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1 INTRODUCCION

La plataforma ArduinoBlocks nos permite iniciarnos en el mundo de la
electrénica, robdtica y la automatizacidn de una forma sencilla e intuitiva.

La motivacién de desarrollar la plataforma ArduinoBlocks y escribir este libro
nace de mi trabajo como docente con alumnos de entre 12 y 18 afios, sin previos
conocimientos de programacién, que quieren adentrarse en el mundo Arduino
partiendo de una nociones basicas de electricidad y electrénica.

ArduinoBlocks es la herramienta perfecta para nifios, jovenes y adultos que
quieren empezar a usar Arduino desde el primer momento sin necesidad de
escribir ni una sola linea de cédigo.

1.1 PLATAFORMA ARDUINO

Arduino es un proyecto de hardware libre que ided una plataforma completa
de hardware y software compuesta por placas de desarrollo que integran un
microcontrolador y un entorno de desarrollo IDE. La idea surgié para facilitar el
uso de la electrénica en proyectos multidisciplinarios.

El hardware consiste en una placa de circuito impreso con un
microcontrolador, normalmente Atmel AVR, y puertos digitales/analégicos de
entrada/salida donde conectar sensores y/o actuadores.

La primera placa Arduino fue introducida en 2005, ofreciendo un bajo costo
y facilidad para uso de novatos y profesionales.

Arduino 2006 Arduino 2016
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Existen mdltiples placas Arduino con diferentes caracteristicas y distintos
microcontroladores.

El mds utilizado y estdndar es el Arduino UNO, sin embargo en algunos casos
podemos necesitar otra placa Arduino para adaptarnos al tipo de proyecto a
realizar.

https://www.arduino.cc/en/Main/Boards



Algunas de las placas Arduino mds utilizadas:

Arduino UNO

Es el modelo mds estandar
y el mds utilizado.

Arduino MEGA

Mayor potencia, mas
recursos hardware y mds
memoria

Arduino Nano

Similar potencia que e/
Arduino UNO pero de
menor tamario

Arduino LilyPad

Muy pequerio.
/deal para “wearables”

Dentro de nuestros proyectos, la placa Arduino sera el “cerebro” que
gestiona toda la informacién recogida desde los sensores, toma decisiones y actda
sobre los elementos de control conectados.

Segun las necesidades del proyecto deberemos elegir la placa Arduino mds
apropiada. Actualmente ArduinoBlocks sélo soporta las placas Arduino UNO,
Nano y MEGA.

Por lo general la mayoria de proyectos se realizan con el modelo Arduino
UNOYy es el modelo utilizado en los ejemplos de este libro.

La placa Arduino NANO nos puede ser (til en casos donde el tamafio del
proyecto debe ser mds ajustado.

El tamafio de memoria Flash para el programa es de 32KB en los dos
modelos de Arduino soportados de los cuales debemos restar el tamafio del
“bootloader’ pregrabado (0.5KB en Arduino UNO y 2KB en Arduino NANO)
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1.2 PLATAFORMA ARDUINOBLOCKS

ArduinoBlocks es una plataforma web online donde podemos programar
nuestra placa Arduino de forma visual sin necesidad de conocer el lenguaje C++
que utiliza Arduino IDE.

La programacién en ArduinoBlocks se realiza con bloques al estilo
Applnventor o Scratch. No tenemos que escribir lineas de cddido y no nos
permitird unir bloques incompatibles evitando asi posibles errores de sintaxis.

La plataforma ArduinoBlocks genera, compila y sube el programa a la placa
Arduino por medio de la conexién USB. Una vez subido el programa, la placa
Arduino no necesitard de la conexién al PC para funcionar pudiendo alimentarla
con baterias o una fuente de alimentacién para que funcione de forma auténoma.

ArduinoBlocks actualmente funciona con todos los navegadores de Gltima
generacién: Mozilla Firefox, Google Chrome, Opera, Safari, etc.

Registrandonos como usuarios de la plataforma ArduinoBlocks podemos
aprovechar todas estas posibilidades:

e Guardar tus proyectos en la nube de ArduinoBlocks.

e Afadir informacién al proyecto: descripcién, componentes
utilizados, imagenes, etc.

e Afadir archivos adjuntos relacionados con el proyecto:
esquemas, fotos, archivos para impresién 3D, aplicaciones, etc.

e  Compartir proyectos con el resto del mundo.

e Importar proyectos compartidos por otros usuarios.

e Valorary comentar proyectos

e Programar directamente Arduino desde el propio navegador
(Con la aplicacién: ArduinoBlocks-Connector, ver apdo. 1.3)

e Utilizar la consola serie desde el propio navegador

www.arduinoblocks.com

frauno  Blochs NI ect Recursos - =

o] e

© Uttimos compartidos % Destacados ® Los mas vistos.
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Arcuino Blochs Buscar proyecios Recursos » s = Iniciar sesion

LI jModoe demo! Inicia sesion para la versién completa [Arduino Uno] o > Consola [ {eel g

Logica =

Control Inicializar

BIEHTRICEE . Enviar | Salto de linea
Texto

Variables

Funciones

Entrada/Salid: _ Escribir digital Pin ON ~ |
Tiempo E;:perar ‘@] milisegundos
g:‘:jir:goi"e E:icnb\rd\grta\ Pin [ OFF ~ |
Sensores Esperar @ milisegundos
Actuadores

Pantalla LCD

Memoria |

Motor

Keypad

Reloj >

ArduinoBlocks - by Juanjo Lopez ~ Book  Shop  Blog

e |nicio de sesion

Debemos iniciar sesion o crear previamente una nueva cuenta en caso de
acceder por primera vez. Esto nos permitird acceder a nuestros proyectos
en la nube y a todas las ventajas de la comunidad ArduinoBlocks.

Iniciar sesion

Correo
electrénico

Password

Creacién de un nuevo proyecto

Para iniciar un nuevo proyecto debemos hacer clic en el menu:
Proyectos > Nuevo proyecto

Seleccionamos el tipo de proyecto:

Iniciar un nuevo proyecto que solo serd
accesible para el usuario. Posteriormente
se puede compartir al resto de la
Iniciar un proyecto personal comunidad si se desea.

j 3 Proyecto personal




¥ Profesor

@ Alumno

codigo de proyecto

Iniciar un proyecto como profesor. De
esta forma no se inicia un proyecto como
tal, sino que se especifican los datos del
proyecto y se genera un codigo para que
los alumnos se puedan suscribir al
proyecto. El profesor podrd supervisar y
valorar los proyectos de sus alumnos.

De esta forma nos unimos a un proyecto
planteado por el profesor. Nosotros
como si de un
proyecto personal se tratara, pero el
profesor podrd supervisar y valorar

realizaremos el proyecto

En caso de un proyecto personal o como profesor debemos seleccionar

en el siguiente paso la placa Arduino a utilizar:

Se debe indicar un nombre descriptivo corto y una descripcién mas

detallada.

En la seccién componentes podemos indicar los componentes utilizados

en el proyecto:

Componentes

Placa Arduine

| Arduino Uno :I

Arduino Uno
Arduino Nano ATmega328 L
Arduino Mega 2560

Normal + A B I US =

« Arduino UNO

+ Mddulo de relé

+ Cables

* Placa de prototipos



e Area de programacién del proyecto:

Las principales secciones del drea de programacién son:

Herramientas Area de programa Opciones
Bloque de inicializacién Subir el programa a la placa
Arduino conectada.

Mostrar la consola serie.

Bloque de bucle del

programa principal

Puerto de conexion
de la placa Arduino:

COM2 -

Para afiadir bloques al programa arrastramos desde la barra de herramientas
al drea de programa, insertando dentro del bloque de inicializacién o de bucle.

6



Los blogues que estén fuera del bloque de inicializacién o del bloque del bucle
del programa principal serdn ignorados a la hora de generar el programa (excepto
los blogues de funciones).

ArduinoBlocks genera el cddigo de Arduino a partir de los bloques. El
programa se puede compilar y subir directamente a la placa Arduino gracias a la
aplicacién ArduinoBlocks-Connector (disponible para descargar desde la web]), sin
embargo si deseamos ver o descargar el cédigo podemos realizarlo desde el area

de bloques.
| Ver codigo
| Descargar codigo (.ino)
| Arduino IDE (.zip)
(ddigo generado por Copiar cddigo en Arduino IDE
ArduinoBlocks o0 abrir el archivo descargado de codigo

arduinoblocks Arduing 16.12

Cadigo Arduine Archivo Editar Programs Hemsmientss Ayuda

OO0 BEEHR
void setup() arduinoblacks §

{ void setupl)
Serial.begin(9608); {

Serial.

pinMode(13, OUTPUT);
serial.println(String("ArduinoBlocks!"));

void loop()
{

digitalWrite(13, HIGH);
delay(568);
digitalWrite(13, LOW);
delay(5ee);

Si descargamos o copiamos el cédigo generado por ArduinoBlocks en
Arduino IDE podemos necesitar algunas librerias no incluidas con Arduino IDE.
Para ello debemos descarqarla y afiadirlas a la plataforma Arduino IDE para una
correcta compilacién del programa, o utilizar la opcién descargar .zip para Arduino
IDE lo que nos facilitard un archivo comprimido con el cédigo de nuestro programa
y todas las librerias necesarias incluidas en la misma carpeta.

http://www.arduinoblocks.com/web/help/libraries

La opcién mas rapida y sencilla es la compilacién y programacién directa
desde el propio navegador junto a la aplicacién ArduinoBlocks-Connector:

http.//www.arduinobocks.com/web/site/abconnector
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Area de informaci6n del proyecto:

Un proyecto electrénico debe estar siempre correctamente documentado.
En la seccién informacién podemos anadir informacién o modificar la
indicada durante la creacién del proyecto.

Nombre
termostato
[C] Pablico (Proyecto compartido)

Descripcion

Normal # A B I

c

S = E=E %

Termostate para control de calefaccidn utilizando un sensor de
temperatura y humedad DHT11 y un relé para activar la caldera.
La temperatura de consigna la ajustamos a través de un potencidmetro.

DHT11 =Pin 2

Potencidmetro = Pin AQ
Relé =Pin 3

Componentes
Normal + A B T US = E= %
Arduino UND
Mddulo DHT11

Madulo Potencidmetro
Mddulo Relé

Sefialando la opcién “pdblico’ podemos hacer que nuestro proyecto esté
disponible publicamente para que otros usuarios busquen nuestro
proyecto (sin poder editarlo) y pueden importar una copia a su propia
cuenta.

Ejemplo de enlace publico para compartir nuestro proyecto:
Pablico (Proyecto compartido)

hitp:/farduinoblocks.comiweb/project/152

Al indicar nuestro proyecto como “publico”aparecera en la lista bdsqueda
de proyectos compartidos para todos los usuarios de ArduinoBlocks.



Area de archivos adjuntos del proyecto

De igual forma podemos adjuntar imagenes, hojas de datos o cualquier
otro archivo relacionado con el proyecto.

DHT11 (pdf) DHT-11 datasheet ﬂ| ]
termostato esquema (png) ] : i,ll esquema fritzing ﬂ| ]

LRH A

Guardar

ArduinoBlocks guarda automaticamente el proyecto cada cierto tiempo.
En caso de querer asegurarnos el guardado podemos pulsar el botén
“Guardar”.

También podemos crear un nuevo proyecto a partir del actual pulsando la
opcién “Guardar como” Automaticamente se abrird el nuevo proyecto
creado a partir del primero.

Guardar como...

Barra de informacién

En la parte inferior derecha podemaos obtener la informacién de guardado
y algunos avisos que nos muestra la aplicacién.

Guardado
Importar un proyecto:

Si accedemos a visualizar un proyecto compartido por otro usuario
aparecerd un botén “importar a mis proyectos”, de esta forma podemos
crear una copia del proyecto en mis proyectos personales para poder
modificarlo a mi gusto.

2 |mportar a mis proyectos
“Me qusta”
De igual forma si accedemos a ver proyectos compartidos por otros

usuarios aparecerd un botén “me gusta” para valorar positivamente el
trabajo realizado por el usuario.



e  Estructura de un nuevo proyecto: Un proyecto Arduino tiene siempre dos
estructuras importantes en su interior, esto se ve reflejado claramente al
crear un nuevo proyecto en ArduinoBlocks.

1. Bloque “/nicializar’ o “setup’.

El contenido de este bloque sélo se una vez
durante el inicio del microcontrolador de Arduino (o
si pulsamos el reset y la placa Arduino se reinicia).
Este bloque se utiliza para inicializar variables,
configurar sensores, actuadores o periféricos, etc.

2. Bloque “bucle’ o “loop”.

El contenido de este blogue se repite
indefinidamente. Dentro de este bloque afiadiremos
los blogues de nuestro programa con la funcionalidad
deseada.

Cualquier blogue que no esté dentro del blogue de inicializacién o de
bucle y no forme parte de una funcién (ver apartado 3.2.6) serd ignorado a
la hora de generar el cédigo.

Ejemplo. Al iniciar se establece la variable a 0
Se envia y se incrementa cada segundo indefinidamente:

ArduinoBlocks :: Consola serie

Inicializar

== - 0 AP |

Mewlne ~  Enviar

Bucle

. 1 - 000
5. Enviar Salto de linea 100
- 200
. T 300
cambiar por 400

500

Esperar milisegundos ggg

5.00
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Ejemplo. Al iniciar (o reset] se envia un mensaje por el puerto serie
El led conectado al pin 13 se ilumina, espera 500ms, se apaga y espera
otros 500ms [este ciclo ser repetird indefinidamente).

Inicializar

L}_ =E S ArduinoBlocks! A RS GETEE]

Escribir digital Pin { ON ~ |
Esperar m milisegundos
Escribir digital Pin
Esperar Eﬁ)' milisegundos

Importante: E/ “bootloader” de Arduino normalmente tiene configurada la opcion
de resetear el microcontrolador cuando se inicia una conexion serfe, por tanto si
conectamos con la consola serie del PC hay que tener en cuenta que se reiniciard
el programa y se ejecutara el blogue “inicializar”

e Configuracién de bloques:
Algunos bloques permiten configurar o alterar su funcionamiento.

Para desplegar las opciones posibles pinchamos sobre el icono
superior izquierda del bloque con apariencia de rueda dentada:

[ sno<i IS

| variable

L:ariable

(%] crear texto con

La configuracidn se realiza arrastrando los modificadores del bloque
de la parte izquierda a la parte derecha:

.
=ifio variable
variable

dariable

| variable

[2a] crear texto con

11



Comentarios.

Si necesitamos afiadir un comentario a un bloque desplegamos las
opciones del bloque pinchando con el boton derecho y afiadimos un
comentario pinchando en el icono del interrogante:

esperar un segundo
\2) Esperar m milisegundos

Duplicar

Afiadir comentario

s

Entradas externas

incrementar hasta 10

b mentres IS contador - J(< - Ji[10]

hacer uambiar por

Otras opciones de blogue (botén derecho sobre el bloque):

e Duplicar:
Crea una copia del bloque actual.

e Entradas enlinea:
Modifica el aspecto del bloque de forma compacta o en linea.

Esperar

milisegundos

e Contraer/ expandir bloque:
Reduce el tamafio del bloque para ahorrar espacio mientras no
necesitamos editarlo.

Esperar milisegundos

Esperar 1000 milisegundos

e Desactivar bloque:
El generador de cddigo no tendrd en cuenta este bloqgue.

contador * 0

12



e Eliminar;
Elimina el bloque.

e Ayuda:
Abre un enlace con ayuda sobre la funcién del bloque.

e |conos del editor:

Restaurar escala y centrar.

Ampliar o reducir escala (zoom).

Arrastrando bloques sobre la papelera podemos
eliminarlos facilmente.

e Bisqueda de proyectos compartidos por otros usuarios:

Indicando un parametro de busqueda podemos buscar proyectos compartidos por
otro usuario y accede a visualizarlos.

Arcuino Blochs Buscar proyectos  Proyectos ~  Admin ~ == info@arduinoblocks.com ~  Cerrar sesion

Buscar proyectos

Buscar

PO

Buscar

Mostrando 1-11 de 11 elementos.

Nombre

P09

P06 -

P05 -

P04 -

P03 -

- Cronometro

- Contador manual

- Encendido por movimiento
Control inteligente

Timbre

Semaforo

Lampara intensidad manual ()

Propietario

Juanjo Lopez
Juanjo Lépez
Juanjo Lépez
Juanjo Lépez.
Juanjo Lépez.
Juanjo Lépez.

Juanjo Lépez.

Recursos ~
Fecha creacion Fecha modificacién li ~ Placa Arduino | Likes Visto
2016-08-29 20:04:52  2016-11-29 22:56:32 Arduino Uno 'i)‘j o 240
2016-08-29 20:04:41  2016-11-29 22:56:15 Arduino Uno '117 0 263
2016-08-29 20:04:290  2016-11-29 22:55:30 Arduino Uno '117 0 230

2016-08-29 20:04:11  2016-11-29 22:55:16 Arduino Uno ﬁﬂ 227
2016-08-2919:56:31  2016-11-20 22:54:47 Arduino Uno ﬁﬂ 224

2016-07-29 11:59:25  2016-11-20 22:53:42 Arduino Uno ﬂ?e 276

@ 9 0 & 9 o @

2016-07-29 11:49:11  2016-11-29 22:53:23 Arduino Uno ﬂ?Q 240
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1.3 ARDUINOBLOCKS-CONNECTOR

ArduinoBlocks-Connector es una aplicacién nativa que hace de puente entre
la plataforma on-line ArduinoBlocks y el hardware Arduino.

La aplicaciéon ArduinoBlocks-Connector se encarda de recibir el cédigo
generado por ArduinoBlocks, compilarlo y subirlo a la placa Arduino, sin esta
aplicacién ArduinoBlocks funciona pero no puede subir el programa a la placa
Arduino pues el navegador web no dispone de posibilidad de realizar estas
funciones por si sélo.

ArduinoBlocks-Connector estd disponible para los principales sistemas
operativos. Accede al drea de descargas de arduinoblocks.com para obtener la
Gltima versién y mds informacién sobre el proceso de instalacién y configuracién.

http://www.arduinoblocks.com/web/site/abconnector

ArduincBlocks-Connector v2

La aplicacidn que conecta ArduinoBlocks a tu placa Arduino!

Arcuino Blochs

CONNECTOR -«»- i
Windows Linux 32 bits Linux 64 bits Raspberry P MacOs
Windows
Probado en XP, 7, 10 (32/64 bits)
o .
mm Windows
ArduinoBlocks-Connector ArduinoBlocks-Connector
ejecutandose bajo Windows efecutdndose bajo Ubuntu

>> ArduinoBlocks—Connector vi
>> by Juanjo Lopez

ng on 98
>> (Ctrl+C to finish>
>> Running...
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ArduinoBlocks-Connector debe ejecutarse en el equipo donde estd
conectado Arduino fisicamente (por conexién USB). La configuracién normal es
instalar ArduinoBlocks-Connector en el mismo equipo donde se trabaja con
ArduinoBlocks.

Podemos configurar la plataforma ArduinoBlocks para conectarse con la
aplicacién ArduinoBlocks-Connectoren otro equipo.

Ejemplo: Arduino conectado por USB a una RaspberryPi con ArduinoBlocks-
Connector instalado. La programacion seria realizada desde una Tablet Android.
El programa se compila y sube a la placa Arduino de forma remota a través de la
red local.

((‘I)))
=)

I OO BLOCKS
connector

Para programar remotamente un Arduino conectado a un ordenador en red
con la aplicacién ArduinoBlocks-Connector, debemos modificar el Host con la
direccién IP del equipo en la red al que esta conectado la placa Arduino (en lugar
de /ocalhost).

ﬂ ArduinoBlocks-Connector :: Configuration
Host: localhost9987
Version: !
Windows-7-6.1.7601-5P1
System:

Intel64 Family 6 Model 37 Stepping 2. Genuinelntel

15



2 HARDWARE

La parte hardware del proyecto Arduino estd formada por el conjunto de
placas Arduino disponibles en el mercado o que td mismo te puedes fabricar
(Arduino es un proyecto totalmente abierto)

Ademas de la placa Arduino para cualquier proyecto robdtico o de
automatizacion debemos afadir un conjunto de sensores y actuadores para
realizar las funciones necesarias.

Las conexiones entre sensores, actuadores y Arduino se pueden realizar
mediante la ayuda de una placa de prototipos (protoboard o breadboard).

Podemos utilizar sensores y actuadores de forma modular. Existen miltiples
soluciones de este tipo en el mercado.

Ejemplo: Sensores y actuadores modulares

16



Kits modulares de iniciacion.
(keyestudio]

Kit de 36 sensores y actuadores Sensor shield

SIS
S SOS >
oo LS
overed
S P 7 P S &
CesoTP

Arduino UNO(upgrated version) Arduino UNOR3

Keyestudio EASY-plug

RAAL A\«

Shaehes

'd)
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2.1 CONCEPTOS BASICOS DE ELECTRONICA

A la hora de iniciar un proyecto de robdtica debemos tener claras algunas
nociones de electricidad y electrénica bdsicas. El propdsito de este libro no es
aprender estos conceptos sobre electrénica, por lo tanto se asumen unos
conocimientos previos basicos de electricidad y electrdnica.

Vamos a hacer un breve repaso de los conceptos mds importantes que
debemos conocer:

La corriente eléctrica se define como el movimiento de los electrones a
través de un conductor, segun el tipo de desplazamiento se define como corriente
continua o alterna.

En la corriente alterna los electrones cambian de direccién de movimiento 50
veces por segundo (en redes eléctricas como la de Espafia de 50Hz, en otros
paises puede ser 60Hz). El movimiento descrito por los electrones es sinusoidal.

En la corriente continua los electrones se desplazan siempre en la misma
direccion. Arduino funciona con corriente continua.

CA. C.C.

alt)

wt

Las principales magnitudes fisicas que debemos conocer son:

Voltaje o tensién eléctrica: Energia acumulada por unidad de carga que hace
que las cargas circulen por el circuito (genera una corriente). Se mide en voltios (V)

Intensidad: nimero de electrones que atraviesan la seccién de un conductor
por unidad de tiempo. Se mide en amperios (A)

Resistencia: mide la oposicién que ofrece un material al paso de corriente
eléctrica. Se mide en Ohmios (Q)

Potencia: es la energia consumida o desprendida por un elemento en un
momento determinado. Se mide en Watios (W)

P=V-I
Ley de Ohm: Es una sencilla férmula matemdtica que relaciona estas tres

18



magnitudes basicas entre si.

Circuito eléctrico:  Conjunto de elementos unidos de tal forma que
permiten el paso de corriente eléctrica para consegquir algin efecto (luz, calor,
movimiento, etc.)

4
1S =

2.2 LA FUENTE DE ALIMENTACION

La placa Arduino necesita energia para funcionar, existen varias formas de
alimentar la placa Arduino:

-A través del conector USB: cuando conectamos al ordenador para
programarlo o utilizando un “power bank’ con conexién USB por ejemplo.

-A través del conector de alimentacién externa. La fuente de alimentacién
conectada debe ofrecer un voltaje DC de 7 a 12v. Internamente la placa Arduino
UNO regula la tensién a 5v.

A través de los pines 3.3v, 5v, GND y Vin obtenemos la alimentacién para
circuitos auxiliares, sensores, shields, etc.:

« 3.3v proporciona una tensién de 3.3v y una corriente maxima de 50mA

« 5v proporciona una tensién de 5v y una corriente maxima de 300mA

* GND es el nivel Ov de referencia

* Vin proporciona la tensidn de alimentacién conectada al conector de
alimentacién (sin regular, igual a la tensién de la fuente de alimentacién
conectada)

Normalmente alimentaremos la placa Arduino a través del USB durante su
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programacion desde el PC. Si la placa Arduino va a funcionar de forma auténoma
sin interactuar con el PC podemos alimentarla desde una fuente de alimentacién o
con una bateria a través del conector Jack (aplicar de 7 a 12v).

+5V +6+12v

Conexién recomendada de la tensién de alimentacién a la placa de prototipos.

Placa de prototipos. https.//es.wikipedia.org/wiki/Placa_de_pruebas
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2.3 LA PLACA ARDUINO UNO

Arduino UNO es la placa Arduino mas utilizada de todas las versiones
existentes, y es la que vamos a utilizar en este libro,

Especificaciones técnicas:

Microcontrolador
Alimentacion

Alimentacion (recomendada)
Alimentacion (limite)
Numero de pines E/S
NUmero de pines PWM
Numero de pines analdgicos
Corriente pines E/S
Corriente pin de 3.3V

Memoria Flash

SRAM

EEPROM
Velocidad de reloj
Largo

Ancho

Peso

ATmega328P

5V

7-12V

6-20V

14 (6 con salida PWM)
6

6

20 mA

50 mA

32 KB (ATmega328P)
(0.5 KB para el bootloader)
2 KB (ATmega328P)
1KB (ATmega328P)
16 MHz

68.6 mm

53.4 mm

259

https://www.arduino.cc/en/Main/ArduinoBoardUno

El tamafio de la memoria para programa de la placa Arduino UNO es de 32
KBytes, si se supera este tamafo al generar y compilar el cédigo se producird un
mensaje de error al intentar subir el programa a la placa Arduino.
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La placa Arduino UNO dispone de miltiples pines de conexién en formato de
conector hembra:

Los pines estan agrupados por funcién o tipo:

Conexién
[12C E/S digitales serie

Tu OB EMmMN-O

A
DIGITAL (PHM-) B B

Alimentaciéon Entradas
analogicas

PINES DE ALIMENTACION:

Permiten obtener |a tensién necesaria para alimentar sensores, actuadores u
otros periféricos conectados a la placa Arduino

IOREF Indica la tensién de trabajo de las E/S de este
modelo de placa. (Arduino UNO IOREF = 5V)

RESET Permite reiniciar |a placa a través de este pin

3.3V Suministra 3.3v

5V Suministra 5v

GND Tierra 0 OV (negativo)

Vin Obtiene el voltaje aplicado por la fuente de

alimentacion con la que se estda alimentando.
También permite alimentar la placa por este pin,
aplicando tensién de entrada (7-12v)
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PINES DE ENTRADAS/SALIDAS DIGITALES

Los pines digitales permiten trabajar con dos estados (ON/OFF,
Activado/Desactivado, 1/0). Los pines se pueden configurar como entrada o como
salida segun se necesite conectar un sensor o un actuador.

r~ o owm oF m o
r ol t

DIGITAL (FUM=~)

Pin digital configurado como entrada. Tensién aplicada externamente al pin:
Ov...1,5v = OFF / O/ desactivado
3v...5v=0N/1/ activado

Pin digital configurado como salida: Tensidn suministrada por el pin:
OFF / 0/ desactivado = Ov
ON /1 / activado = 5v

Pines: 0, 1 Estos dos pines se pueden utilizar como entradas / salidas
digitales.
ArduinoBlocks no utiliza los pines 0,1 como pines de E/S. Los
reserva para la conexion serie y la programacién desde el PC.

Pines: 2...13 Pines digitales de uso general. Podemos utilizarlos como
entrada o salida. Segln utilicemos un actuador o un sensor
ArduinoBlocks configurard automaticamente el pin como
entrada o salida segin sea necesario.

Pines AO...5 Los pines de entrada analdgicos también se pueden usar como
pines de E/S digitales convencionales.

PINES DE SALIDAS ANALOGICAS
Arduino no tiene salidas puramente analégicas, pero podemos imitar a una

salida analdgica mediante la técnica PWM (Pulse Width Modulation = Modulacién
en Anchura de Pulso).

Pines: 3,5,6,9,10,11 Dentro de los pines digitales estos pines permiten utilizar
como salida digital PWM (modulacién en ancho de pulso)
para simular una salida pseudo-analdgica.
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Funcionamiento del PWM:

analogWrite{puerto, 64)

HIGH
25% 5V = 1.25 V = PWM 64
LOW
| analogWrite(puerto, 128)
HIGH '
50% 5V = 2.5V = PWM 128
LOW
analogwﬁite(puena, 255)
HIGH :
100% 5V = PWM 255
Low

| 2 mseconds |
i

PINES DE ENTRADAS ANALOGICAS

Estos pines sélo se pueden utilizar como entradas. Las entradas
analdgicas leen un voltaje entre 0 y 5V y a través de un ADC (Analog to Digital
Converter) obtienen un valor de 10 bits proporcional a la sefial de entrada.

10 bits = 1024 valores (0 ... 1023)

ANALOG IN .

n o m T ow
< =

Pines: AO0...A5 6 Entradas analdgicas (resolucién 10 bits: 0...1023)

PINES DE COMUNICACION SERIE

Estos pines conectan con la unidad serie (UART) interna del
microprocesador de Arduino. Una conexién serie utiliza un pin para la sefial de
envio de datos (TX) otro para la recepcidn de datos (RX) y la sefial GND.

Pin 0 RX: a través de este pin se reciben datos hacia Arduino
Pin 1 TX: a través de este pin se envian datos desde Arduino
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Los pines 0,1 conectan con el puerto serie implementado en el hardware
Arduino. En caso de necesidad se podrdn implementar otras conexiones serie a
través de otros pines digitales emulando el puerto serie con librerias software (por
ejemplo para la conexién con el médulo Bluetooth HC-06 explicado mas adelante)

https://www.arduino.cc/en/Reference/SoftwareSerial

(mds informacion sobre la conexion serie: Apartado 2.6.1)

PINES DE COMUNICACION 12C

El bus de comunicacién 12C permite conectar redes de periféricos con una
comunicacién bidireccional entre Arduino y el periférico.

Pin A4 / SDA Linea de datos del bus 12C
Pin A5/ 5SCL Linea de reloj del bus 12C

osm'.
o w1
=g

(mds informacion sobre el bus I2C: Apartado 2.6.2)

PINES DE COMUNICACION SPI

El bus de comunicacién SPI permite conectar redes de periféricos con una
comunicacién bidireccional entre Arduino y el periférico.

Pin 12/ MISO Master In Slave Out
Pin 11 /MOS/ Master Out Slave In

Pin13/SCK Serial Clock
Pin10/SS Slave Select

L
1
~11
~ 10

[mds informacion sobre bus SPI: Apartado 2.6.3)
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Una de las ventajas de la placa Arduino es que incorpora un programa
pregrabado en el microcontrolador. Este programa conocido como “bootloader’ o
cargador de arranque permite desde el principio reprogramar el microcontrolador
de Arduino a través de su puerto USB sin necesidad de un programador externo ni
el uso del sistema ICSP (In Circuit Serial Programming) utilizado en otros sistemas.

Otra ventaja evidente del sistema Arduino es el entorno de programacion
“Arduino IDE sencillo ofrecido de forma totalmente libre y que facilita
enormemente la programacién de este tipo de microcontroladores para
inexpertos.

La clave del éxito de la plataforma Arduino es que es una plataforma
totalmente abierta y existe una gran comunidad de colaboradores vy
desarrolladores. Un ejemplo de las aportaciones de la comunidad Arduino son las
conocidas como “shields”, que son médulos de extensién apilables para Arduino
con las que podemos afiadir rdpidamente funcionalidades a la placa Arduino.

Ejemplos de ‘Shields” para Arduino UNO:

Ethernet Relés LCD y botones

GPS/GSM

+informacion.
https://www.arduino.cc/en/Main/ArduinoShields
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2.4 SENSORES

Un sensor es un objeto capaz de detectar magnitudes fisicas o quimicas y
transformarlas en variables eléctricas.

Los sensores o periféricos de entrada nos permiten obtener informacién del
mundo real para utilizarla desde el programa de Arduino.

La interfaz de conexién de un sensor con Arduino lo podemos clasificar en
tres tipos: digital, analégico o datos.

-Digital: un sensor digital sélo tiene dos estados: activado/desactivado,
ON/OFF, 1/0, Alto/Bajo, ... En este caso conectaremos el sensor a una de las
entradas digitales de Arduino para leer el estado.

Ejemplo. un pulsador es un tipo de sensor sencillo que sélo nos da dos
estados, “pulsado o no pulsado’. Conectado a la placa Arduino debe generar Ov en
reposo y 5v al pulsarlo. De esta forma desde el programa de Arduino podremos
leer el estado del botén.

Ejemplo de conexion de un sensor digital (pulsador):

see
www.arduino. Gssssscvensen

™
gg POWER muocn @
BEBvodw 012345

Conexion de un sensor digital de movimiento (PIR):

27



-Analégico: el sensor nos puede dar un rango de valores, normalmente se
traduce en un valor de tensién o de corriente variable en funcién de la sefal
captada al sensor. En este caso conectaremos el sensor a una de las entradas
analégicas de Arduino. El rango de entrada sera una tensién entre Ov (GND] y 5v.

Conexidn de un sensor potenciometro al pin de entrada analogico AO:
[
() O Pin

+5v C _I_
10kPot =

Cuando el potenciometro estd
en un extremo el voltaje
aplicado al pin de Arduino es
5v, en el otro extremo es de
Ov. Durante el recorrido,
gracias a la variacion de
resistencia del
potenciometro, se aplica el
valor de voltaje proporcional a
la posicion del potenciometro
AR AR A A entre Oy 5 voltios.

e

" e uw
-
-

“ e e

..
“ s e
LOC I I )
“ e e

rxmm Arduino”

_ POWER ANALO IN.
28H aamgmos
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-Datos: el sensor ofrece su informacién a través de una interfaz de
comunicacién. La forma de comunicacién puede ser por sistemas estandar como
[2C o SPI (ver apartado 2.6 sobre buses de comunicacién) o algunos sensores
usan su propio protocolo para codificar la informacién y debemaos realizar desde el
software la decodificacion correcta para interpretar los datos del sensor
(normalmente los desarrolladores de este tipo de sensores ofrecen una libreria
software para Arduino que hace todo el trabajo)

Sensor de acelerometros Sensor DHT11
con conexion 12C de temperatura y humedad
con protocolo de comunicacion propio

grxmm Arduino”

oM

ino.cc
maosn @
012345

Trama de datos recibida desde el sensor DHT11

Address = ‘000" Command = ‘00101

‘ Transmission Start ‘ Measurement (80ms for 12bit)

A2 A AD C4 C3 C2 C1 CO0|ACK
SCK
o\ (=8 (o) s\
Idle Bits M3b 12bit Humidity Data LsSb ﬁrf‘:‘]:;(?:m)
165 14 13 12 1 10 9 8 ACK 7 6
SCK A
DATA [ & ] E| o] el
MSb CRC-8 Checksum Lsb Sleep (wait for next Transmission Start
7 6 5 4 3 2 1 0 ACK measurement)
SCK
DATA [ 7 [e] (o e [s Nz ) \o] /

;o te asustes, ArduinoBlocks hard el trabajo de decodificar estos datos!
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Algunos modulos de sensores utilizados con Arduino:

Pulsador Potenciémetro Sensor de distancia

Codificador (encoder)

Sensor de temperatura Sensor de obstdculos .
rotativo

Sensor DHT-11 de

temperatura y humedad Joystick Sensor de efecto Hall

Sensor de orientacion Sensor de lluvia Sensor de llama
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2.5 ACTUADORES

Un actuador es un dispositivo capaz de transformar la energia eléctrica en la
activacién de un proceso con la finalidad de generar un efecto sobre elementos
externos.

Un actuador o periférico de salida permite actuar sobre el mundo real desde
el programa de Arduino.

Algunos mddulos de actuadores utilizados con Arduino:

Médulo relé: Servomotor: Médulo led:

Médulo led RGB: Médulo zumbador: Pantalla LCD:

CDEFGHI JKLMNOP
cdefahidk ImnorP

Motor paso a paso: Motor DC: Mddulo emisor IR:

o

A;\Q B Infrared Emitter @
(«“
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2.6 COMUNICACIONES

La placa Arduino permite mdltiples vias de comunicacién con el exterior, por
un lado disponemos del bus 12C o del SPI pensado para periféricos externos o
sensores mientras que como via de comunicacién principal para la programacién o
monitorizacion tenemos la conocida como conexién serie (puerto serie) a través
del conector USB.

2.6.1 COMUNICACION SERIE

El microcontrolador Atmel de Arduino dispone de un controlador de
comunicacion serie (UART) intedrado. La comunicacién se realiza de forma
bidireccional, utilizando un pin para transmitir los datos y otro para recibir.

Es muy importante tener en cuenta que este puerto serie es el que se utiliza
para “subir” el firmware y reprogramar la placa Arduino desde un ordenador
(bootloader.

Las primeras placas Arduino disponian de un conector de puerto serie tipo
DB9 de 9 pines utilizado antiguamente para este tipo de conexiones. Hoy en dia
se utiliza un chip de conversidn serie a USB que permite emular en el equipo un
puerto serie estandar.

Durante el uso normal podemos utilizarlo como via de comunicacién sencilla
entre el microcontrolador y el un PC.

Arduino UNO sélo dispone de un puerto serie hardware aunque podemos
emular mds puertos serie via software. La conexién serie es utilizada por algunos
periféricos o sensores para interactuar con Arduino:

Mdodulo GPS serie. Mdodulo Bluetooth HC-06
con conexion serie
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Para poder desde un ordenador visualizar los datos recibidos via puerto serie
debemos utilizar una aplicacién de tipo “terminal” o “consola” serie:

Realterm - consola serie para Windows
Sm RealTerm: Serial Capture Program 2.0.0.70 [folra =]

Disslay FOU | Copture | Pins | Serd | EchoPot| 120 | 1202 | 12CMie | Misc | An Clear] Freeze| 7|
Status
Baud e [i <] Bper| S | Conmected
Soltware Flow Corlrcl RO
Paiy——|DalaBis | Siop Bis I Reseive. Son tra[7 mo
©lane | ©obis| | © 1B O 2biw anEhar. Tiets@
G 28 | Phis | Hardware Flow Contol ™ Transmt Xolf Char: 19 “ipco(y
C Mk | O Bbis|| € None ¢ RISATS Winsock i _IDSRE
 Specs| C 5bis|| C DTR/DSR{ RS#BSs bl “IFina(@)
@ Telnet T IBREAK
e
Char Count0 CPs0[Port Closed
2 COM (Arduina/Genuina Uno) =R 8OR =%
Enar
warlat
| auosered Remmodscaro » | [9600bado v

ArduinoBlocks - consola serie
(Se necesita instalar la aplicacion ArduinoBlocks-Connector)

ArduinoBlocks :: Consola serie

- Enviar

A la hora de establecer una conexién serie los dos extremos que intervienen
en la conexién (en este caso Arduino y el PC) deben establecer el mismo valor en
la velocidad de la conexién.

Velocidad en baudios estandar: 9600 bits por segundo

Otras velocidades utilizadas: 4800, 19200, 38400, 57600, 115200, ...
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2.6.2 COMUNICACION 12C/TWI

El bus 12C (12C o TWI) es un bus de datos seire desarrollado por Philips.

Se utiliza principalmente internamente para la comunicacién entre diferentes
partes de un circuito, por ejemplo, entre un controlador y circuitos periféricos
integrados.

Atmel introdujo por motivos de licencia la designacién TWI (Two-Wired-
Interface) actualmente utilizada por algunos otros fabricantes. Desde el punto de
vista técnico, TWI e I2C son idénticos.

El 12C estd disefiado como un bus maestro-esclavo. La transferencia de
datos es siempre inicializada por un maestro; el esclavo reacciona. Es posible
tener varios maestros (Multimaster-Mode). En el modo multimaestro pueden
comunicar dos maestros entre ellos mismos, de modo que uno de ellos trabaja
como esclavo. El arbitraje (control de acceso en el bus) se rige por las
especificaciones, de este modo los maestros pueden ir turnandose.

q Rp Vid
| 1 I I SDA
Il i i —SCL

uC ADC DAC nC
Master || Slave || Slave || Slave

La direcciéon de 12C estandar es el primer byte enviado por el maestro,
aunque los primeros 7 bits representan la direccién y el octavo bit (R/W-Bit) es el
que comunica al esclavo si debe recibir datos del maestro (low/bajo) o enviar
datos al maestro (high/alto). Por lo tanto, 12C utiliza un espacio de
direccionamiento de 7 bits, lo cual permite hasta 112 nodos en un bus (16 de las
128 direcciones posibles estdn reservadas para fines especiales).

Cada uno de los circuitos integrados con capacidad de soportar un 12C tiene
una direccién predeterminada por el fabricante, de la cual los Ultimos tres bits
(subdireccién) pueden ser fijados por tres pines de control. En este caso, pueden
funcionar en un 12C hasta 8 circuitos integrados. Si no es asi, los circuitos
integrales (que precisan ser idénticos) deben ser controlados por varios buses 12C
separados.

Pantalla LCD con mdédulo de conexion [2C
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La conexién 12C en Arduino UNO se realiza en los pines:

SDA: Pin A4
SCL: Pin A5

Ejemplo de conexién de médulo I2C para control de pantalla LCD:

2.6.3 COMUNICACION SPI

El Bus SPI (del inglés Serial Peripheral Interface) es un estdndar de
comunicaciones, usado principalmente para la transferencia de informacién entre
circuitos integrados en equipos electrénicos. El bus de interfaz de periféricos serie
0 bus SPI es un estandar para controlar casi cualquier dispositivo electrénico
digital que acepte un flujo de bits serie regulado por un reloj (comunicacién
sincrénica).

Incluye una linea de reloj, dato entrante, dato saliente y un pin de Chip
Select, que conecta o desconecta la operacién del dispositivo con el que uno
desea comunicarse. De esta forma, este estdndar permite multiplexar las lineas de
reloj.

P SCLK
* MOS| SPI1
5P MISO Slave
Master » 55
t—m SCLK
—1—» MOSI SPI1
MIST Slave
» 55
| SCLK
—® MOSI SPI1
Mis0 Slave
S5
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La sincronizacién y la transmisién de datos se realiza por medio de 4 sefiales:

e SCLK (Clock]. Es el pulso que marca la sincronizacién. Con cada
pulso de este reloj, se lee o se envia un bit. También llamado TAKT
(en Aleman).

o MOSI (Master Output Slave Input}). Salida de datos del Master y
entrada de datos al Slave. También llamada SIMO.

o MISO (Master Input Slave Output]. Salida de datos del Slave y
entrada al Master. También conocida por SOMI.

e SS/CS/Select: Para seleccionar un Slave, o para que el Master le
diga al Slave que se active. También llamada SSTE.

Algunos periféricos SPI:

Tarjeta micro SD

Pantalla OLED Reloj de tiempo real (RTC)

La conexién SPI en Arduino UNO se realiza en los pines:

MOSI: Pin 11
MISO: Pin 12
SCLK: Pin 13
SS/CS: Depende de la programacién, puede usarse cualquier pin.

Ejemplo de conexién de médulo para tarjetas SD:
(el pin SS estd conectado al pin 4)

MicroS0 Card Adapter
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35 SOFTWARE

Una vez tenemos definido el hardware necesario para un proyecto el
siguiente paso es programar el microcontrolador de la placa Arduino para que
realice las tares necesarias para el funcionamiento deseado.

La programacién de la placa Arduino se realiza normalmente en lenguaje C++
desde el entorno Arduino IDE. Para programar debemos conocer primero este
lenguaje, lo cual supone mucho tiempo del que muchas veces no disponemos.

En los dltimos afios han aparecido entornos mucho mas sencillos e intuitivos
para desarrollar aplicaciones que nos permiten introducirnos de forma prdctica y
sencilla en el mundo de la programacién. Es el caso de Scratch, un entorno de
desarrollo de videojuegos multiplataforma, y Applnventor, un entorno de
desarrollo de aplicaciones para dispositivaos méviles Android.

ArduinoBlocks, al igual, es un entorno online que nos permite programar
Arduino (sin necesidad de conocer el lenguaje de programacién C++) de forma
visual al estilo de programacién de blogues.

ArduinoBlocks implementa bloques generales comunes a cualquier entorno
de programacién y por otro lado blogues especificos para Arduino donde podemos
acceder a leer/escribir datos de los pines de entrada/salida, acceder a informacién
de sensores conectados, manejar actuadores, periféricos como la pantalla LCD y
muchas funcionalidades mas.

Programa de ejemplo generado automaticamente en modo ‘prueba”.

| Logica

§ Control Inicializar

| Matematicas T —
[ Texto _ Enviar [ {1 ArduinoBlocks! |-}/ . Salto de linea
| Vvariables

I Funciones

| Entradassalida

[ Tiempo " Escribir digital Pin (XD CLNED

I Puerto serie

[ Bluetooth FEsperar m‘ milisegundos

I sensores Escribir digital Pin {ERES

I Actuadores el

| PantalaLcD Esperar L) | milisegundos

I Memoria

I Motor

I Keypad

[ Reloj
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3.1 ALGORITMOS

Un aldoritmo es un conjunto prescrito de instrucciones o reglas bien
definidas, ordenadas y finitas que permite realizar una actividad mediante pasos
sucesivos que no generen dudas a quien deba realizar dicha actividad.

A la hora de programar en cualquier lenguaje de programacion lo primero que
tenemos que hacer es plantear el algoritmo que queremos desarrollar vy
posteriormente implementarlo en el lenguaje de programacidn elegido.

A pesar de que la programacién por bloques es muy intuitiva y visual,
siempre es recomendable plantear el algoritmo antes de empezar un proyecto.

Ejemplos de diagramas de flujo para definir un algoritmo:

‘ inicio l

g 6(| pin9 cowna galida |- -

f leer pulsador ;

pulsador HfGH > ?Mq

i [ ‘dzla 4000 f
activa led { < c\
. low > ¢
¥
delay 1 seg K Aopo
. -

activo?
La definicién previa del algoritmo nos permitird agilizar el proceso de
creacion del programa.

-

Simbologia basica para la definicién grafica de un algoritmo:

proceso

Entrada / Salida [ Inicio / fin ]
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5.2 BLOQUES DE USO GENERAL

Los bloques de uso general nos permiten implementar funciones comunes en
cualquier entorno o sistema programable. Esto incluye funciones Iégicas,
matematicas, condiciones, bucles, funciones de texto, etc.

3.2.1 LOGICA

Con estos bloques tenemos acceso a las funciones I6gicas necesarias para
implementar en nuestro programa de Arduino.

Las funciones légicas trabajan con valores o expresiones de “verdadero” o
“falso”

e Condicién / decisién: Evalda una condicién légica, si se cumple realiza el
bloque “hacer” si no se cumple realiza el bloque “sino” (opcional)

hacer

Sino si

hacer

sino

Ejemplo:

S)S [nota - J(= - 1i{=]
hacer | """ Enviar | ¢ (ESENTIEA) 2 | M Salio de linea

Enviar | ¢¢ % |® Salto de linea

Enviar | « (@709  Salto de linea

=000 Templado b /e

Enviar | &6 9 | Salto de linea
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e Evaluar condicién; Devuelve verdadero o falso segun si la condicién

indicada se cumple entre los dos operandos.

Wl H

I

IANTA

vV Vv

Igual

Distintos

Menor que
Menor o igual que
Mayor que

Mayor o igual que

e Conjuncién/Disyuncién: Evalia dos expresiones lI6gicas y devuelve
verdadero o falso segun la funcién légica seleccionada.

X1

vy

Ejemplo.
(%) =i

Y

Se cumple si las

“and” dos operandos

“

or

”

son verdaderos
Se cumple si
alguno de los dos
operandos es
verdadero.

8 b 0 Valor de angulo correcto ||l s L

—

e Negacién: Permite negar (invertir) un valor I6gico de verdadero o falso.

Ejemplo.

edad - )= - M 18

I (W =, - Eresmenor de edad | 'Sallo de linea

—

e Constantes légicas: son valores booleanos indicando uno de los dos

40



estados posibles

¢ verdadero
falso
7 On 'On =Verdadero
OF Off = Falso

3.2.2 CONTROL

Las estructuras de control nos permiten realizar bucles e iteraciones.

¢ Repetir: Repite (n) veces los bloques de su interior.

repetir | veces

hacer

Ejemplo.
repetir | veces

hacer |, Enviar | ¢ 39 | Salto de linea
|

e Repetir segin condicién: Repite mientras o hasta que se cumpla una
condicién.

2 mientras - | repetir (Z5C0

hacer

Ejemplo.
repetir

hacer | Enviar | ¢« [OCoCn e 22 | Salto de linea
—
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e Contar: Realiza un bucle contando con un variable /ndice. Se define un
valor de inicio, una valor de fin y los incrementos que se realizardn en
cada iteracién del bucle. Dentro del bucle podremos usar esta variable.

contar con ([l desde hasta dea n

Ejemplo.
P = -0 1Y NOmeros pares hasta el 100: |2 ' Salto de linea

contar con (@5l desde (@) | hasta  @I0) | dea @

hacer L)_ Enviar = [ED |® Salto de linea

3.2.3 MATEMATICAS

o Constante numérica: Permite especificar un valor numérico entero o
decimal
Ejemplo.

E Establecer [HIED = | EXEIG

e Ndmero entero / sin signo: Trata el valor como un entero. Si
especificamos sin signo, trata el valor como una variable sin signo
internamente.

Para las variables ArduinoBlocks utiliza el tipo de dato “doub/é’ cuando
traduce el programa a lenguaje C++. En caso de hacer la conversién se
trata como un “cast’ a un tipo de datos “/on¢’ o “unsigned long’

X Trata el valor como tipo entero
Namero entero 1

Trata el valor como tipo entero
sin signo

Namero entero sin signo ‘
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Angulo: Permite definir un valor de &ngulo en grados. Es un valor
numérico tal cual, pero con la ventaja que permite definir el valor de una
forma visual viendo el angulo graficamente.

Angulo EIR 180] 270

Operaciones bdsicas:

s+ + Suma
- - Resta
‘ ‘ x X Multiplicacién
= + Divisién
A 2 Potencia

Ejemplo.
Establecer = ' (B '

Cambiar variable: Aumenta o disminuye el valor de una variable por el
valor indicado (si es un valor positivo aumenta si es negativo disminuye)

: - Aumenta la variable en +1
cambiar or ) .
. - P 0 variable = variable + 1

R por | D Dlsmlnuye la v_arlable en-1
variable = variable - 1

e por Aumenta la va_riable en+1.5
variable = variable + 1.5

Funciones matemadticas:

«

raiz cuadrada

absoluto

log(e)
log(10)
redondear
.. redondear hacia ariba
redondear hacia abajo
sin
cos
tan
asin
acos

atan
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Atan2: Calcula la arco-tangente de y/x, siendo y el primer pardmetro y x
el segundo.

Mapear: Permite modificar el rango de un valor o variable desde un rango
origen a un rango destino. Esta funcién es especialmente Util para
adaptar los valores leidos de sensores o para adaptar valores a aplicar en
un actuador.

Ejemplo:
-Sensor de temperatura: 10°C... 50°C
-Arduino lectura analogica. 0... 1023

Necesitamos convertir del rango 0-1023 leido al rango 10°C-50°C:

Establecer (EITIM = || mapear ((EIETRD % (@ - (€7D 2 (@ - €

Limitar: Permite acotar el valor minimo y mdximo.

limitar ' entre n Vi

Ejemplo:
==l intensidad led * = g m T m y '

Ndmero aleatorio: Genera un valor aleatorio entre los valores
especificados.

entero aleatorio de a

Ejemplo.

Establecer [LELMIRE = entero aleatoriode | ) a |
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Resto: Obtiene el resto de la divisién de los dos operandos.

Ejemplo:

Establecer S rectode

hacer [, " Enviar | ¢ EXSXIEORE) » | ¥ Salto delinea
N

Ejemplo. uso de varios blogues de operaciones matemadticas.

Establecer CM8 = | entero aleatorio de

Establecer [EBB = | cntero aleatorio de a

==l resultado ¢ .m _ED

»_. Enviar [ (&) creartexto con T [ A= k2 .ﬂ Salto de linea
»_. Enviar [ (&) creartexto con T B» .ﬂ Salto de linea
1
s_ Enviar [ (1) creartexto con K3  A+B= b | ® saito de linea
{ resutado - |

Establecer = . (A v |
s_ Enviar [ (1) creartexto con K3 95 | @ Salto de linea

[resutado - |

45



3.2.4 TEXTO

Las funciones de texto son especialmente (tiles con la utilizacién en el puerto
serie (consola), y otros periféricos como pantallas LCD. Permiten trabajar con
variables de tipo texto o con textos prefijados.

e (Constante de texto: Define un texto de forma estatica.

L «@” |
ﬂ Bienvenido a Ardl_iu}BIocltsm

¢ Formatear nimero: Obtiene en forma de texto el valor de una variable o
constante numérica en el formato especificado.

HEX Genera el texto con la representacién
hexadecimal del valor.

DEC Genera el texto con la representacién
decimal del valor.

BIN Genera el texto con la representacién
binaria del valor.

Formatear ndmero n HEX -~

Ejemplo.

Enviar | ¢ % |® Salto de linea

connected at 9600

i - 1 l 255 en hexadecimal =» ff
Enviar | Formatear niimero [ 255 | =288 137 on binarios> 10001061

=7 11137 en binario = | || /1 Sl

Enviar | Formatear niimero | e @ Sattod

e Formatear ndmero con decimales: Realiza la conversién de una variable o
constante numérica a texto igual que el bloque anterior pero pudiendo
indicar el nidmero de decimales a mostrar.

Formatear nimero [1] | LB decimales

v 0
1

=TS I S SUR &1
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Ejemplo. enviar por la consola el valor de una variable como texto
formateado con 6 y 1 decimales respectivamente:

». Enviar | pormatear ndmero (3D decimales % Salto de linea

>. Enviar [ cormatear niimero €D decimales ¥ Salto de linea

e Crear texto con: Crea un texto a partir de la unién de otros textos o
variables. Las variables especificadas se convertirdn a texto con formato
decimal.

‘%) crear texto con

Ejemplo.
(%) creartextocon | ¢ QER L 0ea 22
| sensor temperatura - |
T« ga»

e Longitud : Obtiene el nimero de caracteres del texto.

longitud de

Ejemplo de uso de blogues de texto:

==EL W nombre ©

>_ | Enviar | () creartexto con | ¢ [ENNIOED % - Salto de linea
longifud de FILNNES

Establecer = |, entero aleatorio de a

> Enviar | ' (¢) creartexto con | (ZraEd Salto de linea
« )
Formatear namero .

o Comparacién de textos : Permite comparar dos cadenas de texto. El
resultado es un valor l6gico de verdadero o falso.
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~ Ligual © [
v igual
empieza con

termina con

Ejemplo. comparacion de texto y variables de tipo texto

“comando - | igual * |\ RELE ON . |

W =0 1 Encender Rele -+ .ﬂSarto de linea

comando | empieza con ~ ||\ SERVO |-
Enviar | &€ » .Q Salto de linea

comando - | terminacon -+ || | OFF |

_ Enviar | ¢ [TEnE9 |8 Salto de linea

Contiene el texto: Comprueba si existe un texto dentro del texto
indicado. Devuelve verdadero si existe y falso en caso contrario.

Contiene en el texto

cadena

Ejemplo:

Contiene en el texto comando ~

cadena | ¢ »
hacer Escr‘it:ir‘ digital Pin EEIED KD

Buscar en el texto: Busca la posicién de un texto dentro de otro texto. Si
el texto buscado no se encuentra devuelve el valor O, en otro caso
devuelve la posiciéon donde empieza el texto.

Buscar en el texto

cadena
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Ejemplo.

Establecer [REaenikl = | Buscar en el texto | [0
cadena | ¢¢ e »?

Partir texto: Obtiene una parte del texto, indicando la posicién de inicio y
fin dentro del texto para crear la subcadena.

Partir texto
inicio
fin

Ejemplo:

Establecer = | Partir texto
inicio
fin
Establecer -: - comando -
inicio :

fin

Reemplazar en texto: Reemplaza todas las ocurrencias del texto indicado
por el nuevo dentro de la variable de texto seleccionada.

Reemplazar en texto {E R0
cadena

sustituto

Ejemplo.

Reemplazar en texto
cadena
sustituto loj (12C) Texto con la fecha

Reemplazar en texto
cadena

sustituto 2|0j ) . Texto con la hora




5.2.5 VARIABLES

Una variable es un hueco en la memoria donde el programa puede almacenar
valores numéricos. El sistema nos permiten asignarles un nombre simbélico como

por ejemplo “temperatura exterior”, “velocidad”, “posicién servo 1”,”estado”,... para
facilitar su uso.

Hay tres tipos de variables en ArduinoBlocks: numéricas, booleanas y de
texto.

e Variables numéricas: permite valores numéricos enteros o con decimales,
internamente se representan con el tipo de datos “doublé” a la hora de
generar el c6digo para Arduino. Este tipo utiliza 4 bytes y permite
almacenar valores en el rango: -3.4028235E+38 a 3.4028235E+38

+ variable
Establecer FELTES = WK _
Renombrar la variable. ..

Variable nueva._.

Ejemplo.
Establecer (ZIE8 = EELIE

Establecer A 0RD = | &)

Establecer [MOLIRS = | CEB [Tado - |

Ejemplo.
5. Enwviar | (@] creartexto con i « DENETA ) Salto de linea

e Variables de texto: permite almacenar valores de texto. Internamente
utiliza el tipo de dato “String” a la hora de generar el cédigo para Arduino.

Establecer =

Ejemplo.

=" bienvenida - | /"1 Hola mundo |~
=~ nombre - = BT Juanjo 2

= -0 comando - |~ | 1 RELE1=ON [}
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Ejemplo.

5. Enviar PRl ¥ Saliodelinea

s. Enviar [ (@] crear texto con . .11 Bienvenido |-/ | # Salto de linea
_nompre ~ |

3 | Enviar Rl M Salio de linea

Variables booleanas: permite almacenar valores I6gicos booleanos de dos
estados (verdadero/falso, ON/OFF, HIGH/LOW, ...)

Establecer = | (k8

Establecer =

Ejemplo.

Establecer = | Leer digital Pin E2ED)
Establecer Sl Off ~ ]
Establecer - | 5]

Ejemplo.

ir digital Pin | ) |

hacer | o™ Enviar | ¢ CIGCERGE) 2 | Salio de linea

' Rele . Pin Estado (SIED

—

sino 5. Enviar [ & %> | @ Salto de linea

' Rele . Pin Estado

—
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5.2.6 LISTAS

Las listas de datos nos permiten almacenar un listado de valores y acceder a
ellos por su posicién en la lista. Las listas pueden ser de tipo huméricas o de texto.

Listas numéricas:

Podemos crear una lista asignandole un nombre a la lista y asigndndole
valores iniciales.

(]

Crear lista numérica

Ejemplo.
€ numeros primos ~ | €| posiciones *_

Crear lista numérica Crear lista numérica | [0

(s
{50
{50

Para saber el nidmero de elementos que tenemos en una lista podemos
usar el bloque:

Longitud de [EEELNT LIRS

En una lista podemos obtener el valor de una posicién (desde la 1 hasta
el nimero de elementos en la lista) con el bloque:

obtener elemento n

O cambiar el valor de un elemento indicando su posicién y el nuevo valor:

establecer elemento = n
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Ejemplo.

contar con [ desde hasta | Longitud de dea
hacer | ¢ - > = : ()
Servo ¥ Pin EXB Grados (E=RERES obtener elemento || (5D Retardo (ms)

Esperar milisegundos
\_ L

Listas de textos:

Podemos crear una lista asignandole un nombre a la lista y asignandole
valores iniciales.

(0]

Crear lista de textos

Ejemplo:
= [ secuencia de comandos ~
Crear lista de textos €€ » Crear lista de textos &« »
“ » & D
1% Benvingut |- ¢ »
z &
= &

Para saber el nimero de elementos que tenemos en una lista podemos
usar el bloque:

Longitud de {[Se]2a0i

En una lista podemos obtener el valor de una posicién (desde la 1 hasta
el nimero de elementos en la lista) con el bloque:

[EEIEI0IA obtener elemento ‘

O cambiar el valor de un elemento indicando su posicion y el nuevo valor:

([EEEGES establecer elemento l = ml
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Ejemplo.
contar con (@5 desde gD | hasta | Longitud de dea @

hacer |

s_ | Enviar | | obtener elemento (B Salto de linea
- I —

contar con (@5 desde gD | hasta (' Longitud de dea @

hacer |

$ | Enviar | obtener elemento Salioelines

—

3.2.7 FUNCIONES

Las funciones permiten agrupar bloques de cédigo. Esto es util cuando un
bloque de cddido se repite en varias partes del programa y asi evitamos escribirlo
varias veces o cuando queremos dividir el cddigo de nuestro programa en bloques
funcionales para realizar un programa mas entendible.

e Definicion de una funcién: La definicién consiste en crear el grupo donde
podremos insertar el c6digo de bloques que forma la funcién. Debemos
darle un nombre representativo que utilizaremos para llamar a esa
funciény ejecutarla.

Funcion sin valor de retorno.
La funcion ejecuta los blogues
de su interior y vuelve al punto

de llamada.

= =1 funcion 2 Funcidn con valor de retorno.
La funcion ejecuta los blogues

de su interior y devuelve un
devuelve resultado.

e Pardmetros: A las funciones se les pueden afadir parametros para
especificar en la llamada.

nombre de entrada: 3 =T iEiEE

nombre de entrada: 3

nombre de entrada:
U ada: [

o) (7) para [aErLE) con
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e Llamada a una funcién: Permite llamar a la ejecucién de la funcién, se
ejecutaran los blogues internos de la funcién y al terminar se seguira la
ejecucién por donde se habia realizado la llamada a la funcién.

m Llamada a una funcidn sin valor de retorno.

funcion 2 Llamada a una funcion con valor de retorno.

funcion 3 con:

Llamada a una funcion sin valor de retorno
y con 2 pardametros

Ejemplo. Funcion para calcular el drea de un tridngulo

Definicion:

(1) para con: base, altura

(base - JIx ~ [8l atura - JEA=C J8L2)
devuelve

Establecer =

—

Llamada:

establecer a | areadeltriangulo con:
base

altura

Ejemplo: Funcion para enviar informacion por la consola
Definicion:
B} :C=l acerca de |
I '™ =11 = Programado por Juanjo Lopez |-+ 'Sallode linea

W = - | Powered by ArduinoBlocks! |-/ 'Sallo de linea
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Ejemplo. Funcion para calcular la longitud de una circunferencia

nombre de entrada: €3 sTimies

nombre de entrada: [ELLD
—

permitir declaraciones )

d de la circunferencia [ =00

Establecer [GI0CRS = —
= UGG g m 31416 m Eﬂﬂ

—
devuelve

Ejemplo: Division en partes funcionales de un programa real.
Definicion:.
(%) para
Establecer [Elvac G — | Temperatura °C (M

Establecer ([0 = Nivel de luz % (LDR)

(&) si
hacer | Relé % Pin Estado [[OIES
—

sino | Relé =4 Pin Estado

—

Llamada desde el bucle principal del programa.

procesar datos

actuar
L -
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5.3 BLOQUES ARDUINO

En el siguiente apartado veremos los bloques relacionados con funciones
propias de la placa Arduino. Estos blogques nos permitiran acceder a
funcionalidades del propio microcontrolador y otros estardn orientados a
sensores, actuadores o periféricos que podemos conectar a la placa Arduino para
desarrollar nuestros proyectos.

5.3.1 ENTRADA/SALIDA

Las funciones de entrada/salida genéricas nos permiten leer o escribir en los
pines digitales y analégicos de la placa Arduino descritos en el apartado 2.3.

e Leer pin digital: Obtiene el valor digital del pin (0/1, ON/OFF,

verdadero/falso). (Recuerda para leer un ON/1 debemos aplicar 5v en la
entrada digital y Ov para leer un OFF/0)

Leer digital Pin
Leer digital Pin | @3 |

Ejemplo:

Establecer (=l alk® = Leer digital Pin
8@ | pusador! -
hacer | o Enviar || ¢ (SIETEEON) | Salto de linea

—

| 5. Enviar | ¢ R * | ® Salto de linea
—

o  Escribir pin digital: Escribe el valor en un pin digital pin (0/1, ON/OFF,
verdadero/falso).
[Si se activa, la salida suministrard 5v en caso contrario Ov)]

Escribir digital Pin [ON ~ |

Escribir digital Pin | € | CIEB
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Version equivalente:

Escribir digital Pin | @ | (|| ererrr |€XD) 3|

e Leer pin analégico: Lee el valor de una entrada analégica.
El conversor interno DAC (Digital Analog Converter) es de 10 bits por lo
que los valores leidos de una entrada analdgica van de 0 a 1023

10 bits =2 7 10 = 1024 posibles valores

Voltaje en la entrada analdgica Valor leido
0 voltios 0
2.5 voltios 512
5 voltios 1023

Leer analdgica Pin IENED

Leer analégica Pin n

Ejemplo.
Establecer = | Leer analdgica Pin [EUED
Establecer (EHENTICICTMS = || mapear ([T ¢ (O - (@D 2 (0 - (@0

e Escribir pin analégico: Establece el valor del ciclo de pulsos
activo/inactivo de una salida digital PWM. El valor debe estar en el rango

entre Oy 255.

Escribir analégica (PWM) Pin Valor n

Escribir analégica (PWM) Pin ') | Valor n
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Ejemplo. pin 3 al 25%, pin 5 al 50% , pin 6 al 100%

Escribir analégica (PWM) Pin Valor (ﬂ].

Escribir analégica (PWM) Pin Valor @.

Escribir analogica (PWM) Pin (G Valor .

e Leer pulso: Lee un pulso en un pin hasta que el valor de la entrada
cambie a estado alto (ON) o bajo (OFF). Mide la duracién del pulso en
microsegundos. Si se supera el tiempo de espera indicado sin cambiar de
estado devolverd el valor O.

Leer pulso Pin EJED ED Tiempo de espera

3.3.2 TIEMPO

Las funciones de tiempo o retardo nos permiten realizar pausas y obtener
informacion sobre el tiempo transcurrido dentro del microcontrolador.

e Esperar: Realiza una pausa (bloquea la ejecucién del programa) hasta
seguir con la ejecucién del siguiente bloque.

Esperar milisegundos Milisegundos

Esperar microsegundos Microsegundos

Ejemplo: Led 1 segundo encendido, 1 segundo apagado...

| Escribir digital Pin (ON - |
Esperar m- milisegundos
Escribir digital Pin

Esperar m' milisegundos
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e Tiempo transcurrido: Obtiene un valor con el tiempo transcurrido desde el
inicio o reset del microcontrolador de la placa Arduino. El valor puede ser
en milisegundos o microsegundos.

Tiempo transcurrido (milisegundos) Milisegundos

Tiempo transcurrido (microsegundos) Microsegundos

Ejemplo : Ejecutar la Tareal cada 3 segundos y la Tarea? cada 7
segundos sin bloguear la ejecucion del programa:

Inicializar

Tiempo transcurrido (milisegundos)

Tiempo transcurrido (milisegundos)

Establecer = Tiempo transcurrido (milisegundos) B8
) 3000
== " Estatarea se ejecuta cada 3s [+ 'g Salto de linea

£5tablecer = Tiempo transcurrido (milisegundos)

o Esperar por siempre: Bloguea indefinidamente la ejecucién finalizando
por tanto el programa.

Esperar por siempre (fin)

Ejemplo: al activar la entrada del pin 6 se finaliza /a ejecucion.

) si Leer digital Pin [CIED

hacer \ Esperar por siempre (fin)

60



Ejemplo. Funcionamiento equivalente (esperar por siempre):

repetir

hacer

e Ejecutar cada: Bloque que implementa automdticamente la funcién de
tareas explicada anteriormente.

IMPORTANTE: Este bloque no bloquea la ejecucién del programa

Ejecutar cada m ms

Ejemplo. Ejecuta los bloques en su interior si el tiempo transcurrido
desde la dltima ejecucion es mayor o [gual a 1000 ms

=acliEdad diferencia * B Tiempo transcurrido (milisequndos) EEB (L kS
1000 |
hacer | P =)~/ L7 Esto se ejecuta cada 1000ms B2 v/ S5 GHENT EE

Establecer ultimo tiempo * = Tiempo transcurrido (milisegundos)

Cuando necesitemos realizar distintas tareas periddicas y que parezca que
se ejecuten paralelamente sin bloquearse unas a otras utilizaremos este
tipo de bloque “ejecutar cada”.
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Si en el programa utilizamos bloques como por ejemplo el GPS (Apdo.
3.3.12) obligatoriamente debemos evitar los bloques de “esperar’ si
gueremos que el programa funcione correctamente. Consultar Anexo | para
ver los bloques incompatibles con bloques tipo “esperar’

Ejemplo: tareas simultdaneas con distintos periodos de ejecucion utilizando
blogues ‘ejecutar cada”

. Ejecutar cada Em. ms

~.Earpadear led

Ejecutar cada m. ms

mover motor
—

Ejecutar cada [EL) | ms

leer sensores
—

Ejecutar cada . ms

enviar datos
—

La precisién de la ejecucién de tareas de esta forma depende del
tiempo que emplea cada tarea, si una tarea “tarda’ mucho bloqueard y
“retrasard’ al resto. Para un funcionamiento correcto cada tarea debe
ejecutarse en el menor tiempo posible y no usar nunca bloques de tipo
esperar o realizar bucles de indeterminada duracién que puedan
guedarse en ejecucién por tiempo indefinido.

Ejemplos de lo que NO se deberia hacer dentro de /as tareas.

Bucle Bucle
Ejecutar cada  [ElI) = ms Ejecutarcada (@) | ms

> || Enviar (66 (ET2R] 9 |[¥ Salto de linea s Enviar || < [ZIZED *» |® Salto de linea
—
N

Ejecutar cada N0 | ms |
. - Ejecutar cada E) | ms

>. Enviar || < [ETZ » | Salto de linea

Escribir digital Pin ' ON | |
[ mientras - igital Pin
B eu isegundos repetir SRl | Leer digital Pin (2 v ]
hacer

Escribir digital Pin fsmrar @ milisegundos
S

[ 5. Emviar || ¢ (ZZ¥) » | Salto de linea

Esperar [0} milisegundos
—

62



5.3.3 PUERTO SERIE

La comunicacién via puerto serie es muy utilizada. Es una via de
comunicacién bidireccional sencilla que nos permite enviar informacién desde
Arduino que visualizaremos en la consola o al contrario, enviar informacién desde
la consola que recibiremos en el Arduino.

En muchas ocasiones simplemente se utiliza como una forma de depurar o
mostrar informacién para saber si nuestro programa dentro del microcontrolador
de Arduino estd funcionando bien, en otros casos se puede utilizar de una forma
mas compleja sirviendo de via de comunicacién con aplicaciones en un PC, con
periféricos como un GPS o comunicando con otros sistemas o por qué no, con otra
placa Arduino.

En ArduinoBlocks tenemos acceso a la consola via web (con ArduinoBlocks-
Connector instalado) aunque podemos utilizar si lo preferimos cualquier
aplicacién de consola o terminal serie compatible con nuestro sistema.

ArduinoBlocks :: Consola serie

Baudrate: 9600 - BNl =wr1y |

~  Enviar

¢ Iniciar: Configura la velocidad de la comunicacién serie. Este valor debe
ser igual en la consola y en el programa Arduino para establecer una
comunicacién correcta. Por defecto, y si no se pone nada, la velocidad es
9600bps.

y»_ Iniciar Baudios B
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Ejemplo.

Inicializar

s_ Iniciar Baudios EEEVIED

L S

Enviar: Escribe un valor de texto o el valor de una variable en el puerto
serie. La opcién “Salto de linea” permite afiadir o no un retorno de carro al
final del envio para bajar de linea.

s_  Enviar - ¥ Salto de linea

Ejemplo.
». | Envier | ¢ CRETaT) 2 | Salto de linea

ArduinoBlocks :: Consola serie

)esconectar | Limpiar

h Enviar

Hola mundo

Enviar byte: Envia un valor numérico como un byte (8 bits). Por tanto el
valor debe estar comprendido entre Oy 255.

Ejemplo. Enviar byte con valor 64

Enviar byte :"'lm _ Enviar byte
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¢Datos recibidos?: Obtiene un valor de verdadero si hay datos recibidos
pendientes de procesar o falso si no se ha recibido nada por la conexién
serie.

tos recibidos?

Ejemplo. 5i hay datos pendientes de leer activar e/ pin 13
] si s_ ¢Datos recibidos?

hacer Esﬁr‘it:ir' digital Pin §EED CLIED

sino Escr‘it:ir‘ digital Pin [EEXED

Recibir texto: Lee una cadena de texto recibida por el puerto serie. Si se
indica la opcién “hasta salto de linea” en cuanto se encuentra un salto de
linea devuelve el texto recibido. Si no, hasta que se dejen de recibir
datos.

Recibir texto ¥ Hasta salto de linea

Ejemplo. Devolver como eco lo mismo que se ha recibido

o) si s_ ¢Datos recibidos?

hacer | Enviar || < (Z3 » |@ Salto de linea

s_  Enwviar s_ Recibir texto fJ Hasta salto de linea Salto de linea

Ejemplo.

o) si s_ ¢Datos recibidos?

hacer [ Establecer = | »_ Recibir texto [ Hasta salto de linea

exto recibido || igual + 1l ON L
scribir digital Pin (EED L5

. &« ”
hacer — digital Pin [EEXED)

L
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Ejemplo.: Mostrar texto recibido por serie en una pantalla LCD

Inicializar

" LCD iniciar (2C) _ 5358 ADDR

| LCD limpiar
L -

s_ ¢Datos recibidos?

hacer | Establecer = | s_ Recibirtexto ) Hasta salto de linea

| LCD fimpiar
LCD imprimir Columna [[IEB Fila CES .
. .

Recibir byte: Leer un byte (8 bits) del puerto serie

s»_ Recibir byte

Ejemplo: Activar el pin correspondiente al byte recibido

(%) =i s_ ¢ Datos recibidos?

hacer Esfablecerm: .>_ Recibir byte

Escribir digital Pin | (ERES | GiEd

.

Recibir como nimero: Leer una cadena de texto recibida por el puerto
serie e intenta interpretarla como un ndmero (analiza la cadena de texto
buscando un formato numeérico valido)

Recibir como namero ¥ Hasta salto de linea

La opcion “Hasta salto de linea” permite definir hasta donde se intentard
interpretar los datos recibidos como un ndmero. Normalmente las aplicaciones de
terminal serie permiten enviar texto afiadiendo automdticamente el salto de linea
al final. Si no marcamos esta opcion Arduino intentard interpretar también el
salto de linea como un ndmero dando error y obteniendo el valor O.
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ArduinoBlocks :: Consola serie Al pulsar “Enviar” en la consola

serie, se envia a Arduino:

“1” + codigo de salto de linea (1n)

En este caso si no estd activada la
Newline [+] Enviar casifla ‘hasta salto de linea”
leeremos el valor enviado ‘1" y
luego un “O” (por error de intentar
Interpretar el salto de linea como un

ndmera)

New line

Line feed Ly
NL + LF

Ejemplo: Recibe un ndmero enviado como texto desde la consola.
Interpreta el ndmero. Si es “1”activa el pin 13, si es “2”apaga el pin 13

(2x) =i »_ ¢ Datos recibidos?

hacer | Establecer = | s_ Recibir como nimero #} Hasta salto de linea

©) s [comando - J(= i 1]
hacer fsﬁribir digital Pin “ON - |

(&) s [comando - J{ = - IH{2]
hacer fsﬁribir digital Pin

Fijar timeout: Establece el tiempo mdximo de espera en la recepcién de
datos (valor en milisegundos).

s_ Fijar timeout m
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5.3.4 BLUETOOTH

La comunicacién con el médulo Bluetooth HC-06 es exactamente igual que
la del puerto serie, de hecho lo que hace el médulo Bluetooth es encapsular toda
la informacién serie a través de una conexién serie virtual a través de un perfil
Bluetooth de emulacién de puerto serie.

Podemos simular una conexién serie con un dispositivo mévil (con Bluetooth
compatible con el perfil de puerto serie), un PC u otro médulo Bluetooth similar en
otro dispositivo.

Arduino UNO sélo posee un puerto serie implementado en su hardware, para
no utilizar el médulo Bluetooth en los pines O y 1 (correspondientes al puerto serie
hardware]) e interferir con la comunicacién serie o la programacién del dispositivo
(como hacen otros entornos) los blogues de Bluetooth implementan un puerto
serie software que funciona exactamente igual pudiendo configurarse en cualquier
otro pin digital tanto para RX (recibir) como para TX (transmitir).

Ejemplo de conexion del mddulo
Bluetooth HC-06

BlueTerm Android

2 3 4f Sk e | s S§ o
afjwlefrftfzjulifofr

E D B P

al|s|dfflefnfifr]:

T T T 1401
Sl y|x|cfv|bfn]mixl

e — ||, g

e Iniciar: Permite configurar los pines donde estd conectado el mddulo
Bluetooth y la velocidad a la que vamos a trabajar.

3 Iniciar Rx Tx Baudios

e Nombre: El médulo Bluetooth HC-06 permite configurar el nombre y el
cédigo PIN a través de comandos. Con este bloque podemos hacerlo
facilmente, el Gnico requisito para que funcione es que ninguln dispositivo
Bluetooth esté conectado en ese momento al médulo HC-06. Por otro
lado normalmente es necesario reiniciar el médulo para que aparezca la
nueva configuracidn (y desemparejar el dispositivo mévil si ya lo estaba).

* Nombre ArduinoBlocks Cadigo PIN 1234

68



Enviar: Escribe un valor de texto o el valor de una variable en el puerto
serie. La opcién “Salto de linea” permite afiadir o no un retorno de carro al
final del envio para bajar de linea.

Enviar Salto de linea
3

Enviar byte: Envia un valor numérico como un byte (8 bits). Por tanto el
valor debe estar comprendido entre Oy 255.

¢Datos recibidos?: Obtiene un valor de verdadero si hay datos recibidos
pendientes de procesar o falso si no se ha recibido nada por la conexién
serie.

* ¢ Datos recibidos?

Recibir texto: Lee una cadena de texto recibida por el puerto serie. Si se
indica la opcién “hasta salto de linea” en cuanto se encuentra un salto de
linea devuelve el texto recibido. Si no, hasta que se dejen de recibir
datos.

* Recibir texto [ Hasta salto de linea

Recibir byte: Leer un byte (8 bits) del puerto serie.
* Recibir byte

Recibir como niémero: Leer una cadena de texto recibida por el puerto
serie e intenta interpretarla como un ndmero. Funciona igual que el
boque del puerto serie (ver detalles de funcionamiento en el puerto serie)

* Recibir como ndmero § Hasta salto de linea

Fijar timeout: Establece el tiempo mdximo de espera en la recepcién de
datos por la conexién serie Bluetooth (valor en milisegundos)

* Fijar timeout
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Ejemplo. Envio de una variable contador a través de Bluetooth

Inicializar

$ Iniciar Rx Tx Baudios

3 Nombre ArduinoBlocks Cbdigo PIN

Ejecutar cada

%  Enviar (@) crear texto con K3 2> |® Salto de linea
[
Establecer = [ |

.

Ejemplo. Recepcion de un valor por para establecer la intensidad de un led

Inicializar

$ Iniciar Rx Tx Baudios

* ¢ Datos recibidos?

hacer | Establecer = $ Recibir como namero ¥ Hasta salto de linea

Escribir analogica (PWM) Pin [EXES Valor .

- |

Ejemplo: pasarela serie <-> Bluetooth
Inicializar

| s_ Iniciar Baudios
Iniciar Rx Tx Baudios

a) si 3 ¢ Datos recibidos?

hacer [~ Enviar byte $ Recibirbyte

»_ ¢Datos recibidos?

hacer $ Enviarbyte [, Recibirbyte

—
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5.3.5 SENSORES

En el mercado existen infinidad de sensores y médulos para Arduino, aunque
con los bloques g¢enéricos descritos en el apartado 3.3.1 (entrada/salida)
podemos leer la informacién de la mayoria de sensores digitales y analdgicos
ArduinoBlocks implementa bloques especificos para los sensores mds comunes
del mercado. Estos bloques a veces se limitan a leer la informacién digital o
analdgica, segun el tipo de sensor, y en otros casos realizan una adaptacién de los
datos leidos para ajustarlos a la realidad (por ejemplo al leer un sensor de
temperatura adapta la lectura a grados centigrados con un cdlculo interno).

ArduinoBlocks incorpora bloques para la mayoria de sensores modulares
que podemos encontrar en el mercado, algunos muy populares como los sensores
de Keyestudio y similares.

ArduinoBlocks es una plataforma online en continua evolucién por lo que
seguramente desde la edicién de este libro ya incorporara nuevos sensores con
nuevas funcionalidades.

e Sensor potencidmetro: Nos permite obtener la posicién del mando
rotativo. Angulo de operacién de unos 270°. Varia el valor de voltaje
aplicado a la entrada en funcién de la posicién de su resistencia variable
interna.

Tipo. Analdgico Pin: AO-A5 Valor: 0-100 (%)

Potenciometro %

Arduing”

Ejemplo. Sensor potenciometro conectado al pin analdgico AO para ajustar
una variable de temperatura a un valor entre 5 y 30 grados.
Establecer = | Potenciometro % @

Establecer (EIMEEERD = || mapear de ('@ - '€ a - 'ED
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e Sensor pulsador/pulsador tactil: Bot6n para interactuar de forma tactil.

Tipo: Digital Pin: 2-13/A0-A5 Valor: 0/1 (F/V, Off/0On)

Pulsador g Pin

Pulsador tactil 5 Pin

Dependiendo de la conexidn que hagamos del pulsador, o en caso de utilizar
moédulos de pulsador de diferentes fabricantes, la I6gica de funcionamiento del
pulsador puede ser diferente:

Conexion: Conexion:
sin presionar “off”/ presionado. “on” sin presionar “on”/ presionado: ‘off”

(%) =i Pulsador .hﬂ. Pin (2] si no | Pulsador .hnq, Pin

hacer Escribir digital Pin EENED EED hacer 'LEsbribirdigﬂal 51 13 *~ WON ~ |

sino uEscribir digital Pin [EERD sino Gscribirdig'rtal Pin EEED

Alguno mdédulos de pulsador internamente trabajan de forma inversa
por su conexién interna. En ese caso el pulsador siempre esta dado una sefial “On”
y cuando lo pulsamos ¢enera la sefial “Off”. En ese caso podemos invertir la
condicién para detectar cuando esta pulsado:

e Sensor de movimiento (PIR): Se activa cuando detecta movimiento a su
alrededor, a partir de un tiempo sin deteccién el sensor vuelve a

desactivarse.

Tipo. Digital Pin: 2-13/A0-A5 Valor: 0/1 (F/V, Off/0On)
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Detector de movimiento (PIR) e & Pin

Ejemplo: Encendido del led del pin 13 al detectar movimiento. Sensor PIR
conectado al pin 6:

(%) si Detector de movimiento (PIR) P

hacer 'LEsﬁribir digital Pin ON ~ |

) uEscribir digital Pin

Sensor de temperatura y humedad (DHT-11): El sensor DHT-11 es un
sensor que utiliza un protocolo de comunicacién propio para facilitarnos
el valor de temperatura y humedad ambiente. ArduinoBlocks
internamente utiliza una libreria para obtener la informacién decodificada
del sensor.

Es un sensor de baja precisién pero muy econdmico y versatil. En un
Unico pin nos permite obtener dos valores con una precision suficiente
para muchas aplicaciones sencillas.

Tipo: Datos
Pin: 2-13/A0-A5
Valor: Temperatura: 0-50°C +2°C / Humedad: 20-90% +5 %

IS Temperatura °C - GG (BN 2 - |

BRI Humedad % + 0 Pin
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Ejemplo. Mostrar por la consola cada 30 segundos el valor de
temperatura y humedad. Sensor conectado al pin 10.

e temperatura - R RN Temperatura °C +

Establecer (ZRRS = || DHT-11 (KRS v Pn(IED

>. Enviar | (&) creartextocon | “m!” | # Salto de linea
oL
s. Enviar [ (@] creartexto con “_ 35 | @ Salto de linea

«gn»

Esperar .m. milisegundos
Sensor de temperatura y humedad (DHT-22): El sensor DHT-22 es una
version mejorada del sensor DHT-11 con mayor rango de medida vy
precision.

Tipo: Datos
Pin: 2-13/A0-A5
Valor: Temperatura: -40° - 125°C +0.5°C / Humedad: 0-100% +2 %

Sensor de luz (LDR): Obtiene el nivel de luz ambiente mediante la
resistencia LDR que varia en funcién de la luz ambiente aplicada.

Tipo: Analogico Pin: AO-A5 Valor: 0-100 (%)

Mivel de luz % |
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L.

X
rxmm Arduing

Nivel de luz % (LDR) < Pin (KD |CED €3 |

hacer 'LEsﬁribir digital Pin ON ~ |
) uEscribir digital Pin

Sensor de temperatura (NTC): Obtiene el valor de la temperatura
ambiente. Utiliza una resistencia variable NTC que varia su valor en
funcién de la temperatura ambiente. La relacion resistencia/temperatura
no es lineal, pero internamente se calcula el valor en ¢grados aplicando la

siguiente férmula para obtener el valor corregido en °C:

50000 \
40000
g 30000 \
g 20000 \ TC ) 11n(£)+ ;
] 270R T,+273
E N e
10000 \
o
-10.00 10.00 30.00 50.00 70.00 90.00 110.00
Temperature (*C)
Tipo: Analogico Pin: A0-A5 Valor:-40...125°C
Temperatura °C (NTC) . Pin ENES
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TX -
rx@m Arduino

Ejemplo. Mostrar temperatura por la consola serie cada 5 segundos.
Sensor conectado al pin A3.

». | Enviar | iETE Y ©8 2 |8 Salto de linea

s> Enviar  Temperatura \ in ¥ Salto de linea

E.-sperar [ 5000 JRUIEETLES

Sensor de distancia (HC-SR04): El sensor genera una serie de tonos de
ultrasonidos (no audibles), estos tonos si rebotan en una superficie
vuelven y son captados por un receptor de ultrasonidos que incorpora el
propio sensor. Midiendo el tiempo que tardan en volver los ultrasonidos
podemos calcular la distancia a la que se encuentra el objeto sobre el que
han rebotado.

At- 3402

dsensor = >

Echo Time Pulse -

Tipo.: Datos

Pin Trigger (emision). 2-13/A0-A5
Pin Echo (recepcion): 2-13/A0-A5
Valor: 2 - 400 cm

[Trigger] [Echo]

Distancia (cm)
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Ejemplo. Activacion del led en el pin 13 cuando se detecta
un objeto entre 10 y 80 cm de distancia

Establecer = Distancia (cm) [Trigger] [Echo]

(%) si

wm 80
hacer 'LEscribir digital Pin ' ON |

sino 'LEscribir digital Pin

Sensor receptor de infrarrojos: Permite decodificar los protocolos de
sefiales de pulsos infrarrojos utilizados por los mandos a distancia.

Protocolos detectados: RC5, RC6, NEC, SONY, PANASONICJVC,
SAMSUNG, WHYNTER, AIWA, LG, SANYO, MITSUBISHI, DENON.

Tipo: Datos
Pin: 11

Valor: codigo recibido / O = ningdn cddigo detectado.

Receptor de IR e

e
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X - )
Rxmm  Arduino

Dependiendo el tipo de mando recibiremos unos cédigos con valores de
un tamafo u otro. Algunos mandos utilizan cddigos de 32 bits, al
almacenar el valor del cddigo recibido en una variable de ArduinoBlocks
se convierte a un valor decimal de 32 bits con signo y eso puede producir
una alteracién en el valor mostrado (ndmero decimales extrafios).

Para evitar este problema podemos tratar el valor como un valor entero
sin signo de 32 bits afiadiendo el bloque “Nimero entero sin signo” visto
en el apartado de bloques matematicos (3.2.3).

Ejemplo: Mostrar por consola el codigo recibido.
Establecer = Receptor de IR Pin
<

| codigo ~ B # * I 0

Enviar | Namero entero sin signo ‘ Salto de linea

Sensor encoder (codificador) rotativo: Un encoder rotativo es un
elemento que indica su posicién mediante posiciones codificadas.
Cuando pasamos por cada paso se nota un pequefio salto que indica que
se ha llegado a la nueva posicién. Estos codificadores constan de dos
pines de sefal para el codificador y un pin para un pulsador que lleva
integrado. Los dos pines del codificador nos dan la informacién en forma
digital con un total de 4 combinaciones: 00, 01, 10, 11.

El encoder no tiene ninguna posicién predefinida y no tiene limite de giro
en ningun sentido. Automaticamente mantiene un valor interno con la
posicién virtual segldn los pasos en un sentido u otro, empezando
siempre en 0.
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Tipo: Datos
Pin: Clk (A). 2/Dt (A): 3
Valor: posicion virtual del encoder (variable interna)

Obtener la posicion *virtual” actual del encoder

[CIK] (Ot

Fijar el valor de posicion “virtual” a un valor.

Encoder Fijar valor n

L -

TX HE X
rxmm Arduino

Ejemplo: Esperar 5 saltos hacia la derecha del encoder

Fijar valor n

repetir Encoder . [Cl] [Df]

Sensor de joystick: Este tipo de sensor de palanca se basa en dos
potenciémetros que detectan la posicién en cada uno de los ejes X e .

Tipo: Analogico
Pin: AO-A5
Valor: 0-100 % posicion Xo Y

Posician del Joystick %
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Ejemplo. Mostrar en la consola la posicion X e Y:

Establecer E3) = Posicién del Joystick % R Pin EED

Establecer (D = " Posicion del Joystick % X Pin

)_ Enviar | (] creartexto con | : [13 ”» Salto de linea
X

)_ Enviar | (] creartexto con | : [13 ”» Salto de linea
Ly

Sensor detector de obstdculos (IR): Mediante el uso de un diodo emisor
de IR y un fototransistor receptor de IR permite detectar cuando hay un
obstdculo cerca por el reflejo de la luz IR. Este tipo de sensor permite
normalmente un ajuste para definir la distancia a la que se activa el
sensor.

Tipo: Digital Pin: 2-13/A0-A5 Valor: 0/1 (F/V, Off/On)

Dector de obstaculos (IR) Pin
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Ejemplo.: Encendido del led en el pin 13 cuando se detecta un objeto
cerca. Sensor conectado al pin 6

Escribir digital Pin ' Dector de obstaculos (IR)

e Sensor de nivel de sonido: Detecta el nivel de sonido ambiente.

Tipo. Analdgico Pin: AO-A5/A0-A5 Valor: 0-100 (%)

Nivel de sonido %

X - 5
rxmm Arduino




Sensor sigue Ifneas: Su funcionamiento es idéntico al detector de
obstaculos por IR. Se utiliza para detectar superficies blancas/negras.

Tipo: Digital Pin: 2-13/A0-A5 Valor: 0/1 (F/V, Off/0On)

et o

Sigue lineas (IR)

Sensor foto-interruptor: Detecta cuando un objeto interrumpe un haz de
luz entre un emisor y receptor.

Tipo: Digital Pin: 2-13/A0-A5 Valor: O/1 (F/V, Off/0On)

Foto-interruptor - Pin

.

Sensor sonda de humedad: Mide la humedad con la ayuda de una sonda
que se introduce en la tierra.

Tipo: Analdgico Pin: AO-A5/A0-A5  Valor: 0-100%

Sonda de humedad %

Ejemplo: Activacion del led conectado al pin 13 en caso de detectar un
nivel de humedad inferior al 20%. Sensor conectado en el pin A3

Sonda de humedad %

hacer 'LEsﬁribir digital Pin "ON - |

sino uEscribir digital Pin
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e Sensor de lluvia/agua: Mide el nivel de agua o lluvia.

Tipo: Analdgico Pin: AO-A5 Valor: 0-100%

Agua/lluvia %

e Sensor de golpe: Detecta un impacto o golpe.

Tipo: Digital Pin: 2-13/A0-A5 Valor: 0/1 (F/V, Off/0n)

Sensor de golpe

e Sensor de arientacion: Detecta si la orientacidn es vertical / horizontal.

Tipo: Digital Pin: 2-13/A0-A5 Valor: O/1 (F/V, Off/0On)

Sensor de orientacion * Pin

Ejemplo: Encender el led conectado al pin 13 cuando el sensor estd
inclinado. Sensor conectado al pin 9.

Sensor de orientacion

hacer 'LEs&ribir digital Pin "ON - |

sino uEscribir digital Pin
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Sensor de campo magnético: El sensor se activa con la presencia de un
campo magnético cerca.

Tipo: Digital Pin: 2-13/A0-A5 Valor: 0/1 (F/V, Off/0On)

Sensor de campo magnético

Pin

Sensor de vibracidn: Se activa cuando detecta una vibracién.

Tipo: Digital Pin: 2-13/A0-A5 Valor: 0/1 (F/V, Off/0On)

Sensor de vibracion

Sensor detector de llama: Detecta el nivel de fuego o una llama
detectando la frecuencia de luz del fuego.

Tipo. Analdgico Pin: AO-A5/A0-A5 Valor: 0-100%

Detector de llama %

Sensor de nivel de gas: Detecta el nivel de gas en el ambiente.

Tipo: Analdgico Pin: AO-A5/A0-A5 Valor: 0-100%

Existen varias versiones del sensor que detectan diferentes gases:

MQ-2: Gases combustibles

MQ-4: Gas natural y metano

MQ-8: Gas hidrégeno

MQ-7: Gas monéxido de carbono
MQ-135: Sensor de calidad del aire

Mivel de gas %

Sensor de nivel de alcohol: Es una variacién del sensor de gas (MQ-3)
qgue mide el nivel de alcohol.
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Tipo. Analogico Pin: AO-A5 Valor: 0-100%

Mivel de alcohol %

Sensor de nivel de luz (TEMT6000): Permite medir la luz ambiente con
alta precision ademas de ser un sensor que mide sélo la luz ambiente que
percibe el ojo humano, filtrando el espectro de luz no visible y realizando
asi una medicién mas real para ciertas aplicaciones.

Tipo. Analdgico Pin: AO-A5 Valor: 0-100%

Nivel de luz % (TEMTE000)

85



Sensor de temperatura (LM35): Sensor de temperatura calibrado con
precision de 1°C. La salida es lineal y cada °C equivale a 10mV. El rango
de medida es de -55°C hasta 150°C.

Tipo. Analogico Pin: AO-A5 Valor: -55 ... 150 °C

Temperatura °C (LM35)

Sensor acelerémetro (ADXL335]): Este tipo de sensores permite medir la
aceleracidn en los tres ejes espaciales X,Y y Z. En reposo los ejes Xe Y
deben tener una valor aproximo de OG y el eje Z debe tener un valor
aproximadamente de 1G (la aceleracién de la gravedad). Ante cualquier
sacudida o movimiento el sensor nos indicara la aceleracién en cada eje
en unidades G. Este sensor permite medir desde -3G hasta 3G.

Internamente con cadlculos trigonométricos se pueden obtener los angulos de
rotacién en X (Roll) y en Y (Pitch). Sin embargo para calcular la rotacién en Z
(Yaw) debemos utilizar otro tipo de acelerémetros que se complementan con un
giroscopio.

Naw

Rall

Pitch
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Tipo. Analogico Pin: AO-A5 Valor: -3G ... 3G

A2 + WAccelX + |
Accel-X
AccelY
Accel-Z
Roll-X
Pitch-Y

Acelerometro (AD

Establecer [EX3E@ = | = Acelerémetro ( y L XIEE Y KD 7 (75D

Establecer = | Acelerémetra { 3 5 v X ED Y (KD 7 (5D

Establecer EZE8) = | = Acelerémetro (AD ) ik X Y D Z

y_ Enviar | (%) creartextocon | &€ ”» . Salto de linea
o5
5. Enviar | (1] creartextocon | ¢ 9 | @ Salto de linea
—
». Enviar | (@) creartextocon | ¢ » | @ Salto de linea
|

Esperar END) . milisegundos
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USO DE OTROS SENSORES

ArduinoBlocks implementa los sensores vistos anteriormente para simplificar
el uso. En algunos casos procesa los datos leidos para obtener un valor (por
ejemplo el sensor de temperatura NTC o LM35) y en otros casos “normaliza” el
valor a un rango de % (0 a 100) para simplificar su uso.

En algunos casos puede que necesitemos leer el valor del sensor
directamente para obtener una mayor precisién o simplemente porque el sensor
no estd implementado en ArduinoBlocks y necesitamos usar los bloques de
entrada/salida genéricos para obtener datos del sensor digital o analégico.

Ejemplo 1: Lectura del valor de luz con LDR para obtener mas precision.

Sensorde luz: Valor del sensor directamente de /a
valor del sensoren % (de 0 a 100) entrada analdgica (valor de O a 1023)

ue s P Establecer (K3 = | = Leer analdgica Pin (EED

Establecer = | Nivelde luz % (LDR)

Ejemplo 2: sensor de presion analdgico.

Este sensor modificar su resistencia en funcién de la presién que se ejerce
sobre él y por tanto conectado a una entrada analdgica variara el voltaje leido en
ella. La fuerza aplicada se traduce en un valor analégico leido de 0 a 1023. En
estos casos debemos consultar las especificaciones del fabricante para interpretar
el dato obtenido.

Force Force FSR (FSR + R)  Current thru Voltage
(lb) (N) Resistance ohm FSR+R across R
None  None Infinite Infinite! OomA oV
0.041b 0.2N 30 Kohm 40 Kohm 013 mA 13V
0.22Ib 1N 6 Kohm 16 Kohm 0.31 mA 31V
22lb 10N 1 Kohm 11 Kohm 0.45 mA 45V
221b 100N 250 ohm 10.25 Kohm 0.49 mA 49V

Establecer [IEEST0I = | Leer analégica Pin Z0ED
DR prezicn - (< - TH10)

e
SN0 si

- R ;
hacer L, Emiar || ¢ GEETTGNIT » € Salto deinea

Sino si

- . .
W - | U Presion baja | Salto de linea

- . .
& - U Presion media | Salto de linea

- . .
Enviar | ¢ ”» Salto de linea
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5.3.6 ACTUADORES

e Led: Permite controlar el encendido/apagado de un led (diodo emisor de
luz).

Tipo. Digital Pin: 2-13 Valor: 0/1 (F/V, Off/On)

Pin Estado ENIED

Ejemplo. Parpadeo de un led cada segundo. Led conectado al pin 5.

ﬁ-’r,,.' Pin SSEWN ON ~ |

A
Esperar mm milisegundos
Led £, i Estado

A

Esperar mm' milisegundos

e Led intensidad (PWM): Permite controlar la intensidad de iluminacién de
un led conectado a una salida PWM.

Tipo.: PWM Pin:3,56,91011  Valor: 0-255

Led intensidad (PYVM) % Pin VI 128
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Ejemplo.: Aumento progresivo de la intensidad del led:

contar con [l desde = [) | hasta @53 | dea @D

hacer || eq intensidad (PWM) % Pin Valor | G |

Esperar m milisegundos

Led RGB: Controla un led RGB. Define un color calculando
automdticamente los valores de cada componente R,G y B para definir el
color.

Tipo: PWM
Pin R/G/B: 3,5,6,9,10,11
Valor: Color

N comun Pin R [ERES Pin G E[ED Pin B EEIES Color

o

Si utilizamos un led RGB de anodo comdn (+), el funcionamiento es a la
inversa. Indicdndolo en el bloque automaticamente los valores se
invierten para lograr el color seleccionado.

N comin Pin R [EES Pin G ENJES Pin B [{IES Color

o
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Ejemplo - Cambio de colores

Led RGB ' comin Pin R ERES Pin G EJED Fin B [EEES Color

.

Esperar milisegqundos

Led RGB ' comin Pin R ERES Pin G EJED Fin B [EEES Color

.

Esperar milisegundos

Led RGB ' comin Pin R ERES Pin G EED Pin B (S Color @

.

Esperar milisegqundos

Led RGB ' comin Pin R ERES Pin G EJED Fin B [EEES Color

.

Esperar milisegundos

Relé: Controla la activacién de un relé.

Tipo: Digital Pin:2-13 Valor: O/1 (F/V, Off/0On)

Pin Estado [ENED

Ejemplo: Activacion/desactivacion de un relé cada 5 segundos:
Relé «  Pin EXS Estado (KD

Esperar EED. milisegundos

Relé ¢ Pin [EXB Estado

Esperar EED. milisegundos
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Zumbador (pasivo): Un zumbador pasivo es un dispositivo piezoeléctrico
que permite generar sonidos. Podemos generar tonos de la frecuencia
deseada. (Si utilizamos un zumbador activo el propio zumbador genera su
frecuencia y lo podremos activar o desactivar con una simple salida
digital).

Tipo: PWM

Pin R/G/B: 3,5,6,9,10,11

Ms: Duracion del tono en milisegundos
Hz: Frecuencia del tono

Zumbador L% Pin EEB Ms m Hz

Tono (Hz)

Ejemplo: Tonos de medio segundo. Zumbador conectado al pin 3:
Zumbador "% Pn Ms m Hz | Tono (Hz)
Zumbador "% Pn Ms m Hz | Tono (Hz)

.
m.
Zumbador e :  Pin Ms m Hz | Tono (Hz) .
Zumbador e ¢ Pin Ms m Hz | Tono (Hz) F - )

G -]

Zumbador "% Pn Ms m Hz | Tono (Hz)
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USO DE OTROS ACTUADORES

Al igual que con los sensores, puede que tengamos actuadores digitales o
analdgicos no implementados en ArduinoBlocks o que queramos controlar de una
forma diferente a como lo hacen los bloques. Para ello podemos utilizar
directamente los blogues de entrada/salida genéricos.

Ejemplo 1: Control de un led RGB con salidas analogicas PWM:

Con el blogue especifico.
"% Pin R B Pin G {[ES Pin B EE® Color

v

Con los blogues genéricos (Naranja => Rojo = 204, Verde=153, Azul=51)

Escribir analégica (PWM) Pin (€@ Valor | L)
Escribir analégica (PWM) Pin 0§ Valor

Escribir analégica (PWM) Pin §EIE Valor

Ejemplo 2: Control de un relé con salida digital

Con blogue especifico.

Pin Estado [NED

Con blogue genérico

Escribir digital Pin ON * |

Ejemplo 3: Control de un led con salida digital

Con blogue especifico.

<5 Pin SSEL ON ~ |

&

Con blogue genérico

Escribir digital Pin ON |
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5.3.7 PANTALLALCD

Uno de los periféricos mas utilizados que podemos conectar a Arduino es
una pantalla LCD (display) para mostrar informacién e interactuar con el usuario.

La pantalla LCD mas sencilla y utilizada es el de tipo alfanumérico de 2 lineas
y 16 caracteres por linea, o de 4 lineas y 20 caracteres por linea

LCD 2x16 LCD 4x20

ArduinoBlocks nos permite conectar una pantalla de dos forma diferentes:

e Conexidn con bus de 4 bits + control EN / RS:

Necesitamos 4 bits para datos y dos sefiales de control En (Enable) y Rs
(Register select). La conexién RW la conectamos fija a GND. Ademas se debe
afiadir una resistencia ajustable o un potenciémetro para regular el contraste de Ia
pantalla.

IREERE RS F e ‘ R s s e sessee

...oo..Eoo. .
.
.

e Conexién por bus de comunicaciones 12C:

Es la forma mas sencilla, necesitamos una pantalla con interfaz 12C o un
modulo adaptador que realiza todo el trabajo.
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e LCDiniciar: Permite configurar la forma de conexién de la pantalla LCD a
la placa Arduino. Recomendable en el blogque “inicializar”.

Iniciar con conexion de 4 bits:
LCD iniciar FinRs PinEn Pin D4 Pin D5 (CEB Pin D6 Pin D7

Iniciar con conexion 12C:
LCD iniciar (2C) - ADDR

(La direccion I12C depende del mddulo o pantalla LCD, Ox27 es la mds comdn)

e LCD limpiar: Borra el contenido de toda la pantalla LCD

e LCD imprimir: Imprime un texto o variable en la fila y columna
seleccionada dentro de la pantalla.

LCD imprimir Columna [JEB Fila m-
LCD imprimir Columna n Fila ﬂ -

(Fila O: superior, Fila 1: Inferior, Columna: O...15]
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Ejemplo. Contador en pantalla LCD con conexion 12C

Inicializar

establecer a | @

LCD iniciar (i2c) - ADDR

Bucle
( LCD limpiar

LCD imprimir Columna EXS Fila [ED | T ”
LCD imprimir Columna [GI§# Fila .

cambiar por | D .
=== = 1000 ] . milisegundos

5.3.8 MEMORIA EEPROM

La memoria EEPROM es un memoria interna del microcontrolador de Arduino
qgue nos permite guardar informacién. Tiene la propiedad de no ser volatil, por lo
que la informacién permanece guardada en ella aunque quitemos la alimentacién
eléctrica.

Esta memoria es perfecta para almacenar informacién de configuracién de la
aplicacién o valores de estado que se necesiten recuperar después de un corte de
la alimentacidn eléctrica.

El microcontrolador de la placa Arduino UNO tiene 1024 bytes de memoria
EEPROM, sin embargo en ArduinoBlocks cada variable usada internamente utiliza
4 bytes por lo que a la hora de almacenar o recuperar una variable de la memoria
EEPROM sdlo podemos almacenar en 256 posiciones (256 x 4 = 1024 bytes).

Direccionamiento Arduino: 0-1023 Direccionamiento ArduinoBlocks: 0-255
0 0
1
2
3
4 1
5
6
7
) 2
9
10
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e EEPROM escribir variable: Guarda un valor o variable en una posicién de
memoria de la memoria.

EEPROM Escribir variable Direccion (0-255) n Valor n

e EEPROM leer variable: Leer un valor de una posicién de la memoria.

EEPROM Leer variable Direccién (0-255) n

Ejemplo: Lee la temperatura cada minuto y guarda la temperatura maxima en la
memoria EEPROM para reservarla aungue cortemos la alimentacion.

Inicializar

Establecer (EIEENE VI = | EEPROM Leer Direccion (0-255)

= T emperatura TN Temperatura C

=" temperaturablax + JMM temperatura -

EEPROM Escribir Direccion (0-255) m. Valor
_ I

Esperar . milisegundos
\_ .

IMPORTANTE: La memoria EEPROM suele venir inicializada a OxFF por lo que
para un uso correcto deberiamos ponerla a O en algunos casos:

contar con ([[EB desde m. hasta . dea n.

hacer | EFPROM Escribir variable Direccion (0-255) (@5 Valor (@)
L i _
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5.3.9 MOTORES

Desde la placa Arduino es facil controlar varios tipos de motores.

Motores de corriente continua

Las salidas de la placa Arduino no proporcionan suficiente corriente para
controlar un motor de corriente continua (Arduino proporciona unos 50mA y un
motor puede consumir unos 1000mA) por lo que necesitaremos realizar un
pequeiio circuito con un transistor para controlar una corriente mucho mayor.

Utilizaremos un transistor NPN en modo corte/saturacién que permitird,
como un interruptor, el paso de una intensidad de corriente mucho mds alta desde
un fuente de alimentacién auxiliar.

Esquema de conexion. Montaje en placa de prototipos
Vdd

La pila de 9v genera la corriente necesaria para mover el motor. A través del
pin 3 generamos la sefal que activa el transistor y permite el paso de corriente de
la pila. Si utilizamos la salida como PWM podremos controlar la velocidad del
motor (si se escribe un valor bajo, menos de 100 aproximadamente, el motor no
girard por no aplicarle la suficiente energia)

Activar giro del motor: Activar giro controlando velocidad
Escribir digital Pin {ON ~ | Escribir analégica (PWM) Pin Valor | '@in) |

Ejemplo: Aumento progresivo de la velocidad

contar con [[EAEERS desde ‘F;i]. hasta . dea n.

| Escribir analégica (PWM) Pin Valor .

Esperar [E[1) | milisegundos
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Si necesitamos controlar ademas el sentido de giro de motor debemos
utilizar un “puente en H’ que nos permite invertir la polaridad en el motor. Lo mas
facil es utilizar un driver integrado como el chip L293D o un médulo para Arduino
que integre todos los componentes.

Esquema de un puente en H para Mddulo tipico con configuracion
controlar la direccion de giro de un motor en puente H para contro/
de motores de C.C.
T 1
D [
52 /‘ 54 | ’il
[ |

@
3

Estos médulos suelen integrar el control para dos motores. Los pines de un
mddulo de control de motores en puente en H suele tener estas conexiones:

IN1, IN2 Controla el sentido de giro del motor 1
IN1=0N / IN2 = OFF Giro en un sentido
IN1 = OFF /IN2 =0N Giro en sentido contrario
IN1 = OFF / IN2 = OFF Parado
IN3, IN& Controla el sentido de giro del motor 2
IN3=0N / IN4 = OFF Giro en un sentido
IN3 = OFF / IN4 = ON Giro en sentido contrario
IN3 = OFF / IN4 = OFF Parado
EN1 Habilita el motor 1 (control de velocidad del motor 1 con PWM)
EN2 Habilita el motor 2 (control de velocidad del motor 2 con PWM)
Pines 4,5 (IN1, IN2): control de giro Giro cada 55 en un sentido
Pin 6 (EN1): control velocidad PWM con distinta velocidad

| Escribir digital Pin C3E8 EED
Escribir digital Pin
Escribir analégica (PWM) Pin (S Valor .

Esperar [E) | milisegundos

Escribir digital Pin (E1ED
Escribir digital Pin 'ON ~ |

Escribir analégica (PWM) Pin (&S Valor .

Esperar [E) | milisegundos
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Servomotor

Los servomotores son motores DC a los que se les ha afiadido una reductora
y una electrénica de control PID que permite controlar el motor situdndolo en una
posicién muy precisa. El servomotor estd intentando siempre situarse en la
posicién indicada, de forma que si se le fuerza o impide ir hasta la posicién
indicada intentard moverse a la posicién indicada continuamente.

Los servomotores pueden situarse en una posicién entre 02 y 3009
aproximadamente segun el modelo. Un servomotor no permite el giro libre a no ser
que se modifique con ese propdésito.

El control de la posicién de un servomotor se realiza mediante PWM por lo
que necesitamos conectarlo a una salida digital de tipo PWM.

En ArduinoBlocks tenemos un bloque que nos permite controlar facilmente
un servomotor indicdndole la posicién en grados donde queremos que se sitde y el
retardo en milisegundos para darle tiempo a que se mueva hasta la posicion
indicada.

Grados m Retardo (r

Ejemplo: movimiento de un servomotor conectado al pin 5:

Servo " Pin Grados | Angulo 0 | Retardo (ms) | @)

Servo " Pin Grados | Angulo EIIR | Retardo (ms) | @) |

Ejemplo. Mover el servo de O a 300 grados de 10 en 10 grados

contar con [ desde [) | hasta EI) | dea @0

hacer tewo <. Pin (@B Grados | @K@ Retardo (ms) EI)
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Existe un tipo especial de servomotor que permite la rotacién continua. En
algunos casos se trata de servomotores “trucados” de forma que se modifican
para permitir la rotacién continua quitando los topes mecanicos y se sustituye el
potenciémetro por un divisor de tensién con dos resistencia iguales (en algunos
casos No se ponen resistencias y se bloquea el potenciémetro para que no gire
dejandolo justo en su punto central).

En cualquier caso también podemos comprar un servomotor de rotacion
continua listo para funcionar sin tener que hacer bricolaje.

El control de un servomotor de rotacidn continua se realiza de igual manera,
pero su reaccién es diferente.

0 . . L
0 Sevo ™ Pin €l Grados | Angulo (i | Retardo (ms) | [ Giro gn un sentido (maxima
: velocidad)
0 s .
90° Servo ¥ Pin Grados = Angulo EI@ Retardo (ms) [0 Parado
0 ] . .
180° Servo ¥, Pin Grados | Angulo Retardo (ms) ([0 Giro en sentido contrario

(mdxima velocidad)

Si utilizamos valores cercanos a 902 el motor girara a una velocidad mds
lenta en cada uno de los sentidos.

9 . . q

80 Serve & Pin Grados  Angulo Retardo (ms) [ Giro . en U sentido
2 (velocidad lenta)

1009 Servo . Pin Grados  Angulo i@  Retardo (ms) ([ Giro en sentido contrario

(velocidad lenta)

Ejemplo: robot propulsado por dos servos de rotacion continua
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Motor paso a paso

Este tipo de motor es capaz de avanzar una serie de g¢rados (paso)
dependiendo de su entrada de control. Son ideales para los mecanismos donde se
requiera mucha precisién, por ejemplo son utilizados para los mecanismos de
movimiento de las impresoras 3D.

Estos motores estan formados por un rotor sobre el que van aplicados varios
imanes permanentes y por un cierto nimero de bobinas excitadoras en su estator.

La excitacién de las bobinas se controla externamente y determina el giro del
rotor.

Secuencia de activacion de las bobinas Motor paso a paso
para giro del motor en una direccion y modulo de control

Para controlar un motor paso a paso utilizamos un médulo capaz de
controlar cada una de las 4 sefiales de control que activan cada bobina.
Realizando la secuencia correcta movemos el motor, segin el nimero de pasos y
velocidad a la que avanzamos en la secuencia. Todo esto se realiza internamente
automdticamente.

e Pasos/vuelta: Configura la conexién de las bobinas del motor paso a paso

asi como el pardmetro de pasos por vuelta para controlar el motor
correctamente.

Pasoapaso @ ID# Pasosivuelta IO Pin-1 Pin-2 Pin-3 E3E Pin-4
.

e Velocidad: Establece la velocidad de giro del motor en rpm (revoluciones
por minuto).

Paso a paso i_ ID # EIED Velocidad (rpm) ﬂ
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e Pasos: Avanza un ndmero de pasos el motor.

Paso a paso =Y ID # RS Pasos n

Ejemplo - Control de dos motores paso a paso

Inicializar

Pasoapaso (g§ D # [{lE Pasosivuelta m. Pin-1 Pin-2 Pin-3 3B Pin-4
Pasoapaso g ID # (IR Velocidad (rpm) m.
Pasoapaso g ID# Pasosivuelta m. Pin-1 (G Pin-2 Pin-3 EED Pin-4 EED

Pasoapaso g ID# Velocidad (rpm) m.

Bucle

Paso a paso b ID # D Fasos

Paso a paso b D # Pasos

Esperar [E1) | milisequndos
\_ L
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3.3.10 KEYPAD

El teclado o “keypad” nos permite de una forma sencilla afiadir un pequefio
teclado numérico a nuestro proyecto. Se basa en una botonera conectada de
forma matricial por filas y columnas. ArduinoBlocks gestiona automaticamente la
deteccidn de filas y columnas activadas para detectar la tecla pulsada.

FILAS COLUMNAS
1)(2)(3
4|56
7](8])(9
x)([0)(# ‘E\nﬂ
o - e

o Configuracién del keypad: define los pines de conexién para las filas y
columnas del keypad.

Keypad Fila-1 (0D Fila-2 KD Fila-3 EED Fia-4 EXED Col-1 Col-2 D Col-3

e Tecla pulsada: obtiene la tecla pulsada actualmente en el keypad.

Inicializar

[ Keypad

Establecer [ESEIM = ¢ Keypad | ;. Tecla pulsada

oJiSi EED 0 Keypad i (D

hacer | ™" Enviar || ¢¢ QEREETERE) 2 | Salto de linea
—
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5.3.11 RELOJ DE TIEMPO REAL (RTC)

El reloj de tiempo real DS3231 es un reloj de alta precisién. El reloj incorpora
una bateria para quardar la fecha y la hora cuando la placa Arduino pierde la
alimentacion.

Se comunica con el microcontrolador de Arduino por comunicacién [2C.

Usaremos las conexiones.
VCC, GND, SCL, SDA

¢ Reloj fijar fecha/hora: permite actualizar los valores de fecha y hora.

Reloj (12C)

e Fijar campo de fecha/hora:
Reloj (12C)

Afio

Hora

Minuto
Segundo

e Obtener campo de fecha/hora: permite obtener los campos de fecha y
hora de forma independiente.

v Dia
Reloj (DS3231) - DEED Mes
Afio
Hora
Minuto
Segundo
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Obtener texto con la fecha: permite obtener un valor de tipo texto con la
fecha formateada como DD/MM/YYYY

Reloj (12 Texto con la fecha

Obtener texto con la hora: permite obtener un valor de tipo texto con la
fecha formateada como hh:mm:ss

Texto con la hora

Ejemplo: enviar la hora completa cada segundo por la conexion serie

»_ Enviar [ (] creartexto con 2loj (DS3231) ) Salto de linea

Esperar milisegundos

s_  Enviar Reloj (

Ejemplo. Ajuste de fecha y hora del reloj RTC desde PC (via consola serie]

Inicializar

. (M = -1 Ajuste de RTC desde PC R o/ ==l e

y_ Enviar [ ¢ EE——" 35 'ﬂ Salto de linea

L —
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Enviar | ¢ 92 [ Salto de linea

stablecer [RERD = recibir numero
Enviar | ¢ 92 [ Salto de linea

Establecer [ITCIRE = recibir numero
y_ Enviar | 93 ) Salto de linea

Establecer = recibir numero
>_ Enviar | < [IE=) » W Salto de linea

. = recibir numero
Enviar | < [I07E) »° ¥ Salto de linea

Establecer ENTRIRD = recibir numero
Reloj (12C) :

Dia=
= mes v |
=Nl anyo - |

I E hora v |
TG minuto ~ |

Segundo=

se queda esperando hasta recibir
un ndmero por la conexion serie

ol mientras NI »_ ¢Datos recibidos?

hacer | Egperar milisegundos

L
Establecer = _ Recibir como nimero #j Hasta salto de linea

L.
devuelve
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5.3.12 GPS

Los mddulos GPS nos permiten de forma sencilla obtener los datos de
posicién global (latitud/longitud), velocidad, orientacién, altitud, ... facilitados por
el sistema de posicionamiento global. El médulo GPS conectado debe ser un
mddulo de conexién serie que proporcione los datos segin el protocolo NMEA.
Uno de los médulos mas utilizados de este tipo son los GPS NEO-6.

Ejemplo de conexion del mddulo GPS

e  GPS Iniciar: Inicia el médulo GPS indicando los pines utilizados para la
comunicacion serie con el médulo.

@ GPS iniciar Rx Tx

e ;Datos vélidos?: Indica verdadero en caso de que el médulo GPS reciba
sefial desde los satélites GPS de forma correcta y los datos obtenidos
sean validos, si no obtendremos valor falso.

@ ¢ Datos validos?

e Posicién: Obtiene la latitud y longitud para asi obtener la informacién de
la posicién actual. Los valores de latitud y longitud son valores decimales
que determinan nuestra posicién sobre la Tierra.

Posicion B0
4 Latitud

Longitud
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Velocidad: Obtiene el valor de la velocidad a la que nos movemos, puede
ser en Km/h o Millas/h.

@ Velocidad LiGallild
7 Kmih ‘

Millas/h

Altitud: Obtiene la altitud en metros sobre el nivel del mar.

Rumbo: Indica el valor en grados de la direccién a las que nos dirigimos.

Fecha/hora: Obtiene los valores de fecha y hora recibidos desde el
satélite GPS.

<

Fechalhora =0

4 Dia
Mes
Afio

Hora
Minuto
Segundo

Centésima

Distancia entre: Calcula los metros de distancia en linea recta entre dos
puntos indicando la latitud y longitud del punto inicial y final.

@ Distancia entre Latitud n Longitud n Y Latitud n Longitud n
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Ejemplo.: Mostrar la informacion de la posicion GPS por la conexion serie cada 55

Inicializar

niciar Rx E3E8 Tx EXD

Ejecutar cada

@) si ! @

e (] crear texto con

(%] creartexto con
(%] crear texto con

@ creartexto con

1 Latitud: 2 Salto de linea

Formatear @

 Longitud: |

Salto de linea
Formatear vy Longitud ] 6 -

[ Altitud (m) _ Salto de linea
Formatear @ Altitud | I

| Veloodad (kmhy | (v lGLETES

Formatear @ Bl Kmh ~ |2 - |

-1 Sin conexion GPS!_ES/ESE TR EE

Ejemplo: Mostrar la distancia en Km hasta Madrid desde nuestra posicion

actual cada 5s

Inicializar

hacer | Establecer [EL[TRD =

=0T Tongitud -~ B

Latitud
Longitud

Latitud
Longitud

Establecer [ZEM = “metros - |

»_| Emviar | (o) creartextocon | ¢ COLESCL LA 2 .ﬂ Salto de linea
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5.3.13 TARIETASD

Los bloques de tarjeta SD nos permiten trabajar con archivos almacenados
en una tarjeta SD o microSD conectada a Arduino. Los mddulos para tarjetas SD
utilizan la conexién SPI para comunicarse con la placa Arduino.

Este tipo de almacenamiento nos permite realizar aplicaciones de registro de
datos (datalogger), guardar configuracién, etc.

Los médulos o shields SD se conectan con la interfaz SPI utilizando los pines
11,12y 13y otro pin para CS (normalmente las shields utilizan el pin 4).

- 4
rom  Arduing

COUND

Algunas shields como la “Ethernet’ incorporan también un médulo para tarjetas
SD. Debemos comprobar su documentacién para asegurarnos los pines que
utilizan (en el caso de la shield “Ethernet’ utiliza el pin 4 para CS)

e Iniciar SD: |Inicia el uso del médulo de tarjetas SD indicando los pines
donde esta conectado. (los pines SPI son fijos, sélo indicamos el pin CS)
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Imprimir; Escribe un texto dentro de un archivo de texto en la tarjeta SD.
El texto se afiade al final del contenido actual del archivo.

5,5 Imprimir m - ® Salto de linea

Escribir byte: Escribe un byte al final del archivo indicado.

Leer cada byte: Permite leer byte a byte todos los datos de un archivo.

hacer

Existe el archivo: Obtiene el valor verdadero si el archivo existe o falso
en caso contrario.
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¢ Existe el archivo? m

Ejemplo: Registrar la temperatura en un archivo de texto cada minuto

Inicializar
saf 5D Iniciar (SP1} Pin
e

Ejecutar cada . ms
=25 temperatura - FIMEIEL Temperatura °C - JPES

By 1 registro. txt 2 | (3] crear texto con ' 4 T= ki .g Salto de linea

Ejemplo: Volcar todo el contenido de un archivo por la consola serie

hacer |5 " Enviar byte (@5
—

Ejemplo: Registrar el nivel de luminosidad medido con una LDR cada 30s
Inicializar

SD Iniciar (SP1) Pin CS XD

Ejecutar cada . ms
Establecer = | Nivel de luz

Imprimir (66 T ek 271 () crear texto'con | ¢ IR 7 Ig Salto de linea

“o” B

saf
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3.3.13 MQTT

El protocolo MQTT permite conectar nuestro Arduino al loT (internet de las
cosas) a través de la shield Ethernet. La shield Ethernet utiliza los pines 10,11,12
y 13 (SPI) . Adem3s utiliza el pin 4 si utilizamos el médulo de tarjetas SD que
incorpora.

La shield Ethernet incorpora un conector RJ45 para cable Ethernet que
debemos conectar a nuestro router o switch con conexién a internet.

MQTT es un protocolo de comunicacién para redes TCP/IP muy sencillo y
ligero en el que todos los dispositivos se conectan a un servidor (llamado
“broker). Los dispositivos pueden enviar (publican) o recibir (suscribirse)
mensajes asocidndoles un “topic’ (tema).

El “broker’ se encarga de gestionar los mensajes y distribuirlos entre todos

los dispositivos conectados.

. Subscriber

.~

Publisher message “~

ey

Topic Subscriber

Virtual channel

Podemos implementar nuestro propio servidor/broker. Existen brokers MQTT
de cédigo libre como “Mosquitto” que podemos instalar en diferentes sistemas
operativos de forma sencilla. Un ejemplo tipico es configurar una Raspberry Pi
como servidor MQTT en casa. Si queremos que el sistema esté abierto a internet
deberemos configurar nuestra conexion adecuadamente al igual que obtener
nuestra IP pdblica actual o contratar una IP pdblica fija.
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Por otro lado podemos utilizar brokers MQTT publicos disponibles en internet
con fines experimentales o docentes y en cualquier otro caso podemos contratar
servicios de brokers de pago con diferentes limitaciones de ancho de banda o
ndmero de conexiones segdn nuestras necesidades.

Algunos brokers MQTT publicos.

iot.eclipse.org
broker.hivemg.com

www.cloudmagtt.com
(con usuario y clave, opcion gratuita limitada en velocidad y conexiones)

La comunicacién entre los nodos de un sistema MQTT se realizan enviando
mensajes. Los nodos envian los mensajes al broker y éste se encarda de
distribuirlos entre el resto de nodos. Cada mensaje consta de un “fopic’ o tema y
el cuerpo del mensaje en si. Un nodo se puede suscribir a un “topic’ de forma que
recibird todos los mensajes que tengan ese “topic’. Cada nodo puede publicar
mensajes con el “topic’ deseado.

Por ejemplo podemos utilizar el topic: “temp/comedor’ para que un nodo
envie la temperatura del comedor, por otro lado todos los nodos que deseen
conocer la temperatura del comedor se suscribiran al topic : “temp/comedor’ y
recibiran automdticamente los mensajes de este tipo.

Bloques para la programacién MQTT:

e Iniciar MQTT: Inicia la conexién MQTT a través de la shield Ethernet. La
direccion MAC generada es aleatoria, si nuestra shield incluye una
etiqueta con la direccion MAC debemos ponerla. Por otro lado
indicaremos el brokery puerto a utilizar, el usuario/clave si es necesario y
el identificador del cliente MQTT. La tarjeta de red Ethernet intentard
obtener la configuracién IP de forma automaticamente por lo que nuestra
red deberd tener un servidor DHCP activo que proporcione esta
informacién (cualquier router doméstico lleva esta opcién activa por
defecto).

& Iniciar (EthernetShield)

MAC
Broker
Puerto

Cliente Id
Usuario [

Clave @
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e Publicar MQTT: Permite enviar un mensaje al broker para que los nodos
suscritos a este fopicreciban el valor. El tema es el “topic’ a publicar y el
valor puede ser un valor fijo (texto o numérico) o el valor de una variable.

@ Publicar Tema - Valor -

e Suscribir MQTT: Este blogue realiza la suscripcién a un “topic’ o tema.
ArduinoBlocks mapea el valor recibido en el mensaje a una variable de
forma que cuando se recibe un mensaje del “topic” automdticamente el
valor de la variable se actualizara.

Para variables numéricas (el valor recibido debe ser un nimero vdlido y se
guardara en la variable indicada)

& Suscribir Tema - ~ varhum -

En este caso almacenaremos el mensaje recibido en una variable de tipo
texto:

@ Suscribir Tema - >

e ;Estd conectado?: Obtiene el estado de la conexién, indicando verdadero
si se ha podido establecer la conexién con el broker o falso en caso
contrario.

@ iesta conectado?

Existen multitud de aplicaciones, especialmente para dispositivos méviles,
para conectarse a un broker MQTT y publicar o suscribirse a topics. Algunas de
ellas ademas permiten crear paneles de control y monitorizacién muy llamativos.

MQTT Dashboard (Android)
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[

MyMQTT (Android)

Ejemplo: Enviar la temperatura y humedad medido cada 55
[recuerda que no debes utilizar blogueos de tiempo para que el sistema MATT funcione bien)

Inicializar
@ Iniciar (EthernetShield)

MAC
Broker
Puerto

Cliente Id
Usuario @

Clave B

Ej_ectlar cada

& SRS ABjftermperatura = I SIBE ER Temperatura °C ~
& Publicar Tema | ¢¢ [GINMMER) 22 | Valor
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MQTT Dashboard x

Connected to iot.eclipse.org
SUBSCRIBE

= Temperatura

Humedad

LB AN Humedad % ~

S +

PUBLISH

21.00°C

42.00 %

Pin (3 |

Pin 3 |



Ejemplo. Suscribirse a tres “topics” para controlar un led RGB.

MQTT Dashboard %

SUBSCRIBE PUBLISH
= Rojo 76
°
= Verde 30
—e
= Al 51
E—

Inicializar
Establecer (58 = [0
| Establecer CED - . 0
| Establecer CED - .m
' & e (EthemetShield)

MAC
Broker
Puerto

Cliente Id =%
Usuario [

Clave @

@ Suscribir Tema [ ¢ (@ » | >
@ Suscribir Tema [ ¢ [GER) > | >

@ Suscribir Tema [ ¢ (G | >
—

Escribir analdgica (PWM) Pin Valor m.
Escribir analdgica (PWM) Pin Valor m.

Escribir analagica (PWM) Pin (IS Valor m.
\ L

118



Ejemplo. Recibir un texto via MQTT para mostrar en un display LCD

Inicializar

LCD iniciar (2C) : E£5E3 ADDR

| LCD limpiar

' B niciar (EthemetShieid)
287 00:11:22:33:44:55 |
=)= r iot.eclipse.org
Puerto
Cliente Id
Usuario [
Clave @

@ Suscribir Tema | ¢ E:=IIe o2
@ Suscribir Tema | ¢ Lo e %
—

Ejecutar cada
LCD limpiar
LCD imprimir Columna [(IED Fila KED

LCD imprimir Columna [[IED Fila EIED
— -

Desde la aplicacion MQTT Dashboard (Android) podemos modificar los valores de
los textos qgue se visualizan en cada linea del LCD:

MQTT Dashboard %

SUBSCRIBE PUBLISH
= lineal n/a
hola publish
= linea2 n/a
bienvenido| publish
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4 PROYECTOS

A continuacién se detallan 40 proyectos desarrollados en ArduinoBlocks con
esquemas y programas de bloques.

La funcionalidad de cada proyecto esta simplificada, el objetivo es mostrar
las posibilidades de la plataforma con aplicaciones reales sencillas.

En la web de ArduinoBlocks podemos encontrar proyectos realizados por
otros usuarios (proyectos compartidos) que nos sirvan también como inspiracién o
punto de partida para nuestros propios proyectos.

Los 40 proyectos de este libro se encuentran compartidos y accesibles en la
web de ArduinoBlocks.
http://www.arduinoblocks.com/web/site/search

Listado de proyectos resueltos:

PO1.-Secuenciador de luces
P0O2.-Simulacién amanecer y anochecer
PO3.-Lampara con regulacién manual
P0O4.-Semadforo

PO5.-Timbre

P0O6.-Control inteligente de iluminacién
PO7.-Encendido automatico por movimiento
P08.-Contador manual
P09S.-Cronédmetro

P10.-Fotémetro

P11.-lluminacién crepuscular
P12.-Encendido y apagado con palmada
P13.-Termémetro

P14.-Termostato

P15.-Medidor de distancia

P16.-Riego automatico

P17.-Lampara multicolor con control IR
P18.-Piano con teclado

P19.-Sensor de aparcamiento
P20.-Control pan/tilt con joystick
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P21.-Control de un led desde PC

P22.-Control de relés por Bluetooth

P23.-Estacién meteoroldgica

P24.-Control de led por voz

P25.-Control domético

P26.-Visualizacion GPS en LCD

P27.-Aviso por exceso de velocidad

P28.-Alarma por alejamiento

P29.-Registrador GPS en tarjeta SD

P30.-Registro de temperatura y humedad en tarjeta SD
P31.-Control de servo con acelerémetro

P32.-Sensor de caida con aviso a emergencias via Bluetooth
P33.-MQTT (loT): Control de led RGB

P34.-MQTT (loT): Estaciéon meteoroldégica

P35.-MQTT (loT): Control domético

P36.-Robot con servos controlador por Bluetooth
P37.-Robot con motores DC - Control Bluetooth
P38.-Robot con motores DC - Evita obstaculos
P39.-Robot con motores DC - Sigue lineas

P40.-Brazo robotico con servos - Control PC
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PO1 - SECUENCIADOR DE LUCES

Un secuenciador es capaz de repetir ciclos de encendido y apagado de leds
siguiendo un orden para lograr un efecto visual llamativo y divertido. Podemos
utilizar nuestro secuenciador de luces para decorar el drbol de Navidad, realizar
carteles luminosos llamativos o simplemente para animar una fiesta con los
amigos.

Material necesario:

= 4 xleds de los colores deseados.

= 4 xresistencias de 220 Q.

= Placa de prototipos, cables de interconexién.

HH

--ool DO DR DRy

-
romm Arduing

Programa ArduinoBlocks:

Secuencia 1.

Escribir digital Pin (58 LK
Escribir digital Pin
Escribir digital Pin (E3E
Escribir digital Pin
Esperar @) milisegqundos
Escribir digital Pin 35S
Escribir digital Pin ' ON - |
Escribir digital Pin EXES
Escribir digital Pin

Esperar @) milisegqundos

Esperar
—

Escribir digital Pin 258
Escribir digital Pin
Escribir digital Pin (E3E8 [EIED
Escribir digital Pin (G

m, milisegundos
Escribir digital Pin 358
Escribir digital Pin
Escribir digital Pin (E3ED
Escribir digital Pin [EE [ELED
m- milisegundos

Esperar
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Conexiones:

Led1 =Pin2

Led2= Pin3

Led 3= Pin4

Led4 = Pin5
Secuencia 2:

r digital Pin (58
scribir digital Pin [EXES EESES

Escribir digital Pin [EES [EXES
r digital Pin (EX8 OEES

ibir digital Pin (El8 ELED
LE:aperar E&m'

milisegundos




P02 - SIMULACION DE AMANECER Y ANOCHECER

Con este proyecto vamos a simular el ciclo solar de anochecer y amanecer
donde la luz disminuye o aumenta progresivamente de forma suave.
Aplicaciones de ejemplo:
-Belén Navidefio con simulacién de dia/noche
-Aviario para cria de aves

Material necesario:

= Ixled

= 1 xresistenciade 220 Q.

= Placa de prototipos, cables de interconexién.

Conexiones:
Led = Pin ~9

amanecer contar con [[IEIECEGIR desde  [i) hasta de a
NAcer | o riir analégica (PWM) PinflEl Valor

b_vperar E5) | milissgundos

Esperar [ELLY | milisegundos
anochecer . contar con desde hasta [} dea
Nacer | eg ripir analégica (PWM) PinfCIl Valor

bgperar EL) | milissgundos

Esperar m. milisegundos
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P03 - LAMPARA CON REGULACION DE INTENSIDAD MANUAL

Mediante el uso de un potenciémetro rotativo vamos a controlar la
intensidad de iluminaciéon de un led.

Material necesario:
= Ixled
= 1 xresistenciade 220 Q.
= 1 xpotenciémetro 10k
= Placa de prototipos, cables de interconexion.

Conexiones:
Led = Pin ~9
Potenciémetro = Pin AO

Programa utilizando el bloque de potenciémetro (0-100%):

| Establecer = | Potenciometro %

Escribir analogica (PWM) Pin [EXEB Valor .

Programa utilizando el bloque genérico de lectura de entrada analégica (0-1023):

| Establecer = | Leer analdgica Pin [Z0ED
Establecer MICISTERD = | mapear ([[EEEIETES de (O - (@70 2 (€D - | O

Escribir analogica (PWM) Pin [EXEB Valor .

Modificando el mapeo del valor leido al valor enviado al led podemos invertir el
sentido de giro para aumentar o disminuir la intensidad del led en sentido
contrario:

Establecer (UEIEFECIS = | mapear ([FERLGCES d (O - (@D (&3 - (O
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P04 - SEMAFORO

Con la ayuda de un led RGB vamos a realizar un proyecto que simule el
funcionamiento de un semadforo. El semaforo tendrd un tiempo en verde para
permitir el paso, un tiempo pequefio en naranja parpadeando marcando peligro y
un tiempo en rojo prohibiendo el paso.

Material necesario:

= 1xled RGB de cdtodo comun

= 3 xresistenciade 220 Q.

= Placa de prototipos, cables de interconexién.

Conexiones:
Led R = Pin ~9
Led G = Pin ~10
Led B=Pin~11

(]
-
=
a
2
5
B

Programa ArduinoBlocks:

permitir paso 5s

{ (2) Led RGB £ comin Pin R [EES Pin G E0ES Fin B EIED Color
-

parpadea 5 Esperar (1) | milisegundos

VECES en naranja

repetir E. veces
hacer | Led RGB 'S comin Pin R [EXES Pin G ELES Pin B EEES Color

»

Esperar m. milisegundos

Led RGB £ coman Pin R [ERES Fin G E[ED Pin B [EEIES Color
e

prohibir paso 5s Esperar  [pZl) | milisegundos

Led RGB 'S comin Pin R [EES Pin G E0ES Fin B [EES Color
.

Esperar [EE1)  milisegundos
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PO5 - TIMBRE

Con este sencillo proyecto vamos a realizar un timbre para casa, al detectar
el pulsador presionado reproduciremos una melodia con el zumbador.

Material necesario:

= 1 xzumbador

= 1 xpulsador

= 1 xresistencia 10 kQ

= Placa de prototipos, cables de interconexién.

Conexiones:
Zumbador = Pin 5
Pulsador = Pin 7

Programa ArduinoBlocks:

[: Pulsador & Pin ik
detectar pulsacién ’-z‘ (7~ ]

repetir  E)

nacer | zumoador & Pin EEB Ws m Hz

Esperar EZ0) milisegundos

Zumbador % Fin EEB Vs m Hz

Esperar &) milisegundos

Zumbador G Pin BB Vs m Hz

esperar a soltar el Esperar &) milisegundos
pulsadar ~

) repetir IFECRE  Pulsador .___'4[ Pin (kD

hacer |

Esperar E'm. milisegundos
L

—

Si el pulsador funciona de forma légica inversa (normal = “ON” / pulsado = “OFF”)
s6lo haria falta negar el estado del pulsador:
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PO6 - CONTROL INTELIGENTE DE ILUMINACION

Vamos a realizar un proyecto donde con un dnico pulsador podemos
encender, apadar o regular la intensidad de un led. Con una pulsacién corta
encenderemos o apagaremos el led. Con una pulsacién larga aumentaremos en
pequefios incrementos la intensidad de iluminacién del led.

Material necesario:

= Ixled

= 1 xpulsador

= 1 xresistencia de 220Q

= 1 xresistencia 10 kQ

= Placa de prototipos, cables de interconexién.

Conexiones:
Led = Pin ~9
Pulsador = Pin 7

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

Gstablecer intensidad led * = § 0|

Pulsador e &  Pin

Establecer = Tiempo transcurrido (milisegundos)
repetir (=1 c-@ = Pulsador '*'u. Pin

hacer uEstabIecer = | Tiempo transcurrido (milisegundos)

Sl tempo puisado - ERER boton softado + J- 7

a tiempo puisado - 1 > - {500

hacer | pulsacion larga
—

sino pulsacion corta
—
—

Escribir analégica (PWM) Pin (B Valor | el ED |
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intensidad led + || = * I8 0
hacer Esfablecer intensidad led * |= .

cambiar por

==L intensidad led - SRR ensidad led + IRyt 0 A 255 |
o . _

Si el pulsador funciona de forma légica inversa (normal = “ON” / pulsado = “OFF”)
sélo harfa falta negar el estado del pulsador:

Pin

no Pulsador ’,_x

Si queremos ajustar el tiempo para la pulsacion larga podemos modificar el valor
fijo de 500 por otro valor a nuestro gusto. Por ejemplo para detectar pulsaciones
mas lardas, por ejemplo de 3 0 mds segundos, realizariamos el siguiente cambio:

sino Uulsacion corta

Encadenando varias condiciones podriamos detectar pulsaciones de distintos
tiempos:

hacer uulsacion extra larga

hacer uulsacion larga

sino Uulsacion corta
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P07 - ENCENDIDO AUTOMATICO POR MOVIMIENTO

El ahorro energético es cada vez mas importante. Por eso con este sistema
ademds de comodidad evitamos dejarnos la luz encendida. El sistema
automdticamente activard la luz cuando detecte la presencia de una persona y
transcurrido un tiempo a partir de dejar de detectar la presencia la luz se apagara.

Material necesario:
= 1 xmdduloderelé

= 1 x mddulo de deteccién de movimiento PIR
= Placa de prototipos, cables de interconexién.

Conexiones:
Relé = Pin 8
Sensor PIR =Pin 6

Programa ArduinoBlocks:

| (&) si Detector de movimiento (PIR) .&.

hacer | Relé «s%_ Pin (ElM Estado (EIED

E.-sperar N | milisegundos
Pin [EJE Estado

IMPORTANTE. Los detectores PIR en muchos casos incorporan unos
\ potenciémetros para ajustar el retardo y la sensibilidad. Un mal ajuste
! puede hacer que nuestro montaje no funcione de la forma deseada.
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PO8 - CONTADOR MANUAL

Mediante un pulsador iremos incrementando un contador que se visualizard
en una pantalla LCD. Si hacemos una pulsacién larga (5s o mas) se reiniciard el
contador para empezar una hueva cuenta.

Sk

Material necesario:

= 1 xpantalla LCD 2x16 (con médulo de conexién i2c)
= 1 xpulsador

= 1 xresistencia 10kQ

= Placa de prototipos, cables de interconexion.

Conexiones
Pulsador = Pin 7
LCD (i2c) = Pin SDA (A4) , Pin SCL (A5)
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

LCD iniciar (2C) _ 3553 ADDR

Establecer =

actualizar pantalla
—

Pulsador i Pin

Establecer = | Tiempo transcurrido (milisegundos)
repetir Pulsador - Pin

hacer fstablecer = Tiempo transcurrido (milisegundos)

Establecer (TR = | (EErenD)| 653

hacer | reset
, Sy

sino contar
—
—

actualizar pantalla
—

para

Establecer = (1]

—
._I:II -_E'
LCD limpiar
LCD imprimir Columna QJED Fila (ED | ¢ »

LCD imprimir Columna (U Fila @88 Formatear namero (ED decimales
L
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P09 - CRONOMETRO / CUENTRA ATRAS

Con sélo una pantalla LCD crearemos un cronémetro capaz de contar horas,
minutos y segundos. Con el mismo montaje se implementan los programas de
cuenta hacia adelante y de cuenta hacia atrds.

Material necesario:

= 1 xpantalla LCD 2x16 (con médulo de conexién i2c)
= Placa de prototipos, cables de interconexion.

Conexiones LCD:
Pin SDA (A4)
Pin SCL (A5)

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

( LCD iniciar (12C) : &5Ea ADDR

Establecer EXTIRR = )
Establecer ([TCERS = | [
Establecer (NECRS = | [

actualizar pantalla

I Ejecutar cada m. ms

| Establecer ULl = "segundos T | (1]

hacer | Establecer EXEEEAS = | )
Establecer QUSRS = | | (GTECRS 0

O | minutos ~ J{ = -
hacer | Establecer [[iNCEAS = [
Establecer LTESNE = (TN 0

~

actualizar pantalla
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Wzlel actualizar pa

LCD limpiar
LCD imprimir Columna ({358 Fila (88 ¢« ”

LCD imprimir Columna [LIE Fila 15

LCD imprimir Columna Fila @88 | Formatear numero [ED decimales
. LCD imprimir Columna Fila {59
LCD imprimir Columna Fila @88 | Formatear namero nreEns LR decimales
| LCD imprimir Columna [E[ED Fila EED (< ”
LCD imprimir Columna Fila @8 Formatear nimero = E=T=ED | (KD decimales

—

La versién para la cuenta atras:
(iniciamos las variables horas, minutos y segundos al valor inicial deseado)

Inicializar

LCD iniciar (2C) : 358 ADDR

Establecer ETINERS =
Establecer [T =
Establecer =

actualizar pantalla
—

Ejecutar cada

=5l segundos T = “segundos * ||

hacer | Establecer (EXTOLEAD =
Establecer IO — “minutos * | [

o s || g
hacer | Establecer (BT =
Establecer = '

hacer | fin
—

actualizar pantalla
—
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LCD limpiar

LCD imprimir Columna ([([ED Fila (KD ( <« (@0 »?
e

e
(13 »
€63

LCD imprimir Columna (KB Fila EIED |

LCD imprimir Columna Fila G |

=S
Formatear namero = ([(NECES (BB decimales

- v 119 ”»
LCD imprimir Columna G35 Fila EIED | M: |

LCD imprimir Columna Fila EIED |

=
Formatear namero ED decimales

(14 S: BH
LCD imprimir Columna [ENIED Fila IED |

LCD imprimir Columna Fila EEB |

- —
Formatear nimero = [ExTickd [ decimales

(@) para ()
"LCD limpiar
[13 ”
LCD imprimir Columna [TED Fila KD |

Eé'perar por siempre (fin)

Vista real del montaje en funcionamiento:
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P10 - FOTOMETRO

Un fotémetro es un dispositivo que nos permite medir la cantidad de luz
ambiente. El valor se mostrard en una pantalla LCD.

Material necesario:
= 1 xpantalla LCD 2x16 (con médulo de conexién i2c)
= 1 xresistencia LDR 10kQ
= 1 xresistencia 10kQ
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
LDR = Pin AO
LCD (i2c) = Pin SDA (A4) , Pin SCL (A5)

---------- L 3
veree v R B

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

LLCD iniciar (2C) _ 3358 ADDR

[ LCD limpiar
Establecer = | Nivel de luz % (LDR)

LCD imprimir Columna (B Fila (XD ¢ [(TEEETES »? '

LCD imprimir Columna (5@ Fila EE (=) crear texto con . .

«m>» I

Esperar m. milisegundos
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P11 - ILUMINACION CREPUSCULAR

Un sistema de iluminacién crepuscular permite el encendido automatico de
un sistema de iluminacién cuando no hay suficiente luz ambiente natural
(atardecer/anochecer) y de igual forma su apagado al tener la suficiente luz
natural (amanecer).

Mediante un potenciémetro podremos ajustar el nivel de luz ambiente
(umbral) al que queremos que se encienda o apague el sistema de iluminacién.

Material necesario:

= 1 xresistencia LDR kQ

= 1 xresistencia 10kQ

= 1 x potenciémetro rotativo 10kQ

= 1xled

= 1 xresistencia 220Q

= 1 x mddulo de relé

= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
Potenciémetro = Pin A1
LDR = Pin AO
Led =Pin6
Relé =Pin7
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Programa ArduinoBlocks:

Establecer = | Potenciometro % Pin

| Establecer (TEECITED = | Nivel de luz % (LDR) & PnED

Led %  Pin (358 Estado GLED

| Relé . Pin g ON -
—

Pin [P Estado

Pin Estado

En algln caso, si conectamos la LDR de forma distinta , el valor numérico obtenido
sera inverso al nivel de luz ambiente (a mds luz menor nimero) por lo que el ajuste
seria al contrario:

led  _% Pin (3B Estado (KD

| Relé . Pin Estado (KD

—

sino | Led %  Pin (KB Estado

' Rele . Pin Estado

—

137



P12 - ENCENDIDO / APAGADO CON PALMADA

Este montaje nos permitird sorprender a nuestros invitados en casa. Con un
sonido intenso como el de una palmada podemos encender y apadar la luz de
nuestra habitacion.

Este sencillo sistema nos permite controlar la luz sin movernos del sofa.
Como habras comprobado no sélo sirve una palmada, cualquier sonido que supere
el umbral configurado activara el sistema (la palmada nunca falla).

Material necesario:
= 1 x mddulo de sensor de sonido
= 1 x potenciémetro rotativo 10kQ
= 1xled
= 1 xresistencia 220Q
= 1 xmdduloderelé
= Placa de prototipos, cables de interconexion

Conexiones:
Sensor de sonido = Pin AO
Potenciémetro = Pin Al

Led =Pin6
Relé = Pin 7
o

.0
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

| Establecer S Off

Establecer (ML = |, Potencidmetro %

| Establecer = | Nivel de sonido %

hacer | Led

| Rele ¢ Pin Estado

. =l luz encendida v
—

sino | Led %  Pin [BES Estado [RTES
| Rele -+ Pin Estado GIED

fstablecer = (KD

Esperar | [EN1) | milisegundos
\_ .

La espera de 2000 ms es para evitar encendidos y apagados muy consecutivos.
En caso de detectar una palmada (o sonido fuerte) se esperard 2000ms hasta
volver a poder detectar otro nuevo sonido. Este valor se puede ajustar.

Los mddulos de sensor de sonido con salida analdgica normalmente tienen un
potenciémetro para ajustar la sensibilidad.
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P13 - TERMOMETRO

Construye tu propio termémetro digital con este sencillo montaje.
temperatura se visualiza cémodamente en la pantalla LCD.
El sensor de temperatura utilizado es una resistencia NTC.

Material necesario:
= 1 xpantalla LCD 2x16 (con médulo de conexién i2c)
= 1 xresistencia NTC 10ka
= 1 xresistencia 10kQ
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
Resistencia NTC = Pin AO
LCD (i2c) = Pin SDA (A4) , Pin SCL (A5)

e e

-
“eeee sewus sevefleee

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

| 2x16 - LIPIDIEE 0x27 - |

LLCD iniciar (12C)

| Establecer [EWEETERS =

Temperatura °C

LCD limpiar

LCD imprimir Columna [[IED Fila [ < »

LCD imprimir Columna [([JEM Fila @@ (&) crear texto con

. grados C |/

FECE 1 =Ml temperatura * | decimales

La

Esperar milisegundos

([ 1000]]
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P14 - TERMOSTATO

Un termostato permite controlar un sistema de calefaccién (o de
refrigeracién) para actuar y conseduir la temperatura deseada en funcién de la
temperatura ambiente.

El termostato de este montaje permite controlar un sistema de calefaccién,
activando la caldera (o cualquier otra fuente de calor como un radiador eléctrico)
para conseguir la temperatura deseada cuando la temperatura ambiente sea
inferior a la temperatura deseada (en el caso de un sistema de refrigeracién seria
al revés).

Material necesario:

= 1 xpantalla LCD 2x16 (con médulo de conexién i2c)
= 1xsensor DHT-11

= 1 xpotenciémetro 10kQ

= 1 xmddulo derelé

= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:

Potenciémetro = Pin AO

Sensor DHT-11 = Pin 2

Relé = Pin 3

LCD (i2c): Pin SDA (A4)/ Pin SCL (A5)
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

{ LCD iniciar (12C) _ E3Ea ADDR

L

Establecer = | Potenciometro % ' Pin EVED

Establecer (EIMEENET =0l = | mapear (@ -/@D 2@ - B

== cllod temperatura - SELIREN Temperatura °C + | % Pin

LCD limpiar
LCD imprimir Columna [[IED Fila EB | (2 creartexto con | € ”
Formatear nimero = [Enccncid [ED decimales

LCD imprimir Columna (KB Fila @ (5] crear texto con | &€ ”» _

Formatear nimero | (UKD decimales
hacer | Relé . i Pin E.stado ON |
sino Relé ¢ Pin Estado

—

Esperar Eﬂ). milisegundos
—

Con el potenciémetro podemos ajustar un valor entre 15y 25° C

Si deseamos cambiar este rango debemos modificar el mapeo al rango deseado.
Por ejemplo si queremos poder ajustar entre 5y 402 C:

Establecer = map

Si quisiéramos realizar un termostato para enfriar (activando un ventilador o aire
acondicionado), el funcionamiento seria inverso:

(&) si

hacer [ Relé ¢ Pin Estado [EED

(.
sino Relé i Pin Estado

—
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P15 - MEDIDOR DE DISTANCIA

Mediante el sensor de ultrasonidos y la pantalla LCD podemos realizar un
dispositivo capaz de medir y visualizar la distancia hasta el objeto mds cercano
mostrando la distancia en cm.

Material necesario:
= 1 xpantalla LCD 2x16 (con médulo de conexién i2c)
= 1 xsensor de ultrasonidos HC-SR04
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
Sensor HC-SR04: Trigger = Pin 2, Echo=Pin 3
LCD (i2c) = Pin SDA (A4) , Pin SCL (A5)

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

tcn iniciar (12C) _ 7553 ADDR

[ LCD limpiar
LCD imprimir Columna [(JE Fila (BB [ ¢ ”»
Establecer = | Distancia (cm) [Trigger] [Echo]

o]S (aistancia - ) > - 10}
hacer | | cD imprimir Columna (KB Fila B (=) crear texto con | GRS |
«rm” |

—

sino [ | cD imprimir Columna (I Fila (KB (| ¢ ETXEE® »

—

Esperar E{i:i]. milisegundos
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P16 - RIEGO AUTOMATICO

Mediante el sensor de humedad detectaremos el nivel de humedad de la
tierra. Si el nivel de humedad es inferior al ajustado mediante un potenciémetro se
activara una electrovalvula (para reqgar) a través de un relé. El sistema comprueba
la humedad una vez por minuto.

Material necesario:
= 1 xsensorde humedad
= 1 x potenciémetro rotativo
= 1 xmdduloderelé
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:

Sensor humedad = Pin Al
Potenciometro = Pin AO
Relé = Pin 3

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

'tReﬂé <c%_ Pin Estado

| Establecer = | Potenciémetro %

Establecer = | Sonda de humedad %

humedad - | < - |1 ajuste de humedad - |
Relé  --v  Pin XS Estado (1K

Esperar m. milisegundos
|Relé <y Pin B3 Estado (SEEB

—

Esperar . milisequndos
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P17 - LAMPARA MULTICOLOR CONTROLADA CON MANDO IR

Esta lampara permitird ajustar el ambiente a cada momento. Con la ayuda de
un mando a distancia IR podremos cambiar el color y la intensidad a nuestro
qusto.

Material necesario:

= 1 xled RGB (cdtodo comin)

= 1xsensorlR

= 1xmandolR

= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
LedR=Pin~3
Led G = Pin ~5
Led B =Pin ~6
Sensor IR =Pin 11

Tecla“l” 16724175

ol - Tecla“2” 16718055
883 Tecla®3” 16743045
068 Tecla*s” 16716015
000
000
Q00

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

ted RGB ot comin PinR Pin G Pin B ([GE Color

-
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Establecer = | Receptorde IR ; Pin EIED

Namero entero sin signo EZ 16724175

hacer | Led RGB ' comin PinR PinG Pin B [GIES Color

-
—
Nimero entero sin signo . (= _.
Led ﬁGB o comin PinR PinG Pin B (@ Color
L :
Namero entero sin signo . .a _.
Led ﬁGB o comin PinR PinG Pin B (@ Color
L :
Nimero entero sin signo . (= _.
Led ﬁGB _.._.*‘« comin PinR PinG Pin B (@ Color
L :

Antes de realizar este montaje es recomendable obtener los codigos para cada
botén del mando a distancia utilizado. Esto se puede realizar facilmente con este
programa para obtener los codigos de cada boton por la consola serie:

Inicializar

P = Y R codes 1.0 B2 'Sarto de linea

Establecer [[I:# = = Receptorde IR

Enviar | (o) creartextocon | & » Salto de linea
Nimero entero sin signo | [[ELERS
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P18 - PIANO CON TECLADO

Un sencillo piano digital para poder tocar y componer nuestras propias
melodias. Cada tecla del keypad reproducira un tono en el zumbador conectado.

Material necesario:

= 1 x zumbador pasivo

= 1xkeypad 3x4

= Placa de prototipos, cables de interconexion

Conexiones:

Keypad: Fila1l=Pin 11, Fila2 =Pin 10, Fila3 =Pin 9, Fila4 =Pin 8
Keypad: Col-1=Pin6, Col-2=Pin 5, Col-3=Pin 4

Zumbador = Pin ~3

Ejemplos de zumbadores pasivo para utilizar en este proyecto.
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

| Keypad

—

Bucle

ETHED

Zumbadar

ETED

hacer | zumbador

Keypad

hacer | zumbador

Keypad

hacer | zumbador

Keypad

Zumbador

o

o ¥
o

Tecla pulsada EE3

Pin E2E8 M:

Tecla pulsada B3

Pin EXB vs HEL)

Tecla pulsada EES

Pin EXB vs W)

Tecla pulsada EE8

Pin EXB Ms HELD

Tecla pulsada EE3

Pin EXB Ms HECH
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Fila-1 EEIED Fila-2 E0ED Fila-3 €3 Fila4 EX3 Col-1 (3K Col-2 Col-3 KD

(=00 Ninguna tecla -

AL 1000

Keypad i

Hze | Tono (Hz) [C ~ |

Keypad ::

Hz | Tono (Hz) D - |

Keypad

Hz | Tono (Hz) [E ~ |

Keypad i

Hz | Tono (Hz) F# 7|



P19 - SENSOR DE APARCAMIENTO

Hoy en dia todos los coches modernos incorporan un sensor de
aparcamiento. Este sensor nos permite detectar los objetos que se encuentran
delante y detrds del vehiculo para evitar colisionar. De una forma sencilla
podemaos crear nuestro propio sensor de aparcamiento.

Material necesario:

= 1 xzumbador

= 1 xsensor de ultrasonidos HC-SR04

= Placa de prototipos, cables de interconexion

Conexiones:
Sensor HC-SRO4:
Trigger =Pin 6
Echo=Pin7

Zumbador = Pin ~3

" Establecer = Distancia (cm) [Trigger] (GIEM [Echo]

hacer '\-Establecer=
sino si m'
hacer &stablecer=
=ino S|
hacer \EstablecerZ 150 |
S0 (20]
hacer '\.Establecer: 300 |
oS (5]
hacer Establecer= 500 |

Zumbador % Pin ERE Ms Hz m'

Esperar ' milisegundos
\_ L
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P20 - CONTROL PAN CON JOYSTICK

El movimiento conocido como pan/tilt (horizontal/vertical) permite controlar
la posicién en dos ejes. Este tipo de controles se utiliza cominmente para mover
camaras de seguridad, detectores de obstaculos, etc.

Existen pequefios mecanismo que implementan la funcién de pan/tilt gracias
a laintegracién de dos servos.

Material necesario:

= 2 X micro-servos + mecanismo pan/tilt

= 1 xmddulo joystick

= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:

Servo pan = Pin ~9
Servo tilt = Pin ~10
Joystick X = Pin AO
Joystick Y = Pin Al




Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
Establecer [ER® = | ED
' Establecer [GHEN = | EDN
fstablec:er retardo velocidad -

leer joystick

Servo “sw. Fin [ERS Grados | GEGES Retardo (ms) [

Eewn‘w‘g, Pin [([JES Grados | [l Retardo(ms) [

Esperar milisegundos
—

5] para

&) s Posicidn del Joys ™ Pin (VES EX3 (25

hacer | Establecer [[EED = O & '0
Fin CIED EXED
hacer | Establecer [ELRS = . m ']'
Posicién del Joys - Pin EXIED (25 ]
hacer | Establecer KD = . it - W-" U1
\‘_. i 1
Pin (XD (K3 X3

hacer | Establecer [IHES = it - 1

-
Establecer m = limitar m entre m ¥
Establecer (KM = | jimitar ('CIEE | entre ('@ | v ('€ED

=
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P21 - CONTROL DE UN LED DESDE PC

Vamos a realizar el control de la iluminacion de un led controlando su
intensidad desde un PC (desde el monitor serie del PC)

La idea es sencilla, recibimos un valor a través del terminal serie entre
Arduino y el PC y cambiamos la intensidad del led al valor recibido (recuerda que
como es un valor para la salida PWM debe ser un valor entre 0 a 255)

Material necesario:

= Ixled

= 1 xresistencia 220Q

= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
Led =Pin~3

Programa ArduinoBlocks:
Inicializar
[ »_ | Iniciar Baudios EENED
== 17 Control de iluminacion 1.0 |- ' Salto de linea
= =17 Envia un valor entre 0 y 255 para regular el led |- 'Sallodelinea

(%) si 5. ¢Datos recibidos?

hacer | Establecer = | s_ Recibir como nimero #} Hasta salto de linea

Establecer INEIERECRE = | jimitar (iRl ente (@ v | &3

Led intensidad (PVWM) - Pin Valor .

s. Enviar | () crear texto con . {1 Intensidad = [ | ® salto de linea
[

—
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Ejemplo de control desde la consola de ArduinoBlocks:

ArduinoBlocks :: Consola serie

Baudrate: | 9600

125 MNew line ~  Enviar

Control de iluminacion 1.0

Envia un valor entre 0 y 255 para regular el led
Intensidad = 125.00

Podemos utilizar otras aplicaciones de consola serie.

7' Simple Terminal E@

Calls  Tools  Help

s ¥
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P22 - CONTROL DE RELES POR BLUETOOTH

La comunicacién inaldmbrica Bluetooth aparecié en los dispositivos méviles
hace varios afios y nos permite de una forma sencilla y rdpida transferir
informacién entre dispositivos a una distancia de hasta 100m.

Existen diferentes médulos para Arduino que nos permiten la utilizacién de
la conexidn Bluetooth, ArduinoBlocks es compatible con el médulo HC-06.

[repasa la utilizacion del mddulo Bluetooth en el apartado 3.3.4)

Para el envio y recepcion de datos utilizaremos una consola serie bluetooth
desde algun dispositivo mévil como un Smartphone o Tablet.

Ejemplo: Aplicacion “BlueTerm” para dispositivos Android

BT ICR

'select a device to connect
Paired Devices

https://play.google.com/store/apps/details?id=es.pymasde.blueterm&hl=es

Material necesario:
= 1 x mddulo Bluetooth HC-06
= 2 xmddulo relé
= Dispositivo mévil con conexién Bluetooth
= Placa de prototipos, cables de interconexién
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Conexiones:

Bluetooth RX = Pin 2, TX = Pin 3
Relé 1 =Pin8

Relé 1 =Pin9

Para el control por Bluetooth vamos a implementar un protocolo de
comunicaciéon muy sencillo donde cada comando es un ndmero que realizara una
funcién:

Comando (ndmero) Funcién
1 Relé 1 = ON
2 Relé 1 = OFF
3 Relé 2 = ON
4 Relé 2 = OFF

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
' 4 Iniciar Rx €2 Tx Baudios
'Relé >y Pin Gl Estado (k8

Relé -y Pin EXB Estado (5K8

|
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* ¢ Datos recibidos?

hacer | Establecer = $  Recibir como namero ) Hasta salto de linea

®) s &2 0
hacer 5 Pin [EJ) Estado [EIED

o] si
hacer ¢ Pin [ Estado

Fin [EIED Estado [ENED

Fin [EJE Estado

Maddulo de relés utilizado en el proyecto:
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P23 - ESTACION METEOROLOGICA BLUETOOTH

En proyectos anteriores hemos visto como obtener la temperatura y la
humedad facilmente con el sensor DHT-11. Con este proyecto vamos a aplicar
esta idea pero pudiendo monitorizar los datos de temperatura y humedad
remotamente, asi podemos tener la central meteorol6gica en un lugar alejado,
como por ejemplo en la terraza de casa, y los datos los podemos visualizar
cémodamente en el interior en un dispositivo mévil con conexidn Bluetooth.

Material necesario:
= 1xsensor DHT-11
= 1 x mddulo Bluetooth HC-06
= 1 xdispositivo mévil con conexién Bluetooth
= Placa de prototipos, cables de interconexion

Conexiones:
Bluetooth RX=Pin2/ TX =Pin 3
Sensor DHT-11 = Pin 7

.II-
seees sesew sses seses sesses sesle seses seels sesse @

El programa es sencillo, cada 30 segundos enviamos a través de la conexién
Bluetooth los datos de temperatura y humedad. En una aplicacién tipo “BlueTerm”
de Android podemos recibir y visualizar los datos en tiempo real.

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

_* Iniciar Rx £25@ Tx EX@ Baudios

* Enviar |I " ArduinoBlocks - Meteo 1.0 [0 Salto de linea

157



V=SSR temperatura + = WBIEREEN Temperatura °C

Establecer = BB EN Humedad % -
3 Enviar [ (5] crear texto con | | & ” Salto de linea

|_I 17 Grados (C) 2

% Enviar [ (] creartexto con | 1% Humedad: |2 Salto de linea

T
(L=
 «ED»

$ Envar [ E— 33 | (¥ Salto de linea

E_sperar | 30000 | - milisegundos

Visualizacion desde la aplicacion BlueTerm en Android:

BlueTerm conectado: HC-06

ArduinoBlocks - Meteo 1.0
Temperatura: 28 Grados (C)

Humedad: 33 %

Seleccione dispositivo
Dispositivos sincronizados

Buscar dispositivos

12 3 456 7 8 90
gwer T Tty uioop
asdf gh jk I A

4 z xcvbnm@a

?1@ s Espafiol . e
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P24 - CONTROL DE LED POR VOZ (ANDROID+BLUETOQOTH)

El terminal Bluetooth es muy Util y facil de utilizar pero en algunas ocasiones
necesitamos crear nuestra propia interfaz de control en el dispositivo. Para crear
aplicaciones facilmente en Android disponemos de la extraordinaria herramienta
Applnventor. Esta plataforma nos permite crear aplicaciones Android de forma
visual y programarla con lenguaje de bloques. Lo Gnico que necesitamos es una
cuenta de Google para poder utilizarla.

El siguiente proyecto utiliza una aplicacién muy sencilla creada en
Applnventor que reconoce la voz y enviarda un comando u otro a través de
Bluetooth para encender o apagar un led.

Comando de voz Comando enviado Accion de Arduino
“encender” 1 Encender el led
“apagar’ 2 Apadgar el led

“parpadear” 3 Parpadea 3 segundos

Material necesario:

= 1xled

= 1 xresistencia 220Q

= 1 x mddulo Bluetooth HC-06

= 1 xdispositivo mévil con sistema Android

= Placa de prototipos, cables de interconexion

Conexiones:
Bluetooth:
RX = Pin 2
TX =Pin3

T - 5
rimm Arduing

Led =Pin~9

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

"3 nicier Rx 8 Tx €5 Baudios

* Nombre ArduinoBlocks Cadigo PIN
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(o] = 3

¢ Datos recibidos?

hacer | Establecer =

(] =i

hacer

(] =i

hacer

(] =i

hacer

repetir

hacer

Esperar

6 | | veces

Led

Led

250

"comando - J1= - 1M 1]

Pin [EES Estado EED

milisegundos

Pin [EES Estado

milisegundos

* Recibir como nimero () Hasta salto de linea

[no se ha marcado /a opcidn “Hasta salto de linea” en la recepcion Bluetooth
porque desde la aplicacion Android no enviamos salto de linea)
Disefio de la interfaz de la aplicacién Android con App/nventor.

M MIT App Inventor 2
s Beta

Proyectos *

Conectar ~

Generar *

Ayuda Mis proyectos.

Gallery  Guia Informar deun problema  Espe

Paleta Visor Componentes
Interfaz de usuario [[Mostrar en el Visor los componentes ocultos. 8 [ Screent
e [Marcar para previsualizar al tamaiio de |a tablet [A) eriquetar
. llimagent
Medios ArduinoBloc &
Etiquetad
Grabad
i Grabador Control por voz [AlEtiquetas
B Cimas %) BLOCKS 2 P bisposiciénHorizontall
7 SelectoDelmagen ARDUINO imegene
M Eseled Delistal
B Reproductor (el médlulo HC-06 dete estar e
Eb{HDEMDHEﬂEr
emparejade con este dispositive)
&) Sonido [AJEtiqueta3
@ GrabadorDeSonidos | ea Conectar | Desconedtar [Algnquetaz
Eblnvaz
0 ReconccimientaDeVoz Comandos de oz Fp—
W TextoAVoz ‘encender’, "apagar’, 'parpadear” i ClienteBluetaotn
7~ 8 -
£ ReproductorDeVideo _ S )
Y TraductorVandex Q

Dibujo y animacion

Sensores
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Cédigo de la aplicacién Android con App/nventor.

WIEGG N SelectorDelistal » WA= RISl
ejecutar poner comao
-

WIELGE SelectorDelistal » WRES IS BT ool

ejecutar | (@] s IETETM ClienteBluetooth1 » MeGNEwED

direccion

entonces poner . como
L.

sino poner = como
S—

e

cuando Cec

ejecutar  llamar [PEIEGTEGLGIIED Desconectar
- S Desconectado

poner
—

cuando _Clic

ejecutar | (a) si

cuando [EESGEINTEGSENFSIIES DespueésDeObtenerTexto
Resuftado :
ejecutar | (@] si ClienteBluetooth1 + [ Conectado * |
entonces  poner . como &) unir
ReconocimientoDeVoz1 * | Resultado * |
= ReconocimientoDeVoz1 - |1 Resultado - || = - (il encender Jg
entonces  llamar [MENIEEIECM YIRS -EnviarTexto

< ReconocimientoDeVoz1 - | Resultado - | = - (i apagar |
=hioh =l =T ET ClienteBluetooth » ESWEIESG]
texto

.

Q9 ReconocimienioDeVoz1 -~ | Resuliado - | = - (il parpadear g
el - ETO BT ClienteBluetooth1 » RENINETRISG]

poner . como
.
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Aplicacion Appinventor funcionando:

ArduinoBlocks - P24

Control por voz
O® BLOCKHS

(el médulo HC-06 debe estar
emparejado con este dispositivo)

GB Conectar  Desconectar

Comandos de voz:
“encender’, "apagar’, "parpadear”

: rC.)))

Habla ahora
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P25 - CONTROL DOMOTICO (ANDROID+BLUETOOQTH)

Con todo lo aprendido en los proyectos anteriores vamos a implementar un
proyecto un poco mas complejo implementando un control domdtico para casa.

La domética es la aplicacién de la automatizacién y la robdtica en el hogar.
La domética debe cumplir funciones de confort, seguridad y ahorro energético.

Cada dia aparecen mas sistemas dométicos pero gracias a Arduino podemos
crearnos nuestros sistemas propios de automatizacién y programar el
funcionamiento de la aplicacién segun nuestras necesidades.

Este proyecto implementa un sistema muy sencillo de automatizacién, pero
nos sirve como una aproximacién para entender cémo funcionan estos sistemas.

El control domético con Arduino y Android incluird:

-Control de dos relés para iluminacién ON/OFF
-Monitorizacién de temperatura desde dispositivo mévil
-Control de una persiana (simulada con un servo)
-Escenas (confort, apagar todo, simular presencia)
-Control desde dispositivo mévil Android via Bluetooth

Material necesario: Conexiones:
= 1 x mddulo Bluetooth HC-06 Bluetooth RX = Pin 2
= 1 xsensorDHT-11 Bluetooth TX = Pin 3
= 1 xservomotor Sensor DHT-11 =Pin 12
= 2 xmédulorelé Relé1l =Pin8
=  Placa de prototipos Relé 2=Pin9
= (ables de interconexién Servo = Pin ~5

163



Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

[ 3 icar Rx €D Tx EX Baudios EIIES
| Establecer (IR = | O

G =i 3 ¢Datos recibidos?

hacer | Establecer = 3 Recibir como nimero [ Hasta salto de linea

\_E’j ecutar comando

Establecer - Tiempo ranscurido (milisegundos) | E58 | (TGTI RS

a - 5000
hacer | Establecer ([P — . Tiempo transcurrido (milisegundos)
3 Enviar | DHT-11 4 Pin 225 | ¥ Salto de linea

L
>) para
Relé ; Pin [EXES Estado ([[XED
| Relé . Pin €3 Estado (kD

Servo . Pin [EES Grados Angulo EJ Retardo (

repetir [  veces

hacer | Relé Pin [EJE# Estado LED

| Rels . Pin 8 Estado [C5aE8

Esperar E) milisegundos
[ Rels . Pin (EE8 Estado (58

Relé ; Pin IEJES Estado ELES

Esperar [ ) milisegundos

Senvo ‘H.. Pin [ER8 Grados | .ntarg aleatorio de m'a ' Retardo (ms)

sperar 1) milisegundos
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hacer | Relé

hacer | Relé
LS
(& l

hacer | Relé

hacer simulacion
e _

(o] s "comando - || = * 1100 }

hacer ablecer [LEIERUEISELERS @ | mapear de | g0

Servo ¥ Pin 58 Grados | (TSI ECriRS | Retardo (ms) | g1

L -

Pin Estado (@58

stado (SRR

Servo s, Pin [EEB Grados | Angulo (i) Retardo (ms) | [EE0)

L -
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Disefio de la interfaz de la aplicacién Android con Appinventor.

g MIT APP'""E"“;’E‘Z Proyectos r  Conectar *  Generar v Ayuda v Mis proyectos  Gallery ~ Gufs  Informar deun problema  Espaf
a
acduinoBlocks P25 pomotice BRI ERER S ]
Paleta Visor Componentes
Interfaz de usuario [FlMostrar en el Visor los componentes ocultos 8 [Jscreent =
@ Eoten N [CIMarcar para previsualizar al tamafio de la tablet [A]Etiquetat
& imagent
¥/ CasillaDeVerificacién 3 Arduinodl
2 [ Eriquetad
SelectorDeFecha < Control domético ﬂEnqumaﬁ
& Imagen @ e@ e M)
AROUTHD BLOCKS i imagen2
[A] Etiqueta 0
(et mbculc HC-06 debe estr & selectorDeListat
E) SelectorDelista ? emparejacio con sste dispositive) Botnpesconectar
= VisorDelista 5 (A etiestado
= ) -
A otesder ., - [H pisposicionverticall ||
[AlEtiqueta7
%3 CampeDeContraseii 0 g
5 CampeDeCentrasefia Luces 8 pisposicisnTabular
Nl Deslizador 2 Luz1-ON  Luz1-OFF Botntuzion
= Desplegable Luz2-ON  Luz2-OFF BbtnLuzior
Bbtnluzzen
CampoDeText Persiana
@] CampoDeTexto Botniizoor
SelectorDeHara L Mover persiana [A]Etiquetas
o M. i 2
Visorieb Temperatura: F e —
(temperatura) Cambiar nombre | Borrar

(ddigo de la aplicacion Android con Applnventor:

WIENLN SelectorDelistal » BENICE BN W)l

DireccionesYNombres ~

cuando [EEESGPEIEEIIRS DespuésDeSeleccion
ejecutar | [a) si IEMEIM ClienteBluet onectar

direccion

—

UENGLE btnDesconectar » F&(&
el T ET ClienteBluetooth] » WS Clecl

M

cutar

cuando Tempo

|ETG BT ClienteBluetooth1 « &) (0]
[ etiTemp = |8 c |ETLETN ClienteBluetooth1 = BEETTar

nimeroDeB
-
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cuando Clic
ejecutar [ (@) si ClienteBluetooth1 + | Conectado ~ |
IEIETN ClienteBluetooth1 » BEGWERSG]

texto

entonces

=

WIENGLN binLuz1off = TS
ejecutar [ (@) si ClienteBluetooth1 + || Conectado * |
[ETWETS ClienteBluetooth1 ~ JEhWERISNG]

entonces

cuando (CQIEEZZNIES Clic
ejecutar | (o] si ClienteBluetooth1 + [ Conectado ~ |
IETGETM ClienteBluetooth1 = MERNETISAG]

texto

entonces

N

cuando [EOEZLTiiE8 Clic
ejecutar | (@) si ClienteBluetooth1 = [ Conectado ~ |
IETGETE ClienteBluetooth1 = MERNETISA0]

texto

entonces

H=

ST binEscenaOf ~ o
ejecutar | (@] si ClienteBluetooth1 ~ |5 Conectado * |
IETWETE ClienteBluetooth1 = BSWNETIEAG]

texto

entonces

L —

=000 btnEscenaComfort « |87
ClienteBluetooth1 = || Conectado * |

ejecutar | (@) si

entonces

IETWETE ClienteBluetooth1 = BSWNETIEAG]

texto

-

ST binEscenaSimulacion + Lo
ejecutar | (@] si ClienteBluetooth1 ~ |5 Conectado * |
IETWETE ClienteBluetooth1 = BELINETIE 0]

texto

entonces

=

ST binPersiana - L
ejecutar | (@) si ClienteBluetooth1 » || Conectado ~ |
IETWETS ClienteBluetooth1 » BEERSAG]

texto

entonces

-
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Aspecto final de /a aplicacion de control y monitorizacion.

ArduinoBlocks - P25

Control domético

©® BLOCKS

(el médulo HC-06 debe estar
emparejado con este dispositivo)

Conectar Desconectar
J

Conectado!
Luces

Luz1-ON  Luz1-OFF

Luz2-ON  Luz2-OFF

Persiana

_ Mover persiana

e —
Temperatura:
28.00

Escenas:

Apagar y bajar persianas
)
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P26 - GPS CON VISUALIZACION LCD

El siguiente proyecto nos permite visualizar la informacién de obtenida
desde el mddulo GPS en una pantalla LCD. Este proyecto nos permitiria por
ejemplo afiadir un indicador de velocidad, altitud, posicién, etc. a nuestra bicicleta
0 motocicleta.

Cada 5s se mostraran unos datos diferentes en la pantalla:

-Pantalla 1: Informacién de latitud y longitud
-Pantalla 2: Velocidad vy altitud
-Pantalla 3: Fecha y hora recibida del satélite GPS

Para un correcto funcionamiento el médulo GPS debe estar preferiblemente
en un espacio a cielo abierto y puede tardar unos minutos en obtener informacién
vdlida.

Material necesario: Conexiones:

= 1 xmddulo GPS GPSRX =Pin2
= 1 xLCD con conexién 12C GPSTX=Pin3
= 1 xArduino UNO LCD =12C

= Placa de prototipos
=  (ables de interconexién

Esquema de conexioén:

* - -
remm  Arduino
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Programa ArduinoBlocks:

Bucle
Ejecutar cada
LCD limpiar
N
hacer

hacer | info1

sino si m m

hacer | info2

sino

hacer | info3

ablecer BEWEIERS =

SN0 | LcD imprimir Columna K@ Fila OEB | « ELGERES)
| -
—

2) para [LEED

LCD imprimir Columna Fila (B (©) creartedocon | €6 ”
Formatear nimero ion decimales

Formatear nimero @ 5 XD decimales
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LCD imprimir Columna ([ Fila (KB (=) creartexto con | ¢ [CE00H »? -
@ Velocidad [OUES

LCD imprimir Columna [ Fila 8 (=) creartexto con | €6 (G0N 22 |

@ Altitud

LCD imprimir Columna (D Fila (KB (&) creartexto con (| ¢ (FEEd
@ Fecha/hora [ENRS

Twp»

@ Fecha/hora [[EZEED
Twp
@ Fecha/hora [ZiOR8

LCD imprimir Columna ([ Fila OB (&) creartexio con T Hora: [0
@ Fecha/hora [(EEED
Twge
@ Fecha/hora [T
Twgr»
@ ZIETNEN Segundo v |

Imagen real del montaje:
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P27 - AVISO POR EXCESO DE VELOCIDAD

El siguiente montaje nos avisard cuando superemos una velocidad indicada.
La velocidad maxima podemos ajustarla cambiando el valor de una variable en el
programa. En caso de superar la velocidad indicada sonard un pitido producido por
un zumbador. El valor de velocidad se obtendrd desde un médulo GPS.

Material necesario: Conexiones:

= 1 x médulo GPS GPS RX =Pin 2

= 1 xZumbador GPSTX=Pin3

= 1 xArduino UNO Zumbador = Pin ~5

= Placa de prototipos y cables

Esquema de conexion:

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

@ GPS iniciar Rx EED Tx EED

=ochle-d limite velocidad + [= .‘Fj]

I Ejecutar cada m- ms

| (o) si . @ ¢ Datos validos?

hacer | (o) si @ OS] Kmvh - B > + I8 limite velocidad + |

hacer Esﬁribir digital Pin "ON - |
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P28 - ALARMA POR ALEJAMIENTO

Mediante el GPS podemos conocer en todo momento la posicidn exacta en la
gue nos encontramos, de igual forma podemos calcular la distancia (en linea recta)
respecto a una posicién preestablecida de forma que sabemos si estamos lejos o
cerca de ese punto.

Este montaje detecta la distancia respecto a un punto prefijado y activard un
aviso sonoro (zumbador) en caso de alejarnos mds de 500m de ese lugar. Este
proyecto puede ser (til por ejemplo para evitar que nifios o personas mayores se
desorienten y se pierdan alejandose de una zona establecida.

origen

distancia ~/ Posicién actual (GPS)

Material necesario: Conexiones:

= 1 x mddulo GPS GPS RX =Pin 2

= 1 xZumbador GPSTX=Pin3

= 1 xArduino UNO Zumbador = Pin ~5

=  Placa de prototipos
= (ables de interconexién

Esquema de conexion:
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

@ GPS iniciar Rx FES

Establecer = W40 415511
=50 == longitud origen ~ = B -3.707401
Establecer — 1 500

Ejecutar cada m'
| (=) si . @ ¢ Datos validos?

hacer | Establecer = @ Distancia entre

Latitud @ Posicion [ELOCRS

Longitud @ AT Longitud |

Latitud latitud ori
2 e ongitud origen - |
distancia + || >+ [} distancia maxima +
\-Escribir digital Pin ON ~ |

Para obtener las coordenadas GPS del punto origen podemos utilizar sitios webs como por
ejemplo: http://www.coordenadas-¢ps.com/ donde indicando una direccién o marcando
sobre el mapa podemos obtener facilmente la latitud y longitud del punto:

Direccion Osny. 3
Champ de Mars, 5 Avenue Anatole France, 7 “Pontoise=—"""
i . Goussainyille- | !
o 1< ! y L Mes
Obtener Coordenadas GPS E - .
Champ de Mars, 5 Avenue Anatole France, 75007 Paris, Francia X |

o
®© ser Latitud: 4885837 | Longitud: 2.234431
213 |

GD (grados decimales)* |
L

48.85837009999999 e o B Wi
{x13] & N
" Neuilly-s ine LS
Longitud v 4 %
‘hoiry i 9 Pari |
2.2944813000000285 g ¢ aris | mm
Boulogne-Billancourt 3
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P29 - REGISTRADOR GPS EN TARJETA SD

Un registrador GPS puede ser de gran utilidad para registrar nuestras rutas y
su posterior procesamiento o visualizacién. Podemos utilizarlo por ejemplo para
grabar nuestras rutas en bicicleta. El archivo generado en formato CSV se puede
abrir facilmente en aplicaciones de hoja de cdlculo para su posterior
procesamiento o con herramientas mds potentes como por ejemplo la aplicacién
web GpsVisualizer o Google Maps.

Para poder visualizar el mapa con el recorrido grabado correctamente en la
web GpsVisualizer (http://www.gpsvisualizer.com/) debemos generar el archivo
CSV con un formato especifico seglin nos indican en su sitio web:

type, latitude, longitude,alt

T,45.9874167,-76.8752333,79.8
T,45.9860000,-76.8737833,111.4
IT,45.9850500,-76.8724833,107.59
T,45.9844000,-76.8716333,120.0
T,45.9839500,-76.8710000,117.5

Material necesario: Conexiones:
= 1 x mddulo GPS GPS RX =Pin 2
= 1 x mddulo tarjeta SD GPSTX=Pin3
= 1 xArduino UNO SD =SPI

= Placa de prototipos
= (ables de interconexién

Esquema de conexion:




Programa ArduinoBlocks:

Si el archivo “gps.csv” no existe en la tareta inicializa la primera linea con el texto
‘type latitude,longitude,alt”. Cada 55 si tenemos datos vdlidos desde el GPS se registra una nueva
linea con la informacion de posicion y altitud.

Inicialzar

@ GPS iniciar Rx EXD ™ EXED

) Iniciar (SPI) Pin CS EXEB

Existe elarchivo? m

L gps.csv |  type latitude, longitude,att Salto de linea

s»p Imprimir ¢ GLECETE Y () crear texto con | 6 @H)»

Formatear nimero
F ormatear nimero @ W Longitud + | decimales

@ Altitud

Una vez finalizado el registro de datos podemos copiar el archivo gps.csv de
la tarjeta de memoria a un PC y con la ayuda de la web GpsVisualizer obtendremos
la ruta dibujada sobre el mapa:

Get started now!
Upload a GPS file: gps.cev

Choose an output format: Google Maps -

o
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Imagen del montaje real con mdédulo GPS y tarjeta micro SD

Versién “empaquetada” y conectada a un power-bank USB como fuente de
alimentacién para poder transportarlo facilmente.
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P30 - REGISTRO DE TEMPERATURA/HUMEDAD EN SD

Controlar la temperatura y humedad de un lugar puede ser muy Util para
comprobar si nuestro sistema de calefaccién o refrigeracién funciona bien.
Normalmente no podemos estar visualizando los valores de temperatura vy
humedad en todo momento por lo que puede ser una gran idea registrar estos
valores en un archivo para poder posteriormente visualizar los datos.

Material necesario: Conexiones:
= 1 xsensorDHT11 SD = SPI
= 1 xmddulo tarjeta SD DHT11 =Pin2

= 1 xArduino UNO
= Placa de prototipos
=  (ables de interconexién

Esquema de conexidn:

= O®UNO

gxmm Arduino”
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

-

Bucle

SD Iniciar (SP) Pin CS CIE8

'Ejecu‘rarcada ms

= Imprimir [ ¢ [T 2 (@) creartexto con " DHT1 «%  PinEED |8 Salto

S»

' DHF-1

El archivo generado en la memora SD se llama “log.csv”.

Un ejemplo de los datos almacenados visualizados en un editor de texto
plano y procesado en una aplicacién de hoja de cdlculo:

Editor de texto: Importacion a LibreOffice Calc o Excel y creacion de gréficas con los valores:
24.00;35._00 A e | ¢ | o | £ | fF | 6 | w ] 1
2h.08;37.680 1 24 35

25.0808;38._060 2| 24 37

25.08;37.060 I3 » 38 70

26.068;39.00 4 5 37 » -
27.80;43.80 5 % £ /
28.068;44.00 i 27 a3 50

28.00;43.08 2 » A

28.008;45.008 g 28 43 0T~ R
27.08;46.00 9 28 45 w0 eres
25.00;48.00 1 2 % — ~—_ __—
23.00;46.600 L] = 42 20 —

22.08;44 .68 £ 3 46

21.0808;45.00 = z aa ©

26.09;41.88 " - P —
19.88;408.08 B 19 20 1 3 5 7 9 11 13 15 17 19 21 23 15
18._00;40.00 = 1 0

18.08;41.080 =T 15 a

18._00;44.00 5| 1 w

20.08;46.00 Sl 2 o

21.08;46.00 -

Mddulo de tarjeta micro SD [conexion SPI) utilizado en el proyecto:
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P31 - CONTROL DE SERVO CON ACELEROMETRO

Este proyecto permite controlar un servo a partir de los movimientos
detectados por un acelerémetro. Por ejemplo el acelerémetro podria estar fijado al
dedo de una persona y con sus movimientos controlar el movimiento de un dedo
robético movido por un servo.

Material necesario: Conexiones:
= 1 x Mdbdulo acelerémetro ADXL335 Servo = Pin ~3
= 1 x Servomotor ADXL335 =A0,A1,A2

= 1 xArduino UNO
=  Placa de prototipos
= (ables de interconexién

Esquema de conexidn:

Programa ArduinoBlocks:

| Establecer [RIIEM = | Acelerémetro (ADXL335) .
e,
‘i—

Servo ™ Pin [EXD Grados KD Retardo (ms) | G|

Video del proyecto funcionando.
https://youtu.be/aeScceN1D7w

180



P32 - SENSOR DE CAIDAS CON AVISO A EMERGENCIAS
(VIA BLUETOOTH + APP ANDROID)

Cuando se produce un impacto, se produce una desaceleracién fuerte al para
bruscamente un cuerpo. Esta desaceleracién o “frenazo brusco” lo podemos
detectar con un acelerémetro.

Siguiendo esta teoria vamos a realizar un proyecto en el que ante una caida
se envie una sefal via Bluetooth a una aplicacién mévil Android que
automdticamente llamara a un teléfono de emergencias.

Material necesario: Conexiones:
= 1 xMédulo acelerémetro ADXL335 Bluetooth RX = Pin 2
= 1 x Mddulo Bluetooth HC-06 Bluetooth TX = Pin 3
= 1 xArduino UNO ADXL335 = A0,A1,A2

= Placa de prototipos
= (ables de interconexion

Esquema de conexion:

- —
rxwm Arduing

Programa ArduinoBlocks:

El programa comprueba continuamente la aceleracion en el eje Z, en caso de
detectar un valor menor que -2 (una desaceleracion fuerte) envia el valor 112 a
traves de la conexion Bluetooth.
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Inicializar

3 Iniciar Rx Tx Baudios

% Nombre ArduinoBlocks Cédigo PIN
S~

frcuino Blocks:

722 Detector 60

Compenentes no viskies

L o
BluetocthClent] PhoneCal] Ry

cuando Clic

& T scen
image1
Aluabe
eutton)
AlLaben
U suetoosciest)

Cambiar nombrecrar

wharch_2 webgng
Sabe achve.

llamar Conectar

yoniblesParaRecibir Gl | (D)

llamar i rNlimero1Byte
llamar LlamarPorTeléfono
| —
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P33 - MQTT (I0T): CONTROL DE LED RGB

Como ya hemos visto un led RGB nos permite obtener multitud de tonos de
luz de diferentes colores simplemente combinando los valores de rojo, verde y azul
de los que se compone. Este proyecto nos va a permitir controlar un led RGB
desde el mévil y ademas via internet, es decir, desde cualquier lugar del mundo
con conexién a internet podremos ajustar nuestro led al color e intensidad

deseado.

Para ello utilizaremos una Shield Ethernet que debemos conectar a internet

mediante un router.

Material necesario: Conexiones:

= 1xLedRGB (cdtodo comun) RGBR = Pin ~3
= 1 x Arduino Ethernet Shield RGB G = Pin ~5
= 1 xArduino UNO RGB B = Pin ~6

= Placa de prototipos y cables

Esquema de conexién:

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
Establecer (I8 = [
Establecer IFIED = . (0]
Establecer (CED = .m
B e (EthemetShield)
(A8 00:11:22:33:44:55
Broker
Puerto
Cliente Id
Usuario @
Clave @

ibil >
@ Suscribir Tema | ¢ (D » | > D

- S |
@ Suscribir Tema [ ¢ GER) > | >

& Suscribir Tema | ¢« [ | > CED
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| Escribir analégica (PWM) Pin Valor m'

Escribir analogica (FWM) Pin Valor m'

Escribir analégica (PWM) Pin [EIES Valor m'

Para el control utilizaremos una aplicacién como MQTT Dashboard (Android)
o similar.

Configuracion de la conexion Creacion de /as barras de desplazamiento asociadas a cada tema

con el broker MQTT AB/p32/r”, "AB/p32/¢", "AB/p32/b”

Type: SeekBar Connected to iot.e g
lent ID Friendly name SUBSCRIBE PUBLISH
ArduinoBlocks P32 Led RGB Rojol
= Rojo 124
iot.eclipse.org AB/p32/r —_—e
QoS Retained — Verde 186
1883 L
Username =l o ——
‘ 0 = Azul 95
Password fe
255 —*

ss. O

Key store file
Select .BKS file... clear

Key store password

IMPORTANTE: En este proyecto hemos utilizado un broker MQTT pdblico y
gratuito con fines experimentales, cualguier cliente gque conecte a este broker y
utilice los mismos temas (topics] podrd controlar o monitorizar nuestro proyecto.
En un proyecto real debemos configurar nuestro propio broker MQTT seguro o
utilizar uno pdblico con seguridad (ver apdo. MQATT en el capitulo 3.3.13)
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P34.-MQTT (I0T): ESTACION METEOROLOGICA

Gracias al protocolo MQTT vamos a implementar una sencilla estacién
meteorolégica cuyos datos serdn publicados por internet y visualizados con una
aplicacién cliente MQTT en un dispositivo mévil desde cualquier parte del mundo.

Los datos son actualizados cada 30s.

Material necesario:

= 1 x Arduino Ethernet Shield
= 1 xArduino UNO

= 1xDHT-11

= 1xLDR

= 1 xSensordelluvia

= Placa de prototipos y cables

Esquema de conexién:

Conexiones:

DHT-11 =Pin 2

LDR = Pin AO

Sensor lluvia = Pin Al

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
& Iniciar (EthernetShield)

VR 00:11:22:33:44.55
Sl a=d joteclipse.org

Puerto
Cliente 1d
Usuario [

Clave
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Ejecutar cada 30000 jf L5
& Publicar Tema : 119 AB/P34ftemperatura EEAR' 11T S v 1 B8 bl Temperatura °C

& Publicar Tema {' {1 AB/P34mumedad EEDE TR T R EN Humedad % -

> . = = :
& Publicar Tema |’ ¢ M4 Valor  Nivel de luz % (LDR) & Pin
e | -

L

& Publicar Tema { e LEIGEENOTEY 22 Valor Aguaflluvia %
(e

Ejemplo de monitorizacién desde aplicacién MQTT Dash (Android):

MQTT Dash MQTT Dash

Name
Nar

temperatura

s in JSON fc
cumentation

[[] Enable publishing

D Enable
Min 0.0 Max Prefix

ArduinoBlocks P34

https://play.google.com/store/apps/details?id=net.rou
tix.mgttdash&hl=es
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P35.-MQTT (I0T): CONTROL DOMOTICO

En proyectos anteriores hemos realizado sencillas simulaciones de una
instalacién domética controlada por Bluetooth. En este proyecto implementamos
una funcionalidad similar con la ventaja del protocolo MQTT via internet y del

sencillo y cémodo control desde un terminal mévil.

Vamos a controlar dos puntos de luz accionados por relé y la posicién de una

persiana simulada con un servo.

Por otro lado detectaremos la presencia con un sensor PIR y el nivel de luz

ambiente con una LDR.

Material necesario:

= 2 xMdédulorelé

= 1 x Arduino Ethernet Shield
= 1 xArduino UNO

= 1 xMdédulo LDR

= 1 xSensorPIR

= 1xServo

= Placa de prototipos y cables

Esquema de conexién:

Conexiones:
Servo = Pin 3

Relé 1 =Pin 8
Relé 2=Pin9
Sensor PIR = Pin 7
LDR = Pin AO

& % crnenner




Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
Establecer [FAIES = | [0
lecer - @

& Iniciar [jEthemetE.hield}

MAC
Broker
Puerto

Cliente Id [EEREEY
Usuario @

1 ABIP3suz |
1 ABIP3SIZ2 |

Suscribir Tema | ¢ [EEEOEEGEY 2| =

para
@ Publicar Tema | ¢ [X=IEEENICECUEY 2* | Valor | Detector de movimiento (PIR)

@ Publicar Tema | &6 [EEEEETY 2 Valor | Nivel de luz %

sino Relé

sino Relé Pin [ERRP Estado PR
L .
lecer CEEEUERS = jimitar entre ('@ v

ervo . Pin EED Grados Retardo

L
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Ejemplo de control y monitorizacién desde aplicacién MQTT Dashboard (Android):

X Publication

Type: SeekBar

CREATE

MQTT Dashboard *

Connected to iot.eclipse.org

Friendly name

persiana

AB/P35/persiana

QoS Retained

o -~ O

Publication
Type: Switch

Friendly name

luz 1

O vad 79%m 1812

CREATE

AB/P35/luz1

QoS Retained
0 = D

Text (On)

On

Text (Off)
Off

Publish value (On)

1

Publish value (Off)

0

SUBSCRIBE

nivel de luz ambiente

= presencia detectada

MQTT Dashboard

Connected to iot.eclipse.org

PUBLISH

37%

3 seconds

1

42 seconds

SUBSCRIBE PUBLISH
= luz1 1
off ® o
= luz2 n/a
off ] on
= persiana 128
Py
®

https://play.google.com/store/apps/details?id=com.thn.
iotmgttdashboard&hl=es
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P36.-ROBOT CON SERVOS - CONTROL BLUETOOTH

Vamos a realizar un pequefio vehiculo que utiliza dos servos de rotacién
continua para el movimiento y un médulo Bluetooth HC-06 para comunicarse con
una aplicacién mévil y ser controlado de forma sencilla.

Material necesario: Conexiones:

= 1 xArduino UNO Servo 1 =Pin5
= 1 xSensorshield Servo 2=Pin6
= 1 x Médulo Bluetooth HC-06 HC-06 Rx=2

= 2 xServo rotacién continua HC-06 Tx=3

= 1 xBateria 9v 1000mAh

= 1 xCables

Esquema de conexién:

l v seeee seewe ..ll. EEEE ---l! e
vesee seswew sBeve sesees seesee seeew seele wewes seew veew

Plataforma utilizada y montaje final:
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Para el control se ha utilizado la aplicacién gratuita “Bluetooth RC Controller”
(Android):

https://play.google.com/store/apps/details?id=braulio.calle.bluetoothRCcontroller

@“H\M/Aﬂ

B ur lr/.ég

La aplicacién enviard unos cddigos a través de la conexién para cada accién:

Avanzar F (ASCII: 70)
Retroceder B (ASCIl: 66)
lzquierda L (ASCII: 76)
Derecha R (ASCII: 82)
Avanzar derecha G (ASCIl: 71)
Avanzar izquierda I (ASCII: 73)
Parar S (ASCII: 83)

Control de los servos de rotacién continua:

90° parado
0? diraenun sentido a maxima velocidad
180° gira en sentido contrario a maxima velocidad
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Programa ArduinoBlocks:

4 Iniciar Rx X3 Tx EEB Baudios EZTIER ol s # <Datos recibidos?

‘{. Mombre = & ” 19 1234 B2 : Establecer = _k Recibir byte

| parar

Angulo 575 Retardo (ms)

Angulo {15 | Retardo {ms)

Anguio [[I[iJ) = Retardo (ms) Senvo e, Pin (8 Grados | Anguio (i@ Reetardo (ms) | ()

/ngulo [l Refardo (ms} Seno . Fin (G Grados  jnguio (I Retardo {ms)

L%

+) para [T

Senvo W Fin (G Grados  Anguio (@ Retardo (ms) (D) Seno & Pin (S0 Grados | Anguio ET@ Retardo (ms) | (@

Seno = Fin (Gl Grados ~ Angulo L[l Retardo (ms) 1) Senvo . Pin (G Grados | Angulo Bl Retardo (ms) | [2)
0 p | svsnzarderecna CIRBN.- -] svanzar izquierda

Senvo . Fin (0 Grados  Anguio [ Retardo (ms) Senvo . Pin (0 Grados  Anguio G Retardo (ms)

Seno "W Fin G Grados = Angulo [ Retardo (ms) ) Seno . Pin (Gl Grados = Angulo @ Retardo (ms) | (@)

| _ L
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P37.-ROBOT CON MOTORES DC - CONTROL BLUETOOTH

Los robots mdviles con motores DC son los mds habituales, el proyecto
anterior con servos de rotacién continua es muy sencillo pero es mas habitual y
fdcil de conseguir robots con motores de corriente continua.

Para controlar este tipo de motores como se ha descrito anteriormente
necesitamos un driver o controlador de puente en H que nos permite controlar la
direccién de giro y la velocidad.

De igual forma que en el proyecto anterior se utiliza un modulo HC-06 para
control via Bluetooth a través de la aplicacién “Bluetooth RC Controller” (Android).

Material necesario: Conexiones:
= 1 xArduino UNO Puente-H EN1 =Pin9
= 1 xMdédulo puenteenH Puente-H M1 = Pines 4,5
= 1 x Mddulo Bluetooth HC-06 Puente-H EN2 = Pin 10
= 1xCables Puente-H M2 = Pines 6,7
= 2 x Motores DC + ruedas Bluetooth RX = Pin 2
= 1 x Estructura vehiculo Bluetooth TX = Pin 3

Esquema de conexién:

L29&N
H-Bridge
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

f Iniciar Rx X3 Tx [EE) Baudios

4 Nombre | ¢ CEEET» T gEEy e

bir digital Pin EE3 [EE3
anald
r digital Pin [GE) 3
¢ Datos recibidos? bir digital Pin [OFF v

para

Escribir analdgica (PWM) Pin [EES Valor | ESS)
gital Fin EX3

==

bir analdgis
bir digital Pin [CE3 =YK}
bir digital Pin ' OFF |
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Escribir analdgica (PYWM) Pin [EEJ Valor
Escribir digital Pin EX3 [YE

Escribir digital Pin B} [EE

Escribir analdgica (PWM) Pin [ Valor | EES)

Escribir digital Pin ICE [iE3
fsc:ri bir digital Pin [ OM v ]

para
Escribir analdgica (PWM) Pin [EEJ Valor | [

Escribir digital Pin EE I[YE
Escribir analdgica (PWM) Pin [EFE) Valor | [ETT)
Escribir digital Pin X3 [ELES

Esn:it-irl gital Pin

»tcl avanzar izquierda
Escribir analdgica (PWM) Pin [EEJ Valor | [EDDT)
| Escribir digital Pin E5) k)
| Escribir digital Pin FE) LK)
Escribir analdgica (PWM) Pin [§LE) Valor 255
| Escribir digital Pin (X3 GLED
ESC:ribirdigitﬂl Pin BK1 D

Ejemplo de estructuras para robots de 2 ruedas:
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P38.-ROBOT CON MOTORES DC - EVITA OBSTACULOS

Un robot evita obstdculos es un tipo de robot auténomo que
automaticamente detecta obstdculos delante de él y los intenta esquivar. El robot
se mueve continuamente girando al detectar un obstdculo.

Para la deteccién de obstaculos se utiliza un sensor HC-SR04. Al detector un
obstaculo el robot gira de forma aleatoria a la izquierda o a la derecha para
cambiar de direccién.

El control de los motores DC se realizard con un modulo de puente en H
como en los proyectos anteriores.

Material necesario: Conexiones:
= 1 xArduino UNO Puente-H EN1 =Pin 9
= 1 xMddulo puenteenH Puente-H M1 = Pines 2,3
= 1 xMédulo HC-SR04 Puente-H EN2 = Pin 10
= 1xCables Puente-H M2 = Pines 4,5
= 2 xMotores DC + ruedas HC-SRO4 Trigger = Pin 6
= 1 x Estructura vehiculo HC-SR04 Echo = Pin 7

Esquema de conexién:

L298N
H-Bridge
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
Establecer =
Establecer KENLIELICNE = | EED

Establecer EELLRS =

Establecer [GIEEE00RE = | [

Esperar |l ||' milisegundos
-

[Trigger] (3 [Echo] EES

Establecer [GEENFEIE = = Distancia (cm) d
.HI E

Establecer = | entero aleatorio de

[ direccion ~ J[ < -~ Ji5]

hacer irér izquierda
9 q

sino | girar derecha
(=

Esperar [[[]} milisegundos
L=

sino avanzar
| -
(-

Escribir analgica (PWM) Pin [EIE Valor | EELERECED .
' Escribir digital Pin E58 250

Escribir digital Pin EIEB [LED

Escribir analogica (PWM) Fin [§LIES Valor | FELERELED
' Escribir digital Pin €38 (CIED
fstﬁbir digital Pin EXEB idE0

o) para [EED

Escribir analdgica (PWM) Pin EJE Valor [ [1)
| Escribir digital Pin EIE) IEEE0
| Escribir digital Pin EXED
Escribir analdgica (PWM) Pin [{LIE8 Valor | [)
| Escribir digital Pin Z350 5550
| Escribir digital Pin E3E8
fsperar (500 ] ' milisegundos
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Escribir analégica (PWM) Pin [EJE Valor
Escribir digital Pin | ON ~ |

Escribir digital Pin EIED

Escribir analagica (PWM) Pin [ELES Valor

Escribir digital Pin 350 Y59

Escribir digital Pin (EEB

Esperar | milisegundos
—

) para
Escribir analogica (PWM) Pin EX Valor | FELRERERIE
| Escribir digital Pin P8 (U358 '
' Escribir digital Pin "ON « |
Escribir analogica (PYWM) Pin [E[ES Valor
" Escribir digital Pin 2358 (550 '
| Escribir digital Pin X8 [ED
Lem Nempo giro + |

Ejemplo de robot evita obstaculos:
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P39.-ROBOT CON MOTORES DC - SIGUE LINEAS

Un robot sigue lineas consiste en un robot motorizado que seguird el
recorrido marcado por una linea negra sobre una superficie blanca.

El seguimiento de la linea se realiza gracias a unos sensor IR que detectan si
la superficie sobre la que estan es blanca o negra (por la reflexidn de la luz IR).

‘e

AVANZAR GIRAR GIRAR
IZQUIERDA DERECHA

El tiempo de giro y la velocidad se debe ajustar en funcién de los motores
utilizados, la distancia entre los sensores, el ancho de la lineas, etc.

Ejemplo de circuito para robot sigue lineas:
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Material necesario:

1 x Arduino UNO

1 x Médulo puente en H
2 x Sensor IR

1 x Cables

2 x Motores DC + ruedas
1 x Estructura vehiculo

Esquema de conexién:

Conexiones:

Puente-H EN1 =Pin 9
Puente-H M1 = Pines 2,3
Puente-H EN2 = Pin 10
Puente-H M2 = Pines 4,5
Sensor IR I1zq. =Pin 6
Sensor IR der. = Pin 7

TX . . =
gxmm Arduino
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

Establecer =N 150 |

khEarar

==2l0Se S negro en izquierda v = no Leer digital Pin
Establecer = no Leer digital Pin [EJED
o -

hacer dirar iZquierda

5ino si egro en derecha ~

hacer irar derecha
I

sino dva nzar
—

&) para EERED
Escribir analdgica (PWM) Pin EIED Valor | FERERELE
Escribir analogica (PWM) Pin EJED Valor | (ERERELE
Escribir digital Pin
Escribir digital Pin | Escribir digital Pin (258
Escribir digital Pin | ON ~ |
Escribir analégica (PWM) Pin [{[UE8 Valor | [)

Escribir digital Pin E38 ELNED
fscrlblr digital Pin

velocidad

para

Escribir analogica (PVWM) Pin EJEB Valor | 1)

Escribir digital Pin
| Escribir digital Pin "ON ~ |

Escribir analdgica (PWM) Pin E[ED Valor | FERNEEES
| Escribir digital Pin (5B (LD
Escr\blr digital Pin

Escribir analégica (PWM) Pin EJE Valor | (1))

= digital Pin 58
Escribir digital Pin

Escribir analogica (PVWM) Pin (S Valor | [)
Escribir digital Pin (EXE8
Escribir digital Pin

LEsperar E1) | milisegundos
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P40.-BRAZ0O ROBOTICO CONTROLADO DESDE PC (CONSOLA)

Un brazo robdtico consiste en una serie de articulaciones mecanicas
accionadas por motores que controlan el movimiento. Para la realizacién del
proyecto se han utilizado 4 servos para el control de los movimientos de las
articulaciones y 1 servo en el extremo del brazo para mover una pinza que abre y
cierra cone el objetivo de poder coger y soltar objetos.

Material necesario: Conexiones:
= 1 xArduino UNO Servo-1 =Pin5
= 1 xSensorshield Servo-2 =Pin6
= 5xServos Servo-3=Pin9
= 1xCables Servo-4 = Pin 10

Servo-Pinza= Pin 11

Esquema de conexiones:

El brazo robético para probar este proyecto ha sido impreso en 3D. El modelo
puedes encontrarlo compartido en el enlace:

https.//www.thingiverse.com/thing:65081
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Programa ArduinoBlocks:
Inicializar
| »_ Iniciar Baudios EEDIE

. Esta

¢Datos recibidos?

Establecer [E350) = »_ Recibir como nimero ) Hasta salto de linea

2| Si
hacer | Establecer [[NEERS = "rx * M- " M 200 |

>. Enviar (' (o) creartextocon | {1 motor = | |® Sato delinea

hacer

hacer
hacer
|

hacer

hacer

cerrar pinza
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para [ o] para
> Enviar| (=] creartexto con | ¢ EIE) Salto de linea =D ArduinoBlocks PAQ - Brazo robotico [ 1 R CEE T
s1 )

« s » Enviar | ¢ emm—m—my,r.rFT Cpu—nm,g 33 | Salto de linea

= EEEEY 0. 180 > mover servo seleccionado a la posicion FAA v FEENT
«EER

SLUE 201 > seleccionar servo 1 EE /BTG EN T RS
=00 202 = seleccionar sevo 2 o | /sl
= 1203 -> seleccionar servo 3 | | Salto de linea
S0 204 > seleccionar servo 4 LA L0
Enviar | ¢ 9§ Salto de linea

Enviar | ¢ » [ Salto de linea

= UEEY 400 > reset B2 Salto de linea

Erviar | & (—) @ Salto de linea

3) () para 3) (1) para
[ Establecer Se ™. Pin(@E) Grados | (B  Retardo (1
Establecer :

| Establecer EEIM = . Pin (58 Grados Retardo (r
Establecer EZIED =

| actualizar posici Se ™. Pin|EED Grados Retardo (r
repetir veces .

hacer | abrir pinza ™. Pin LD Grados Retardo (
cerrar pinza
|

Angulo ﬂﬂ] Retardo (ms)

sElEN cerrar pinza
Seno & Pin (I Grados $SARGUIGNLR Retardo (ms)

—

El control se realizard desde la consola serie desde un PC. Se puede utilizar
directamente la consola de ArduinoBlocks.

Baudrate: | 9600 | el el nectar

301 ~| Enviar

s1=0.00, s2=90.00, 53 =90.00, 54 = 90.00
ArduinoBlocks P40 - Brazo robofico

——— Comandos.
0,180 -> mover servo seleccionado a la posicion
201 -> seleccionar servo 1

202 -> seleccionar servo 2

203 -> seleccionar servo 3

204 -> seleccionar servo 4

301 -» abrir pinza

302 -> cerrar pinza

400 -> reset
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ANEXO I: Blogues incompatibles con bloqueos de tiempo.

Los siguientes bloques deben realizar tareas periddicas en segundo plano y por lo
tanto debemos evitar situaciones en nuestro programa donde se bloquee la
gjecucién. Si un bloque o blogues consumen mucho tiempo de ejecucién del
procesador no dejaran realizar estas tareas en segundo plano y por lo tanto el
funcionamiento no serd correcto.

Los blogues GPS necesitan leer periédicamente los datos desde el
médulo para obtener la informacién actualizada. Si utilizamos blogueos
en nuestro programa los datos GPS no serdn vdlidos.

Los blogues MQTT gestionan la comunicacién a través de la red Ethernet
& (TCP/1P) de forma continua en segundo plano, si bloqueamos la ejecucién
del programa no se realizard correctamente la comunicacién.

Por lo tanto en estos casos es recomendable seguir siempre un método de
programacion por tareas utilizando bloques del tipo “gjecutar cada” (ver apdo.
3.3.2)

Ejemplo: Parpadeo de led cada 5s con bloqueo y sin bloqueo
Utilizando blogueo de tiempo. Solucion sin blogueos:

Inicializar

blecer = Off -

Escribir digital Pin ON |
Esperar Eﬂm- milisegundos

Escribir digital Pin
Esperar m- milisegundos

‘ Ejecutar cada E‘ﬂm ms

tscribirdigta Pin .

Establecer (ESEEIRN = |, no

Ejemplo: Comprobar pulsacién de un botén en el pin 5

Utilizando bloqueo de tiempo. Solucidn sin blogueos:
EL.JE\E‘
‘ ); — » Salto de linea Lﬁ' si | Leer digital Pin (EIED

hacer 5 = -
. f® =~ | " Boton pulsado! |- Salto de linea
repetir (=1 c@ | no | Leer digital Pin L

hacer Esperar [ED | milisegundos

»_ Enviar [ < ”» Salto de linea
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ANEXO II: Arduino UNO R3 pinout
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http.//www.pighixxx.com/test/pinouts/boards/uno.pdf
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ANOTACIONES
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La plataforma ArduinoBlocks nos permite iniciarnos en el mundo de la electrénica y robética de
una forma sencilla, répida e intuitiva. Es la herramienta perfecta para que nifios, jévenes y no
tan jévenes se inicien en el fascinante mundo Arduino.

Empieza a crear proyectos reales desde el primer momento sin escribir ni una linea de cédigo,
comparte tus proyectos con la comunidad y ten todo tu trabajo siempre a salvo y accesible en

la nube.

iDeja volar tu imaginacién y Gnete al movimiento maker de la mano de ArduinoBlocks!

La 22 Edicidn incluye:

- Introduccién a la plataforma ArduinoBlocks

- Referencia a los blogues de uso general

- Referencia a los bloques de Arduino: entrada/salida, tiempo, serie, bluetooth, sensores, actuadores,
lcd, eeprom, servos, motores, keypad, reloj rtc, gps, tarjeta sd, loT mqtt

- 40 Proyectos resueltos:

- Secuencias de luces

- Simulacién amanecer/anochecer
- Ldmpara con regulacién manual

- Semaforo

- Timbre

- Control inteligente de iluminacién

- Encendido automatico por movimiento

- Contador manual

- Cronémetro

- Fotémetro

- lluminacién crepuscular

- Encendido y apagado con palmada
- Termémetro

- Termostato

- Medidor de distancia

- Riego automatico

- Ldmpara multicolor con control IR
- Piano con teclado

- Sensor de aparcamiento

- Control pan/tilt con joystick

- Control de un led desde PC

- Control de relés por Bluetooth

- Estacién meteoroldgica

- Control de led por voz

- Control domético

- Visualizacién GPS en LCD

- Aviso por exceso de velocidad

- Alarma por alejamiento

- Registrador GPS en tarjeta SD

- Registro de temperatura y humedad en tarjeta SD
- Control de servo con acelerémetro

- Sensor de caida con aviso a emergencias Bluetooth
-MQTT (loT): Control de led RGB

- MQTT (loT): Estacién meteorolégica

- MQTT (loT): Control domético

- Robot con servos controlador por Bluetooth

- Robot con motores DC - Control Bluetooth

- Robot con motores DC - Evita obstdculos

- Robot con motores DC - Sigue lineas

- Brazo robético con servos - Control PC

Juanjo Lépez
info@arduinoblocks.com



