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Materiales necesarios:

1 x Plataforma impresa en 3D

1 x Motorshield (version Adafruit v1)

1 x Arduino UNO o compatible

2 x motores corriente continua con reductora (motores amarillos)
2 x ruedas (amarillas)

2 x baterias 16850 (o similar)

1 x portabaterias

1 x médulo bluetooth HC-06

Tornillo y tuercas variados M2/M3/M4

Movil/tablet Android



Plataforma

Vista del disefo en Tinkercad 3D:

Vista del disefio y simulacion de la distribucion de los componentes:

Archivo STL para descargar e imprimir:

https://drive.google.com/file/d/1SplL QRcnCoPabMBF5b92xZF a9QzagJfxj/view?usp=sharin



https://drive.google.com/file/d/1SpLQRcnCoPa6MBF5b92xZFa9QzggJfxj/view?usp=sharing

Motor Shield (Adafruit v1)

Utilizaremos la motor-shield v1 disefada por Adafruit. De esta forma simplificamos la conexion del
controlador de motores. La shield es capaz de controlar hasta 4 motores de C.C. y 2 servos.
Para este proyecto so6lo utilizaremos dos motores conectados a las conexiones M3 y M4
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Ahsntaaede Abierto: Alimentacion externa a los motores.

Cerrado: Arduino alimenta a los motores.
los motores

La shield la dejamos encajada en el Arduino. La shield utiliza casi todos los pines digitales, y se nos

quedaran los pines analdgicos AO0...A5 para conectar posteriormente el médulo bluetooth y si
queremos afadir algun sensor o actuador extra.



Conexién y prueba de los motores

Conectamos un motor amarillo a M3 y otro a M4
(podemos elegir cada motor a cualquiera de las 4 opciones, pero por comodidad de montaje hemos
elegido M3 y M4)

M3 : Rueda izquierda
M4 : Rueda derecha

Conectamos la alimentacion de las baterias al jack de Arduino para proveer de la potencia necesaria
(con la alimentacion a través del USB no es suficiente y en caso de que funcione los motores iran
muy lentos y sin fuerza)




Probamos con un sencillo programa en ArduinoBlocks para iniciar los motores M3 y M4 de la shield a
maxima velocidad y movimiento hacia delante:

Inicializar

| Motor-Shield ' Velocidad (PLS

Motor-Shield Motor-4 « RYEIEGED)
|

Bucle

| Motor-Shield Motor-3 + [/ [s=¢ Adelante
|
Motor-Shield ‘ V[V =1d Adelante *

Esperar @Em' milisegundos
Motor-Shield ‘ Motor-3 + RV Stop * |

" Motor-Shield 3y CEEERD Wover ETED

Esperar m' milisegundos
w |

Si utilizamos el Arduino sin alimentacion extra, solo con la alimentacion del USB, es posible que no
tenga suficiente potencia y los motores no funcionene o vayan muy lentos. Aun estando conectado el
USB para programar el Arduino, debemos alimentar con las baterias (por el conector jack, por
ejemplo, para que tenga la potencia necesaria)

El valor de la velocidad se puede fijar entre 0 (parado) y 255 (maxima velocidad). Con valores
inferiores a 150 puede ser que no se suministre el minimo de potencia para que el motor empiece a
girar y ni se mueva.

Si detectamos que un motor gira al revés, es decir, va hacia detras cuando deberia ir hacia delante
simplemente debemos invertir los cables del motor en la conexién con la shield.

Una vez testeado el programa anterior y viendo que los dos motores responden correctamente
podemos seguir con el montaje en la plataforma.




Montaje de los motores

Utilizando los tornillos sujetamos los motores a la plataforma y posteriormente insertamos las ruedas.

Montaje del Arduino+Shield y baterias

Sujetamos el Arduino a la plataformay pasamos los cables de los motores por los agujeros para
conectarlos.

Atornillamos el porta-baterias a la parte delantera, lo que ayudara a estabilizar el robot con el peso.



Llegados a este punto, podemos volver a testear el programa para comprobar que el robot deberia
moverse un poco hacia adelante y otro poco hacia atras correctamente.

Inicializar

Motor-Shield 4 Velocidad m

Motor-Shield | Velocidad m

" Motor-Shield Motor-3 + HAlEE Adelante -
i

Motor-Shield Motor-4 = B/ I7Ed Adelante -
i

Esperar Eiﬁm' milisegundos
Motor-Shield 1 | Motor-3 ~ N[\l Atras + |

Motor-Shield Motor-4 « H/[s\=8 Atras
4

Esperar m' milisegundos
Motor-Shield ' Motor-3 + N'[57-/# Stop ~ |

| Motor-Shield Motor-4 + Hi[e)7=s ’
l

= e I 2000 | ' milisegundos
_ .




Conexion modulo bluetooth

El modulo bluetooth lo conectaremos usando los pines A0 y A1 como pines digitales para no interferir

en los pines 0,1 del puerto serie/USB (si no tendriamos que desconectar el médulo bluetooth para
programar el robot)
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Aplicaciéon moévil Android

Utilizaremos la aplicacion Arduino Bluetooth RC Car que podemos descargar e instalar libremente
desde Google Play

https://play.google.com/store/apps/details?id=braulio.calle.bluetoothRCcontroller&hl=es 419&gl=US
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Bluetooth RC Controller



https://play.google.com/store/apps/details?id=braulio.calle.bluetoothRCcontroller&hl=es_419&gl=US

La aplicacién permite gestionar facilmente la conexién con el médulo Bluetooth, asi como controlar el

robot de forma manual o con los acelerémetros del movil.

Cada accion de la aplicacién enviara un comando a través de la conexion Bluetooth en forma de un

texto o numero.

Comandos enviados desde la aplicacion a través del Bluetooth:

Comando Codigo enviado
Forward Adelante F
Back Atras B
Left Izquierda L
Right Derecha R
Forward Left Adelante-lzquierda (diagonal) G
Forward Right Adelante-Derecha (diagonal) I
Back Left Atras-lzquierda (diagonal) H
Back Right Atras-Derecha (diagonal) J
Stop Parar S
Front Lights On Encender luces delanteras W
Front Lights Off Apagar luces delanteras w
Rear Light On Encender luces traseras U
Rear Lights Off Apagar luces traseras u
Horn On Activar bocina \Y
Horn Off Parar bocina \Y
Speed Ajustar velocidad 0
1
0->0% 2
q->100% 3
4
5
6
7
8
9
q
Everything Off D




Programacion del robot con ArduinoBlocks

Version 1: movimientos basicos

http://www.arduinoblocks.com/web/project/editor/537202

Inicializar

(4 icar R CIKD T KD

Motor-Shield 1 | Motor-3 ~ RYEIGTElET! '

Motor-Shield 1 | Motor-4 ~ RYEIGTEGET '
—

-‘B ¢ Datos recibidos?

=iElL Sl comando B $ Recibir byte

&858 Valor ASCII (KD

adelante
L

valor ASCI (CIED

Valor ASCII (KB

Valor ASCIGIED

hacer

EF S |



http://www.arduinoblocks.com/web/project/editor/537202

[ Motor-Shield | 'Motor-3 + | Stop * | 31 izquierda)
' [ Motor-Shield 1 (T Mover ESTM

| Motor-Shield T Votor4 - T Stop - _
- Motor-Shield ‘ \"[5:1§ Adelante +

—

(2] =] adelante
Motor-Shield * Motor-3 + 1= Adelante + |

(=] paraCEESE)
Motor-Shield ‘ Motor-3 + 10075 Adelante +

-Shi ' .
Motor-Shield * Motor-4 + NI Adelante + | Motor-Shield ‘ Mover EXTED

L -

| Motor-Shield l  Motor-3 + N00El Atras + |

| Motor-Shield W Motor-4 - L Avvas

—




Version 2: movimientos mejorados

Velocidad configurable en una variable, giros mejorados

http://www.arduinoblocks.com/web/project/549268

Inicializar

I"  Iniciar Rx GUES Tx GXED
| Establecer [EREREVED = | B2

n
\iarar

[ (2] si 3 ¢Datos recibidos?

hacer | Esfablecer = 4 Recibirbyte

(S Si 'EED | Valor ASCII GEB

hacer | ade
l_adelamte

@] si Valor ASCII CEBD

hacer

(@] si Valor ASCII (WD
hacer
(@] si Valor ASCII G
hacer
(@] si Valor ASCII EED

hacer

—

N L 2] izquierda | (&) para GBI

Motor-Shield 4 (IR Velocidad (- J§(50) MotorShield y - (TR Velocidad | (EITIG

otor-Shie - Velocida vel d ~
MtSh'Id* Motor-4 + RVEIGTEGED] ocida

Motor-Shield 4  Motor-4 + RUERILED] & D

Motor-Shield 2 * Moverf LEERCRS Motor-Shield | Y1 Adelante + |

Motor-Shield ‘ |18 Adelante + |

L.

Motor-Shield | LT Adelante -
—



http://www.arduinoblocks.com/web/project/549268

(&) para [EED
| Motor-Shield } MoverEED

| Motor-Shield 1 Mover %8

—

&) para ELEENE) (o) para EED)
Motor-Shield | Motor-3 + AZELESEE velocidad - | ' Motor-Shield [ E=ES Velocidad

Motor-Shield Motor-4 + NELESEUHE velocidad - Motor-Shield (L&D Velocidad

Motor-Shield LLIEY Adelante " Motor-Shield T Atras -

Motor-Shield W Adelante " Motor-Shield Moverl X zE%8
— —

Enlaces e informacion de interés:

http://www.arduinoblocks.com

http://www.arduinoblocks.com/web/site/abconnector
http://www.arduinoblocks.com/web/site/doc
https://www.tinkercad.com

https://sites.google.com/site/bluetoothrccar/

https://shop.innovadidactic.com/es/


http://www.arduinoblocks.com
http://www.arduinoblocks.com/web/site/abconnector
http://www.arduinoblocks.com/web/site/doc
https://www.tinkercad.com
https://sites.google.com/site/bluetoothrccar/
https://play.google.com/store/apps/details?id=braulio.calle.bluetoothRCcontroller&hl=es&gl=US
https://shop.innovadidactic.com/es/

