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¢ QUE ES UN ROBOT?

Maquina automatica programable capaz de realizar tareas.

Sustituir a las personas en algunas tareas repetitivas o
peligrosas.

Suelen tener sensores que le permiten entender su entorno.
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ESTRUCTURA DEL ROBOT
ARDUINO

¢, Como conseguimos
gue gire?
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SENSORES
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SENSORES
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Sirve para medir distancia y detectar objetos
.
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PROGRAMACION
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o
PROGRAMACION

Primer Programa: Crea un programa en ArduBlock que haga que
el LED conectado al pin 13 de la placa Arduino UNO se encienda
iIntermitentemente cada 3 segundos. El programa se repetira de

forma indefinida.
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PROGRAMACION

Segundo Programa: Crea un programa en ArduBlock que envie la
frase “Hola Mundo!” 5 veces por puerto serie al PC.

ampramefeniplertolseri e’ " Hola Mundo!
Fetardofinslazemntte ! 1000

Hola Mundo!

Holza Mundo!

Hola Mundo!

Hola Mundo!

Hola Mundo!

— Hola Mundo!

imprimeYenypluertolseric) Hola Mundo! Hola Mundo!
/ Hola Mundo!
retardodmili==gundc=8s 1000 Hola Mundo!
Holza Mundo!

Hola Mundo!

Hola Mundo!

Hola Mundo!
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PROGRAMACION

Segundo Programa: Crea un programa en ArduBlock que envie la
frase “Hola Mundo!” 5 veces por puerto serie al PC.

ampraimefeniplertofserie’ " Hola Mundo!
Tetardofirilsterassh . 1000
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;QUE ES ARDUBLOCK?

Es un lenguaje grafico de programacion que se distribuye como un complemento que se afiade a las
herramientas del Entorno de Programacion, con lo que permite la elaboracién de programas para las placas
de desarrollo de Arduino. Se basa en el uso de una sencilla interfaz grafica utilizando bloques funcionales, que
simbolizan diferentes elementos de programacién, por ejemplo: instrucciones, condiciones, variables, bucles...

LA PLACA DE DESARROLLO ARDUINO UNO

Es una tarjeta electrénica sencilla y de bajo precio, disefiada para el aprendizaje de electrénica y la creacién
de prototipos. Qué nos vamos a encontrar en esta tarjeta: pines digitales (para encender por ejemplo leds),
pines analdgicos (para leer el valor de los sensores), memoria flash (en la que se guardan los programas que
realizamos), puerto USB (para programar el microcontrolador y comunicarse con la placa), botén de Reset
(para reiniciar el dispositivo), indicadores LED (indican que la placa estad encendida, un LED que se puede
programar, indicadores de comunicacién).

Boton de Reset Pines digitales

Puerto
Use

Entrada de la
fuente de
alimentacion —— ; o in}
(7TV-12V) o :

Y
Potencia Entradas Analogas

ENTORNO DE PROGRAMACION
Lo primero que vamos a hacer es abrir el Entorno de Programacion Arduino IDE (si no esta abierto).

Seleccionamos Herramientas en la barra superior del programa y hacemos clic en ArduBlock para ejecutar el
Entorno de Programacion Grafica.
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1 &2 sketch_now24a | Arduina 1.0.5 L‘ . & L=
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Archivar el Sketch
Reparar Codificacién y Recargar

sketch_novidda

Monitor Senal Ctrie Maytsculass M
I o ArduBlock
Tarjeta »
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Programadeor »

Grabar Secuencia de Inicio

A continuacién se nos abrira ArduBlock.

Guardar Subir programa
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Arduino)
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Ahora vamos a analizar de forma general las librerias de Ardublock. Como puedes ver, se encuentran
clasificadas por colores segun su funcionalidad y son muy intuitivas y sencillas de manejar. Como ya hemos
dicho van encajandose unas en otras como las piezas de un puzle, si colocamos una funcion o pieza con otra
incompatible, ocurre como en un puzle, es decir, no se podran unir de acuerdo con las normas de
programacion.

Funciones de Control, estas piezas permiten
realizar:

¢ Bucle: ejecuta la accion de forma indefinida.

¢ Si/entonces: ejecuta otras instrucciones de
manera condicional (esta tiene tres enganches) en
condicion, colocamos la instruccion que establece
la condicién, en el primer entonces la accién que se
ejecutara si la condicion es verdadera, y en el
segundo entonces la que la accion que se ejecutara

si la condicion es falsa.

¢ Mientras que: al establecer una condicion se
mantiene la accion encajada en la parte inferior de
la ficha del puzle, mientras la condicion establecida
siga siendo verdadera.

¢ Repite: En la parte superior aparecera el
numero de veces gque se repite la accion colocada
en hueco inferior de la pieza.
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Funciones de Pines, con ellas se lleva a cabo la
gestion de las entradas y salidas tanto analogicas
como digitales.

Por ejemplo:

_—

pintdigital S+

] Permite leer el

estado de una entrada digital, al colocarla en al
area de trabajo nos aparecera asociada al un

pintdigital

nimero 1 al clicar
sobre el nimero escogeremos el nimero del pin
gue queramos leer. Lo mismo para pin analogico.

Con esta funcion podemos darle el valor “alto” o
“bajo” a la entrada o salida elegida.

con esta funcion
gestionaremos los valores de los servos como el
angulo inicial.
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Numero/Constantes Operadores Utilidades

Agqui encontramos fichas muy Estos operadores permiten Con ellas podemos dar valores para
utilizadas en los proyectos para realizar operaciones logicas y operar con ellos (1,2,..) o constantes
temporizar como por ejemplo la aritmeéticas, como por ejemplo las (alto, bajo, verdadero..)] a las
funcion retardo, que detiene el funciones l6gicas AND, NOT, OR... entradas y salidas. Fijate que sus
progreso del programa los formas encajan con las funciones de
milisegundos que indiquemos. pines vistas anteriormente.

" ILTO
BRJO
" CIERTO
"~ EALSD
nombrelvardablenmerica

e ———————
nombresvariable ‘digital

usriahle

confiqura variable digital
valor

NUESTRA PRIMERA PRACTICA: LED INTERMITENTE

Nuestro primer ejercicio sera el apagado y encendido del LED L de la tarjeta de experimentacion ARDUINO
UNO, este LED se corresponde con el pin 13 de la placa y se encuentra conectado internamente por lo que no
hay que afiadir ninguna conexién mediante cables.

Por lo tanto, en primer lugar incluiremos el bloque BUCLE para que el programa se repita infinitas veces. A
continuacién anadimos el bloque CONFIGURA PIN DIGITAL con el pin 13 correspondiente al LED y lo
configuraremos a nivel ALTO (HIGH) para que se encienda. El siguiente bloque a incluir debajo de la
configuracion del pin es el de RETARDO MILISEGUNDOS y lo configuramos a 3000 para que el LED se encuentre
encendido durante 3s (3000ms). El siguiente bloque a incluir es de nuevo CONFIGURA PIN DIGITAL con el
mismo pin, el 13 y a nivel BAJO (LOW) para que se apague el LED. El tltimo bloque a afiadir es de nuevo el de
RETARDO MILISEGUNDOS y en este caso lo configuramos con 1000 para que permanezca apagado durante 1s.

De esta forma ya tenemos el cédigo listo para programar Arduino. Para enviar este cddigo a la placa hay que
hacer clic en el botén SUBIR (UPLOAD) y automaticamente nos aparecera en la pantalla de Arduino IDE el
mensaje “compilando el sketch” y en unos segundos aparecera el mensaje “carga completada”.
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Si observamos la placa Arduino UNO, veremos que el LED L parpadea, iluminandose 3s y apagandose durante

1s.

| € G1BlinklED Arduino 16

Ej1_BlinkLED

volid setup()

{

pinflode({ 13 , OUTPFUT):
}

void loop ()

gitalWrite( 13 , HIGH );

v 3000 ):

alWrite( 13 , LOW );

delay( 1000 j:

35 -
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PRACTICA 2: MOVEMOS EL ROBOT

En este ejercicio vamos hacer que el Robot avance hacia delante durante 2s y a continuacién se mantenga
parado durante 5s. Por tanto, lo primero a tener en cuenta en este ejercicio es saber qué pines controlan los
motores del Robot. Nuestro Robot posee dos motores de forma que cada uno de ellos controla cada rueda
motriz, para mover la rueda izquierda hacia delante tenemos que configurar el pin 2 a nivel alto (5 voltios) y
para hacer que avance la rueda derecha tenemos que configurar el pin 7 a nivel alto. Si queremos que las

ruedas no avancen, es decir, se frenen, tenemos que poner los dos pines que controlan los motores de las
ruedas a nivel bajo (pin 7 y 2 a 0 voltios).

_
EjZ_MwM
L

Archivo Editar Programa Herrar

Pins

pindMods( 7 , OUTRUT) Numero/Constantes

}

Operadores

void loop()
{
digitalWrite( 7 , HIGH ); m
ostatizitel 3 | G )
dedazt 2000 07 DFROBoL
digitalWrite{ 7 , LOW };

digitalWrite{ 2 , LOW };
delay( 5000 ):

' IinKenKit

Utilidades

SeeedstudiolGrove
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PRACTICA 3: ROBOT QUE DETECTA LUZ

En este ejercicio, el Robot se va a mover como en el ejercicio anterior, pero en este caso le vamos a
proporcionar capacidad de decision, es decir, sélo avanzara si iluminamos con una linterna la parte delantera
del Robot. Si no lo iluminamos con una linterna, el Robot se mantendra parado. Para ello, tenemos que tener
instalado en el Robot, el sensor de luz que proporciona a Arduino (el cerebro del Robot) el valor de luz que
mide. Cuando Arduino lee este valor decide si el Robot tiene que avanzar o permanecer parado.

Sensor LRE-F22 — Sensor de Luz basado en LDR

Para poder leer el valor del sensor, tenemos que emplear el bloque CONFIGURA VARIABLE NUMERICA (rojo)
y cambiamos el nombre de la pieza rosa y lo llamamos luz. Para que lea el valor del sensor de luz que hay
conectado a Arduino, también hay que indicar que el pin analégico del que se lee es el 1 (Al). En la siguiente
figura se observa esta configuracion:

— H
rarimble 1uz

configura variahle mmmerica /e
valox pinyanalogico 1

Para que el Robot sea capaz de decidir si le estamos apuntando con un foco de luz directa, tenemos que incluir
en nuestro cddigo el blogue de control SI/ENTONCES que se encuentra en la libreria de CONTROL.

i Eentonces

En este bloque, se introduce en primer lugar un operador comparativo, que en nuestro caso sera el signo

menor que <y tenemos que comprobar si la variable luz que esta midiendo el sensor es inferior a 600. Este
bloque esta dentro de la libreria OPERADORES.

El pardmetro 600 corresponde a la luz ambiente de forma que si iluminamos el Robot con una linterna el
sensor leera un valor superior a 600.

Por tanto, si luz es menor que 600 el Robot estard parado y, sino el Robot avanzara como en el ejercicio
anterior. A partir de los consejos anteriores, completa el siguiente programa para que el Robot avance cuando
detecte que lo estamos iluminando con una linterna.
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PRACTICA 4: ROBOT QUE DETECTA OBSTACULOS

Un complemento imprescindible para muchos Robots controlados a distancia es un sensor que nos permita
saber la distancia libre de obstaculos para movernos. Si queremos movernos en areas grandes y poder medir
distancias en un rango de varios metros el complemento perfecto es un Sensor de Ultrasonidos ya que
funciona exactamente igual que un radar. Emite un pulso de sonido a una frecuencia muy elevada y
cronometra el tiempo que el sonido tarda en llegar a un obstdaculo, rebotar y volver al sensor, es decir, detecta
objetos de forma similar a los murciélagos.

Sensor HC-SR04 Ultrasonidos — Medidor de Distancia
En primer lugar, desmontamos el sensor de luz.

A continuacién, incluiremos en el BUCLE el bloque de CONFIGURA VARIABLE NUMERICA para leer el valor de
distancia que nos proporciona el Sensor de Ultrasonidos. De este modo en variable (pieza rosa), modificamos
el nombre y la renombramos como distancia en la que guardaremos el valor de los objetos que detecta el
sensor. En el campo valor vamos a incluir el bloque ULTRASONICO que lo podemos encontrar en la libreria
Pins. En este bloque tenemos que incluir los pines 9 y 8 debido a que son los que proporcionan la medida
realizada al microcontrolador de Arduino para que lo procese.

—
Mariable distancia

alor

configura variahle mumerica

A continuacion, incluimos igual que en el ejercicio anterior, el bloque SI/ENTONCES para que el Robot decida
si debe avanzar o si debe parar dependiendo de lo cerca que se encuentre de algln objeto. Para ello, habra
que incluir un operador que compare si la variable distancia es menor que (<) 35 (centimetros). En el caso de
gue sea menor, el Robot debera parar y si no, avanzara. De este modo, completa el siguiente cddigo para que
el Robot realice la funcionalidad que queremos:
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variable distancia

walor

configura variable mmerica

S1Y ENLONCeES

¢Qué tendriamos que modificar en nuestro cddigo para que, en lugar de parar cuando detecta un obstaculo
a menos de 35cm, el Robot gire para evitar el obstaculo y continte avanzando?
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