luces de

Gefinic pasador

st as_2g

des g
definir pasador
definir pasador defw  sentido

o Gefinir pasador

st seno + en @)

definir pasador
deninir pasador

definir pasador
defini pasacor

sino

aoe serao + en @)

definir pasador A3 v en ALTA

LSRN Desactiva luces marcha alrds

cspelzo segundes v definr pasador 2w en BAA«

PRSRS Programa marcha atras
definir  sentido » en e

esperac @) segundos ~

define sentido v en o
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Iniciacidon a Arduino

e Circuito de Tinkercad

20:01 Sabado 29 de octubre
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