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Contexto y justificacion

» Arduino:
- Hardware libre w
> Entorno de desarrollo (IDE) open-source ARDUINO
» Contexto:

> Cultura Do it Yourself (DIY)

- Auge de cultura contemporanea maker

- Tecnologias IT como base de nuevos conceptos:
- Smart City
- Internet of Thinks (loT)
* Industria 4.0

- Robdtica colaborativa

» Justificacion. HW y SW libre para:
- Emprender |
A olicar en entornos propietarios

Arduino MEGA 2560



Objetivos

» Objetivos principales:
> Construir un robot Arduino con capacidad de
desplazamiento
- Implementar una aplicacion para controlar los
movimientos del robot de forma pasiva/activa
» Otros objetivos:

- Equipar de sensores al robot y hacerlo
interconectable

> Posibilitar que el dispositivo sea ampliable




Unidad Central

» Menor consumo » Mayor capacidad de
» Mas robusto computacion

» Orientado a la gestion de » Mayor velocidad de

entradas vy salidas QRELSCIORER W
A ) » Para multiples propositos
» Similar a un autdmata

programable (PLC) » Similar a un PC

Microcontrolador Microprocesador
Ej: Arduino Ej: Raspberry...




Hardware

» Robot con placa Me Auriga:
- Basada en microcontrolador Arduino MEGA 2560
» Microcontrolador (MC): encargado de realizar
acciones en funcion de las entradas recibidas
» Equipado con:

- Sensores: luz, temperaturas, sonido, acelerémetro y
sensor de giro

- Actuadores: buzzer, 12 LED’s RGB
» Facilmente ampliable:

- 10 puertos de expansion RJ25
> 2 puertos para motor encoder




Comunicacion |

NFC

Conexiodn cableada

» Limita la movilidad

v"No requiere alimentacion
externa Q

x No valido : rango de alcance
limitado (20cm).

v Alta velocidad de datos (no
requerida)

% Alto consumo

Wi

v" Alternativa técnicamente
valida
x Dispositivos no compatibles

@ LigBee




Comunicacion i

» Solucion inalambrica validada: Bluetooth
> Distancia de 10 a 15m en campo abierto
- Consumo de potencia bajo (menor incluso en BLE)
- Velocidad de transmision de datos suficiente:

- No se requieren enviar ni recibir grandes volumenes de
datos

- Bluetooth clasico: 0,7 - 2,1Mbps
- BLE: 300kbps

> Interconexion sencilla

- Banda ISM de 2,4GHz




Sensorica

» Dispositivos que detectan una accion externa
y la transmiten adecuadamente (segun RAE).

» EXisten sensores de todo tipo

» Por sus salidas pueden ser:
- Analdgicos: mostrar el valor de la temperatura...
> Digitales: determinar presencia/ausencia...

» Entradas para multiples aplicaciones:

- Automatizacion industrial
o loT




Puertos de expansion

» Disponibles 10 puertos de expansion RJ25:

s Color L Fanin 1 b
~ Rojo Vee 6-12V Motores

5 Gris Puerto serie Comunicacion

Amarillo Interfaz digital single

6-10 - Interfaz digital dual Sensores y
Interfaz analogica actuadores

Blanco Puerto 12C
» Facil expansion

» Sensores conectables a puertos 6 a 10:
> Ultrasonidos (10), Sensor IR (9).




IDE |I: Entornos Makeblock

» IDE del propietario con librerias de los robots

» Versiones:

- Ordenador (mBlock)

- Dispositivos moviles (Makeblock)
» Ejecucion del programa online

» Basados en lenguaje Scratch:
> Lenguaje de bloques
> Lenguaje grafico
> Simple

Panel de control y visualizacion
Makeblock en movil Android




IDE Il: Scratch en Makeblock

& mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Labi rie Conectado

Archive Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje  Ayuda

(W asier | .
I[mmmmmabordn [21.520s62]] |
d_actual

Luminosidad: 262

—
X: 240 ¥: 180 4
Muevo objeto: 9 / H' (o]

Visualizacion de datos
recibidos del robot

Escenario
1 fondo

Fondo nuevo:

@/an

Bloques de codigo, variables... /
para usar en el programa

Programas Disfraces Sonidos

I vimiento IE'v'ent-Js

I \pariencia IC-Jntr-JI
IS-Jni-L'-J ISens-Jres
ILépiz IOpera-:‘-:ures

. Conectado
Auriga ™ o

codificador del motor de
codificador del motor de
codificador del motor de
motor DC (CYESN velod
fij: Vo angulo @

fijar motor de pasos motor S 1

ador del motor G}
num

fijar led pos

n rojo

(I RGN Puertos ™) Banco2™ ] todos™

reproducir tono en la nota pulsat

L % 3 Codigo del programa

2| presionartecls PRI
por siempre
.fl_-iar a temperaturaa bordo°C
3
decir! unir MELEEEEEH sensorde uzEXTTEEEY
esperar €] segundos

=i sensor de |uz CXTIZIEW | > EIl “entonces

x 1
y: -114

fijar led a bord rojo EFD verde €F azul €T

por siempre

fijarfMEEM = distanciadel sensor de ultrasonidodEETEL)

P = velocidadElly)




IDE Ill: Arduino IDE

project_asier Arduino 1.8.1

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

project_asier

Monitor serie

#include <Arduinc.h>
#include <Wire.h>
#include <SoftwareSerial.h>

#include <MeRuriga.h> //Ruriga libraries

//Encoder Motor
MeEncoderOnBoard Encoder 1 (SLOT1):
MeEncoderOnBoard Encoder 2 (SLOTZ2) ;

vold isr proceaa encoderl (void)

{
if{digitelRead (Encoder l.getPFortB())
Encoder_l.pulsePosMinus () ;

Codigo |

== 0}

Arduin

uino Mega or Meg ATmeg (Meg jen COME

Arduino IDE
— Lenguaje C/C++
— Se carga en el uC
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Captura de datos

» Software de captura de puertos conectados
(ej: RealTerm):
> Visualizan los datos
- Capturan datos = almacenables en ficheros

» Independencia de puertos con IDE’s

» Posibilidad de procesar los datos de los
ficheros que se generen (BBDD, Excel...)

» Posibilidad de alimentar otros sistemas

X




Conclusiones

Se ha consequido implementar un robot con
capacidad de movimiento

Se han implementado programas que producen
acciones en funcion de entradas en:

Scratch

Arduino (C/C++)
Se ha realizado un trabajo de documentacion

Se ha constatado que existen infinidad de
posibilidades a implementar

Filosofia DIY/ maker Comunidad muy ampliay
con muchos recursos y herramientas en red.




Lineas de trabajo futuras

Equipar al robot con mas sensores/actuadores
para cubrir mas necesidades

Procesamiento y visualizacion de datos

Controlar al robot mediante alguna plataforma
de diseno de sistemas (ej.: LabView)

Desarrollar y depurar mas profundamente el
codigo Arduino

El conocimiento y las herramientas
estan al alcance y son baratas
La clave es identificar necesidades que
requieran ser cubiertas




Gracias por su atefncion



