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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 inspiracion 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:

P01 - Secuenciador de luces

P02 - Simulacién amanecer y anochecer
P03 - Lampara con regulacion manual

P04 - Semaforo

P05 - Timbre

P06 - Control inteligente de iluminacion

P07 - Encendido automatico por movimiento
P08 - Contador manual

P09 - Crondmetro

P10 - Fotometro

P11 - lluminacion crepuscular

P12 - Encendido y apagado con palmada
P13 - Termometro

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 panftilt con joystick

P21 - Control de un led desde PC (consola)
P22 - Control de relés por Bluetooth

P23 - Estacion meteorologica Bluetooth
P24 - Control de led por voz (Android+Bluetooth)
P25 - Control domético (Android+Bluetooth)


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

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 acelerometro

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

P34 - MQTT (loT): Estacion meteoroldgica

P35 - MQTT (loT): Control domatico

P36 - Robot con servos controlador por Bluetooth

P37 - Robot con motores DC - Bluetooth

P38 - Robot con motores DC — Evita obstaculos

P39 - Robot con motores DC — Sigue lineas

P40 - Brazo robético con servos — Control PC (consola)



P01 - 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 arbol 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 interconexion.
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Eé%# Conexiones:
R coedeeea.d, R e SRR —Led1 = Pin 2
Led2= Pin3
Led 3= Pin4
Led4 = Pin5
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Programa ArduinoBlocks:

Secuencia 1:
Secuencia 2:

Escribir digital Pin
| Escribir digital Pin ; ribir digital Pin P58 (LD
| Escribir digital Pin 4+ B ON ribir digital Pin (OFF -
| Eacnblr d|g|ta| Pin EED EE scribir digital Pin €33 GIED
Ewperar mmu.egundo:. =:rr|n|rd|u|1=1IF'|r| Em
| Escribir digital Pin Esperar @[ milisegundos
| Escribir digital Pin OFF - | Escribir digital Pi + W OH
E=cribw il Pin "ON - | o .9_ . (3 + MOFF +] _ cribir digital Pin [OFF ~ |
| — Escribir digital Pin [EXED ir digital Pin [ON - |
Escribir digital Pin 38 i B e i O I i =
| scribir digital Pin EES ELEES E=cribir digital Pin EE8 5
Escribir digital Pin E=p = - sndiins s

- Esperar m' milisegundos Escribir digital Pin [ ON = |
Esperar ) milisegundos o : - =t

| Escribir digital Pin 58 RS
| Escribir digital Pin €18
| Escribir digital Pin €58
| Escribir digital Pin

Esperar @i} milisequndos

| Escribir digital Pin F258

Esperar @l milisegundos
|




P02 - Simulacién 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:

= 1xled

= 1 xresistencia de 220 Q.

= Placa de prototipos, cables de interconexion.

Conexiones:
" e 0 e 0 " e LI ) Led=Pin~9
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Programa ArduinoBlocks:

amanecer (ol elaeTll intensidad - R o R EED de a
NACET | Eoripir analogica (PWM) PinIE® Valor

Esperar milissgundos

Esperar  [EN | milisegundos
anochecer @0 intensidad - R hasta (i) dea

NACET | Eoribir analdgica (PWM) Pin{EE® Valor

Eq:nerar E’ﬂ milisegundos

Esperar ' milisegundos




P03 - Lampara con regulacién de intensidad manual

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

Material necesario:
- 1xled
1 x resistencia de 220 Q.
+ 1 x potenciometro 10k
= Placa de prototipos, cables de interconexion.

Conexiones:
Led = Pin ~9
Potenciometro = Pin A0

LR Kl K
vee seew see seele

0-0--0.0-.0?00.0.0‘-0
....................

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

| Establecer = | Potenciometro %

Establecer (IEISEERD = || mapear (| (EEITTRD de
Escribir analogica (PWM) Pin [EIES Valor [

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

| Establecer RREIEI=IM) =  Leer analégica Pin (E1IES
S intensidad - LR RWEETIA b oienciometro + JRCHN 0 JRERAN 1023 JICHE 055 JIEE 0 )

Escribir analagica (PWM) Pin [EXES 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 QIEISTTED = || mapear (|(TEIEES e (@ - (@D 2 €D - (@




P04 - Semaforo

Con la ayuda de un led RGB vamos a realizar un proyecto que simule el funcionamiento de un
semaforo. El semaforo tendra 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:

= 1 xled RGB de catodo comun

= 3 xresistencia de 220 Q.

= Placa de prototipos, cables de interconexion.

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

parpadea 5
VECES en haranja

repetir | @ | veces

hacer | Led RGB . comin Pin R EES Pin G EIES Pin B EEIES Color

[ Esperar | &) -: milisegundos
| Led RGB N comdn Pin R EES Pin G E[UED Pin B EEIES Color

prohibir paso 55 : @ milisegundos

comin Pin R [ERS Pin G E[ES Fin B §EIES Color

Esperar '- milisegundos



P05 - 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 x pulsador

= 1 xresistencia 10 kQ

= Placa de prototipos, cables de interconexion.

Conexiones:
Zumbador = Pin 5
Pulsador = Pin 7

ssese seves sl soses ssess sesss selee s Wees o
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Programa ArduinoBlocks:

(&l (7) si | Pulsador & Pin ki
Idetectar pulsacidn s .* L

hacer | rapetir veces

hacer | zumbador % Pin EEB Vs m Hz

Esperar @& milisegundos

Zumbador % F‘inhﬂsﬂ Hz

Esperar §E0) milisegundos

Zumbador % Pin PR Ms m Hz 000
e

esperar a soltar el Esperar @& milisegundos
pulsador | — "

:hlid mientras - BEESVIEET g ..__rﬁ_f

NACer | Esperar (Ei) | milisegundos

—

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

no | Pulsador 8-* Pin



P06 - Control inteligente de iluminacién

Vamos a realizar un proyecto donde con un unico pulsador podemos encender, apagar 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 iluminacion del led.

Material necesario:
= 1xled
= 1 x pulsador
= 1 xresistencia de 220
= 1 xresistencia 10 k@
= Placa de prototipos, cables de interconexion.

sees seses seee srsaefleees
----------------- e

SESLT ARIEASA SRS S8 Conexiones:
R8s SRR IR A R - s aE Led = Pin ~9
- Pulsador = Pin 7
o h ittt B
RN (R R R 5

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

( Establecer =C

[ (&) si Pulsador ‘:.. Pin

hacer | Establecer = | Tiempo transcurrido (milisegundos)
| repetir i eCl@ Pulsador .ﬁm. Pin

hacer ifstablecer = o Tiempo transcurrido (milisegundos)

|= L tiempo puisado - M o Sorado + -+

hacer | pulsacion larga
o

sino | pulsacion corta
| e
L

scribir analdgica (PWM) Pin EIES Valor

.E
=



para

a) s B 0
hacer ngablecerZ (255 |

sino GStablecer= 0
—

(2] (7) para B0
EEE intensidad led ~ s

| Establecer [ITISTERIR® = | fimitar | CISSITES entre
_

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

no | Pulsador - Pin

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

hacer

llsacion larga

i\.ﬂL

sino L_pulsaciuﬂ corta

Encadenando varias condiciones podriamos detectar pulsaciones de distintos tiempos:

| si
hacer | pulsacion extra larga

S S| tiempo puisado 2000]]

hacer wulsacioﬂ larga

sino | pulsacion corta




P07 - Encendido automatico por movimiento

El ahorro energético es cada vez mas importante. Por eso con este sistema ademas de
comodidad evitamos dejarnos la luz encendida. El sistema automaticamente activara 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 xmoddulo de relé
= 1 xmoddulo de deteccion de movimiento PIR
= Placa de prototipos, cables de interconexion.

Conexiones:
Relé = Pin 8
ST Sensor PIR = Pin 6

Programa ArduinoBlocks:

(o] si Detector de movimiento (PIR)

(Rele  «rv  Pin B Estado CNED

hacer

LE_sperar | 5000 | l milisegundos

sino ‘ Relé ¢ Pin (X Estado

L S

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.

10



P08 - Contador manual

Mediante un pulsador iremos incrementando un contador que se visualizara en una pantalla
LCD. Si hacemos una pulsacion larga (5s o mas) se reiniciara el contador para empezar una nueva
cuenta.

\.1

Material necesario:
= 1 x pantalla LCD 2x16 (con médulo de conexion i2c)
= 1 x pulsador
= 1 xresistencia 10k
= Placa de prototipos, cables de interconexion.

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

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
| LCD iniciar (12C) —e ADDR

Establecer = O

Ectualizar pantalla

11



Pulsador

=5l == boton pulsac
repetir Bl  Pulsador

Sino contar
e
—

Establecer [SUEEES = contador * M+ IR 1|

a] (7) para El
| LCD limpiar

LCD imprimir Columna (58 Fila BN <« 2

LCD imprimir Columna (IS Fila K Formatear namero “contador v | 0 ¢ Lo
L

12



P09 — Crondmetro / Cuenta atras

Con so6lo una pantalla LCD crearemos un crondmetro capaz de contar horas, minutos y
segundos. Con el mismo montaje se implementan los programas de cuenta hacia adelante y de
cuenta hacia atras.

Material necesario:
= 1 x pantalla LCD 2x16 (con médulo de conexion i2c)
= Placa de prototipos, cables de interconexion.

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

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

[ LED iniciar (12C) _ £33 ADDR

stablecer EXTCR8 = ()
stablecer (MITIERD = | ()
stablecer (MECRS = @ £

|
|

E
E
E

actualizar pantalla
.

' Esfablecerm = ([

==y
hacer | Establecer fiiTocka = | [

SEELEE horas * B (horas * M+ ~ I 1]

|

actualizar pantalla

13



LCD limpiar
LCD imprimir Columna K8 Fila (58

LCD imprimir Columna 8 Fila B3

LCD imprimir Columna Fila @8 Formatear nimero (775D | (KB decimales
LCD imprimir Columna Fila EIE8
LCD imprimir Columna Fila I . Formatear namero

LCD imprimir Columna ELIES Fila 8 < ”

LCD imprimir Columna Fila @8 Formatear nimero
=

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

Inicializar

[ LCD iniciar (12C) &5EE3 ADDR

=5l el segundos

| Establecer (TR -
Establecer Qa0 =

actualizar pantalla
k=

Ejecutar cada

Establecer

hacer | Establecer §

) S|

hacer | fin
A
—

actualizar pantalla
| Sy

14



(16D fimpiar
‘_LCD impr'im'ir-
‘_LCE} imprimir
‘_LCD imprimir
| LCD imprimir
J‘_I-_E:D imprimir
=

| D imprimir

| -

téD imprimir

[ LED limpiar
| L(_ED IMPFImir

Columna (B Fila CED | ¢ ”»

Columna (UES Fila

Columna Fila { I Formatear nimero = Cnrekd | (OB decimales

Columna Fila rq v B
Columna Fila [ | o e GEB decimales
Columna Fila [

. =
Columna Fila €18 ( | Formatear nomero &% |m decimales

Columna [0S Fila T | l I3 »
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P10 - Fotometro

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

Material necesario:
= 1 x pantalla LCD 2x16 (con médulo de conexion i2c)
= 1 xresistencia LDR 10kQ
= 1 xresistencia 10k
= Placa de prototipos, cables de interconexion

Conexiones:
LDR = Pin A0
LCD (i2c) = Pin SDA (A4) , Pin SCL (A5)

X . B
Rx®m Ardui

L B
seeefloce

ceeee osesse
seeee seeee

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

t’cb iniciar (12C)

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

‘ LCD imprimir Columna (IS Fila (KD 71 Nivel de luz: o |

LCD imprimir Columna ([[E8 Fila @8 (=) creartexto con ¥ -.

(! Bl |

= T 1000 | milisegundos
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P11 - lluminacion crepuscular

Un sistema de iluminacién crepuscular permite el encendido automatico de un sistema de
iluminacion 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 iluminacion.

Material necesario:
= 1 xresistencia LDR kQ
= 1 xresistencia 10k
= 1 x potenciémetro rotativo 10k
= 1xled
= 1 xresistencia 2200
= 1 xmoddulo de relé
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
Potencidmetro = Pin A1
LDR = Pin A0
Led =Pin6
Relé =Pin7

1csP2
Lom

TX . S
rx@m Arduing
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Programa ArduinoBlocks:

Establecer = Potenciémetro %

| Establecer = Nivel de luz % (LDR)

Pin (GES Estado [ENED

Pin Estado EED

Pin (@ Estado

Pin Estado

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

hacer | Led _-».. Pin (38 Estado E1ED

| Relée  +v Pin [l Estado (CIED

| -

Pin (@ Estado

Pin Estado

18



P12 - Encendido / Apagado con palmada

Este montaje nos permitira sorprender a nuestros invitados en casa. Con un sonido intenso
como el de una palmada podemos encender y apagar 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 xmoddulo de sensor de sonido
= 1 x potencidometro rotativo 10k
= 1xled
= 1 x resistencia 2200
= 1 xmoddulo de relé
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:

Sensor de sonido = Pin A0
Potenciémetro = Pin A1
Led =Pin 6

Relé = Pin 7

19



Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

( Establecer G

Establecer = | Potenciometro % Pin

| Establecer = | Nivel de sonido % £
'.rl

hacer ((c) si | (CECTICRS
hacer | Led %  Pin [ Estado
| Relé v Pin (K Estado (e52E8

=520 2e= luz encendida
N

sine | Led .5  Pin (3B Estado EIES
|Rele v Pin Estado (S1ED

 Establecer S On —

Esperar a.i."f- milisegundos
\_ .

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

Los mddulos de sensor de sonido con salida analégica normalmente tienen un potenciometro
para ajustar la sensibilidad.

20



P13 - Termometro

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

Material necesario:
= 1 x pantalla LCD 2x16 (con médulo de conexion i2c)
= 1 xresistencia NTC 10kQ
= 1 xresistencia 10k
= Placa de prototipos, cables de interconexién

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

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

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

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

“eese essesw
cesee eseew

LK B I8
seveflesell i oo

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

i - 23 ADDR (I8

Temperatura °C (NTC) :  Pin

| LCD limpiar

| LCD imprimir Columna (I8 Fila [[ES 1 ”»
LCD imprimir Columna [ Fila §88 (<) crear texto con i li:ormaiear s m A T |

|« ”

) ': milisegundos
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P14 - Termostato

Un termostato permite controlar un sistema de calefaccion (o de refrigeracion) para actuar y
conseguir 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 refrigeracion seria al revés).

Material necesario:
= 1 x pantalla LCD 2x16 (con modulo de conexion i2c)
= 1 xsensor DHT-11
= 1 x potenciémetro 10k
= 1 x mddulo de relé
= Placa de prototipos, cables de interconexion

Conexiones:

Potenciometro = Pin AO

Sensor DHT-11 = Pin 2

Relé = Pin 3

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

Programa ArduinoBlocks:

E‘c'i'n iniciar (12C) M. 016 - LI 0x27 - |

22



[ potenciomeiro - SN 0 JAY 100 JIEHAY 1)
= 2R temperatura -+ M EN Temperatura ® % PinEED

LCD hmpiar

LCD imprimir Columna ({8 Fila (E® | (%] crear texto con T ”
Formatear namero | [Ear = 0EES |LRS decimales

Formatear nimero | [ deseada * i 0 * BERTIETES

¢l si

hacer | Relé § Pin [EX@ Estado ENED
—

sino Relé ¢ Pin Estado {EF 5k

milisequndos

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 40 ° C:

Esiablecer RSy a8

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

funcionamiento seria inverso:

(&

hacer [ Relé #v Pin Estado
=

sino | Relé ¢ Pin Estado

N
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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 mas cercano mostrando la distancia en cm.

Material necesario:
= 1 x pantalla LCD 2x16 (con mdodulo de conexion i2c)
= 1 x sensor de ultrasonidos HC-SR04
= Placa de prototipos, cables de interconexion

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

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

(' LED iniciar (12C) _ &%E ADDR

—

|" LCD limpiar

| LCD imprimir Columna (M Fila (KB ¢ »
Establecer = | Distancia (cm) [Trigger] [Echo]
&) 0]
hacer [ |cp imprimir Columna ({15 Fila ElE8 ' (2] crear texto con i .

«gm” |

—

sino | | GD imprimir Columna (D Fila EIED : " No detectado- -4/ |

—

Esperar | 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 potencidmetro se activara una electrovalvula (para
regar) a través de un relé. El sistema comprueba la humedad una vez por minuto.

Material necesario:
= 1 x sensor de humedad
= 1 x potencidometro rotativo
= 1 x moddulo de relé
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:

Sensor humedad = Pin A1
Potenciémetro = Pin AO
Relé = Pin 3

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

LReIé #sv.,  Pin Estado

| Establecer & Potenciémetro % - Pin IES
A

" Establecer - | Sonda de humedad % ‘,::p Pin

e] s ‘ajuste de humedad - |
hacer | Relé ¢ Pin Estado [ELES

Esperar ' milisegundos
| Relé v Pin Estado
L :

tféperar | milisegundos
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P17 - Lampara multicolor controlada con mando IR

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

Material necesario:
= 1 xled RGB (catodo comun)
= 1 xsensorlR
= 1 xmando IR
= Placa de prototipos, cables de interconexion

Conexiones:

Led R = Pin ~3
Led G = Pin ~5
Led B = Pin ~6
Sensor IR = Pin 11

Tecla “1” 16724175
gg g Tecla “2” 16718055
Tecla “3” 16743045
(=1 -1 +]
06®| Tecla's 16716015
000
000
000

Programa ArduinoBlocks:

comin FinR Pin G Pin B R Color

-
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Establecer fteRuC a0 = @ Receptorde IR i Pin

Namero entero sin signo | (R ERUE IR _
Led RGB £ comdn Pin R Pin G Pin B [ES Color

S
—

Namero entero sin signo

Led RGB £ comin Pin R Pin G EE3 Pin B GBS Color

=
—

Tt
Nimero entero sin signo | ERELEELEL IR D _E&:ﬁ
Led RGB £ comdn Pin R Pin G GBS Pin B [ZES Color

=
—

Namero entero sin signo | BREHEELEL I |
hacer | Led RGB £ comdn Pin R Pin G EE3 Fin B [GES Color

¥
|

Antes de realizar este montaje es recomendable obtener los cddigos para cada botén del
mando a distancia utilizado. Esto se puede realizar facilmente con este programa para obtener los
cbdigos de cada botén por la consola serie:

Inicializar

| > Enviar | & (GETTIZEED » | Salto de linea

Establecer = | Receptorde IR

o 0
hacer | " Enviar | (o) creartextocon || ¢ TTTCE Salto de linea
Nimero entero sin signo
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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
= 1 x keypad 3x4
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:

Keypad: Fila 1 = Pin 11, Fila 2 = Pin 10, Fila3 =Pin 9, Fila4 =Pin 8
Keypad: Col-1 = Pin 6, Col-2 = Pin 5, Col-3 = Pin 4

Zumbador = Pin ~3

Ejemplos de zumbadores pasivo para utilizar en este proyecto.

® o

Programa ArduinoBlocks:
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hacer

hacer

hacer

' Keypad

Zumbador

' Keypad

Zumbadaor

' Keypad

Zumbador

' Keypad

Zumbador

" Keypad

Zumbador

N
&

Tecla pulsada

Pin EEB M

Tecla pulsada

Pin EXEB M

Tecla pulsada

Pin EES M

Tecla pulsada

Pin EES Ms

Tecla pulsada

Pin EES M

| Hz | Tono (Hz)

| Hz | Tono (Hz)
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Keypad

CE3

Keypad  ::

Tono (Hz)

Keypad i
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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 detras del vehiculo para evitar
colisionar. De una forma sencilla podemos crear nuestro propio sensor de aparcamiento.

Material necesario:
= 1 xzumbador
= 1 x sensor de ultrasonidos HC-SR04
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
Sensor HC-SR04:
Trigger = Pin 6
Echo=Pin7

o -
rxmm Arduing

Zumbador = Pin ~3

swess sfflces cssss ssvss ssles sssse sssss sfoasl sasss
sess sless sssss sswes sssss ssswss sewes shess sesss

Programa ArduinoBlocks:

Distancia {cm) Q [Trigger] [EE@ [Echo]

| distancia - e (30]
hacer | u' si.
hacer fstablecer: [ 25 ]
b [10]
hacer | Establecer [l EEtui LR =
SiNo Si (15 4
hacer | Establecer = 150 |
sino si
hacer | Establecer GNEEMICUCIGD —  EID
sino si [ 25 ]
hacer |'.Establec:er: 500 |

Zumbador ¢ Pin EXBMs Hz 'gE0 |

| Esperar ' milisegundos
IM— i |

30



P20 - Control Tilt/Pan on joystick

El movimiento conocido como panltilt (horizontal/vertical) permite controlar la posicién en dos
ejes. Este tipo de controles se utiliza comunmente para mover camaras de seguridad, detectores de

obstaculos, etc.

Existen pequefios mecanismo que implementan la funcién de pan/tilt gracias a la integracién
de dos servos.

Material necesario:

= 2 X micro-servos + mecanismo pan/tilt

= 1 x mddulo joystick

= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:

Servo pan = Pin ~9
Servo tilt = Pin ~10
Joystick X = Pin AO
Joystick Y = Pin A1
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
Establecer FELRS =
Establecer (5N =  ED
fz:tahlec:er =

leer joystick

Servo ™. Pin £ Grados Retardo (ms) [
E‘-ermw"#.. Pin E[ES Grados Retardo (ms) | [

:Eaperar retardo velocidad = F T 0005 [s)
|

Posicion del Joystick % S Pin CVED

hacer | Establecer fELES = =

Posicidn del Joystick % < Pin (IES EES 75 ]

hacer | Establecer EES = . 1]

.
sl Posicion del Joystick % “ Pin CEIED (=~ [ 25]
hacer | Establecer (R = Hilt - (1)
Posicién del Joystick % « Pn3ED (K3 EBD @B
hacer | Establecer EIEE = 1)

—
Establecer REURS = | jimitar ¢ (EOES | ente | @ | v | €ED

Establecer (18 = | jimitar ('@ entre | @ v | EED

LS
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P21 - Control de un LED desde PC (consola)

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:
= 1xled
= 1 xresistencia 220Q
= Placa de prototipos, cables de interconexién

e e e
“e e
LI
" s e ne
“eena
“o e
“eenw
e ua

.

-
L
“een

Conexiones:
ST Led = Pin~3

R
L R TR A A R

Programa ArduinoBlocks:
Inicializar
' Iniciar Baudios
Enviar | &6 (o R Mo ki) 92 | ¥ Salto de linea

Enviar | " Envia un valor entre 0y 255 para regular el led | 1= o

"~ 3_  ¢Datos recibidos?

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

Establecer [IEIEIECRM = | fimitar entre ('@ y

Led intensidad (PWM) -;-'."". Pin V2 W intensidad ~ |
S .

». Enviar [ (%) creartexto con e Intensidad = [/ | Salto de linea

—
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Ejemplo de control desde la consola de ArduinoBlocks:

ArduinoBlocks :: Consola serie

Baudrate: | 9600

125 Mew 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 =3 [Eon )

Calls  Tools  Help

Cig *

L~
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P22 - Control de relés por Bluetooth

La comunicacién inalambrica Bluetooth aparecié en los dispositivos madviles hace varios afos
y nos permite de una forma sencilla y rapida transferir informacién entre dispositivos a una distancia
de hasta 100m.

Existen diferentes mddulos para Arduino que nos permiten la utilizacion de la conexion
Bluetooth, ArduinoBlocks es compatible con el médulo HC-06.

(repasa la utilizacion del médulo 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

Scan for devices

https://play.google.com/store/apps/details?id=es.pymasde.blueter
m&hl=es

Material necesario:
= 1 x mdédulo Bluetooth HC-06
= 2 xmodulo relé
= Dispositivo mévil con conexién Bluetooth
= Placa de prototipos, cables de interconexion

Conexiones:

Bluetooth RX =Pin 2, TX =Pin 3
Relé 1 =Pin 8

Relé 1 =Pin9
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- OO

rx®m Arduino”

Para el control por Bluetooth vamos a implementar un protocolo de
donde cada comando es un numero que realizara una funcion:

Comando
(namero)
1

2
3
4

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
' 4 Iniciar Rx Tx Baudios
| Relé v Pin (&8 Estado

Funcioén

Relé 1= ON
Relé 1 =
OFF
Relé 2 = ON
Relé 2 =
OFF

Pin 5@ Estado

36
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,B ¢Datos recibidos?

Establecer [

hacer

Pin ERRS Estado

Modulo de relés utilizado en el proyecto:
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P23 - Estacion meteoroldégica 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 meteorolégica en un
lugar alejado, como por ejemplo en la terraza de casa, y los datos los podemos visualizar
comodamente en el interior en un dispositivo mavil con conexion Bluetooth.

Material necesario:
= 1 xsensor DHT-11
* 1 x modulo Bluetooth HC-06
= 1 x dispositivo mévil con conexion Bluetooth
= Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
Bluetooth RX=Pin2/ TX=Pin 3
Sensor DHT-11=Pin 7

El programa es sencillo, cada 30 segundos enviamos a través de la conexion Bluetooth los datos
de temperatura y humedad. En una aplicacion tipo “BlueTerm” de Android podemos recibir y
visualizar los datos en tiempo real.

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

0 Iniciar Rx 2358 Tx @ Baudios

.‘% Enviar I: 7| ArduinoBlocks - Meteo 1.0 |5 Salto de linea
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| Establecer — BCpE LN Temperatura °C +

Establecer =\ DHI-H

g Enviar o (w] crear texto con [1I (% Temperatura: -k @ Salto de linea

.: "4 Grados (C) 1)

3 Enviar | ' (1] creartextocon | ¢ ITCCEN *° Salto de linea

v
(rumedad

g Enviar | ¢ EEmmmm——; @ Salto e linea

E-SpEIaI ' milisegundos

Visualizacion desde la aplicaciéon Blue Term en Android:

BlueTerm conectado: HC-06

ArduinoBlocks - Meteo 1.0

Temperatura: 28 Grados (C)

Seleccione dispositivo
Dispositivos sincronizados

HC-06

Buscar dispositivos

1T 2 3 45 6 7 8 9 0
qwe rr t y uiop
asdf gh j k I i

4 zxcvbnm®@a

710 X Espafiol . e
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P24 - Control de LED por voz (Android+Bluetooth)

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 Applinventor. Esta plataforma nos permite crear
aplicaciones Android de forma visual y programarla con lenguaje de bloques. Lo Unico que
necesitamos es una cuenta de Google para poder utilizarla.

El siguiente proyecto utiliza una aplicacion muy sencilla creada en App/nventor que reconoce
la voz y enviara un comando u otro a través de Bluetooth para encender o apagar un led.

Comando de Comando Accion de
voz enviado Arduino
“encender” 1 Encender el led
“apagar” 2 Apagar el led
. . Parpadea 3
parpadear 3 sequndos

Material necesario:
= 1xled
= 1 xresistencia 2200
* 1 x mdédulo Bluetooth HC-06
= 1 x dispositivo movil con sistema Android
» Placa de prototipos, cables de interconexién

Conexiones:
Bluetooth:
RX =Pin 2
TX=Pin 3

Led =Pin~9

Programa ArduinoBlocks:

"'_'g'_miciar Rx Tx Baudios

* Mombre ArduinoBlocks Cédigo PIN

40



(3] si 3 ¢Datos recibidos?

hacer | Establecer = %  Recibir como nimero @ Hasta salto de linea

e . comando - 0
hacer ; ¥  Pin EREJ Estado (EED

(2] =i

hacer | Le

| repetc (3 veces

hacer | Led - Pin EREB Estado RS

milisegundos

Pin EEI88 Estado

milisegundos

(no se ha marcado la opcién “Hasta salto de linea” en la recepcién Bluetooth
porque desde la aplicacion Android no enviamos salto de linea)

Disefio de la interfaz de la aplicacién Android con Appl/nventor:

g MIT App Inventc;rﬂZ Proyectos » Conectar » Generar v Ayuda + Mis proyectos Gallery Gufa Informar de un problema Espi
a
AdunoBlooks P24 Contolvo: RN R EREEE |
Paleta Visor Componentes
Interfaz de usuario ostrar en el Visor los compenentes ocultos & [Jscreent

Disposicion [IMarcar pars previsualizar al tamafio de |a tablet (Al Eriquetat
glma enl
Medios =EA
‘ﬂEtique!ati
Grabad B | =
i Grabador - Control por voz |4 Etiquetas
B Cémars 5] S] gDIEpDS\GIﬁHHDFIZDHtE”
O® BLOCKS B imagen?
| :-.: SelectorDelmagen 0] ARDUINO = T GEN
| B
; =l SelectorDelListal
[p—— " {el mdulo HC-06 debe estar = e
; 3 = Lﬂb{nDe&conectar
| emparejado con este dispositive) -
@i Sonido 6] !i]Etiqueta3
: @ GrabadorDeSonidos @ 9 L Sy e i.ﬂEtiquetEZ
| 'aabln\foz
@ ReconocimientoDeVoz D | Comandos de vor iﬂet\Ea‘kado
W Tedovoz O] Cander, T Hpegat, paIpadedt; i ClienteBluetoothl
7~ 8
. £ ReproductorDeVides 7 l:"\ = ReconocimientoDeVoz1
|
|
| % TraductorYandex 0] Q
Dibujo y animacion -
Sensores
Cambiar nombre  Borrar
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Caddigo de la aplicacion Android con Applnventor.

cuando EEESCHEEISEIIRE AntesDeSeleccion

ejecutar | pone : ; 7 como
| N—

cuande EEEEGREENEEREEN DespuésDeSeleccion
ejecutar | (@) si llamar : .Conectar

direccién

omao
sino _ ) . | | como
L—

ejecutar | llamar | ot .Desconectar

poner t : comao
-

cuando Clic

utar [ (o) si

entonces  llamar
h S—

wWicibell ReconocimientoDeVoz1 » BBEEINESBLIS ]l o)

ejecutar i

ENntonces  poner como £ unir

E

entonces | llamar L -EnviarTexto

texto

entonces  llamar 5@ EnviarTexto

.

texto

ReconocimientoDeVoz! - | Resultado ~ || = *

entonces  llamar [@ tooth 1 EnviarTexto

—
s1no poner
| —

| —
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Aplicacién Applnventor funcionando:

ArduinoBlocks - P24

Control por voz

OO BLOCKS

(el médulo HC-06 debe estar
emparejado con este dispositivo)

9 Conectar Desconectar

Comandos de voz:

non [

‘encender’, "apagar’, "parpadear”

=
¢

Habla ahora
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P25 - Control domético (Android+Bluetooth)

Con todo lo aprendido en los proyectos anteriores vamos a implementar un proyecto un poco
mas complejo implementando un control domético para casa.
La domdtica es la aplicacion de la automatizacién y la robética en el hogar. La domética debe
cumplir funciones de confort, seguridad y ahorro energético.
Cada dia aparecen mas sistemas domoéticos pero gracias a Arduino podemos crearnos
nuestros sistemas propios de automatizacién y programar el funcionamiento de la aplicacion segun
nuestras necesidades.

Este proyecto implementa un sistema muy sencillo de automatizacién, pero nos sirve como
una aproximacion para entender como funcionan estos sistemas.

El control domético con Arduino y Android incluira:

-Control de dos relés para iluminacion ON/OFF
-Monitorizacion de temperatura desde dispositivo movil
-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 moédulo Bluetooth HC-06 Bluetooth RX = Pin 2
= 1 xsensor DHT-11 Bluetooth TX = Pin 3
= 1 x servomotor Sensor DHT-11 =Pin 12
= 2 x modulo relé Relé 1 =Pin8
* Placa de prototipos Relé 2 =Pin 9
= Cables de interconexion Servo = Pin ~5
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
| 3 Iniciar Rx Z35@ Tx ERJ Baudios

L_Establecer 1

* ¢Datos recibidos?
hacer | Establecer = 3 Recibir como namero [} Hasta salto de linea

fj ecutar comando

hacer | Establecer LRty ik
’B Enwviar

Pin E8 Estado RS
Pin EES Estado RS

Servo " Pin B Grados | Angulo B Retardo (ms)

repetir | [E) | veces

hacer | Relé R, Fin @ Estado [T
[ Relé  --: Pin CEB Estado D

Esperar B milisegundos
|:

Relé A Pin Estado [FEEE8

| Relé . Pin CXB Estado (TKD

Esperar milisegundos

Senvo ‘H.. Pin ER@ Grados 1| Retardo {ms)

entero aleatorio de

milisegundos
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hacer

2] si

hacer

hacer

| &

hacer

_simulacion

(F M Yl posicion persiana v =R comando v BRI 100 RS 200 |
Servo & Pin (&8 Grados "posicion persiana * [l -l L) L 250

e

Pin 8 Estado EEah
Pin Estado [k

Servo  “s&  Pin B8 Grados = Angulo (@ Retardo (ms) =

e
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Diseno de la interfaz de la aplicacion Android con Applnventor:

Proyectos v

MIT App Inventor 2
Beta

Conectar +

Generar v Ayuda -

Mis proyectos

Gallery

Guia Informar de un problema Espaft

Paleta Visor Componentes
Interfaz de usuario [FMostrar en el Visor los componentes ocultos e \[J Screenl E
@B Soton ; [Marcar pars previsualizar al tamafio de |s tablet [ eviquetat
=
= R ‘Imagen1
;!_'1 CasillaDeVerificacian Tz Arduinc =
A lEtiquetas
B -
Selgctorlebelha ? Control domético = [A]Etiquetas
Imagen 0 BL 5 e ‘gDiSPDSiC\IaﬂHDFiZUﬂtE| =
ARDUTNO Q“.nageng
Etiqueta & o
(el médulo HG-08 debe sstar i=| SelectorDeListal
SelectorDelista 7 emparejado con este dispositive) B LinDesconectar
= VisorDelista 7 | 9 Coneclar Desconectar [Aletistado
= e Mo e -
A Notificador @ B _aDjspuslc\unVerllca\T L
|A|Etiqueta?
[5] CampoDeContrasefi )
W SompobeConasclo . I 5] ﬁgD\sposwciénTabular
il Deslizador 0 Luz1-ON  Luz1-OFF Dbtaluzion
& Desplegable D Luz2-ON  Luz2-OFF eb‘"mﬂ ast
B | = btnLuz2on
[I] CampoDeTexto 7 Persiana =
o P JbtnLuzZnﬂ
SelectorDeHora 5 M Mover persiana .i|Et|quef(ﬁa
. o M. ECN TR %
[@ VvisarWeb 7 Temperatura. « (T 3
(temperatura) Cambiar nombre  Borrar

Cadigo de la aplicacion Android con Applnventor:

i=h LM SelectorDelistal = BhiGE RIS Bl

gjecutar poner

.

cuando EEEEGEREEIRE DespuésDeSeleccion

si llamar

ENtonces  poner

L.

sino | poner

]

cuando Clic

ejecutar | llamar @G

poner
e

cuando (FELTIES Temporizado

ejecutar Cli

entonces

comao

teBluetooth Conectar

direccion

comao

comao

.Desconectar

@ como

como llamar
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nimeroDeBy

llamar ¥




cuando (XA Ciic
ejecutar | (o] si ClienteBluetooth1 * || Conectado * |
entonces | llamar leBluetooth1 » B=WERESNG

texto

cuando i ETralLERE Clic

ejecutar | (@) si
entonces  llamar [¥EiGE: ; _EnviarTexto
texto

cuando Clic
ejecutar | (@] si ClienteE

entonces | llamar [@

ejecutar [ (o] si
entonces Cliente th 1 _EnviarTexto

texto

cuando Clic
ejecutar | (@] si Clie

entonces  llamar

cuando .Clic
ejecutar | (@] si ClienteBluetooth1 +
entonces  llamar
texto

izl btnEscenaSimulacion ©

ejecutar | (@] si

entonces  llamar &= oot _EnviarTe
texto

ejecutar | (o) si

entonces  llamar C -EnviarTexto
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Aspecto final de la aplicacién de control y monitorizacion:

ArduinoBlocks - P25

Control domatico

O© BLOCKS

(el médulo HC-06 debe estar
emparejado con este dispositivo)

9 Conectar Desconectar

Conectado!

Luces

Luz 1-ON Luz 1 - OFF
| |

Luz2-ON  Luz2-OFF
_ |

Persiana
_ Mover persiana

Temperatura:
28.00

Escenas:

Apagar y bajar persianas
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P26 - GPS con visualizacion en LCD

El siguiente proyecto nos permite visualizar la informaciéon de obtenida desde el médulo GPS en
una pantalla LCD. Este proyecto nos permitiria por ejemplo afiadir un indicador de velocidad, altitud,
posicién, etc. a nuestra bicicleta o motocicleta.

Cada 5s se mostraran unos datos diferentes en la pantalla:
-Pantalla 1: Informacién de latitud y longitud
-Pantalla 2: Velocidad y 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 valida.

Material necesario:

= 1 x mdédulo GPS —Conexmnias:.
. GPS RX=Pin 2
= 1 x LCD con conexion 12C .
- 1 x Arduino UNO GPS TX =Pin 3
LCD =12C

= Placa de prototipos
= Cables de interconexion

Esquema de conexion:

X)) (UNO

JII C09TWIT
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

LCD iniciar (12C)

Ejecutar cada

LCD limpiar
o si @ &Dato
hacer

info

sino si

hacer | info2

hETEN info

LCD imprimir Columna (S Fila GE8 | () creartexo con

Formatear nimero : EED decimales

LeD mprimir Cotmna (5B Fia €8 %) cearenocon | « ([

Formatear nimero hES EED decimales

LCD imprimir Columna (35S Fila (88 & creartexo con

LCD imprimir Columna 58 Fil2 El| =] creartexto con

@ Altitud
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' LcD imprimir Columna (&8 Fila (BB (©) creartexto con Tee ' Fecha: b
@ Fecha/hora
T«pg»
@ Fecha/hora

«p»
@ Fecha/hora

LCD imprimir Columna [{IE8 Fia (KD | crear texto con 43 »”
@ Fechalhora GREED
e
@ Fechalhora

wge

@ ZEGEIWEN Segundo ~ |

Imagen real del montaje:
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P27 - Aviso por exceso de velocidad

El siguiente montaje nos avisara 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 sonara un pitido producido por un zumbador. El valor de velocidad se obtendra
desde un médulo GPS.

Material necesario: Conexiones:
= 1 x moédulo GPS GPSRX=Pin2
= 1 x Zumbador GPS TX=Pin 3
= 1 x Arduino UNO Zumbador = Pin ~5

= Placa de prototipos y cables

Esquema de conexion:

T - -
rRx@m Arduino

Bucle
Ej:;ecutar cada Eﬂﬁ)- ms

& Velocidad [RLEED limite velocidad + |

scribir digital Pin (53 EIED
= cribir digital Pin 5B

sino | Escribir digital Pin
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P28 - Alarma por alejamiento

Mediante el GPS podemos conocer en todo momento la posicidon exacta en la que nos
encontramos, de igual forma podemos calcular la distancia (en linea recta) respecto a una posicion
preestablecida de forma que sabemos si estamos lejos o cerca de ese punto.

Este montaje detecta la distancia respecto a un punto prefijado y activara un aviso sonoro
(zumbador) en caso de alejarnos mas de 500m de ese lugar. Este proyecto puede ser util 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:
i s GPS o=
GPSTX=Pin3

= 1 x Arduino UNO
» Placa de prototipos
= Cables de interconexion

Zumbador = Pin ~5

Esquema de conexion:

CS e latitud origen © = B 40415511
Establecer = 3 707401
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Bucle
Ejecutar cada @00 @ ms

) 5 @ i Datos validos?

hacer | Establecer = @ Distancia entre

Latitud @ Posicién

Longitud @ Sl L ongitud v |

Latitud
Longitud
a distancia + Jl > * I8\ distancia maxima ~ |
hacer \_-Escribir digital Pin
sino Escribir digital Pin (53
—

Sino

|

Eﬁcribir digital Pin OFF ~

Para obtener las coordenadas GPS del punto origen podemos utilizar sitios webs como por
ejemplo: http://www.coordenadas-gps.com/ donde indicando una direccidon o marcando sobre el mapa
podemos obtener facilmente la latitud y longitud del punto:

Direccidn TR 'nlilr:l'_“_\u:':i\_‘__\ osn}. I
| Mapa  Saélite ais | Sy ) = e 2
Champ de Mars, 5 Avenue Anatole France, 7 —— —— (03] ‘Pontoise=—" —
Ly Cergy ) g s
Tl i . D361 =
£~ y . [ LeMes
Obtener Coordenadas GPS f Y et T A — TS
= | Champ de Mars, 5 Avenue Anatole France, 75007 Paris, Francia % |
Q-,oseéﬂ 1078 | atitud: 48.85837 | Longitud: 2.294481 |
GD (grados decimales)* = o j .
x il Obtener Altitud |
Latitud { - I
|
48.85837009999999 P B Y S =7
o (A13] i T
i [D367] P NeuiilyLs/ ine "'\\
9 ‘oiry : 3 5/ |
2.2944813000000295 4

/ Il Paris E% i oo B
Boulogne-Billancourt ae s
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http://www.coordenadas-gps.com/

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 calculo
para su posterior procesamiento o con herramientas mas 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 segun
nos indican en su sitio web:

[ type, latitude, longitude,alt
T,45.9874167, -76.8752333,79.8
T, 45.9860000, -76.8737833, 1114
T, 45.9850500, -76.8724833, 107.9
T,45.9844000,-76.8716333,120.0
T,45.98359500,-76.8710000,117.5

Material necesario:

- 1xmodulo GPS Lonexiones:
X . GPS RX=Pin 2
= 1 x modulo tarjeta SD .
» 1 x Arduino UNO GPS TX =Pin 3
SD = SPI

= Placa de prototipos
= Cables de interconexion

Esquema de conexidn:

2

Programa ArduinoBlocks:
Si el archivo “gps.csv” no existe en la tarjeta inicializa la primera linea con el texto

“type,latitude,longitude,alt”. Cada 5s si tenemos datos validos desde el GPS se registra una nueva
linea con la informacién de posicion y altitud.
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Inicialzar

@ GPS iniciar Rx Tx

. type latitude, longitude, alt =~ Salto de linea

Ejecutar cada [} ms

| Si @ ¢ Datos v dlidos?

hacer

PR s gpsesv o (2] creartextocon |
F ormatear niimera @ Posicién EED decimales

F ormatear nimero @ Posicion (ENFGES RS 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.csv

Choose an output format: ‘Google Maps -

Imagen del montaje real con médulo GPS y tarjeta micro SD
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Version “empaquetada” y conectada a un power-bank USB como fuente de alimentacion
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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 calefaccion o refrigeracion funciona bien. Normalmente no podemos estar visualizando los
valores de temperatura y 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:
= 1 xsensor DHT11

= 1 x mddulo tarjeta SD —Conf:xmnes:
- 1 x Arduino UNO SD = SPI
DHT11 = Pin 2

* Placa de prototipos
= Cables de interconexién

Esquema de conexidn:

mmmmmmmmmmmmmmmmm

Rx @ Arduino”

LN . e
e e e i eeee
I T B O

e e e . e s @
. e o . e o
E—

* e o o O
LI Y O

SEARE38F 229232 ses s o flee
e e e e 0 L
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

SD Iniciar (SA) Pin CS EED

Bucle

| Ejecutarcada [GERARD) @ ms

| Py Imprimir.: 3 log.csv 2 (¢1] crearfexto con  DHT-11 0%  PinEED ¥ Salto

DHT-11

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 aplicacion de hoja de célculo:

Editor de texto: Importacion a LibreOffice Calc o Excel y creacion de graficas
con los valores:

24.00;35.00
24._88;37.80 177 [ [ [~ (= | i
25.00;38.00 | 7 I N S
25_00:;37._060 Il 24 37
26.00;39.00 3| 25 38 7
27.00;43.00 a 5 7 - -
28.00;44.00 ERR. 2 P
28.00;43.00 —g—i = = &
28.00;45.80 o = u w#
27.00;46.00 | = = S
25.00;48._60 10/ 27 6 30 e
23.00;46.00 5ty 25 a s _'_/\_. ,/
22.00;44 .00 12| 2 46
21_00;45 .00 ES) 2 “ 10
20.00;41.00 B 2 2 ———

15 20 a1
19.08;40.00 16 19 o 1 3 5 7 9 11 13 15 ¥ 19 21 23 25
18.00;40.00 ol = 5
18.868;41.680 18] 18 a
18.00;44 .00 £t 1 @
20.00;46.00 20| 20 46
21.00;46.00

Médulo de tarjeta micro SD (conexién 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 acelerometro 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:

= 1 x Moédulo acelerémetro ADXL335 Conexiones:
= 1 x Servomotor Servo = Pin ~3
= 1 x Arduino UNO ADXL335 = A0,A1,A2

* Placa de prototipos
= Cables de interconexion

Esquema de conexion:

@ ADXL335 @
X—@17
- .o
- IF e

Programa ArduinoBlocks:

 Establecer [CED = = Acelerémetro (ADXL335) i
S,

1)

Servo ™ Pin ERB Grados (ZIED  Retardo (ms) 1) |

Video del proyecto funcionando:
https://youtu.be/aeScceN1D7w
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P32 - Sensor de caidas con aviso a emergencias

(Android+Bluettoh)

Cuando se produce un impacto, se produce una desaceleracion 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 aplicacion maévil Android que automaticamente llamara a un teléfono de
emergencias.

Material necesario:
= 1 x Mobdulo acelerédmetro

ADXL335 Conexiones:
= 1 x Médulo Bluetooth HC-06 Bluetooth RX = Pin 2
= 1 x Arduino UNO Bluetooth TX = Pin 3
= Placa de prototipos ADXL335 = A0,A1,A2

= Cables de interconexion

Esquema de conexion:

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 través de la conexién Bluetooth.
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Inicializar

g Iniciar Rx Tx Baudios

- § MNombre ArduinoBlocks Codigo PIN
L ==y

Esperar | milisegundos

—

Aplicacion Android con Applnventor:

[ [

Visor Compenentes
[EMostrar en el Visor los componentes ocultos Cl Screenl
[Carcar para previsualizar al tamafio de |a tablet el image1

| A ahefz

" Button1
Arcuino  Blochks AlLaben
P32 - Detector de caida 2 BluetoothClient1

z [EIPhanecali
Conedlar con Arduing... | i
= Relaj1
Desconectado

Componentes no visibles

r

BluetoothClient] PhoneCalll Relojl

cuando ENGGERS Clic

gjecutar | (& si

sino poner
-
L

ejecutar
entonces

entonces | [ si

Cambiar nombre ~ Borrar

Medios

arduinob...2_web.png
Subir archivo...

entonces  |lamar
==
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P33 - MQTT (loT): 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:

= 1 xLed RGB (catodo comun) —ConeX|oI1e§:
: : RGB R = Pin ~3

= 1 x Arduino Ethernet Shield .
+ 1 x Arduino UNO RGBG=Pin~5
RGB B = Pin ~6

* Placa de prototipos y cables

Esquema de conexidn:

Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

| Establecer (@58 = | [
[ Establecer B = m
| Establecer CEB = IB

& Iniciar (EthemetShieId)
(e 00:11:22:33:44:55
Broker

Puerto

Cliente Id

Usuario [

Clave .

’ @ Suscribir Tema | “ | > =

’ @ Suscribir Temal “!! =

L@ Suscribir Tema |« QR | >
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l Escribir analdgica (PYWM) Pin Valor m-

‘ Escribir analégica (PWM) Pin 58 Valor m'

tEscribir analogica (PWM) Pin GRS Valor m'

Para el control utilizaremos una aplicaciéon como MQTT Dashboard (Android) o similar.

Configuracion de la conexion Creacion de las barras de desplazamiento asociadas a cada
con el broker MQTT tema “AB/p32/r”, “AB/p32/9”, “AB/p32/b”
) Publication MQTT Dashboard
Client ID Friendly name SUBSCRIBE PUBLISH
ArduinoBlocks P32 Led RGB Rojo - e
Server Topic -
iot.eclipse.org AB/p32/r EEEEE—
Port Qos Retained — Verde 186
1883 ° - 0O
Min value o)
Username
| d = Azul 95
Password Mexialue
255 EE—
ss. [J
Key store file
Select .BKS file... clear

Key store password

IMPORTANTE: En este proyecto hemos utilizado un broker MQTT publico y gratuito con fines
experimentales, cualquier cliente que conecte a este broker y utilice los mismos temas (topics) podra
controlar o monitorizar nuestro proyecto. En un proyecto real debemos configurar nuestro propio
broker MQTT seguro o utilizar uno publico con seguridad (ver apdo. MQTT en el capitulo 3.3.13)
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P34 - MQTT (loT): Estacidn meteoroldégica

Gracias al protocolo MQTT vamos a implementar una sencilla estacion meteorolégica cuyos
datos seran publicados por internet y visualizados con una aplicacion cliente MQTT en un dispositivo
movil desde cualquier parte del mundo.

Los datos son actualizados cada 30s.

Material necesario:
= 1 x Arduino Ethernet Shield

- 1x Arduino UNO Conexiones:
DHT-11 = Pin 2

© TxDHT-AT LDR = Pin A0

- 1xLDR

Sensor lluvia = Pin A1

= 1 x Sensor de lluvia
= Placa de prototipos y cables

Esquema de conexidn:

Programa ArduinoBlocks:

" Elridﬂr (EthemetShield)

161 00:11:22:33:44:55
Broker

Puerto
Cliente id
Usuario [

Clave
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AB/P34Mmumedad ..

" AB/P34/temperatura -

- ABIP34/luz

| AB/P34fuvia L0

MQTT Dash
Name

luz

Topic (sub)
AB/P34/luz

Extract from JSON path (if payload is in JSON for-

mat), e.g.: $.level.value. JSON path documentation
at the URL below:
//github.com/jayway/JsonPath/blob/master

D Enable publishing

MQTT Dash

Name

temperatura

Topic (sub)
AB/P34/temperatura
Extract from JSON path (if payload is in JSON for-
mat), e.g.: $.level.value. JSON path documentation
at the URL below:

https://github.com/je

D Enable publishing

Min 0.0 Max 100.0 Prefix Postfix

Prefix Postfix % ¢

ArduinoBlocks P34

luz

temperatura humedad

23°C 38%

https://play.google.com/store/apps/details?id=net.routix.mqttdash&hl=es
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P35 - MQTT (loT): Control domético

En proyectos anteriores hemos realizado sencillas simulaciones de una instalacion domatica
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 posicion 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:

5 : Conexiones:
= 2 x Modulo relé conexones:
= 1 x Arduino Ethernet Shield v .
i Relé 1 = Pin 8
= 1 x Arduino UNO > .
) Relé 2 = Pin 9
= 1 x Modulo LDR .
= 1 xSensorPIR Sensor PIR=Pin7
LDR = Pin A0

= 1xServo
= Placa de prototipos y cables

Esquema de conexidn:
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
Establecer [IEEIER =
Establecer {50 =

=EETEAE persiana ~ S 0

& Iniciar (Ethernetshield)

MAC
Broker
Puerio

Cliente Id {=EFED)
Usuario @

Clave @
& Suscribir Tema (¢ EEREGTER 1

scribir Tema

scribir Tema

[ Ejecutar cada

actualizar
S

para 2

m Publicar Tema
& Publicar Tema

hacer | Relé

—

sino Relé

hacer | Relé

—

sino Relé

'
Establecer fEEELE RS =
Semnvo

. Pin B8 Grados

—

- ABP35ipersiana |

< ABP3SIZ

Pin

) a.l

(¥ ABIP35/uz2 )

persiana -

| ABP3Sipresencia |

Valor

Valor  Nivel de luz % (LDR)

stado

Pin [EE8 Estado (5E0

limitar

Retardo (ms)
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Ejemplo de control y monitorizacion desde aplicacion MQTT Dashboard (Android):

e S MQTT Dashboard
e: SeekBar
yp Q ashboar * &+
) Connected to iot.eclipse.org
Friendly name
persiana SUBSCRIBE PUBLISH
Topic
=— nivel de luz ambiente
AB/P35/persiana 37 %
QoS Retained 3 seconds
0 v
D = presencia detectada
Min value
1
0 42 seconds
Max value
180
) 9 4 79% W 1812
Publication e T
Type: Switch
Friendly name
MQTT Dashboard * S+
luz 1 Connected to iot.eclipse.org
Topic SUBSCRIBE PUBLISH
AB/P35/luz1
= luz1 1
QoS Retained off . o
0 v |:|
Text (On) = luz2 n/a
On Off ) on
Text (0ff) — persiana 128
Off
: @
Publish value (On)
1
Publish value (Off)
0

https://play.google.com/store/apps/details?id=com.thn.iotmqttdashboard&hl=es
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P36 - Robot con servos - Bluetooth

Vamos a realizar un pequefio vehiculo que utiliza dos servos de rotacion continua para el
movimiento y un mddulo Bluetooth HC-06 para comunicarse con una aplicacibn movil y ser
controlado de forma sencilla.

Material necesario:

= 1 x Arduino UNO Conexiones:
= 1 x Sensor shield Servo1=Pin5
= 1 x Médulo Bluetooth HC-06 Servo 2 =Pin 6
= 2 x Servo rotaciéon continua HC-06 Rx=2
= 1 x Bateria 9v 1000mAh HC-06 Tx=3

= 1 x Cables

Esquema de conexién:

DIGITAL

Z .o : 2

Rx®W Arduino”

71



Para el control se ha utilizado la aplicacion gratuita “Bluetooth RC Controller” (Android):

https://play.google.com/store/apps/details?id=braulio.calle.bluetoothRCcontroller

3O 94 68%m 12:41
Bluetooth RC Controller Connected: HC-06

- ' o i e i
@ . ﬁ{r:lrﬁ’rl* @t“-r Z73 M@

La aplicacion enviara unos codigos a través de la conexion para cada accion:

Avanzar F (ASCII: 70)
Retroceder B (ASCII: 66)
Izquierda L (ASCII: 76)
Derecha R (ASCII: 82)
Avanzar derecha G (ASCII: 71)
Avanzar | (ASCII: 73)
izquierda

Parar S (ASCII: 83)

Control de los servos de rotacion continua:

90° parado

0° gira en un sentido a maxima
velocidad

180 gira en sentido contrario a maxima
velocidad
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Programa ArduinoBlocks:

§ Iniciar Rox 25 Tx £ Baudios LM o si | 4 gDabosrocibidos?

% Mombre | &6 ” 07 1234 B2 [ Eslablecer

avanzar izquierda

@ Retardo (ms)
il Retardo (ms) {1
para [
Senvo “w. Pin (5l Grades

Seno W Fin I Gradas

L

Retardo {ms) | [i} Sevo  “w. Pin {58 Grados | A Retando (ms)

Angulo EI  Retardo (ms) | 1) Senvo . Pin (G0 Grados Eld Retanrdo {ms)
para E I a - para BT =]

Seno = Fin Gl Grados  Anguo [ Retarde {ms) [ Senvo e Pin G Grades

Senwo ™. Fin G Grados .Angl.da#__ﬂ- Retando {ms} Senm v Pin [ Grados

= L=
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P37 - Robot con motores DC - Bluetooth

Los robots méviles con motores DC son los mas habituales, el proyecto anterior con servos de
rotacion continua es muy sencillo pero es mas habitual y facil 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 aplicacion “Bluetooth RC Controller” (Android).

Conexiones:

Puente-H EN1 =Pin 9
Puente-H M1 = Pines 4,5
Puente-H EN2 = Pin 10
Puente-H M2 = Pines 6,7
Bluetooth RX = Pin 2
Bluetooth TX = Pin 3

Material necesario:
= 1 x Arduino UNO
= 1 x Mddulo puente en H
= 1 x Médulo Bluetooth HC-06
= 1 x Cables
= 2 x Motores DC + ruedas
= 1 x Estructura vehiculo

Esquema de conexion:
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

{t Iniciar Fx EEJ Tx EE) Baudios EELTED

:fi Nombre | & ” Ll 1234 B
,Jarar
iDatos recibidos?

comando

|-| |t:. C I' m
hacer d'u'anzarizquierda
-

75

Escribir anal (PWM) Pin E1ES
Escribir digital Pin ([GE3 [EEE3

ir analdgica (PWM) Pin [EXJ Valor

ir analdgica (PWM) Pin [
ir digital Pin X3 EEED
ibir digital Pin GES R

Valor

255 |

| 255




=1l retroceder |
Escribir analdgica (PWM) Pin EES Valor | EES)
Escribir digital Pin [ ON v |
Escribir digital Pin X1 [REE3
Escribir analdgica (PWM) Pin [§DES Valor | ERR)
Escribir digital Pin GEJ [MEEE)
fsc:ﬁ bir digital Pin DN ¥

para
Escribir analgica (PWM) Pin EE3 Valor
Ezcribir digital Pin EE3 [
Eseribir digital Pin EE3 [EVES
Escribir analdgica (PWM) Pin {0} Valor | EI0)
Escribir digital Pin (G5 VS
LEsr:fi!:nirniiglital Pin GE) 3

"] avanzar izquierda |
Escribir analdgica (PWM) Pin X3 Valor « D)
Escribir digital Pin EE8 [EE0
Escribir digital Pin X8 EIES
Escribir analogica (PWM) Pin §LIE) Valor
Escribir digital Pin [GE3 [ELE

Esc.nmr digital Pin IG5 R

Ejemplo de estructuras para robots de 2 ruedas:
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P38 - Robot con motores DC - Evita obstaculos

Un robot evita obstaculos es un tipo de robot autobnomo que automaticamente detecta
obstaculos delante de él y los intenta esquivar. El robot se mueve continuamente girando al detectar
un obstaculo.

Para la deteccion 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 direccion.

El control de los motores DC se realizara con un modulo de puente en H como en los
proyectos anteriores.

Material necesario: Conexiones:
= 1 x Arduino UNO Puente-H EN1 =Pin 9
= 1 x Mddulo puente en H Puente-H M1 = Pines 2,3
= 1 x Mobdulo HC-SR04 Puente-H EN2 = Pin 10
= 1 xCables Puente-H M2 = Pines 4,5
= 2 X Motores DC + ruedas HC-SR04 Trigger = Pin 6
= 1 x Estructura vehiculo HC-SR04 Echo = Pin 7

Esquema de conexion:
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar
=R T velocidad + S 25!
=5kl e tiempo gito * B
Establecer S 15 |
' Establecer [ direccion ~ S 0|

.Esperar ELnL) | milisegundos
—

Establecer [EEFH@ = = Distancia (cm) &y [Trigger] (58 [Echo] S
.H.,' ar

0L distancia - | dist min - |
hacer | parar
Establecer GIEEETIM = | entero aleatorio de ‘g3 | a ¢ 'l

3 - [ direccion - J[ < - Ji{'5

hacer | girar izquierda
—

sino girar derecha
S

Esperar [{I[]} | milisegundos
e

sino avanzar
A
|

Escribir analogica (PWM) Pin EIER Valor | PEERERED
' Escribir digital Pin 8 [CI5558

Escribir digital Pin XD [ELES

Escribir analogica (P\WM) Pin [IUES Valor

Escribir digital Pin E350 EER

Escribir digital Pin E550 5350
L

Escribir analégica (PWM) Pin 35 Valor |+ [1)
Escribir digital Pin Z258 [ E550
| Escribir digital Pin (3 - WOFF ~ |
Escribir analégica (PWM) Pin {LIES Valor | i}
| Escribir digital Pin £358 (o115
. Escribir digital Pin 8 5350
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Escribir analdgica (PWM) Pin EIEl Valor | FELEEL
Escribir digital Pin ZE8 [ETED

Escribir digital Pin EIEN [EE35

Escribir analogica (PWM) Pin V=1 velocidad -

Escribir digital Pin £358 LD
Escribir digital Pin CIE8 [E3E0
Esperar  [[STTE 0D | milisegundos

Escribir analogica (PWM) Pin EJES Valor
Escribir digital Pin P58 (01358 '
| Escribir digital Pin €158 (KD
Escribir analdgica (PWM) Pin [EIIES Valor | FELREGER R
| Escribir digital Pin 58 (250
| Escribir digital Pin "ON - |
LEs;mf Cempogro < |

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 seguira 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 reflexion de la luz IR).

IR1ZQ IR IDER

AVANZAR GIRAR GIRAR
IZQUIERDA DERECHA

El tiempo de giro y la velocidad se debe ajustar en funcion de los motores utilizados, la
distancia entre los sensores, el ancho de la lineas, etc.

Ejemplo de circuito para robot sigue lineas:

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 1zg. = Pin 6
Sensor IR der. =Pin7

Material necesario:
= 1 x Arduino UNO
= 1 x Mddulo puente en H
= 2xSensor IR
= 1 x Cables
= 2 x Motores DC + ruedas
= 1 x Estructura vehiculo
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Esquema de conexion:

L298N
H-Bridge

OUT GND VCC OUT GND VCC

~ow T mn
[ @

DIGITAL (PWM.
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Programa ArduinoBlocks:

Inicializar

Qzarar

Sl w=d Negro en i ' Leer digital Pin (858
Establecer = Leer digital Pin [ERED
4] si

hacer éirar izquierda

sino si

hacer |'.hgirar derecha

sino avanzar
v
=

(2] para
Escribir analogica (PWM) Pin EJE) Valor | EERTarE:
Escribir digital Pin [ OFF ] |
Escribir digital Pin €8 (LD | Escribir digital Pin €2 (i3

| Escribir digital Pin [EES ELED

Escribir analégica (PWM) Pin ELES Valor | [

Escribir analogica (PWM) Pin [EES Valor | EEGTEhE: S

ESAENETER (RUTMERTLN 10 * RIEIISIN velocidad +
| Escribir digital Pin 58 115D _
Escribir digital Pin | Escribir digital Pin EX8
- fscribirdigital SO8 5 * W OFF ]

(2] para [CIE
Eseriw sakiinca (TWM) Bey B8 dort. () Escribir analogica (PWM) Pin (@ Valor ' (@)
| Escribir digital Pin £ (I3350 Escribir digital Pin 258 (1553
|5 s Escribir digital Pin €58 C11ED

B apiion s (ENWI Fay MAUL 63 Escribir analogica (PWM) Pin §I0ES Valor ( EEEL

| Escribr digital Pin CIEB Escribir digital Pin (58 (O3
| Escribir digital Pin | [OFF 7] fscribir digital Pin
Esperar ENIR | milisegundos
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P40 - Brazo robético controlado desde PC (consola)

Un brazo roboético 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.

. - Conexiones:
Material necesario: Servo-1 = Pin 5
= 1 x Arduino UNO .
. Servo-2 = Pin 6
= 1 x Sensor shield .
. 5x Servos Servo-3 =Pin 9
Servo-4 = Pin 10

= 1xCables Servo-Pinza= Pin 11

Esquema de conexiones:

El brazo robdtico 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 EZNE

Establecer (ZSkl

Establecer Eihi e

y_ ¢Datos recibidos?

hacer | Establecer = _ Recibir como nimero §j Hasta salto de linea

m |

rEs £
hacer | Establecer [TR0E RS = 2 =

Enwviar | () crear texto con “m” ) Satodelinea

E tablecer 5 = m

E tablecer EXIED = | [E3ED

hacer

sino si e

hacer | abrir pinza
—

S (1 + ]

hacer | cerrar pinza
e

sino si
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para {5 BN R info i

> Enviar| (3] creartexto con | ¢ EElES »* | % Salto de linea ® = - | ArduinoBlocks P40 - Brazo robotico fA0 v el TS
5127 '

Enviar || ¢ S e To— 5 @ Salto de linea

Enviar

Enviar ar senvo # Salto de linea
Enviar ¥ Salto de linea
Enviar 03 -> seleccionar servo -5 Salto de linea
Enviar 04 - seleccionar : 4 ¥ Salto de linea
Enviar | ¢ E[[ESENTAIEEY *»* | & Salto de linea

Enviar | & 2 @ Salto de linea

SUUEINTY 400 > reset B2 Salto de linea

Enviar | i 7§} Salto de linea

7} para

'_ Establecer [E Se Pin Bl Grados | EHES | Retardo (
Establecer EZED)

| Establecer EXI = | Pin (Gl Grados | 7R | Retardo (ms)
Establecer [ELRD = :

| actualizar posicion _ Pin EJ Grados | § ) Retardo (
repetir | [E) :
hacer | abrir pinza

cerrar pinza
|

Retardo (r

Servo & Pin {EIED Grados § AR 0 ; Retardo (ms)

—

El control se realizara desde la consola serie desde un PC. Se puede utilizar directamente la
consola de ArduinoBlocks.

Baudrate’ | 9600 - nectal sconectar | Limpiar

301

s1=10.00, s2 = 90.00, s3 = 90.00, s4 = 90.00
ArduinoBlocks P40 - Brazo robotico
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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