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RESUMEN

El proyecto robot de limpieza, serd construido en ayuda al area de
mantenimiento de limpieza del ITCA FEPADE Sede Central, el cual estéa
basado en la implementacidn de tecnologias de robdética y
automatizacidén. Para la elaboracidén del robot de limpieza se ha
considerado que tendrd movimiento y control desde una estacidn remota,
para lo cual se utilizarad un teléfono mdévil que tendrd un amplio rango
de alcance, ya que tendra accesibilidad de conectarse desde cualquier
area dentro de las instalaciones del ITCA FEPADE Sede Central, para

posteriormente poder controlar su mecanismo.

Dentro de las funciones del robot de limpieza, se implementard un
sistema de aspiracidén y cepillos giratorios con la capacidad de barrer
superficies, a su vez tendrd un sistema de proteccidédn anticolisiones
que podrad evitar un posible golpe cambiando de direccidén cuando
encuentre un obstdculo en su alrededor, esto serd posible debido a 1la
instalacién de diferentes sensores que le permitiradn detectar paredes

y otros objetos.

Vi
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CAPITULO I

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA



Planteamiento del problema

Desde hace muchos afios en la institucidén ITCA FEPADE Sede Central, se
ha implementado un sistema de limpieza manual, en el cual los empleados
encargados de saneamiento se encargan de realizar esta funcidn en

horarios especificos de limpieza.

La importancia de la limpieza en todos los entornos es algo esencial,
la actividad de la limpieza es una accibén de las mas importantes e
imprescindibles que puedan realizarse en todos los espacios que
habitamos, sean del tipo que sean y en cualquier ambito al que nos
podamos referir, doméstico, laboral, puUblico, es esencial para la buena

salud de las personas.

En todas las partes del mundo las organizaciones para la salud prestan
especial atencién a la importancia de la limpieza en todos los entornos,
ya que consideran que el mantener ambientes limpios e higiénicos en
cualquier tipo de establecimiento de una manera permanente, es uno de
los elementos més importantes y esenciales para la salud de las personas
que los habitan. La limpieza es la primera accidn que nos puede asegurar
evitar la presencia de bacterias, parasitos y virus, gque puedan ser
contaminantes para las personas, asi como la acumulacidén de cualquier

tipo de suciedad o basura.

Actualmente la institucidén ITCA FEPADE Sede Central, realiza
contrataciones con una empresa en el &rea de limpieza para poder
realizar estas labores en todo el campus, en las aulas y en otras
adreas, lo cual le genera un costo demasiado alto a la institucidn para
la realizacidén de esta accidn, ademds de eso como sabemos, el esfuerzo
humano para realizar una misma accién no es muy exacto, debido a
problemas como cansancio, aburrimiento, fatiga, desesperacidén y otras
acciones que se dan en el ambito laboral al realizar una acciédn

demasiadas veces por un humano.



El coronavirus en el mundo vino a revolucionar la manera de aseo, por
lo cual hoy en dia es muy importante la higiene en los ambientes de
trabajo y de estudio, para evitar enfermedades como el Covid-19, y es

por ello por lo que hay que tener sistemas de limpieza mas eficaces.

La limpieza como lo repetimos anteriormente es algo fundamental para
la salud, tanto como para los estudiantes, docentes y empleados, por
lo cual la realizacidén correcta de ello debe ejecutarse de manera
idébnea y evitar un porcentaje de error a la hora de realizar 1la

limpieza, debido a la acumulacién de baterias.

;Es posible construir un robot con la capacidad de limpiar pasillos y

que sea comandado a larga distancia?



1.1. Antecedentes

La automatizacidén ha revolucionado aquellas areas en las que se ha
introducido, y apenas hay un aspecto de la vida moderna que no se haya
visto afectado por ella.

El término se usa ampliamente en un contexto de fabricacidn, pero
también se aplica fuera de la fabricacién en relacidn con una variedad
de sistemas en los que hay una sustitucidn significativa de la accidn
mecanica, eléctrica o computarizada por el esfuerzo y la inteligencia

humanos.

La tecnologia de automatizacién ha madurado hasta un punto en el que
se han desarrollado otras tecnologias a partir de ella y han logrado
un reconocimiento y un estatus propio. La robdética es una de estas
tecnologias; es una rama especializada de la automatizacidén en la que
la madgquina automatizada posee ciertas caracteristicas antropombdérficas

o0 similares a las humanas.

La robdética es una tecnologia de automatizacidén que ha recibido una

atencién considerable desde aproximadamente 1960. se basa en dos
tecnologias relacionadas: control numéricoy teleoperadores. El control
numérico (NC) es un método para controlar losejes de lasmaquinas
herramientapor medio de numeros que han sido codificados en cinta de
papel perforado u otro medio. Fue desarrollado a finales de la década
de 1940 y principios de la de 1950. La primera maquina herramienta de
control numérico se demostrd en 1952 en los Estados Unidos en el
Instituto Tecnoloégico de Massachusetts (MIT) . La investigacidn

posterior en el MIT condujo al desarrollo del Lenguaje APT (Herramientas

Programadas Automaticamente) para la programacidn

demdguinas herramienta.



Un teleoperadores un manipulador mecanico que es controlado por un
humano desde una ubicacién remota.El trabajoinicialen el disefio de
teleoperadores se remonta al manejo de materiales radiactivosa
principios de la década de 1940. En una implementacién tipica, un ser
humano mueve un brazo y una mano mecédnicos en un lugar, vel

manipulador duplica estos movimientos en otro lugar.

La robdética industrial puede considerarse una combinacidén de tecnologias
de control numérico y teleoperador.El control numérico proporciona el
concepto de una magquina industrial programable, y la tecnologia de
teleoperadores aporta la nocidén de un brazo mecidnico para realizar un
trabajo Util.El primer robot industrialse instaldé en 1961 para
descargar piezas de una operacidédn de fundicidn a presidn. Su desarrollo
se debid en gran parte a los esfuerzos de los estadounidenses.

Ademéas de las aplicaciones de fabricacién de la tecnologia de
automatizacidédn, ha habido logros significativos en &reas como las
comunicaciones, el transporte, las industrias de servicios vy 1los

productos de consumo.

Los productos de consumo que van desde automéviles hasta pequefios
electrodomésticos se han automatizado en beneficio del wusuario. Los
hornos de microondas, las lavadoras, las secadoras, los refrigeradores,
las grabadoras de wvideo y otros electrodomésticos modernos suelen
contener un microprocesador que funciona como controlador de

computadora para el dispositivo.

Basado en los ejemplos anteriores cabe mencionar el uso de la tecnologia
de automatizacién para la invencidén de los robots de limpieza. Los
primeros indicios de los robots de limpieza surgen en 1996 con la
aparicién de la primera aspiradora robdtica, elaborada por una empresa

sueca fabricante de electrodomésticos.
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Funciondé bastante bien, pero tenia problemas de colisidén con objetos
y como se detenia a poca distancia de las paredes y otros objetos,
dejaba pequefias &reas que no se limpiaban. Su produccidén esté
discontinuada. La empresa de tecnologia Dyson de Gran Bretafia dio a
conocer su variante DC06 en 2001, pero era demasiado costosa y nunca

entrd en produccién en masa.

Como sugieren los datos y la informacidén mencionada y como estudiantes
de ingenieria en mecatrdnica, nos hemos enfocado en aplicar 1los
conocimientos adquiridos en automatizacidén, para implementar nuestro
proyecto de disefio y construccidén de un robot mbévil de limpieza
controlado remotamente, de forma que este pueda ser utilizado en las

instalaciones de ITCA-FEPADE Sede Central.

El uso del robot de limpieza aportard diferentes beneficios y ventajas
de forma general ya que la limpieza es un factor muy importante en los
diferentes edificios y areas de las instalaciones de la Sede Central
de ITCA FEPADE y es una actividad que se realiza a diario por un

personal designado.

Se ahorrard mucho tiempo con la ayuda de un robot de limpieza controlado
remotamente, ya que, una vez realizada la configuracién, el robot sera
capaz de realizar el trabajo de limpieza, lo cual optimizard el tiempo
para que el personal pueda hacer otras actividades de aseo a lo largo

de la jornada.



1.2. Justificacién

El uso de tecnologias ha venido a revolucionar la vida cotidiana del
ser humano, los avances tecnoldégicos se han vuelto una parte esencial
en nuestras vidas, como sistemas automatizables de limpieza que nos

ayudan en las labores cotidianas.

Hoy en dia tener un robot de limpieza no es algo extrafio, las empresas
dedicadas a la robdética se han encargado de hacer sistemas automaticos
para mejorar la calidad de vida del ser humano, entre ellos se encuentra
los robots de limpieza, los cuales tienen capacidades de poder limpiar
dreas enteras como casas, oficinas, laboratorios, etc. En respuesta al
requerimiento actual se plantea el disefio y creacidédn de un robot mdédvil
que tenga la capacidad de hacer la limpieza en los edificios internos
del campus de ITCA FEPADE Santa Tecla, con el objetivo de minimizar el
recurso humano, dandole una mayor autonomia, y eficacia al sistema

actual de aseo interno.

La implementacidén de un robot de limpieza en el campus del ITCA FEPADE,
no solo vendria a beneficiar aspectos econdémicos, sino también, en la
calidad de higiene del suelo, donde transitan muchos estudiantes como
docentes, dando una facilidad en la forma de operabilidad del robot,
y evitar contagios de enfermedades del personal de limpieza dque
diariamente se encuentra expuesta a diferentes variantes de virus.
El robot de limpieza tendrd la capacidad de moverse en todo el campus,
de esta manera podremos garantizar que la limpieza no sbélo se realice
en una secciébén, sino también, en los edificios correspondientes segln
el operario tenga indicado.
Este proyecto debido a su tecnologia le permitird al operador poder
controlar el robot desde cualquier punto con acceso a internet, para
posteriormente ejecutar las érdenes programadas. El mundo poco a poco
va evolucionando de una manera autdénoma, y es de mucha importancia ser

parte de este proceso.



1.3.0Objetivo general

Disefiar y construir un robot mdévil de limpieza e implementar
tecnologias de control inaldmbrico para la movilidad del robot dentro

del Campus ITCA FEPADE Santa Tecla.

1.4. Objetivos especificos

Implementar un sistema comunicacién entre el robot y el
dispositivo de mando mediante la utilizacién y configuracién de la
plataforma blynk.

Realizar un programa por medio de la plataforma Arduino con la
capacidad de controlar los sistemas internos del robot como
actuadores, sensores y motores.

Implementar un sistema electrdénico de control de carga para la
administracién de bateria del robot.

Redisefiar planos de estructura mecédnica y de ensamble de piezas
del robot.

Implementar manual de uso y manual de mantenimiento del proyecto.
Disefiar e implementar un sistema de control atractivo y féacil para
la manipulacidén del accionamiento del robot por medio de una app

mévil.
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2.1. ;Qué es un robot?
Maguina automatica programable capaz de realizar determinadas
operaciones de manera autdnoma y sustituir a los seres humanos en
algunas tareas, en especial las pesadas, repetitivas o peligrosas;
puede estar dotada de sensores, que le permiten adaptarse a nuevas

situaciones.

2.1.1 Robots de Limpieza

Los robots de limpieza cuentan con programacién inteligente y un
limitado sistema de limpieza. Pueden incluir operacidén manual a través
de controles remotos o modo autdmata. Sus caracteristicas de limpieza

varian segun diferentes modelos.

Modelo Afio Descripcién
Electrolux AB
“"Trilobite” Tenian buen

funcionamiento, pero
chocaban con objetos,
1996 se detenian cerca de
las paredes y dejaban
algunas dreas sin
limpiar.

Dyson
“DC06”
Nunca se construyd en
2001 masa debido a su alto
costo de producciédn.
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iRobot Podia cambiar de

“Roomba” direccidén cuando se
encontrd con un
obstéaculo, detectd

2002 puntos sucios en el

piso y detectd caidas
pronunciadas para
evitar que se cayera

por las escaleras.

iRobot
“Scooba” Es el Opuesto al

Roomba ya que en lugar
de aspirar friega los
2005 suelos. Su objetivo
era simplificar las

tareas de los

- consumidores.

A partir de 2002 empezaron a aparecer variantes de los
modelos anteriores.

Dyson
“Dyson 360 eye”

Equipado con una
5015 cémara §e 360 gra§os
proporciona una mejor
navegacién.
Roborock
S6 MaxV
Este modelo emplea
2020 inteligencia

artificial.
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2.2.I0T

La Internet de las cosas (IoT) describe la red
de objetos fisicos ("cosas") que llevan
incorporados sensores, software y otras
tecnologias con el fin de conectarse

e intercambiar datos con otros dispositivos vy
sistemas a través de Internet. Estos

dispositivos van desde objetos domésticos

comunes hasta herramientas industriales sofisticadas. Con mas de 7 mil
millones de dispositivos IoT conectados en la actualidad, los expertos
prevén que este numero aumentard a 10 mil millones para los 2020 y 22

mil millones para el 2025.

2.2.1. Disefiando aplicaciones IoT con Blynk

Comenzar a disefilar aplicaciones para la
Internet de las cosas (IoT) puede ser dificil
debido a la multitud de opciones y
posibilidades, tanto a nivel de hardware como

de software, asi como en lo qgue respecta a

protocolos de comunicacidén y aplicaciones. Afortunadamente tenemos a
Blynk, que nos facilita enormemente la tarea vy nos ©permite

introducirnos en esta tecnologia de una forma simple y sencilla.

HTTP, MQTT, REST, GET, JSON, etc. La tecnologia de IoT puede ser
apabullante para quien recién se inicia debido al amplio abanico de
posibilidades que tiene el desarrollador para llevar a la realidad su
proyecto. Sin embargo, no es imprescindible zambullirse a fondo en este
mar de siglas y acrénimos para poner en marcha un sencillo proyecto de
IoT y comenzar a adquirir los conceptos fundamentales de la tecnologia.
Por suerte, podemos contar con herramientas muy sencillas de utilizar

gue nos permiten poner en funcionamiento un proyecto en muy poco tiempo,

12



sin necesidad de adentrarnos en los detalles finos. Una de estas

herramientas es Blynk.

¢Qué es Blynk?

Blynk es una plataforma que provee soluciones para el desarrollo de
aplicaciones de IoT. Su funcionamiento se basa en una app, Jue puede
utilizarse tanto en teléfonos Android como i0S, que se comunica con el
hardware a través de los servidores de Blynk. La app permite disefiar
un “panel de control” con una amplia variedad de elementos que
posibilitan enviar y recibir informacidédn hacia y desde el hardware, el
que debe incluir alguna de las numerosas librerias especiales provistas
por Blynk, disponibles para multiples dispositivos tales como Arduino,
Raspberry o placas basadas en ESP8266 vy ESP32. Estas librerias
resuelven la mayor parte de los detalles de la comunicacidédn con la app,

permitiendo que el desarrollador se enfoque en los detalles de su

B Blynk

13
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2.2.2. Cambios de Blynk 0.1

Rasgos

Diferencias

Apps

Web Dashboard

Nuevo Blynk.Console

Android App

-Legacy Blynk requiere Android 4.2 o
posterior

-Blynk IoT requiere Android 5 o
posterior

i0S App -Legacy Blynk requiere 1i0S 9 o
posterior
-Blynk IoT requiere 10S 14.1 o
posterior

Gestidén de dispositivos

Asistentes de voz

Integracidédn de Alexa y Google Home
(préximamente)

Aprovisionamiento y | Nuevo en Blynk.Edgent y Blynk.Apps

creacidén de perfiles de

dispositivos

Actualizaciones de | Nuevo en Blynk.Edgent y

firmware por aire | Blynk.Console

(Blynk.Air)

El registro de eventos Nuevo en Blynk.Console y Blynk.Apps

Gestidn de | Nuevo en Blynk.Console

notificaciones

Gestién de dispositivos |Nuevo en Blynk.Console

y usuarios

Roles y permisos de | Nuevo en Blynk.Console

usuario

Uso compartido de | Reemplazado  por invitar a los

dispositivos (mediante | usuarios

cébdigo QR)

Conectividad

Bluetooth 2.0 SPP No disponible en nuevo Blynk
(todavia)

Bluetooth de baja | No disponible en nuevo Blynk

energia (BLE) (todavia)

Widgets

16 nuevos widgets: botdén | Solo en Blynk 2.0

de icono, botdén de

imagen, control

deslizante de pasos,

control deslizante de

pasos verticales,

control de pendiente,

botén de interruptor,
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control deslizante de

nivel, control

deslizante de nivel con

interruptor, indicador

radial, indicador

mejorado, rampa de

gradiente, icono, botdn

de enlace, botdén de

enlace de imagen, alias

Widget de puente Reemplazado por Automatizaciones vy
Rule Engine (préximamente)

Widget de eventos Reemplazado por Automatizaciones.
Ahora funciona en 10S y Android

Widget de temporizador Reemplazado por automatizaciones

Widget de RTC No se necesita widget. Usar API de
tiempo

Widget de gancho web Reemplazado por la configuracidén de

WebHook en Blynk.Console

Notificaciones, correo | Reemplazado por eventos de plantilla

electrénico, widgets de

Twitter

Widget de terminal Funciona solo en tiempo real.
Historial no compatible

Widget de tabla No disponible en nuevo Blynk
(todavia)

Selector de dispositivos | Reemplazado con mosaicos de
dispositivos

Proyectos Reemplazado con mosaicos de

multidispositivo dispositivos y tableros
(proéximamente)

Informes Movido a Blynk.Console Informes
programados aun no disponibles

Propiedad de conjunto | Los campos minimo/méximo del widget

minimo/maximo de widget

se movieron a la configuracién del
flujo de datos

Nube

Servidor local

Disponible sbélo en el plan de marca
blanca

Servidor empresarial | Sigue disponible para clientes de

privado Marca Blanca

Modelo de precios

Blynk Energy Reemplazado con planes de
suscripcidn
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2.2.3. Productos de Blynk

2.2.3.1 Blynk.Console

L N J blynk.clous
3
G [ B X O p
Blynk 9 .
f Heater XJ 6 (Basement) - ?
& Back hicaqo | @
2 John Doe [fi My Company W
=1 Q —
& - Add Tag
52 Devices 12 Dashboard  Timeline  Devicesinfo  Metadata  Actionlog  Service
etM
Heater XJ 6 (Basement) m Lasthour ~ GHours  1Day 1Week 1Month  3Months  Custom Range
& i
Power Chart Steam output
Sensor |

L On (@)

Thermometer 1

m Set T° Steam presure
Brush F{o— 274 ‘ : 102
Broom Status M
st T
215t L
©  Mover []ff Z s
a @
45t
Twin Peaks
28§
2048t
h4 Motion Sensor Average temperature 4 N BETRY 2th St
Twin Peaks
M
Branch Shears — + 45°C NI Clipper St Cente
Reh

5 PMCS

Auger Today's average efficiency Duncan 2 €' C
o3 " 3
Mallie Stone's > w2

Trencher 82% ol g Safevray

Do

Blynk.Console es una aplicacidén web rica en funciones que puede ser
utilizada por diferentes tipos de usuarios. La funcionalidad principal

de este producto es:

1. Configuracién del funcionamiento de los dispositivos conectados
en la plataforma + ajustes de la aplicaciédn.

2. Gestidén de dispositivos, sus datos, usuarios, organizaciones vy
ubicaciones.

3. Supervisidén y control remoto de dispositivos.
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2.2.3.2. Blynk.Apps

Blynk.Apps es una

Android que cumple

1. Monitoreo vy
funcionan con

2. Configuracidén

High Temperature.

Temperature Is 67 F

Water Detected

Check bathvoom for water leak

High Gas Preasure

Check pool heater

aplicacidén mévil nativa multifuncional para i0S y

estas funciones principales:

control remoto de dispositivos conectados que
la plataforma Blynk.

de la interfaz de usuario mdévil durante las etapas

de creacidn de prototipos y producciédn.

3. Automatice el

trabajo de los dispositivos conectados.

Blynk.apps es una solucidén de marca blanca.
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2.2.3.3. Blynk.Edgent

Edge + Agent = Edgent

& main.cpp

BLYNK_TEMPLATE_ID
BLYNK_DEVICE_NAME
BLYNK_FIRMWARE_VERSION
APP_DEBUG

"BlynkEdgent.h"

void setup()

{
delay(100);
BlynkEdgent.begin();

void loop() {
BlynkEdgent. run();

Blynk.Edgent es una biblioteca integrada liviana que se ejecuta en mas

de 400 modelos de hardware compatibles
Las funciones principales de Blynk.Edgent son:

1. Reclamacién de dispositivos y aprovisionamiento de Wi-Fi (poner
el dispositivo en linea 'y autenticarlo con un usuario
determinado) .

2. Gestidén de conectividad (WiFi, Celular, Ethernet).

3. Transferencia de datos entre el dispositivo y la nube.

4. API para trabajar con caracteristicas especificas de Blynk.Apps
y Blynk.cloud

5. Actualizaciones de firmware inaldmbricas (para modelos de hardware

seleccionados) .

2.2.3.4. Blynk.Cloud
Blynk.Cloud es una infraestructura de servidor: el corazén de la
plataforma Blynk IoT. La nube es responsable de wunir todos los
componentes de la plataforma.

Blynk también ofrece servidores privados.
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2.2.4. Servicios

Los servicios (o microservicios) de Blynk son mbédulos de software que
funcionan en todos los productos y realizan un determinado conjunto de

funciones.

2.2.4.1 Blynk.Inject

Un microservicio para:
- Reclamacidén de propiedad de dispositivos por parte de usuarios y
organizaciones.
- Aprovisionamiento de dispositivos con credenciales WiFi para que
puedan conectarse a las redes WiFi del usuario final.
- Gestidn de tokens de autenticaciédn
- Flujo de UX para guiar a los usuarios finales a través del proceso

de reclamo y aprovisionamiento con la ayuda de Blynk.Apps

Add New Device Wi-Fi Setup Configuring Device X Device Connected

2 O : P

Check that your device is plugged in and Choose Wi-Fi network your device will use © Confguring Wil DHT 12 connected!
ready to be connected

© Make sure that device and smartphone are Network name

08 10 the WiF| router

) Reconnecting back to cloud

DHT 12

Y ¢ B seiseseosssiss

Waiting for device online

@  Remember the network for other devices

# IP Address Settings

“ sy
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2.2.4.2. Blynk.R

Un microservicio para la gestidédn de usuarios, que cubre:

- Registro de usuarios con invitaciones.
- Gestidén de roles y permisos.

- Multi Alquiler.

2.2.4.3. Blynk.Air

B G Blynk ]
o Blynk.Air [ bewshooi |

A SHIPMENTS

" All
] a
Live
Q Finishec 23 Shipments
Canceled
id=  Shipment Status Status Target Size imwars Version Started Date
] Paused

Shipping Jan 26, 2021

1 Finished aim 122212 0357 PM, Jan 26,2021
n Event_Akbin

Shipping A

2 ® Canceled — 23 122212 03:57 PM, Jan 26, 2021
Test.bin
Shipping Feb 20,2021

4 PP Feb = » Canceled 23111 122212 10:57 PM, Feb 20,2021
Event Abin
Shipp

12 Live - 23m 122212 10:20 PM, Feb 21,2021

Hola_shipping_kk bin

m Shipping Live 23 122212 09:10 PM, Feb 28, 2021
Event 8.bin

ag N Shipping March 09, 2021 Paused 231 122212 08:30 PM, Mar 09, 2021
Firmware bin

&

Un microservicio para actualizaciones inalédmbricas de firmware

responsable de:

- Gestidén de campafias de envio de actualizaciones inaldmbricas de

firmware.

Instalacién de nuevo firmware en los dispositivos perimetrales.

(Blynk.io, s.f.)
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2.2.5. Comandos de libreria Blynk

Comando Blynk

| Descripcién

Configuracidn

Blynk.begin ()

Tiene maltiples pardmetros para
diferentes modelos de hardware y
también depende del tipo de
conexién. Siga los bocetos de
ejemplo para su modelo de hardware
especifico.

1. Conexidén a la red (WiFi,
Ethernet, etc.)

2. Llamada de
Blynk.config(...)para configurar
el token de autenticacidén, la
direccidén del servidor, etc.

3. Intenta conectarse al servidor
una vez (puede blogquearse durante
mas de 30 s)

Blynk.config ()

Le permite administrar la conexidn
de red. Puede configurar su tipo
de conexidédn (WiFi, Ethernet, ..)
usted mismo y luego llamar a:

Blynk.config(auth, server, port);
o solo
Blynk.config (auth);

NOTA: Después Blynk.config(...)de
llamar, su hardware aun no esté
conectado al servidor. Intentaréa
conectarse hasta que llegue a la
primera instancia Blynk.run() o
Blynk.connect () rutina.

Para omitir la conexidén al
servidor o para desconectarse
manualmente, llame
Blynk.disconnect () después de la
configuracién.

Blynk.connectWiFi (ssid,
pass) ;

Uselo para configurar
convenientemente la conexidn WiFi:

Nota: para conectarse a redes WiFi
abiertas, establezca pass en una
cadena vacia (" ").
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Gestidén de conexiones

Blynk.connect ()

Estas funciones seguiran
intentando conectarse al servidor
Blynk. Vuelve true cuando esta
conectado, false si se ha
alcanzado el tiempo de espera. El
tiempo de espera predeterminado es
de 30 segundos.

bool result = Blynk.connect();

Blynk.disconnect ()

Desconecta el hardware del
servidor Blynk

Blynk.connected ()

Regresa true cuando el hardware
estd conectado al servidor Blynk,
false si no hay una conexidn
activa al servidor Blynk.

Blynk.run ()

Esta funcidén debe llamarse con
frecuencia para procesar los
comandos entrantes y realizar el
mantenimiento de la conexidn

Blynk.
Por lo general, se llama en void
loop () {}.

Virtual pins control

BLYNK WRITE (VO) {

}

Funcidén especial que se activa
autométicamente cada vez que el
servidor le dice a su dispositivo
que el valor de su pin virtual ha
cambiado. Este cambio normalmente
ocurriria cuando se presiona el
botén del widget en la aplicaciédn.

No se puede usar dentro de ningun
ciclo o funcidén. Es una funciédn
independiente.

Nota: las variable dentro de esta
funcidén, no serd posible utilizar
afuera, excepto utilizar el
comando return;
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https://docs.blynk.cc/#blynk-firmware-connection-management

int virtual pin value =
param.asInt () ;

Obtiene el paradmetro de valor del
pin virtual y lo almacena en la
variable entera local llamada
virtual pin value.

- param.asInt () para variable tipo
entero.

- param.asFloat () para variable
tipo flotante.

- param.asDouble () para variable
tipo doble.

- param.asStr () para variable tipo
cadena.

Nota: las variable dentro de esta
funcidén, no serd posible utilizar
afuera, excepto utilizar el

comando return virtual pin value;

Blynk.virtualWrite (vPin,
value)

La llamada virtualWrite intenta
enviar el valor a la red
inmediatamente.

Nota:

- Use BlynkTimer cuando use este
comando para enviar datos. De 1lo
contrario, su hardware se
desconectard del servidor.

- Para pines virtuales con
ntimeros > 127, la V128 sintaxis no
estd disponible.

Utilice un numero de PIN virtual
simple, por ejemplo:
Blynk.virtualWrite (128, "abc");

BLYNK WRITE DEFAULT ()

Redefine el controlador para todos
los pines que no estan cubiertos
por BLYNK WRITE funciones
personalizadas.

BLYNK WRITE DEFAULT () {
int pin = request.pin;
int value = param.asInt();
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Blynk.syncAll ()

Solicita todos los valores més
recientes almacenados en el
servidor para todos los widgets.
Todos los valores y estados de los
pines
analdégicos/digitales/virtuales se
estableceran en el Ultimo valor
almacenado. Cada pin virtual
generara un evento BLYNK WRITE ().
BLYNK CONNECTED () {
Blynk.syncAll () ;

}

Blynk.syncVirtual (vPin)

Este comando actualiza el PIN
virtual individual al uGltimo valor
almacenado en el servidor. Cuando
se usa, BLYNK WRITE se llama al
controlador correspondiente.

Blynk.syncVirtual (VO) ;
Para actualizar varios pines, use:

Blynk.syncVirtual (VO, V1, Ve, V9,
v1e) ;

Blynk.setProperty (vPin,
"property", value)

Este comando permite cambiar las
propiedades del widget.

También se admite el cambio de
algunas de las propiedades del
widget desde el lado del hardware.

Por ejemplo, puede cambiar el
color del widget LED segin una
condicién:

//change LED color
Blynk.setProperty(vV0, "color",
"#D3435C") ;

//change LED label
Blynk.setProperty (V0, "label", "My
New Widget Label™);

//change MENU labels
Blynk.setProperty(V0, "labels",
"Menu Item 1", "Menu Item 2",
"Menu Item 3");
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Temporizador

BlynkTimer

Es importante enviar datos en
intervalos y mantener el ciclo
void () lo mas limpio posible.
BlynkTimerle permite enviar datos
peridédicamente con intervalos
dados sin interferir con las
rutinas de la biblioteca Blynk
Blynk Timer hereda SimpleTimer
Library , una biblioteca bien
conocida y ampliamente utilizada
para cronometrar miultiples eventos
en hardware. BlynkTimer esté
incluido en la biblioteca Blynk de
forma predeterminada y no es
necesario instalar SimpleTimer por
separado o incluir SimpleTimer.h

- Un solo BlynkTimer objeto
permite programar hasta 16
temporizadores.

- Compatibilidad mejorada con
tableros como Arduino 101, Intel
Galileo, etc.

- Cuando un temporizador tiene
problemas para ejecutarse varias
veces (debido a un bloqueo loop),
simplemente omite todos los
intervalos perdidos y llama a su
funcidén solo una vez. Esto difiere
de SimpleTimer, que podria llamar
a su funcidén varias veces en este
escenario.

Evento de registro

Blynk.logEvent ()

Los eventos se utilizan para
rastrear y registrar eventos
importantes gue suceden en sus
dispositivos. Los eventos también
pueden desencadenar diferentes
tipos de notificaciones que se
pueden enviar por COrreo
electrdénico, como notificaciones
automaticas a la aplicacidén Blynk
o como SMS.

- Blynk.logEvent ("hello");
- Blynk.logEvent ("hello", "Hello
World, ") ;
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http://playground.arduino.cc/Code/SimpleTimer
http://playground.arduino.cc/Code/SimpleTimer

Nota: Para crear un evento se debe
configurar también en
Blynk.Console:

1. Haga clic en Agregar nuevo
evento.

2. Nombra el primer evento con el
nombre Hello.

3. Haga clic en Crear (el evento
aparecerd en la lista de la
pestafia Eventos).

4. Haga clic en Guardar para
guardar y aplicar los cambios
realizados (seleccione Actualizar
dispositivo activo esta vez).

R

eloj RTC

Blynk.sendInternal ("rtc",
"Sync") ;

Para sincronizar la hora de su
dispositivo con la nube de Blynk,
use este comando

Por ejemplo, puede usarlo justo
después de que el dispositivo se
haya conectado a la nube con el
comando BLYNK CONNECTED () :

BLYNK CONNECTED () {
Blynk.sendInternal ("rtc", "sync");

}

BLYNK_WRITE(InternalPinRTC) {
long t = param.asLong();
Serial.print ("Unix time: ");
Serial.print(t);
Serial.println();

}

26




2.3. Software de Arduino

Para empezar a programar la placa Arduino
es necesario descargar un IDE
(Integrated Development Environment). El
IDE es un conjunto de herramientas de

software que permiten a los

programadores desarrollar y grabar todo
el cbébdigo necesario para hacer gque nuestro Arduino funcione como
queramos. El1 IDE de Arduino nos permite escribir, depurar, editar vy
grabar nuestro programa (llamados “sketches” en el mundo Arduino) de
una manera sumamente sencilla, en gran parte a esto se debe el éxito

de Arduino, a su accesibilidad.
2.3.1. IDE de Arduino

El 4rea de trabajo puede ser dividida en
5 grandes partes. De arriba abajo son: la

barra de ments, la barra de botones, el C>C) [+[o] |-}

Genuino
ARDUINO

editor de cbédigo, la barra de consola de

mensajes, y la barra de estado.

La mayoria del tiempo estaremos
trabajando en el editor de cbédigo, donde
desarrollaremos nuestros proyectos.

A los elementos gue méas les sacaremos provecho son:

Verificar: Este botdén realiza dos funciones: comprueba gque no haya

error en nuestro cdédigo, y si no hay problemas, lo compila.
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Subir: Este botdén lo utilizamos luego de “Verificar”. Su funcidn es
cargar en la memoria del microcontrolador el programa que hemos

escrito.

Nuevo: Crea un nuevo sketch wvacio.

Abrir: Despliega un menU con todos los sketches disponibles para
abrir. Podemos abrir nuestros propios sketches como la gran cantidad
de sketches que viene listos como ejemplos para probar, clasificados

en categorias dentro del menu.

Guardar: Guarda el cédigo de nuestro sketch en un fichero, el cual

\’

tendrd la extensidén “.ino”. Podemos guardar estos ficheros donde
queramos, pero el IDE Arduino nos ofrece una carpeta especifica para
ello, la carpeta “Arduino” en “Documentos”, ahi se creard una carpeta
con el nombre de tu skecth, asi el IDE evita que se mezclen los

archivos de los distintos skecth.

Monitor Serial: Abre el monitor serial. Nos permite ver informacidn
transmitida desde nuestro Arduino por el puerto de comunicaciédn

serial

Menu contextual: Esta pestafia se ubica bajo el botdén de monitor serial,
nos permite abrir nuevas pestafilas. Abrir nuevas pestaflas es de suma
utilidad cuando tenemos cdédigos tan largos que necesitamos dividirlo
en partes para trabajar mas cédmodamente. Es asi porque todas las nuevas
pestafias abiertas forman parte del mismo proyecto que la primera
pestafia original. Lo mas habitual es utilizar pestafias separadas para

la definicidén de funciones, constantes o variables globales.
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En la barra de ment hallaremos opciones mas tradicionales que de igual
manera son Utiles de conocer: “Archivo”, “Editar”, “Programa”,

“Herramientas” y “Ayuda”.

Archivo: Ofrece acciones estandar como crear un nuevo documento sketch,
abrir uno existente, guardarlo, cerrarlo, cerrar el IDE, etc. También
aflade otras funciones interesantes, como “Ejemplos” donde podemos
acceder a los sketches de ejemplo que vienen de serie con el IDE vy
gracias a la entrada “Proyectos” podemos acceder a nuestros propios
sketches guardados en las diferentes subcarpetas que hay dentro de la

carpeta “Arduino”.

Editar: Ademéds de ofrecer acciones estdndar como deshacer y rehacer,
cortar, copiliar y pegar texto, seleccionar todo el texto o buscar vy
remplazar texto, podemos ver otras acciones interesantes. Por ejemplo,
gracias a la entrada “copiar al foro” podemos copiar el cédigo de
nuestro sketch al portapapeles de nuestro sistema operativo en una
forma que es especialmente adecuada para pegarlo directamente en la
foto oficial de Arduino. También podemos “copiar como HTML” el cual

copia en una forma especial para pegarlo en paginas webs genéricas.

Programa: en este menu se ofrece la accién de verificar/compilar
nuestro sketch, la de abrir la capeta donde esta guardado el fichero
“.1ino” que se estd editando en este momento, la de afiadir en una nueva
pestafia un nuevo fichero de cdédigo a nuestro sketch y la de importar

librerias.

Herramientas: En este menu se ofrecen diferentes herramientas variadas,
como la posibilidad de auto formatear el cbédigo para hacerlo més
legible, la posibilidad de guardar una copia de todos los sketches del
proyecto actual en formato .zip, la posibilidad de abrir el monitor

serie, etc. Otras herramientas mucho méas avanzadas son por ejemplo la
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entrada “Programador:” que podemos usar para seleccionar un programador
externo y poder grabar el sketch en memoria a través de dicho
programador o “Quemar bootloader”, Util cuando queramos grabar un nuevo

bootloader en el microcontrolador de la placa.

Ayuda: desde este menu podemos acceder a varias secciones de la pagina
web oficial de Arduino que contienen diferente articulos, tutoriales
y ejemplos de ayuda. No se necesita internet para consultar duchas
secciones ya que eta documentacién se descarga junto con el propio IDE,

por lo gue su acceso se realiza en forma local.

Monitor Serial: El monitor serial es una ventana del IDE que nos permite
desde nuestro computador enviar y recibir datos textuales a la placa
Arduino usando el cable USB (el cual utiliza la conexién serie). Para
enviar datos, simplemente hay que escribir el texto deseado en la caja
de texto gque aparece en su parte superior y presionar el botdn “enviar”.
Por otro lado, los datos recibidos provenientes de la placa seran

mostrados en la seccidédn central del “monitor serial”.

Es importante elegir la misma velocidad de transmisiédn que se haya
especificado en el programa ejecutado en la placa, porque si no, 1los

caracteres transferidos no serédn reconocidos correctamente.

2.4 . Lenguaje de programacién de Arduino

Una vez que tengamos instalado y configurado el IDE de Arduino en
nuestro ordenador, es hora de empezar a escribir el cbédigo. La
codificacién de la plataforma Arduino no requiere ningtn esfuerzo. Hay

un montdén de bibliotecas para hacer las cosas mas faciles.

El programa escrito en cédigo fuente de Arduino se llama sketch.

Contiene todas las instrucciones que debe realizar la placa Arduino,
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las configuraciones iniciales de pines, y la inclusidén de librerias

entre otras cosas.

El lenguaje de programacién Arduino se basa en un lenguaje de
programacidén de hardware muy simple llamado Processing, gque es muy
similar al C y al C++. Pero tiene algunas funciones incorporadas ademés
de las funciones normales utilizadas en el C comUn. Después de compilar
el sketch en el IDE, debe ser cargado en la placa Arduino para su

ejecuciédn.

2.4.1. ;Qué es un programa de Arduino?

El cédigo de Arduino debe contener como minimo dos funciones basicas:
void setup() y void loop(). Estos dos Dbloques de cdédigo son 1los
principales elementos de cualquier cdédigo de Arduino. Se conocen como

funciones. Pronto les echaremos un vistazo més de cerca.

Todas las declaraciones se hacen en void setup (). El nombre contiene
la palabra ‘setup’ gque deberia revelar su propdésito. Los comandos
reales para realizar y el proceso de cdlculo estéan codificados dentro
de la funcidén void loop (). E1 “loop” significa que el sketch se

ejecutard infinitamente.
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2.5. Arduino Mega

”m

i1
(O]

RESET-EN

Arduino es una marca de microcontroladores mundialmente conocida, es
un proyecto open Source que pone a disposicidén del usuario una amplia

gama de dispositivos basados em el microcontrolador ATMega.

El Arduino mega es el microcontrolador méds amplio y capaz de Arduino;
posee 54 pines digitales que funcionan como entrada/salida, 16 entradas
andlogas, un cristal oscilador de 16 MHz, una conexidén USB, un botdn

reset y una entrada para la alimentacidén de la placa.

La comunicacidén entre la computadora y Arduino se produce a través del
puerto serie. Posee un convertidor USB-serie, por lo que sbélo se
necesita conectar el dispositivo a la computadora utilizando un cable

USB como el que utilizan las impresoras.
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2.5.1. Hoja de datos Arduino Mega

Procesador ATmega2560

"= Hasta 16 MIPS de rendimiento a 16 MHz

= 256 bytes (de los cuales 8k se utilizan para el gestor de arranque)
= FEEPROM de 4k bytes

= 8k bytes de SRAM interna

" Registros de trabajo de uso general de 32 x 8

" Contador en tiempo real con oscilador separado

= Cuatro canales PWM de 8 bits

" Cuatro USART seriales programables

* TInterfaz serial SPI de controlador/periférico

ATmegal6U2

"= Hasta 16 MIPS de rendimiento a 16 MHz

" Memoria Flash ISP de 16k bytes

®= EEPROM de 512 bytes

= 512 bytes SRAM

= USART con modo solo maestro SPI y control de flujo de hardware
(RTS/CTS)

* Interfaz serie SPI maestro/esclavo

Modos de suspensién

"= Tnactivo

= Reduccidédn de ruido ADC
®= Ahorro de energia

= Apagado

= En espera

" FEspera extendida

Energia
" Conexidén USB
= Adaptador externo de CA/CC

I/0

= 54 digitales
= 16 analdgico
= 15 salida PWM
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2.5.2. Data pin

2.5.2.1. Analégicos
Pin | Function | Type Description
1 NC NC Not connected
2 IOREF IOREF Reference for digital logic V - connected to 5V
3 Reset Reset Reset
4 +3V3 Power +3V3 Power Rail
5 +5V Power +5V Power Rail
6 GND Power Ground
7 GND Power Ground
8 VIN Power Voltage Input
9 A0 Analog | Analog input 0/GPIO
10 | Al Analog | Analog input 1/GPIO
11 | A2 Analog | Analog input 2/GPIO
12 | A3 Analog | Analog input 3/GPIO
13 | A4 Analog | Analog input 4/GPIO
14 | A5 Analog | Analog input 5/GPIO
15 | A6 Analog | Analog input 6/GPIO
16 | A7 Analog | Analog input 7/GPIO
17 | A8 Analog | Analog input 8/GPIO
18 | A9 Analog | Analog input 9/GPIO
19 | AlO Analog | Analog input 10/GPIO
20 | All Analog | Analog input 11/GPIO
21 | Al2 Analog | Analog input 12/GPIO
22 | A13 Analog | Analog input 13/GPIO
23 | Al4 Analog | Analog input 14/GPIO
24 | A1S5 Analog | Analog input 15/GPIO

2.5.2.2. Digitales

Pin | Function | Type Description

1 D21/SCL | Digital input/I2C | Digital input 21/I2C Dataline
2 D20/SDA | Digital input/I2C | Digital input 20/I2C Dataline
3 AREF Digital Analog Reference Voltage

4 GND Power Ground

5 D13 Digital/GPIO Digital input 13/GPIO

6 D12 Digital/GPIO Digital input 12/GPIO

7 D11 Digital/GPIO Digital input 11/GPIO

8 D10 Digital/GPIO Digital input 10/GPIO

9 D9 Digital/GPIO Digital input 9/GPIO

10 | D8 Digital/GPIO Digital input 8/GPIO

11 | D7 Digital/GPIO Digital input 7/GPIO

12 | D6 Digital/GPIO Digital input 6/GPIO

13 | D5 Digital/GPIO Digital input 5/GPIO

14 | D4 Digital/GPIO Digital input 4/GPIO
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15 | D3 Digital/GPIO Digital input 3/GPIO
16 | D2 Digital/GPIO Digital input 2/GPIO
17 | D1/TXO0 Digital/GPIO Digital input 1/GPIO
18 | DO/TX1 Digital/GPIO Digital input 0/GPIO
19 | D14 Digital/GPIO Digital input 14/GPIO
20 | D15 Digital/GPIO Digital input 15/GPIO
21 | Dlé6 Digital/GPIO Digital input 16/GPIO
22 | D17 Digital/GPIO Digital input 17/GPIO
23 | D18 Digital/GPIO Digital input 18/GPIO
24 | D19 Digital/GPIO Digital input 19/GPIO
25 | D20 Digital/GPIO Digital input 20/GPIO
26 | D21 Digital/GPIO Digital input 21/GPIO

1ew
O S
)

O R MO
O T T
€ et

Arduine Mega Pinout
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2.6. Comunicacién de datos Wi-Fi

La tecnologia inaldmbrica es la que hace posible la capacidad de
comunicarse entre dos o mas entidades (ordenadores o PC, Smartphone,
Tv, etc.) separadas a una distancia e incluso en movimiento, sin el
uso de cables de ningun tipo, ni otros medios fisicos. Existen
varias tecnologias inalambricas diferentes para conseguir la

comunicacidén inaldmbrica entre aparatos.

La tecnologia inalambrica consta de un emisor de las ondas
electromagnéticas que transmiten la informacidén codificada y un
receptor que recoge la informacién de esas ondas, la descodifica vy

recibe la informacidn.

Una red de transmisién de datos via Wi-Fi consiste en un sistema que
permite que diferentes dispositivos electrénicos se conecten a las
redes de comunicacidén a través de un punto de acceso de red inalambrica
(hotspot). Dicho punto de acceso tiene un alcance limitado, siendo

mayor al aire libre que en interiores.
2.6.1. Ancho de banda

Es la méxima cantidad de datos transmitidos a través de una conexidn

a Internet en cierta cantidad de tiempo.

El ancho de banda por 1lo general se confunde con la velocidad de
Internet cuando en realidad es el volumen de informacidn que se puede
enviar a través de una conexidén en una cantidad medida de tiempo,

calculado en megabits por segundo (Mbps).

El ancho de banda también es un concepto clave en muchas otras 4reas
tecnolbdbgicas. Por ejemplo, en el procesamiento de sefilales se usa para
describir la diferencia entre las frecuencias superior e inferior en
una transmisidén como una sefial de radio, y se mide tipicamente en

hercios (Hz).
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2.7.ESP32

El mdédulo ESP32 es una solucién de Wi-Fi/Bluetooth todo en uno,
integrada y certificada que proporciona no solo la radio inalambrica,
sino también un procesador integrado con interfaces para conectarse
con varios periféricos. Estd disefiado mads comunmente para dispositivos
méviles, tecnologia portatil y aplicaciones IoT (Internet de las

cosas) .

Ahora hay varios modelos diferentes, los cuales estan disponibles con

conectividad Wi-Fi y Bluetooth combinada, o sbélo conectividad Wi-Fi.

2.7.1. Funciones ESP32

ESP32 tiene muchas aplicaciones cuando se trata de Internet de las
cosas (IoT). Estas son solo algunas de las funciones de IoT para las

que se utiliza el chip:

e Redes: la antena Wi-Fi del médulo y el doble ntGcleo permiten que
los dispositivos integrados se conecten a enrutadores y transmitan

datos.

e Procesamiento de datos: incluye el procesamiento de entradas
badsicas desde sensores analdgicos y digitales hasta cédlculos mucho

mas complejos con un RTOS o un SDK sin sistema operativo.

e Conectividad P2P: crea una comunicacidn directa entre diferentes

ESP y otros dispositivos mediante la conectividad IoT P2P.

e Servidor Web: Accede a péaginas escritas en HTML o lenguajes de

desarrollo.
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2.7.1.1. Aplicaciones ESP32

Los

médulos ESP32 se encuentran comunmente en los siguientes

dispositivos IoT:

Dispositivos industriales inteligentes, incluidos los

controladores 1lb6gicos programables (PLC).

Dispositivos médicos inteligentes, incluidos monitores de salud

portatiles.

Dispositivos de energia inteligentes, incluidos HVAC y

termostatos.

Dispositivos de seguridad inteligentes, incluidas camaras de

vigilancia y cerraduras inteligentes.

2.7.2. Diferentes formas de programar

Un buen hardware como el ESP32 serd méds facil de usar si se puede

programar (escribir cédigo) en més de una forma. El1 ESP32 admite

miltiples entornos de programacidn.

Algunos de los entornos de programacidén comunmente utilizados son:

IDE de Arduino

PlatformIO IDE (cdédigo VS)

lua

micropitdn

Espressif IDF (marco de desarrollo de IoT)

JavaScript
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Disposicién

La siguiente imagen muestra el disefio de una placa de desarrollo ESP32

La placa ESP32 consta de lo siguiente:

e Moébdulo ESP-WROOM-32

e Dos filas de pines IO (con 15 pines en cada lado)

e (CP2012 USB-Puente UART IC

e Conector micro-USB (para alimentacién y programaciodn)
e Circuito integrado regulador AMS1117 3.3V

e Botdén Habilitar (para Restablecer)

e Botdén de arranque (para flashear)

e LED de encendido (rojo)

e LED de usuario (azul, conectado a GPIO2)

e Algunos componentes pasivos
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Un punto interesante sobre el USB-to-UART IC es gque sus pines DTR y
RTS se utilizan para configurar automaticamente el ESP32 en el modo de

programacidén (siempre gue sea necesario) y también descansar la placa

después de la programacidn.

2.7.3. Pinout de la placa ESP32 de 30 pines

0 pu=GPIO23|VSPI_MOSI
29

INPUT ONLY RTC_I00 [ADC1_0{~GPIO36 o
mm-@—

ch_m ~GPI034 - m—
zm;i.oe; f | —"‘
mm ~GPIO33ieny i 2

e - T 0 @ IR
mg_ ---------- _x
| HSPL_CLK [TOUCHG|RTC.IO1B|ADC2 6/~GPIOT4Ey 7 |1 —”ﬁmm- 5_1010{TOUCH0|
—’im 3[TOUCH3[HSPI_CS0|

Wrower  [HiDAC SYSTEM  ~PWM
Wano IIANALOG [T uART Wsq
Mororn Mo Erico g j2c
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2.7.4. Especificaciones ESP32

GPIO Pin on Information
Pin ESP32
0 - Pulled HIGH. Connected to BOOT Button
1 TXO0 Do not use while TXing
2 YES Pulled LOW
3 RXO0 Do not use while RXing
4 D4 Pulled LOW
5 D5 Pulled HIGH
6 - Connected to SPI Flash IC
7 - Connected to SPI Flash IC
8 - Connected to SPI Flash IC
9 - Connected to SPI Flash IC
10 - Connected to SPI Flash IC
11 - Connected to SPI Flash IC
12 D12 Pulled LOW. Boot fails if pulled HIGH as it sets
voltage of internal voltage regulator.
13 D13 GPIO14, ADC2 CH6, TOUCHe6, RTC GPIOle6o, MTMS, HSPICLK,
'HS2 CLK, SD CLK, EMAC TXD2
14 D14 GPIO12, ADC2 CH5, TOUCH5, RTC GPIOl15, MTDI, HSPIQ,
HS2 DATA2, SD DATA2, EMAC TXD3
15 D15 Pulled HIGH
16 RX2 UART2 RX
17 TX2 UART2 TX
18 D18 GPIO10, SD DATA3, SPIWP, HS1 DATA3, UITXD
19 D19 GPIOll, SD CMD, SPICSO, HS1 CMD, UIRTS
21 D21 I2C SDA
22 D22 I2C SCL
23 D23 GPIO1S5, ADCZ_CH3, TOUCH3, MTDO, HSPICSO, RTC_GPIOl3,
HS2 CMD, SD CMD, EMAC RXD3
25 D25 GPIOO, ADC2 CH1l, TOUCH1l, RTC GPIOll, CLK OUTL,
EMAC TX CLK ] ]
26 D26 GPI0O4, ADC2 CHO, TOUCHO, RTC GPIO10, HSPIHD,
HS2 DATA1, SD DATA1l, EMAC TX ER
277 D27 GPIOle, HS1 DATA4, UZRXD, EMAC CLK OUT
32 D32 -
33 D33 GPIO21, VSPIHD, EMAC TX EN
34 D34 Digital Input Only. No Digital Output.
35 D35 Digital Input Only. No Digital Output.
36 YES Digital Input Only. No Digital Output.
39 YES Digital Input Only. No Digital Output.

41




44 XTALN

43 VDOA

2 GPIo21
T4 wono
140 UORD

3 GPI02

3 GPIO19
Tia7 vooapa cRy

Microprocesador LX6 de 32 bits de uno o dos nucleos con
frecuencia de reloj de hasta 240 MHz.

520 KB de SRAM, 448 KB de ROM y 16 KB de RTC SRAM.

Admite conectividad Wi-Fi 802.11 b/g/n con velocidades de hasta
150 Mbps.

Compatibilidad con las especificaciones Classic Bluetooth v4.2 vy

BLE.

34 GPIO programables.

Hasta 18 canales de SAR ADC de 12 bits y 2 canales de 8 bits DAC
La conectividad serial incluye 4 x SPI, 2 x I 2 C, 2 x 125, 3
x UART.

Ethernet MAC para comunicacidén LAN fisica (requiere PHY
externo) .

1 controlador host para SD/SDIO/MMC y 1 controlador esclavo para
SDIO/SPI.

Motor PWM y hasta 16 canales de LED PWM.

Arranque seguro y cifrado flash.

Aceleracidén de hardware criptografico para AES, Hash (SHA-2),

RSA, ECC y RNG
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2.8. Arduino Mini Pro

Esta placa se desarrolld para aplicaciones e instalaciones donde el
espacio es primordial y los proyectos se realizan como instalaciones
permanentes. Pequefio, disponible en versiones de 3,3 Vy 5V, alimentado

por ATmega328P.

El Arduino Pro Mini es una placa de microcontrolador basada en el

ATmega328P.

Tiene 14 pines de entrada/salida digital (de los cuales 6 se pueden
usar como salidas PWM) , 6 entradas analdgicas, un resonador
incorporado, un botdédn de reinicio y orificios para montar cabezales de
pines. Se puede conectar un encabezado de seis pines a un cable FTDI
0 a una placa de conexidédn Sparkfun para proporcionar alimentacidn USB
y comunicacién a la placa.

El Arduino Pro Mini estd destinado a la instalacidén semipermanente en
objetos o exposiciones. La placa viene sin cabezales premontados, 1lo
que permite el uso de varios tipos de conectores o soldadura directa

de cables. El disefio de pines es compatible con Arduino Mini.

Hay dos versiones del Pro Mini. Uno funciona a 3,3 V y 8 MHz, el otro

a 5Vy 16 MHz.

El Arduino Pro Mini fue disefiado y fabricado por SparkFun Electronics.
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microcontrolador ATmega328p *
Fuente de alimentacién de la placa 3,35-12V{modelode 3,3V)05- 12V (modelo de 3 V)

Voltaje de funcionamiento del circuito = 3,3V o 5V (segin moedelo)

Pines de E/S digitales 14

Pines PWM 6

UART 1

5P 1

12C 1

Pines de entrada analogica 6

Interrupciones externas 2

Corriente CC por pin de E/S 40mA

Memoria flash 32 KB de los cuales 2 KB utilizados por el gestor de arranque *
SRAM 2ZKB*

EEPROM 1KB*

Velocidad de reloj 8 MHz (versiones de 3,3 V) o 16 MHz (versiones de 5 V)

Las placas més antiguas estaban equipadas con ATmega 168 con estas
especificaciones:

Memoria flash: 16 KB

SRAM: 1 KB

EEPROM: 512 bytes

Cada uno de los 14 pines digitales del Pro Mini se puede usar como
entrada o salida, utilizando las funciones pinMode, digitalWrite vy
digitalRead. Funcionan a 3,3 o 5 voltios (segin el modelo). Cada pin
puede proporcionar o recibir un maximo de 40 mA y tiene una resistencia
pull-up interna (desconectada por defecto) de 20-50 kOhms. Ademéas,

algunos pines tienen funciones especializadas:
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Serie: 0 (RX) y 1 (TX). Se utiliza para recibir (RX) y transmitir (TX)
datos en serie TTL. Estos pines estan conectados a los pines TX-0 vy

RX-1 del encabezado de seis pines.

Interrupciones externas: 2 y 3. Estos pines se pueden configurar para
activar una interrupcién en un valor bajo, un flanco ascendente o
descendente, o un cambio de wvalor. Consulte la funcidén adjuntar

Interrupcidédn para obtener mads informacidn.

PWM: 3, 5, 6, 9, 10 y 11. Proporcione una salida PWM de 8 bits con la

funcién analogWrite.

SpPI: 10 (Ss), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK). Estos pines admiten la
comunicacién SPI gque, aungque la proporciona el hardware subyacente,

actualmente no estéd incluida en el lenguaje Arduino.

LED: 13. Hay un LED incorporado conectado al pin digital 13. Cuando el
pin tiene un valor ALTO, el LED estd encendido, cuando el pin tiene un
valor BAJO, estd apagado.

El Pro Mini tiene 8 entradas analdgicas, cada una de las cuales
proporciona 10 bits de resolucidn (es decir, 1024 valores diferentes).
Cuatro de ellos estan en los encabezados en el borde del tablero; dos
(entradas 4 y 5) en agujeros en el interior del tablero. Las entradas
analdébgicas miden de tierra a VCC. Ademés, algunos pines tienen una

funcionalidad especializada:
I2C: A4 (SDA) y A5 (SCL). Admite comunicacidén I2C (TWI) utilizando la

biblioteca Wire.

Hay otro pin en el tablero:
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Reiniciar. Lleve esta linea a BAJO para restablecer el
microcontrolador. Por lo general, se usa para agregar un botdn de

reinicio a los escudos que bloquean el que estd en el tablero.

CLKD FBA
P | 9 | PEL

SCL PCS
S PC4

2.9. Shields para Arduino

Usualmente para proyectos de robdbética, automatizacidn y otros proyectos
que requieran de una placa de microcontrolador como Arduino, no es
posible conectar directamente ciertos componentes a estos controladores

o son dificiles de adaptar, por ejemplo: motores DC que necesitan de
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circuitos externos para recibir la corriente requerida por dicho motor,

la cual no puede ser brindada por la placa Arduino.

En Arduino se 1implementa una amplia diversidad de shields para
facilitar el manejo de algunos componentes como: control de motores,

pantallas LCD, conexidén WIFI, conexidén a internet, etc.

2.9.1. ;Qué es un shield?

Existen placas electrébdnicas o placas de circuito impreso llamadas
shields, estas placas cumplen la funcidén de ampliar la capacidad de 1la
PCB Arduino y facilitar el control de algunos componentes a utilizar
en nuestros proyectos. Otra funcidén de 1las placas shields es el
acoplamiento compacto que existe entre dicha placa y la placa Arduino,
ya que la conexidédn se hace mediante el acople directo de los pines de
ambas placas, ademéds, de esta misma manera es posible apilar méds de un

shield colocédndolos uno sobre otro.

Generalmente para cada placa shield suele venir asociada una libreria,
facilitando el trabajo a la hora de crear los cédigos para el control
de nuestros dispositivos mediante las placas shield y la placa
principal Arduino

En la siguiente tabla se presentan algunos ejemplos de shield para

Arduino:
Nombre Descripcién Representacién
grafica
Ethernet La principal funcién del ST ® T

Shield v4.0 shield ethernet V4.0, es
que permite gque una placa
arduino se conecte a
interne basandose en el
chip ethernet Wiznet
W5100.

)
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http://www.arduino.cc/en/Main/ArduinoEthernetShield
http://www.arduino.cc/en/Main/ArduinoEthernetShield

microSD

Este shield permite tener

Shield al Arduino un
almacenamiento masivo,
este puede utilizarse
para el registro de datos
0 proyectos similares.

Graphic El Graphic LCD4884 Shield

LCD4884 proporciona una pantalla

Shield de 48x48 pixeles. Tiene

la capacidad de mostrar
lenguaje inglés, chino e
imagenes.

Arduino WiFi
Shield

Este shield permite a la
placa Arduino el acceso a
internet mediante las
librerias Wifi, ademés
puede leer y escribir en
una tarjeta SD mediante
la libreria SD.

Relay Shield

El 4-relay shield es una
placa que tiene integrado
4 relés mediante 1los
cuales la placa puede
encender y apagar ciertos
dispositivos como TV,
equipos de sonidos,
luces, etc.

Motor shield
L293D

Este shield nos facilita
el control de motores
como motores DC, servo
motores y motores paso a
paso.

2.9.2. Motor Shield 1L293D

El Motor Shield L293D es una placa complementaria de Arduino

ayuda a controlar facilmente distintos tipos de motores como:

DC, motores paso a paso y servomotores.

En este shield se pueden conectar dos servos motores y cuatro

DC o dos motores paso a paso,
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tiene una corriente madxima de 1.2A y su rango de funcionamiento con

respecto al voltaje estd entre los 4.5V y 25V.

Esta placa estd basada en la implementacidén de 3 circuitos integrados
L293D. Un circuito integrado L293D se comporta como un puente H doble
de alta corriente. Los denominados puentes
H consisten en un circuito a base de
transistores y generalmente son utilizados

para darle un cambio de giro a motores DC.

2.9.2.1. Control de servo motor,

utilizando Motor shield L293D

Comando Descripcién
#include Incluye la libreria "Servo", esto facilita el
<Servo.h> control de un servo motor por medio de
arduino.

Servo myservo; | Este comando indica que se estd creando un

objeto de tipo Servo. (myservo)

myservo.attach | Vincula la variable o el objeto Servo a una

() patilla de salida de Arduino.

myservo.write( | Por medio de este comando indicamos cudntos

) ; grados gira el servo motor (0°-180°).

2.9.2.2. Control de motor paso a paso, utilizando Motor

shield L293D

1. Instalar librerias necesarias:
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e Libreria para shield L293D.

link de descarga:

GitHub -

adafruit/Adafruit Motor Shield V2 Library: v2!

Comando

Descripcién

#include <AFmotor.h>

Incluye la libreria "AFmotor.h", esta
libreria facilita el manejo de motores
DC y motores paso a paso, con el uso

del shield L293D.

AF stepper motor
(256,1);

En este comando se define un motor paso
a paso, ademas se configura el numero
de pasos por revolucidn (256), y los
canales a usar del shield. Estos pueden
ser 1 (canales 1 y 2) o 2 (canales 3 vy

4) .

motor.setSpeed ();

Con este comando configuramos la

velocidad de los parametros del motor.

motor.step ( 2000,
FORWARD, SINGLE) ;

Con el comando ".step ", podemos
conjurar el numero de pasos que dara el
motor, el sentido del giro de motor
("FORWARD" ADELANTE, "BACKWARD" ATRAS),
y el método de excitacidén que pueden
ser: SINGLE , DOUBLE , INTERLEAVE,
MICROSTEP.

delay();

En este comando indicamos un retardo.
El wvalor gque se proporcione en este
comando serd comprendido en valores de
milisegundos, es decir, si en este
comando colocamos un valor de 100, esto
indica que habrd un retardo de 100

milisegundos.

50



https://github.com/adafruit/Adafruit_Motor_Shield_V2_Library
https://github.com/adafruit/Adafruit_Motor_Shield_V2_Library

2.9.2.3. Control de motor DC, utilizando Motor shield
L293D

1. Instalar librerias necesarias:
e Libreria para shield L293D.
link de descarga: GitHub -
adafruit/Adafruit Motor Shield V2 Library: v2!

Comando Descripcién
#include Incluye la 1libreria "AFmotor.h", esta
<AFmotor.h> libreria facilita el manejo de motores DC

y motores paso a paso, con el uso del

shield L293D.

AF DCMotor motorl |En este comando se crea un objeto o
(1,MOTOR12 64KHz); |variable para el motor a controlar,
ademds se establece el canal a utilizar
del shield (1, 2, 3 y 4). También se
establece la frecuencia PWM, en el caso
que no se especifique, se usara 1KHz de
forma predeterminada. Las <frecuencias
para los canales 1 y 2 son: 64KHz, 8KHz,
62KHz, 1KHz. La frecuencia en los canales

3 y 4 pueden ser : 64KHz, 8KHz, 1KHz.

Motorl.setSpeed Con este comando configuramos la

(200) ; velocidad de los parametros del motor.
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motor.run Con el comando ".run", configuramos el

(FORDWARD) ; modo de funcionamiento del motor. Por

motor.run ejemplo que el giro sea hacia adelante

(BACKWARD) ; (FORDWARD) , que el giro del motor sea para

motor.run atréas (BACKWARD) o que se detenga

(RELEASE) ; cortandole la energia al motor (RELEASE).
2.10. MPU 6050

Gracias a la tecnologia actualmente, se puede encontrar una gran
diversidad de sensores, unos méds complejos que otros, ya sSea por su
principio de funcionamiento, por sefial de salida, por la magnitud a
medir, etc. Ademds de los tipos de sensores mencionados, existen
sensores que nos permiten medir més de una magnitud fisica, como es el

caso del sensor de movimiento MPU 6050.

Primeramente, para conocer el sensor MPU 6050 y cbébmo funciona,
necesitamos saber el significado de los siguientes términos:

e IMU: inertial measurement unit, son unidades de medida de inercia

de un cuerpo, este es un dispositivo electrénico que mide e informa

la velocidad, orientacién % fuerza gravitacional de un

dispositivo.

® DOF: estas siglas nos indican el grado de libertad de un
dispositivo (Degree of freedom), se puede interpretar como el
numero de parametros que definen el estado de un objeto, por
ejemplo: un tren de uniones rigidas entre la locomotora y vagones
estd delimitada a un solo grado de libertad, ya que la distancia

de este varia solamente a lo largo de la via.

52



e DMP: Digital Motion Processor o procesador de movimiento digital
en espafiol, es un dispositivo que permite procesar complejos
algoritmos de capturas de movimientos, es decir que acondiciona
las capturas de movimiento en sefiales digitales, para que estas

posteriormente sean interpretadas en un microcontrolador.

® Aceleracidén: es denominada aceleracidén, a la variacidn de la

velocidad por unidad de tiempo y se expresa de la siguiente manera:

__dv
T dt

En la segunda ley de Newton se presenta que, la aceleracidén de un

a

cuerpo con masa constante es proporcional a la fuerza que actua sobre
dicho cuerpo. Para esta definicidén, la aceleracidén se expresa de la

siguiente manera:
F
a=—
m

® Acelerdmetro: la definicidén de la aceleracidn en la segunda ley
de newton es la utilizada por el acelerbdmetro MEMS (sistema
microelectromecédnico), este MEMS consiste es un sistema similar

al de masa-resorte, el cual nos permite medir la aceleracidn.

A pesar de qgue no recibe movimiento el acelerdmetro, este estara
censando la aceleracidén de la gravedad. Ademéds, de esta aceleracidn
podriamos obtener algunas mediciones indirectas como lo es la velocidad
y el desplazamiento, si integramos la aceleracidén por el tiempo,
obtendremos la velocidad, si realizamos nuevamente una integracién,
pues entonces obtendremos el desplazamiento. Para realizar estas
mediciones indirectas, debemos conocer tanto la velocidad como 1la

posicidn inicial del cuerpo.
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Velocidad angular: al cambio del desplazamiento angular por unidad de
tiempo, se le conoce como velocidad angular, es decir la rapidez que
tiene un cuerpo para girar alrededor de un eje. La velocidad angular
se expresa de la siguiente forma:

do

© =G
® Giroscopio: existen diferentes tipos de giroscopios por ejemplo,
los giroscopios que implementan un MEMS, estos giroscopios miden
la velocidad angular a partir del efecto 1llamado Coriolis,
consiste en que un cuerpo vibratorio tiende a seguir vibrando en
el plano que gira su apoyo, el efecto Coriolis provoca que el
objeto vibratorio induzca una fuerza (Fc), y a partir de esta se

puede determinar la velocidad angular que existe en un objeto.

Al igual que en el acelerdmetro, con un giroscopio podemos obtener
mediciones indirectas, si integramos la velocidad angular con
respecto al tiempo, podriamos obtener el desplazamiento angular

(posicidén angular si se sabe la posicidédn inicial del giro).

2.10.1. I2C

El protocolo Inter Integrated Circuit o mayormente conocido como IZ2C,
es un protocolo de comunicacidn serial para intercambiar datos entre
dos o mé&s dispositivos. El intercambio de informacidén entre
dispositivos es en serie y sincrona, se hace mediante dos cables
llamados: SDA (Serial Data) y SCL (Serial Clock). Estos cables trabajan
con una configuracién de tipo pull-up.

o SDA: utilizado para el intercambio de datos.

o SCL: Utilizado como sefial de reloj.
Este protocolo se basa en la comunicacién entre un dispositivo maestro
(generalmente microcontroladores) y multiples dispositivos esclavos

(generalmente sensores), tanto el dispositivo maestro como el esclavo,
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pueden enviar y recibir datos, pero solo el maestro puede enviar seflales

de SCL.

La comunicacidédn entre maestro y esclavo se inicia cuando el maestro
deja la seflal de datos (SDA) en bajo y la sefial de reloj (SCL) en alto,
es decir solo el maestro puede iniciar la comunicacidén, ya que solo el
maestro puede enviar sefiales de reloj.

Secuencia
de inicio

SDA—

sCL

Al iniciar la comunicacidén, el maestro envia una secuencia de 9 bits,
de los cuales los primeros 7 bits (A0-A6) componen la direccién del
dispositivo que se desea seleccionar (esclavo), el bit 8 presenta la
operacién que se quiere realizar con el esclavo, estas operaciones
pueden ser de lectura (R) o escritura (W), si el bit 8 estd en un
estado lbégico bajo serd una operacidn de escritura, en caso contrario

(bit 8 en estado ldégico alto) la operacidn serd de tipo lectura.

Si la operacidén se encuentra en modo escritura, el dispositivo maestro
envia datos al dispositivo esclavo. En el caso contrario, si se
encuentra en el modo lectura, el dispositivo maestro genera pulsos de

reloj para que el dispositivo esclavo pueda enviarle los datos.

El bit 9, es utilizado para que el esclavo responda al dispositivo
maestro, si el bit estd en bajo, se estd confirmando al dispositivo
maestro que la direccidén del dispositivo esclavo es correcta, que
reconoce la solicitud y que estd en condiciones de comunicarse. A este

bit de reconocimiento se denomina bit ACK.
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Luego de esto el dispositivo maestro envia un byte en la sefial de
reloj, la cual corresponde a los datos a transferir (D0O-D7), vya sea
que esté en modo de lectura o modo de escritura. Seguidamente tenemos
un noveno bit que corresponde al reconocimiento del dato transferido

(ACK) .

spa Al A ad ] as]az] ar]an [Rawlack]

SCL 1 R I O A O O = A I O = A =

Finalmente, el maestro puede decidir dejar libre el bus (cortar
comunicacidén) enviando una condicidn de parada, esta se da cuando deja

las sefiales de reloj y datos en alto.

Secuencia
de parada

S0DA,

SCL

Si el maestro decide seguir transfiriendo datos, puede generar otra
condicién de inicio en lugar de una condicién de parada. A este nuevo

inicio se conoce como “bit inicio repetido”.

Ejemplo de una comunicacién I2C.

. E“t La brdjula tiene la direccidn 0xC0 Escribir el ndmero de registro Bit ini_[:in
inicio 44y 5 o 9 o 0 o gue se desea leer repetido
_'—| [AF TAasTaSTA4TAS [AZ (AT Ry ACK [DTJDE[DS[D4 [DI D201 00 K | |_._

Escribir ahora la direccidn con

el hit menos significativa en 1
1 14 0o o o o o 1+ 0 EEEPEIEEAEe RS HREE

Leer uno o mas registros Bit parada

T [e7Tac]as [ag] sz Az a1 Rawlack [D7] 06|05 pa] D20z 01] 00 BCK




Ahora que ya tenemos claro estos términos podemos describir el sensor

MPU 6050 y su funcionamiento.

2.10.2. é¢Qué es un MPU 60507

El MPU 6050 es un sensor IMU béasico vy es compatible con
microcontroladores como Arduino. Este sensor tiene integrado un
giroscopio MEMS (sistemas microelectromecédnicos) de 3 ejes, un
acelerbdmetro MEMS de 3 ejes y un DMP.

Este dispositivo es una pequefia pieza que nos ayuda al procesamiento
de movimientos. Las piezas integran el algoritmo MotionFusion para 9
ejes pueden incluso acceder a magnetdmetros externos u otros sensores
a través de un bus I2C auxiliar maestro. Los pines SCL y SDA tienen
una resistencia pull-up en placa para una conexidén directa al
microcontrolador o Arduino.

El MPU 6050 es un sensor DOF de 6 grados de libertad, es decir un
sensor (IMU) de 6 ejes. Este sensor es muy preciso ya que consta de un
conversor ADC (conversor analogo digital) de 16 bits que convierte los
datos a un valor digital, el sensor se comunica con el Arduino por
medio del protocolo IZ2C.

Este sensor consta de dos direcciones de comunicacién que son, 0x58 y
0x59.

2.10.3. Comandos MPU 6050 con Arduino

1. Libreria para sensor MPU 6050 (desarrollada por Jeff Rowberg).
link de descarga: GitHub - ZHomeSlice/Simple MPU6050: Going Live

2. Libreria para comunicacién I2C

link de descarga: GitHub - jrowberg/i2cdevlib: I2C device

library collection for AVR/Arduino or other C++-based MCUs
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Comando

Descripcién

#include "MPU6050.h"

Se incluye la libreria "MPU6050.h",
para facilitar el control del

sensor MPU6050.

#include "I2Cdev.h"

Este comando incluye la libreria
I2C, esta libreria nos ayuda a
tener una comunicacidén entre un
dispositivo y la placa Arduino por
medio de dos pines, por medio del
protocolo de comunicacidén I2C. Para
poder usar esta libreria también
necesitamos el uso de una libreria

llamada "Wire".

#include "Wire.h"

En este comando se incluye 1la
libreria, la cual es una libreria
estdndar de Arduino, esta libreria
permite a la Arduino poder
comunicarse con dispositivos por

medio de la comunicacidén I2C.

MPU6050 sensor;

En este comando se crea un objeto
para el sensor MPU6050 (sensor).
Ademés se especifica la direccidn
de conexidén, si no se especifica la
direccidén, se toma la direccidn

0x58 como direccidén predeterminada.

Serial.begin (9600);

Este comando inicia la comunicacidn

del puerto serial.

Wire.begin ();

Inicia la libreria "Wire" (inicia

comunicacién I2C)
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sensor.testConecction ()

Este comando nos ayuda a saber el
estado del sensor (conectado o si

existe algun error)

ax_ o=
sensor.getXAccelOffset ()
ay o=

sensor.getYAccelOffset ()
az_o=sensor.getZAccelOff

set ()

Con este comando podemos conocer o
leer el offset del acelerdmetro que

tiene el sensor MPU 6050 en

cualquiera de sus ejes (x, Yy, Z).

ax_o=

sensor.getXGyroOffset ()

En este comando se puede conocer o

leer el offset del giroscopio que

ay o= tiene el sensor MPU 6050 en
sensor.getY¥GyroOffset (); | cualquiera de sus ejes (x, vy, z).
az_o=

sensor.getZGyroOffset () ;

sensor.getAcceleration (& | Podemos leer la aceleracidén del
ax, &ay, &az) sensor con este comando, las

aceleraciones de cada uno de 1los

ejes se guardan en las variables
(ax, ay, az).
sensor.getRotation (&gx, | Se puede leer la rotacidén del
&gy, &gz) sensor con este comando, la

rotacidén en cada uno de los ejes se

guarda en las variables (gx, gy,

gz) .
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Serial.print (); Este comando permite escribir en
el monitor serial, ya sea un valor
de wuna variable, o texto. Si se
desea expresar el wvalor de una
variable en el monitor serial,
simplemente se escribe la wvariable
entre los paréntesis. Por el
contrario, si se desea presentar un
texto o una palabra como tal, este
se debe escribir entre comillas
dentro del paréntesis, por ejemplo:

Serial.print ("hola mundo");

sensor.setXAccelOffset Por medio de este comando podemos
() ajustar el offset de aceleraciédn
sensor.setYAccelOffset del sensor MPU6050 en cada uno de
() sus ejes (X, vy, z).
sensor.setZAccelOffset
()7

sensor.setXGyroOffset Por medio de este comando podemos

() ajustar el offset de giroscopio del
sensor.setY¥YGyroOffset sensor MPU6050 en cada uno de sus
()7 ejes (x, y, z).

sensor.setzGyroOffset

0

2.11. Sensores

En la construccidén de mégquinas automatizadas y semiautomatizadas, es
casi indispensable la implementacidén de dispositivos que permita a

estas madquinas interactuar con su medio y a partir de esto hacer una
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toma de decisiones, ya sea decisiones para el funcionamiento principal
de la magquina o decisiones que ayuden a resguardar nuestro equipo de

algun peligro.

Dependiendo para qué funcidn esté construida una méquina, puede haber
distintos tipos de cambios fisicos en su entorno, como, por ejemplo:
cambio de temperatura, presencia y cambios de humedad, presencia de
humo, cambios de niveles de liquidos, cambio de posicién de objetos,

etc.

Gracias a la avanzada tecnologia de hoy en dia, se pueden encontrar
una amplia gama de sensores de distintos tipos, modelos y tamafios que
ayudan a solventar las necesidades de los diferentes tipos de maquinas

automatizadas para medir cambios fisicos en su entorno.

2.11.1. i.Qué es un sensor?

Un sensor es un dispositivo que, a partir de un estimulo ya sea quimicas
o fisicas, presenta una respuesta que normalmente es en forma de sefial
eléctrica, es decir, los sensores nos ayudan a detectar y medir cambios
fisicos que se puedan producir, para posteriormente procesar los datos
obtenidos.

Todo tipo de sensor necesita de una calibracidén para ser utilizado, en
dicha calibracidén se debe establecer una relacidén entre la variable a
medir y la seflal de salida convertida.

Algunos términos importantes que se utilizan en torno al tema de
sensores son: exactitud, precisidén, rango de funcionamiento, velocidad

de respuesta y fiabilidad.

® Exactitud: es denominada como la cualidad de ajustarse o acercarse

al valor verdadero.
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® Precisién:

medidas entre si.

e Rango de funcionamiento:

realizar el censor,

este término hace referencia a la cercanla de wvarias

es el rango de medicidn que pueda

es decir, desde que minima cantidad puede

medir y hasta que madxima cantidad es posible de medir con el

instrumento.

® Velocidad de respuesta:

dar una respuesta,

percibida.

e Fiabilidad:

debe

estar sujeto a

funcionamiento.

es el tiempo que se tarda el sensor en

a partir del momento de la alteracidén fisica

el sensor debe ser altamente fiable, es decir que no

fallos frecuentes presentados en su

Existen una gran diversidad de sensores, y estos se pueden clasificar

por: seflales de salida,

magnitud a medir.

energia,

principio de funcionamiento y por

Clasificacién de sensores por sefial de salida

Nombre

Descripcién

Descripcién grafica

An&logos

Estos sensores
proporcionan una
sefial eléctrica
analdgica, es
decir un rango de
valor de voltaje
o corriente.

Digitales

Estos sensores
proporcionan una
sefial de salida
en forma de bist
de estado (0-1).
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Clasificacién de sensores por energia

Nombre

Descripcién Descripcién grafica

Pasivos

Emiten la sefal a
partir de la
transformacidén de

7

energia medida.

Activos

Estos sensores
necesitan energia
de alimentacién
para medir %
emitir una sefial

de salida.

Clasificacién de sensores por principio de funcionamiento

Nombre

Descripcién Descripcién grafica

Sensores
resistivos

En estos sensores,
existe una resistencia
en la cual cambia su
valor resistivo con
respecto a la variable
a medir.

Sensores
inductivos

Estos sensores estén
disefiados para generar
un campo
electromagnético,

cuando un objeto
metdlico entra en ese

campo se inducen
corrientes de la
superficie en el objeto
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metdlico a medir. Es
decir mide la presencia
de objetos metalicos.

Sensores Este sensor se basa en
capacitivos | el principio de un
capacitor, en el cual 1la
capacidad de
almacenamiento
eléctrico varia
dependiendo de la
constante dieléctrica
que se encuentre entre
dos placas energizadas.
Con este sensor podemos
saber si existe la
presencia de un objeto
de cualquier material.

Sensores Los sensores
generadores | generadores son
sensores que generan
seflales eléctricas a
partir de las
magnitudes que miden.

Clasificacién de sensores segun

la magnitud a medir

Tipo de magnitud Sensor Sefial de salida

Finales de carrera todo - nada

Posicién lineal o | Potencidmetros Analdgica

angular Enconder (absolutos Digital
incrementales)

Pequernios Transformadores Analdgica

desplazamientos o | diferenciales

deformaciones Galgas extensiométricas | Analdgica

Velocidad lineal o |Dinamos tacométricas Analdgica

angular. Enconder Digital
Detectores inductivos Digital

Aceleracidn Acelerdbmetros Analdgica
Sensores de velocidad | Digital
+calculador
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Fuerza y par Medicidn indirecta | Analdgicas
mediante galgas o)
transformadores
diferenciales.

Nivel Flotador +detector de |Analdgicas
desplazamiento
Capacitivos Analdgicas
Ultrasénicos Digital

Presidn Membrana + detector de | Analdgica
desplazamiento
Piezo eléctrico Analdgica

Caudal Presidn diferencial | Analdégica
(diagramas /tubos de
Venturi )

De turbina Analdégica
Magnético Analdgica

Temperatura Termostato Todo - nada
Termopares Analdgica
Termoresistencias Analdégica
(PT100)

Resistencias NTC Analdgica
Resistencias PTC Analdégica
Pirémetros Analdégica

Sensores de | Inductivos Todo — nada

presencia Capacitivos Todo - nada

O proximidad. Opticos (células | Todo - nada
fotoeléctricas )

Ultrasonido Analdgico

Sistema de visidén |Cémara de video y | Procesamiento

artificial. tratamiento de imagen por puntos o
Cédmara CCD pixeles.

2.11.2. Sensor ultrasénico

Estos sensores de ultrasonido son sensores de proximidad, los cuales
miden la distancia de objetos mediante ondas ultrasdénicas. Estas ondas
ultrasdédnicas son emitidas por el sensor mediante su elemento emisor,
al chocar la onda con un objeto, ésta regresa y es captada por el

elemento receptor.
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El tiempo que se tarda la onda en hacer esta trayectoria es convertido
en una sefial eléctrica, para que luego esta sefial sea interpretada por
algtn controlador en el cual se realizan ciertas operaciones para

determinar la distancia.

Existen diversos tipos de sensores ultrasdnicos, entre ellos tenemos
el médulo de sensor ultrasdénico HC-SR04. Este sensor es ideal para usar

con los microcontroladores Arduino y PIC.

La comunicacién entre el controlador (Arduino) y el médulo HC-SR04 se

realiza mediante los pines llamados Triger y Echo.

El pin Trig o disparo, es donde el mbédulo recibe la sefial del
microcontrolador para realiza un disparo gque emite 8 pulsos de
ultrasonido (40KHz) mediante el piezoeléctrico emisor, luego de esto
las ondas viajan en el aire y rebotan en el objeto, el sonido de rebote
es captado por el piezoeléctrico receptor, el pin echo manda una sefal
de alto (5v) por un tiempo que es iguala al tiempo en que demord la

onda desde ser emitida hasta que regresd al sensor.

Dado que el sensor nos envia un pulso al microcontrolador, este pulso
se mantiene un tiempo equivalente a la trayectoria del sonido emitido,
y este tiempo estd dado en microsegundos, necesitamos hacer un pequefio

cédlculo para encontrar la distancia.
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Teniendo la velocidad a la que viaja el sonido y el tiempo que le tomd
en toda la trayectoria, podriamos encontrar la variable deseada

(distancia) con la férmula de velocidad.

d
Vi=7

Despejando para d tendriamos:
d=Vt

La velocidad del sonido es 344 m/s, pero el valor de tiempo que
recibimos estd dado en us, ademds para conveniencia, determinaremos la

distancia en cm. Para esto realizamos las siguientes conversiones:

m 100cm 1s
K::344:;*

= 0.0344
o 1x10%us cm/us

Teniendo este valor tendrias la fdérmula:
d = (0.0344cm/us)(t)

Con la férmula anterior obtendremos la distancia total de 1la
trayectoria, es decir ida y vuelta, pero solo necesitamos la distancia
desde el sensor hasta el objeto, para esto simplemente dividimos entre

dos, la ecuacidédn nos gueda:

(0.0344 ‘;—’?) (t)

d= >

2.11.2.1. Comandos usados para medicién de distancia con

sensor ultrasdénico HC-RS04.

Comando Descripcién

Serial.begin (9600); Este comando inicia la comunicacidn
del puerto serial.
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PinMode (12, OUTPUT) ;
PinMode

OUTPUT) ;

(trig,

En este comando especificamos el modo
en que estard configurado un pin, vya
sea OUTPUT (salida) o INPUT (entrada).
Si para el pin ya se definid una
variable, esta se puede poner a cambio
del numero del pin.

digitalWrite
LOW) ;

(trig,

Con este comando activamos o
desactivamos (5V-0V) la salida de un
pin, primero se define el pin (si el
pin deseado a configurar tiene una
variable asignada, se puede colocar
dicha wvariable) y luego el estado del
pin, ya sea "HIGH" para activarlo, o

"LOW" para desactivarlo.

pulselIn (pin, value);
pulseIn (pin,

timeout) ;

value,

Este comando lee el tiempo de un pulso
en un pin especifico y lo devuelve en
microsegundos. Se puede usar
simplemente especificando el pin a
usar y el tipo de pulso a medir, vya

sea HIGH (alto) O LOW (bajo). Ademés
de las anteriores, si se desea, se
puede configurar un tiempo (timeout)

que espera a que el pulso se complete,
si el pulso no se completa en este
tiempo establecido, el comando
brindard un valor igual a O.

delayMicroseconds () ;

En este comando indicamos un retardo.
El valor que se proporcione en este
comando serd comprendido en valores de
microsegundos, es decir, si en este
comando colocamos un valor de 100,
esto indica que habrd un retardo de
100 microsegundos.

un ordenador,

2.12.

compatibles con Arduino.

Displays para Arduino

Los displays LCD son elementos muy Utiles en la mayoria de los proyectos
para poder visualizar informacidédn sin tener conectado a nuestro Arduino
es por ello gque vamos a hacer un pequefio repaso a los

diferentes tipos de displays LCD que podemos encontrarnos y dgue son
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caracteristicas nos serd muy util a la

hora de decidir qué display usaremos en

nuestros proyectos.

2.12.1. Tipos de Display

En el mercado podemos encontrar muchos tipos de displays diferentes,
estas diferencias estan marcadas fundamentalmente por el tipo de
display, que va a determinar cémo van a ser mostrados los datos y por
la conexidén que se usa para mostrar los datos en el display.

- Display LCD de lineas

- OLED

- TFT LCD

- Pantalla de papel electrénico

- Pantalla 5110

- Pantalla de 7 segmentos

- OLED Transparente

- Display LCD en matriz de puntos

2.12.1.1. Pantalla OLED SH1106
Las pantallas OLED se destacan por su gran contraste, minimo consumo
de energia y buena calidad de imagen. El Display Oled 1.3" SPI 128%*64
SH1106 posee una resolucidén de 128*64 pixeles, permitiendo controlar
cada pixel individualmente y mostrar tanto texto como graficos. Ademéas,

por ser de tipo OLED no necesita de retroiluminacién (Backlight) como
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los LCD, lo que hace que su consumo de energia sea mucho menor y aumenta

sSu contraste.

La interface de comunicacidén es de tipo SPI y puede trabajar con
sistemas desde 3V hasta 5V gracias a su regulador y conversores en la
placa. Debemos tener en cuenta que los pines SPI son diferentes para
cada modelo de Arduino, por lo que debemos revisar el Pinout de nuestro

Arduino para saber cuédles son los pines SPI.

Para manejar la pantalla es necesario utilizar un microcontrolador con
al menos 1K de RAM, este espacio cumple la funcidén de buffer para el
display. El1 controlador de la pantalla es el SH1106 (similar al SD1306),
con una libreria lista para usarse en Arduino. La libreria permite
mostrar texto, mapas de bits, pixeles, rectadngulos, circulos y lineas.
A pesar de usar 1K de RAM, el funcionamiento es muy rédpido y el cdédigo

es facilmente portable a distintas plataformas de microcontroladores.

2.13. Baterias

Una bateria eléctrica, también llamada pila o acumulador eléctrico, es
un artefacto compuesto por celdas electroquimicas capaces de convertir
la energia quimica en su 1interior en energia eléctrica. Asi, las
baterias generan corriente continua y, de esta manera, sirven para
alimentar distintos circuitos eléctricos, dependiendo de su tamafio y

potencia.

Las Dbaterias poseen una capacidad de carga determinada por la
naturaleza de su composicidén y que se mide en amperios-hora (Ah), 1lo
que significa que la pila puede dar un amperio de corriente a lo largo
de una hora continua de tiempo. Mientras mayor sea su capacidad de

carga, mas corriente podrd almacenar en su interior.
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2.13.1.

Tipos de bateria

TENSION | DURACION TIEMPO | AUTODESCARGA
TIPO ENERGIA/PESO POR (NUMERO DE POR MES (%
ELEMENTO DE CARGA DEL TOTAL)
(V) RECARGAS)
Plomo 30-40 Wh/kg 2V 1000 8-16h 5%
Ni-Fe 35-55 Wh/kg 1,2v + de 4-8h 10%
10,000
Ni-Cd 48-80 Wh/kg 1,25 500 10-14h~* 30%
Ni-Mh 60-120 Wh/kg 1,25V 1000 2h-4h* 20%
Li-ion | 110-160 Wh/kg 3,16V 4000 2h-4h 25%
LiPo 100-130 Wh/kg 3,7V 5000 1h-1,5h 10%
2.13.1.1.

Bateria de polimero de litio (LiPo)

La bateria de polimero de litio es un componente electrdnico que ha
ido ganando popularidad para el desarrollo proyectos de robdtica y
radiocontrol. Como ofrece mas ventajas de las pilas de NiMH y NicCd,

son una fuente de alimentacidén més confiable.

Ya que existe gran variedad de marcas y modelos, es importante saber

cémo interpretar la informacidén de una bateria de polimero de litio.
(3.7v),
Clasificacién C y las siglas 3S1P o 3S52P

La mayor va a indicar el wvoltaje el amperaje (mAh), la

(celdas + packs conectados en
serie).

Las LiPo pueden incluir varias celdas, aumentando la potencia

de la pila. Existen baterias LiPo con los siguientes valores de voltaje:
e Una celda y 3.7v

e Dos celdas de 3.7, equivalentes a 7.4v
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e Tres celdas de 3.7, iguales a 11.1v

e Cuatro celdas de 3.7, llegando a 14.8v
Corriente maxima o capacidad de una LiPo

Este valor se refiere al tiempo durante el cual la pila puede dar
energia y estd expresado como miliamperios hora (mAh). Mientras mas
grande sea este numero, mayor serd la capacidad de la bateria. Esto
significa que usted podrad alimentar mds mecanismos por un lapso mayor.
El Gnico inconveniente de tener mas capacidad es que el tamafio también

aumentara.
Calculo de la capacidad de una LiPo

La férmula para saber la capacidad de una bateria de polimero de
litio es sencilla. Basta tener los datos de la clasificacién C y 1los
miliamperios para multiplicarlos. Un ejemplo: 20C x 3500 mAh = 70,000

mA. Luego divida entre mil para simplificar, dando 70 mA.

Mientras que esta es la capacidad médxima, no se recomienda llevar la
pila a este limite. Hacerlo podria disminuir su vida util, provocar

que se caliente o incluso que explote.
Clasificacién C o constante de descarga

En la etiqueta de una LiPo aparece un valor seguido de una C. Esto se
refiere a la tasa de descarga o corriente méxima que pude ofrecer.
Algunas pilas también incluyen picos de descarga, que duran entre 10-
30 segq.

Diagrama esquematico de una bateria de polimero de litio de 12v

PCM 11,1V 10A. 3S (células) LI6530-079

3,7v

LI-PO 1
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2.14. Servomotor

Un servomotor es un actuador rotativo o motor que permite un control
preciso en términos de posicidén angular, aceleracidén y velocidad,
capacidades que un motor normal no tiene. En definitiva, utiliza un
motor normal y lo combina con un sensor para la retroalimentacidn de

posicidn.

Pero, los servomotores no son en realidad una clase especifica de
motor, sino una combinacién de piezas especificas, qgque incluyen un
motor de corriente continua o alterna, y son adecuados para su uso en

un sistema de control de bucle cerrado.

Por lo que una definicién més exacta de un servomotor seria la de un
servomecanismo de bucle cerrado que utiliza la retroalimentacidén de
posicidén para controlar su velocidad de rotacidén y posicidédn. La sefial
de control es la entrada, ya sea analdgica o digital, qgque representa

el comando de posicidén final para el eje.

Por otro 1lado, el codificador o enconder sirve como sensor,
proporcionando retroalimentacidén de velocidad y posicidén. En la mayoria
de los casos, sdé6lo se informa de la posicidén. La posicién final se
informa al controlador y se compara con la entrada de posicidn inicial,
y luego, si hay una discrepancia, se mueve el motor para llegar a la

posicidédn correcta.

Hay varios tipos de servos como los que utilizan motores de corriente
continua y deteccidén de posiciones a través de un potencidmetro vy
también utilizan un control de gran potencia, lo que significa que el
motor se mueve a la velocidad méxima hasta que se detiene en la posiciédn

designada.
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En cambio, los servos para uso industrial disponen de sensores de
posicidn y velocidad, asi como de algoritmos de control proporcional-
integral-derivativo, lo que permite llevar el motor a su posicidédn de

forma rapida.

Este tipo de dispositivos estan disponibles en una gran variedad de
tipos, formas y tamafios. El término servo fue utilizado por primera
vez en 1859 por Joseph Facort, que implementd un mecanismo de
retroalimentacién para ayudar a controlar los timones de un barco con

vapor.

2.14.1. ;Cémo funciona un servomotor?

Los servomotores se controlan enviando un pulso eléctrico de ancho
variable, o modulacién de ancho de pulso (PWM), a través del cable de
control. Hay un pulso minimo, un pulso méximo y una frecuencia de

repeticioén.

Por lo general, un servomotor sélo puede girar 90° en cualquier
direccién para un movimiento total de 180°. La posicidén neutra del
motor se define como la posicién en la que el servo tiene la misma
cantidad de rotacién potencial tanto en el sentido de las agujas del

reloj como en el sentido contrario.

El PWM enviado al motor determina la posicidén del eje, y se basa en la
duracién del pulso enviado a través del cable de control; el rotor
girard a la posicién deseada.

El servomotor espera ver un pulso cada 20 milisegundos (ms) y la
longitud del pulso determinard hasta dénde gira el motor. Por ejemplo,

un pulso de 1.5ms hard que el motor gire a la posicidén de 90°.
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Si el tiempo es inferior a 1,5 ms, se mueve en sentido contrario a las
agujas del reloj hacia la posicién de 0°, y si el tiempo es superior
a 1,5 ms, el servo girarad en sentido de las agujas del reloj hacia la

posicién de 180°.

Cuando se les ordena a los servos gque se muevan, estos se moveran a la
posicidén y mantendradn esa posicidén. Si una fuerza externa empuja contra
el servo mientras el servo mantiene una posicién, el servo se resistiréa

a salir de esa posiciédn.

La cantidad madxima de fuerza que puede ejercer el servo se denomina
par de torsidén del servo. Sin embargo, los servos no mantendrdn su
posicidén para siempre; el pulso de posicién debe repetirse para indicar

al servo gue se mantenga en posicidn.

Controlador Amplificador
Digital ] Servo

N

Motor

Carga
Servno g
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2.14.2. Hoja de datos servomotor MG996R!

MG996R High Torque
Metal Gear Dual Ball Bearing Servo

36.6
266
47 .6

This High-Torque MG996R Digital Servo features metal gearing resulting in extra high 10kg
stalling torque in a tiny package. The MG996R is essentially an upgraded version of the famous
MG995 servo, and features upgraded shock-proofing and a redesigned PCB and IC control
system that make it much more accurate than its predecessor. The gearing and motor have also
been upgraded to improve dead bandwith and centering. The unit comes complete with 30cm
wire and 3 pin 'S' type female header connector that fits most receivers, including Futaba, JR,
GWS, Cirrus, Blue Bird, Blue Arrow, Corona, Berg, Spektrum and Hitec.

This high-torque standard servo can rotate approximately 120 degrees (60 in each direction).
You can use any servo code, hardware or library to control these servos, o it's great for
beginners who want to make stuff move without building a motor controller with feedback &
gear box, especially since it will fit in small places. The MG996R Metal Gear Servo also comes
with a selection of arms and hardware to get you set up nice and fast!

Specifications

Weight: 55 g

Dimension: 40.7 x 19.7 x 42.9 mm approx.

Stall torque: 9.4 kgf-em (4.8 V ), 11 kgffem (6 V)
Operating speed: 0.17 8/60° (4.8 V), 0.14 8/60° (6 V)

MG996R Servo Datasheet pdf (2014) - Bearing Servo. Equivalent,
Catalog Sitio web: https://datasheetspdf.com/pdf/942981/ETC/MG996R/1
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Operating voltage: 4.8 Va72V

Running Current 500 mA — 900 mA (6V)

Stall Current 2.5 A (6V)

Dead band width: 5 us

Stable and shock proof double ball bearing design
Temperature range: 0 °C — 55 °C

Vcc=Red (+) 4 ©/
Ground=Brown (=) —

Duty Cycl
48Vto72V
Power
and Signal ™ a :
20 ms (50 Hz)
PWM Period
2.15. Motor DC

El motor DC, también llamado motor de corriente continua, pertenece a
la clase de los electromotores y sirve principalmente para transformar
la energia eléctrica en energia mecdnica. La mayoria de las formas de
construccién del motor DC se basa en fuerzas magnéticas y dispone de

mecanismos internos de tipo electrdénico o electromecénico.

También caracteristico de los motores de corriente continua
convencionales es el acumulador, que cambia periddicamente la direccidn
del flujo de corriente dentro del motor. Una modificacién del motor DC
cldsico que resulta mas potente en numerosos ambitos de aplicacidn es
el motor DC sin escobillas, que prescinde de contactos de roce y ofrece

asi, entre otras cosas, una vida Util mas larga.

A pesar de la creciente utilizacidén de motores AC y de la gran rivalidad
con ellos, que, como motores trifédsicos, también se consideran

electromotores, los motores DC todavia tienen una importancia enorme
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hoy en dia. Gracias a sus caracteristicas, (especialmente la regulacidn
de revoluciones y par motor, que es precisa y extremadamente variable),
se utilizan en diversas aplicaciones industriales. Ejemplo de ello son
los servo - accionamientos de la serie PMA de Harmonic Drive AG,
compuestos por un motor de corriente continua altamente dinadmico con
codificador incremental y la caja de reductor PMG. Son ideales para
aplicaciones de 1la industria de semiconductores, la técnica de la

medicina y para ser utilizados en madgquinas de mediciédn y de control.

2.15.1. Estructura y modo de funcionamiento del motor DC

La estructura del motor DC cléasico sigue un modo de construccidn sobrio
y emplea pocos componentes. Los elementos principales son el estator
y el rotor. Como componente fijo, inmdévil, el estator suele estar
compuesto de un electroimadn o, (sobre todo en maquinas pequeiias), de
un iman permanente. En el interior del estator, con el rotor, también
denominado ancla, se encuentra un componente giratorio gque en 1los
motores DC convencionales también estd hecho con un electroimén. Los
motores de corriente continua con la asignacidén descrita de estator y
rotor se denominan de rotor interior o central, mientras que la
estructura contraria se corresponde al denominado motor de rotor o

inducido exteriores.

Las bobinas del rotor se conectan mediante un conmutador. Este sirve
como alternador de polos y alberga contactos de roce que adguieren una
forma tipo cepillo y estan fabricados con un material eléctricamente
conductor. Los materiales mas apreciados son grafito y, dependiendo de
la aplicaciédn especifica del motor, materiales enriquecidos con metal.
En servicio, los <contactos de <roce son determinados para el
funcionamiento del motor DC convencional. Puesto que, cuando fluye
corriente continua a través de la bobina del rotor o a través del

rotor, este se convierte en un electroimadn y genera, gracias a las
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caracteristicas del estator, fuerzas magnéticas. Debido a que los polos
del mismo signo se rechazan y los polos diferentes se atraen, el
resultado es un movimiento giratorio del rotor, movimiento este que
principalmente terminaria en un ambito neutral. Para garantizar una
rotacidén continua debe producirse una reversidn peridbdica de la
direccidén de la corriente. Mediante la intervencidén de las escobillas,
el acumulador del motor de corriente continua realiza estas inversiones

de polos periddicas.

En lo que respecta a la construccidén, la diferencia de motores DC con
escobillas también se puede profundizar segln el tipo de conmutacioén
de ancla y de bobina de estator. En la madgquina de conexidédn principal,
también conocida como madquina de conexidén en serie, el inductor (bobina
del agente) y la bobina del rotor estédn conectados en serie, esto es,
uno después de otro, lo cual crea la base de la alimentacidén de
corriente alterna. La pieza contrapuesta o contraparte es la magquina
de conexidén paralela, en la que ambas Dbobinas se conectan
paralelamente. Una combinacién de magquina de conexidén en serie vy
magquina de conexidn paralela se encuentra en el motor combinado o
compuesto (compound). Dependiendo de la configuracidén da soporte a un
modo de funcionamiento diferente y se beneficia de las ventajas de

ambos tipos de construccidn.
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2.15.2. Hoja de datos motor DC

D 24 Volt DC Motor Specifications

Standard (Single Shaft) e
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il Winding Temperature “F [°C] 180 [337]
Motor Wiring
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2.15.3. Torque

El torque se considera una magnitud vectorial, siendo méas precisos, 1lo
podriamos definir como el momento de fuerza o momento dinédmico. Es
decir, es la medida de la fuerza que se aplica a una varilla y dgue

sirve para hacer girar un objeto. Este momento de fuerza se mide en

newtons/metro.

Muchas wveces se confunde el término de torque con el de potencia,

aunque estan relacionados significan cosas diferentes. El1 torque mide
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las revoluciones por minuto, y la potencia hace referencia a 1la

velocidad del wvehiculo.

Es decir, el torque hace que el motor pueda mover el vehiculo, sin
afectar a la velocidad a la que luego vaya a desplazarse dicho vehiculo.
Por lo tanto, un camidén muy pesado y con mucha carga, debe tener un

torque mucho mads fuerte que el que necesitaria un turismo.

Para determinar el torque usamos la siguiente fdérmula.

Hp = (Torque)(RPM)
HP

RPM Torque

2.16. Modulo relé

Un relé es un interruptor mecanico operado eléctricamente que se puede
encender o apagar, dejando pasar la corriente o no, y se puede controlar
con voltajes bajos, como los 5V utilizados en la alimentacidén de un

Arduino.

«NO» corresponde al inglés Normally Open (normalmente abierto) y «NC»

a Normally Closed (normalmente
cerrado) . Un relé desactivado tiene —
unidos entre si los contactos COMUN ; 5
NC 1 '
y ’ y cuando se o activa ————
aplicando corriente a su bobina, —————
-—___'_‘——u
. . ————
quedan unidos entre si los rj‘***——1
I I [ ]
contactos COMUN y NO. . BOBINADO
COMUN
o NO NC
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Controlar un médulo de relé con el Arduino es lo mismo que controlar
cualquier otra salida digital. El1 consumo de corriente de una de sus

entradas es el mismo que se necesita para encender un led.

Aqui vemos cbémo los relés estdn marcados en la parte de abajo, del
mismo modo que se puede ver el simbolo con la disposicidén de 1los

contactos del relé en la salida de alto voltaje del mdédulo:

El médulo de relé debe ser alimentado con 5V, lo que es apropiado para
usar con un Arduino. Hay otros mbédulos de relé que funcionan con 3,3V,

ideal para ESP32, ESP8266 y otros microcontroladores, y también hay

modelos de 12V.
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2.16.1. Conexidén Modulo Relé

La siguiente figura muestra la funcidén de los contactos del médulo de

relé.

’ : : ENTRADAS Y
AELAD SUNSCIZE042 ALIMENTACION
—
Normal :
abierto™ @A SR — 5V légica
T ‘ N L | =1 R~ Entrada 2

77 === Entrada 1

Norma]._, 1, a0
cerrado

Normal
abierto :

) e s GND

Comun i) B w5V l6gica
Normal___ %] w45V relés
cerrado”

Los seis pines en el lado izgquierdo del mdédulo del relé controlan

voltaje alto,

y los pines en el lado derecho se conectan al componente

que entrega bajo voltaje, como los pines digitales de un Arduino u otro

microcontrolador.
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CAPITULO IIT

ESQUEMAS DE CIRCUITOS
ELECTRONICOS, DIBUJOS Y
PLANOS DE ESTRUCTURA DE

SOPORTE, CODIGOS DE
PROGRAMACION
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3.1. Esquemas de circuitos electrénicos

3.1.1. Shield Arduino Mega

3.1.1.1.
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3.1.1.3.

Disefio del circuito impreso
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3.1.2. Shield entradas y salidas Arduino

3.1.2.1.

Boton 1y 2

Boton 3y 4

Sensor Ultrasonido 1
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3.1.2.2. Disefio del circuito impreso (PCB)

jiol Hololofolofololo]
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O

3.1.2.3. Shield entrada y salida Arduino Mega: Disefio
del circuito impreso (PCB)
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3.1.3. Regulador de 12 a 5V
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3.1.3.2. Disefio del circuito impreso (PCB)

3.1.3.3.

3.1.4. Shield para aspiradora

3.1.4.1. Diagrama esquematico
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GND_2, ¥
1
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3.1.4.2.

3.1.4.3.

Disefio del circuito impreso (PCB)

3.1.5. Shield Pro Mini OLED

3.1.5.1.

Diagrama esquematico
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3.1.5.2. Disefio del circuito impreso (PCB)

MEoEEEEEEERE)

3.1.5.3. Disefio del circuito impreso (PCB)
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3.2. Cédigos de programacidén

3.2.1. Cédigo de programacién Pantalla Oled con Arduino
Mini

El cdédigo de programacidn consta de 699 lineas, la lbégica del cddigo
es base a llamada de funciones, para poder dibujar lo que queramos en
nuestra pantalla Oled.

/f=e incluye likreria para comunicacién I2C

de <Adafruit GFX.ho /fae incluye libreria para grafices OLED
#include <Adafruit SH110X.h> //s3e incluye libreria comunicaciém OLED SH110X

fdefine i2c_Address Ox2c {/direccién de comumicacism

fdefine ANCHO PANTALLA 128 //Se le indica lo large de la pantalla
fdefine ALTO PANTALLA &4 /{%c le indica el ancho de la pansalla
fdefine CLED RESET -1 //%e le indica el reset de la OLED

Adafruit_SHI106G disp

Adafruic_SH110€G(ANCHO PANTATLA, ALTO_BANTALLA,

22 #define imagen ancho B0 //variables para loge "ROBOT DE LIMFIEZA"
24 fdefine imagen_alvo 50 //varisbles para logo "ROBOT DE LIMFIEZA®
int valor_batt; //Varizbles del codigo de bateria
int woltage; J//Varisbles del codige de bateria

27 brte variables recibiz[2]; //8e declara un Array para recibir y almacenar datos en cada array
String STATE; /
25 imt MODE; //variable de modo del robot

variable de estado del robot

//Matriz en hexadecimal para dikujar loge ROBOT DE LIMPIEZRX en pantalla OLED
=tatic const unsigned char FROSMEM logo_robot_de limpiesmall= {
0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, O0x00, Ox00, Ox00, O0x00, Ox00, 0=00, 0=00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00,

0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Om00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, O0x00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, O=00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, O0x00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, O=00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, O0x00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Om00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, 0x00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Om00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, 0x00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00,
0x00, 0x00, Oxfc, 0x03, Omcl, Oxfc, 0x07, Ox87, Oxfc, Ox0E, Omcl, Oxfe, OxfE, OxO0f, Oxfl, Dxfe,
0x1f, Oxe?, Oxfc, Ox0f, O0x£0, Oxfe, Oxed, OxSc, Ox7l, Omc?, Omdc, Ox70, Omed, OxOc, OxdB, Dxcl,
Oxe3, 0x88, 0x2%, Oxc?, 0x28, 0220, Oxed, OxOc, OxlB, Oxcl, Omel, Oxb8, OxlE, Oxfe, Ox20, Dx30,
Oxed, OxDc, Oxlc, Oxfe, Ox£E, Oxb8, 0xlS, Oxfe, Ox20, Ox28, Omed, Oxdc, Oxlc, Oxfe, Oxff, OxlB,
0x18, Oxc3, 0x30, 0x30, Oxed, Oxlc, 0Ox18, Oxcd, Oxfe, Oxlc, Ox3%, Oxcd, Ox3B, Ox70, Oxed, Oxic,
0x38, Oxch, Oxe7, OxOf, Oxfl, OxcE, Ox1f, Oxed, Oxed, Ox0f, Oxf8, Oxfe, Oxed, OxB7, Oxel, Oxfe,
0x0E, Oxcl, Oxel, Ox0f, Oxel, Oxfe, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, O=00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, O0x00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Oxel, Ox20, OmcO, Ox€l, Oxfc, Ox38, Oxff, Ox3f,
oxe0, 0x70, Oxed, 0x30, Oxed, Oxel, Oxfe, Ox30, Oxff, Ox3f, Omel, Oxf0, Oxed, Ox30, Oxfd, Oxel,
0x87, 0x38, Oxed, 0x01, OxcO, Ox£8, OxeD, Ox30, Oxfl, Oxel, O=87, Ox28, Oxed, Ox03, OxB1, OxS8,
Oxel, 0x30, O0x£S, Oxel, OxBe, 0x38, Oxfe, Ox07, Ox0l, Ox58, Omel, Ox20, Oxdf, Ox€l, Oxfe, Ox38,
Oxfe, OxOe, 0x023, OxSc, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, OxOc, Ox03, Oxfc, Ox00, Ox00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Oxfe, Ox30, OmcO, Ox€l, OxB0, O3B, Oxff, Oxdf,
Oxe€, 0x0E, Oxfe, 0x20, OxcO, Ox€l, 0xB0, Ox2B, Oxff, Ox2f, Omed, Ox07, Ox00, Ox00, Ox00, Dx00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Dx00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, OxO0, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, OxO0, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, O=00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, O0x00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, Ox00, Ox00, Ox00, O=00, Ox00, Ox00, Ox00, Ox00, O0x00,
0x00, 0x00, 0x00, 0x00

By

Para méds informacidn ir ANEXO 3.
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3.2.2. Cédigo de programacién IoT con ESP32 y Blynk.

El cbédigo de programacidén consta de 196 lineas, la ldgica del cbédigo
es base a llamada de funciones, en el cual nos comunicamos con la base
de datos de Blynk y posterior mandamos ordenes al Arduino Mega.

ID "TMPLZ 8sJ82E" //Se le coloca el ID del proyecto brindade por Blynk
NEME "Control 2" //El mombre del proyecto en la plataforma

fdefine BLYNK AUTH_TOREN "2Qpnfé-81ZekIKL-EuSTi T" //Un Ruthtoken de seguridad para proteger nuestra comunicacién

finclude

{/3e incluye la libreria Wi

para poder comunicarnos con nuestro internet portatil

4 |finclude « h //3e incluye la libreria WiFiClient para poder comunicarnos com el servidor
<BlynkJimpleEspaZ. h> /f8e incluye la lib: ia Blynk3impleE=p3Z2 para con la base de datos de Blynk

"Separader_h"

28 Separador code;

an /4. bles para eatabl icaciém e iniciali 1ibs

char auth[] = BLYNE_AUTH TCREN; //El Zuthtoken que mos permitira conectarnos al servider de blymk
char ssid[] = "ROBOT DE LIMPIEZA"; //El nombre de la red a comectar

char pass[] = "ProyectcX 2022"; //Contrasefia de la red

f#define R¥p2 1€ //comunicacion RX SJerial 2

fdefine TEp2 17 //Comunicacion TX Serial 2

ables de

int barra;

bool result;

int state;

int state_3;

8 char receive_data;
String batt;
String Sur_Flon;

String 1

Sering
int x;
Sering gpe;
£loat Flat;
£loat Flon;
idgetMap MyMap (V10);

cid metup(}

i

Seri

gin(115200}; //Inicialisamos el Jerial a 115200 baudios

gin(9€00, SERIAL BN1, R¥p2, TEp2)}; //3e inicialica el Serial 2 a $€00 baudios para comunicacién con arduinoc
Blynk.begin(auth, ssid, pass}; //8e inicializa la libreria de blynk

0 |void loop(} {

result = Blynk.conm

=d(}; //Verificamos que el esp22 se encuentra comectadc a la nube

Para mas informacidén ir ANEXO 3.
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3.2.3. Cédigo de programacién Arduino Mega y Sistema de

Control.

El cédigo consta de 858 lineas de programacién, la ldgica del
programa es en base a llamada de funciones, el cual se encarga de
tener lectura de todos los sensores y dar actuacidén a los sistemas de

potencia.

12 finclude <AFMotor.h>
14 finclude <S=evo_h>
15 $include <Wize.h>
1 #include "I2Cdev.h®

17 #include

18 #include

motor_R(4);
motor_LI(3);
motor_clean (2} ;

motor_aspiradora(ll;

8 MPUE0SD =ensox;

(SR TIN T

nt mov_auto;

1t contador;

S mmm e e VARIABLE DE COMUNICACION MEUE0S0

Valores RAW [sim procesar] del acelercmetzo y giroscopic en los ejes X, ¥.5

............................................ VARIAELE DE COMUNICACION MPUE0S0

Valores BAW (sin } del acel tro y giroscopic en los ejes X, ¥, 5

t ax, ay, as;
int gx, gy, g8
4 leng tiempo_prev;

tz enviaz(2];

t wire_data;

s ot CONTROL_REMOTO=1;
€0 co nt LIMPIEZR MANUAL=2;
nt SMART_CLEAN=3;
nt BAJAR_BATERIA=4;
nt COLISION=S;

'E FOTENCIR

£7 int vel isquiesha =240;

Para méds informacidn ir ANEXO 3.
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3.3.Dibujos y planos de estructura de soporte

En la presente se adjuntardn planos pieza por pieza en memoria USB y
link de Google Drive.

3.3.1. Ensamble general

Integrantes

ESCUELA ESPECIALIZADA EN INGENERIA ITCA - FEPADE
Flores Escalon Andrea Mariela

Gonzalez Pocasangre Victoria Michell Especialidad: Ingenieria Mecatrdnica

Joya Chavez José Francisco Proyecto de Innovacion:

Maravilla Martinez José Luis ROBOT DE
1IMDIEZ A

Mulato Chévez Alvaro Rutilio

SIZE DWG NO

ITCA N7 FEPADE | C Ensamble

TECHNICOS E INGENIEROS SCALE 1/2 UNIDADES: mm |SHEErlOF?5
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3.3.2. Explotado general

(2) G () ) () ()
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Integrantes

ESCUELA ESPECIALIZADA EN INGEMERIA ITCA - FEPADE
Flores Escalon Andrea Mariela

Gonzalez Pocasangre Victoria Michell

Especialidad: Ingenieria Mecatrdnica

Joya Chavez José Francisco

Proyecto de Innovacién:

C08 E IMOENWIE

ITCA N7 FEPANE | «

Maravilla Martinez José Luis ROBOT DE

) LIMDIEZA

Mulato Chavez Alvaro Rutilio il o
DWG NO

Explotado general

SCALE 0.25:1

UNIDADES: mm |5rEEr 208 75
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3.3.3.

Listado general de piezas

LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO CTDAD N DE PIEZA
1 1 Soporte lateral derecho
2 1 Base 1
3 1 Soporte lateral izquierdo
4 1 Base 2
5 1 Protector de servo
-] 2 Brazo escobilla 1
9 1 Brazo escobilla 2
10 1 Soporte escobillas
11 5 Arandela
12 1 Protector escobillas
13 1 Tornillo sin fin
14 3 Tuerca tornillo sin fin
15 1 Soporte de sensor frontal
16 2 Soporte de sensores laterales
17 2 Engrane de llanta completo
18 10 Rueda completa
19 1 Depésito
20 1 Estructura 1
21 6 Pin de bisagra
22 6 Bisagra centro
23 6 Bisagra laterales
24 1 Tapadera
25 1 Bandeja de depdsito
26 1 Pasador parte 1
27 1 Pasador parte 2
28 1 Pin de pasador
29 1 Union de bandeja
30 1 Ancla de union de bandeja
31 20 Tornillo general 2
32 46 Tuerca de tornillo general
33 4 Tornillo general 1
34 14 Tornillo de proyecto
35 1 Base 3
36 1 Caja aspiradora
37 1 Soporte de motor
38 25 Tornillo general 3
39 1 Perno
40 1 Engranaje de escobilla
41 1 Escobilla completa
42 1 Seguro de escobillas
43 4 Ancla de depasito
44 1 Mator DC 2
45 2 Tornillo de motor DC 2
46 1 Engrane de motor
47 1 Engrane de escobillas 2
48 1 Puerta
S0 a0 Cadena con pin [
51 Q0 Cadena con pin D
52 4 Remache de protector de escobillas
53 22 Remache de deposito
54 1 Arandela de plastico
55 1 Goma sola
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CAPITULO IV

MANUALES ROBOT DE
LIMPIEZA
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4.1. Manual de instalacidén Drivers CH340 Y CP210X

4.1.1. Manual de instalacién Driver CH340

Es necesario realizar la instalacidén de este driver, en caso de que se
presente la dificultad al utilizar el controlador genérico de Arduino
Mega y que este no sea reconocido por el software de Arduino, para
solucionar este problema deben realizarse los siguientes pasos:

" Paso 1: Nos dirigimos a la carpeta en la que se encuentra el

archivo del instalador con el nombre “Windows-CH340-Driver”.

Extraeremos
el
seleccionamos

los documentos de instalacidén de la siguiente manera,
luego
aqui”

ubicamos archivo comprimido clic

la

y hacemos derecho,

opcidn “extraer

- v 4 ; » Este equipc » Descargas »

- Hoy (1)

[

s Acceso rapido

@ OneDrive - Personal

Abrir
B Compartir con Skype
ER Abrir con WinRAR
ﬂ Extraer ficheros...
B Extraeraqui
n Extraer en “Windows-CH340-Drivery” b)
Ea Analizar con Microsoft Defender...

Ha (1)

=2

Compartir

Abrir con

Dar acceso a

Nos apareceran los siguientes archivos

A=
w Inicio
CEE|

Copiar Pegar

Compartir

Anclar al
aceeso rapido

Portapapeles

€« v e

s Acceso rapido
@ OneDrive - Personal

[ Este equipo
o Autodesk 360
b Descargas
[ Documentos
I Escritorio
D Musica
J Objetos 30

&=/ Pictures

Administrar

Vista

o Cortar
Wi Copiar ruta de acceso

7] Pegar acceso directo

O Nombre

DRVSETUPG4
4] CH341PT.DLL
5] cHastssa5vs
[2] CHa41508.5v5
4 ch341SER
£u] CH341SER
[Z] CH3415ER.SVS
[Z] CH341SER VXD
18 seTup

s

> Esteequipo > Descargas > CH430

CH430

Herramientas de aplicacion

* LE| x |
Mover Copiar Eliminar Cambiar
nombre  carpeta

o =

Organizar

Fecha de modificacién

12
30/11

30/11/
30/11/
30/11/
30/11/
30/11/
30/11/

30/11/2016

MNueva

44

1T} Nuevo elementa ~

£7] Facil acceso *

Propiedades

Nuevo

Tipo

Carpeta de archives

Extensién de |3 ap..

Archivo de sistema

Archivo de sistema

Catdlogo de segur..

Informacién sobre...

Archivo de sistema
Controlader de di...

Aplicacién

[55] Abrir ~
]
Editar
& Historia
Abrir

Tamafio

TKB
59 KB
20KB
KB
TKB
41KB
20KB
98 KB

[H seteccionar todo
No seleccionar ninguno
25 Invertir seleccin

Seleccionar
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Paso 2: En caso de gue nuestro sistema operativo sea de 32 bits
dar doble clic en el documento “SETUP” y en caso de gue nuestro
sistema operativo sea de 64 bits, abrir la carpeta DRVSETUP64.

[ MNombre Fecha de modificacion Tipo Tamano
DRVSETUPS4 12/7/2022 10:44 Carpeta de archivos
4 CH341PT.OLL 30/11/2016 15:29 Extension de la ap... 7 KE
] CH341564.5YS 30/11/2016 15:29 Archivo de sistema 50 KB
| CH341598.5YS 30/11/2016 15:29 de sistema 20 KB
=4 ch341SER 30/11/2016 15:29 go de segur... 11KB
k] CH341SER 30/11/2016 15:29 nformacién sobre... 7 KB
| CH341SER.SYS 30/11/2016 15:29 Archivo de sistema 41 KB
%] CH341SER.VXD 30/11/2016 Controlador de di. 20 KB
B seTup 30/11/2016 15:29 Aplicacior 98 KE

Paso 3: Hacer clic derecho al documento que aparecerd adentro de
la carpeta y luego seleccionar “Ejecutar como administrador”.

[ Nombre Fecha de modificacion Tipo Tamarnio
[/ DRVSETUPS4 ot 46 KB
Enable/Disable Digital Signature Icons
(¥ Ejecutar como administrador
€ Compartir con Skype
Solucionar problemas de compatibilidad
Anclar a Inicio
£ Analizar con Microsoft Defender...
& Compartir

Paso 4: Luego nos aparecerd un mensaje diciendo “:;Desea permitir
que este programa realice cambios en el equipo?”, nosotros
seleccionaremos “SI”, luego nos aparecera esta sub-pantalla vy
hacemos clic en la opcidédn “INSTALL”

# DriverSetup(X64) — *

Device Driver Install 7 UnInstall

Select INF |EH31|1SEH.IHF w

WCH.CH
INSTALL
|__ USB-SERIAL CH348

|__ 8878872814, 3.4.281%

UNINSTALL

HELFP

99



" Paso 5: Luego de unos segundos nos aparecerd la siguiente
pantalla y hacemos clic en aceptar.

DiveerSetup - hlﬁ.l

0 The drive is successlully Pre-installed in advance!

" Paso 6: Finalmente cerramos el menU principal del instalador.

#8 DriverSetup(X64) - X

Device Driver Install / UnlInstall

Select INF |EH31|1SEH.IHF w
WCH.CH
IHSTALL
|__ USB-SERIAL CH348
|__ 8878872814, 3.4.281Y
UNINSTALL
HELP
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4.1.2. Manual de instalacién Driver CP210X

Los controladores del puerto COM virtual (VCP) del puente USB a UART
CP210x son necesarios para el funcionamiento del dispositivo como un
puerto COM virtual para facilitar la comunicacién del host con los
productos CP210x. A continuacidén, se presentard una serie de pasos a
seguir para realizar la instalacién del driver CP210X.

" Paso 1l: Nos dirigimos a la carpeta en la que se encuentra el
archivo del instalador con el nombre “CP210x Windows Drivers”.

Extraeremos los documentos de instalacidén de la siguiente manera,
ubicamos el archivo comprimido y hacemos c¢lic derecho, luego
seleccionamos la opcidn “extraer aqui”

ER- Descargas

Archivo Imicio Compartir Vista Herrami omprimida

* 4 Este equipo » Descargas

Hoy (1)

o rapido
— S—
' -
™
& Autodesk 360

Descargas CP210x_Win.
s Drivers| = Abrir con WinRAR

s OneDrive - Personal

Abrir

8 Compartir con Skype

Al principid ":' Extraer ficheros...
Extraer aqui

B Imagenes El mes pas| Extraer en “CP210x_Windows_Drivers\”

Musica

Nos apareceran los siguientes archivos:

Fecha de modificacion | Tipo Tamafio

Carpeta de archi

Carpeta de arck

Aplicacién 1,026 KB

Aplicacion 903 KB

Documento XML 12 KB
_License_Agreement_VCP_Windows 2017 11:4 Documento de te... S KB

E slabvep

I' slabvcp Joy - Informacion sobre...

7-6-driver-release- notes ! 812 Documento de te...
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Paso 2: En este caso utilizaremos el archivo de instalacién de 64
bits, hacer clic derecho al documento que aparecerd adentro de la
carpeta con el nombre “CP210xVCPInstaller x64” y luego seleccionar
“Ejecutar como administrador”.

Nombre Fecha de modificacién Tipo Tamafio

B s 15 13 Carpeta de archivos
. x86 15 § Carpeta de archivos
=7+ CP210xVCPInstaller_x64 27/9/2017 11:58 Aplicacion

5 CP210«VCPinstaller x86 | Abris

B dpinst Enable/Disable Digital Signature Ilcons

. SLAB_License_Agreement_VCP/| Ejecutar como administrador

’ slabvcp ) Compartir con Skype
. slabvep Solucionar problemas de compatibilidad
B 6-7-6-driver-release-notes Anclar a Inicio

Analizar con Microsoft Defender...

Compartir

Dar acceso a

Afadir al archivo...

Anadir a "CP210xVCPInstaller_x64.rar"

Afadir y enviar por email...

Anadir a “CP210xVCPinstaller_x64.rar" y enviar por email

Anclar a la barra de tareas

Restaurar versiones anteriores

Paso 3: Luego nos aparecerd un mensaje diciendo “¢Desea permitir
que este programa realice cambios en el equipo?”, nosotros
seleccionaremos “SI”, vy posteriormente aparecerd el siguiente
cuadro de didlogo del asistente de instalacién y haremos clic en
la opcidén que dice “Siguiente”

Asistente para la instalacian de controladores de dispositivos

Asistente para la instalacion de
controladores de dispositivos

Este asistente le ayuda a instalar controladores de software
que algunos dispositivos de equipos necesitan para
funcianar.

Para cortinuar, haga clic en Siguiente.

ftras Cancelar
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Paso 4: Posteriormente aparecerd la siguiente pantalla gue nos
indica qgque nuestro driver se estd instalando, esperaremos unos
segundos mientras se completa la instalacidén y luego haremos clic
en “Siguiente”

o

[CP210x USE to UART Bridge Driver Installer

The deivers aro now installing

Please wat while the drivers natall This may take some time 1o complete
3

Paso 6: Luego de que se complete la instalacidén, nos aparecera el
siguiente mensaje del asistente de instalacidén y serd necesario
hacer c¢lic en la opcién “Finalizar”, con ello ya tendremos
instalado nuestro Driver CP210x,

sistente para la instalacion de controladores de dispositives

Finalizacion del Asistente para la
instalacion de controladores de
dispositivos

Los controladores se instalaron comectamente en este equipo

Puede conectar ahora el dispositivo a este equipo. Si el dispositivo
tiene instrucciones, l€alas pAmero

Nombre del controlador Estado

v/ Siicon Laboratores Inc Listo para su uso

' Fnalizar Cancelar
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4.2. Manual de usuario de APP Blynk

Conexidn

Paso 1: Descarga la aplicacidn
Busque y descargue la App "Blynk IoT" desde Play Stores o Apple
Stores, o bien, escanee el siguiente cdédigo QR para obtenerla.

Android i0s
Paso 2: Entrar a la app

Paso 3: Registrarse

Para acceder el control de administrador del robot de limpieza
utilice la cuenta del proyecto

Correo:imtn2022@gmail.com

Contrasefia de blynk: imtn-@2022

+W il 65% @ 7:50p.m Claro 1 W i 65%E@ 7:51pm

LogIn

&l

&2 imtn2022@gmail.com
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Paso 4: Encender el robot

Paso 5: Observar que el Robot se encuentre conectado en “Control 2”

v¥ il 96% 0 8:37am.

Localizador
Robot

Control 2

Offline Offline

Notifications

D

Fuera de linea

Paso 6:
Robot de Limpieza

W i 88% M 10:11am

Localizador

Control 2
Robot onkre

Offline

Notifications

o

9 .l 88%H 10:11am

Localizador

Control 2
Robot

Offline

™\
[

Notifications

(m]

En linea

Dar clic en “Control 2” para ingresar al panel de control

O l91%0 94lam

©Inapbo o)

Clean

D
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= Interfaz

¥ il91%0 9:41am

@mapbox|©)

Velocidad

Control De Movimiento °

1- Botdédn Adelante (switch)

2- Botdédn izquierda (push)

3- Botdén Retroceso (switch)

4- Botdédn derecha (push)

5- Barra de velocidad

6- Botdn modo automatico (push)
7- Botdén modo manual (push)

8- Indicador de bateria

9- Botdén para localizar mi dispositivo (Si estd activado mi ubicacidn

del celular)
10- Mapa para visualizar los dispositivos
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=  Proceso

Paso 1: Encender el robot

Paso 2: Observar que el Robot se encuentre conectado en el
proyecto “Control 2”

% il 96 %0 8:37am 9 il 88%M 10:1Tam.

Localizador
Robot

Localizador
Robot

Control 2 Control 2

Offline OfFfline OFffline

Fuera de linea En linea

— Paso 3: Dar clic en “Control 2” para ingresar el tablero de
Robot de Limpieza

W .l 88% W 10:1Tam Tl 91%E94am

Lecalizador

Robot Control 2

Offline

Natifications
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= Descripcién de los elementos

1- Botdén Adelante (switch)

. " Este botdén nos permite dar la orden de desplazarse
Wl hacia adelante, este tipo de botdn es switch, ademéas

é§ si el robot se acerca a un obstédculo, el sensor

enviard la una sefial al Arduino para detener el

@f Robot. Para volver a enviar la orden de moverse

deberd desactivar el botdén y volver activar.

2- Botdén izquierda (push) . "
Este botdédn nos permite dar la orden de desplazarse
hacia la izquierda, este tipo de botdén es push, é§
deberd mantener presionado el botdn.

EDTVEL

o

Cokaiis Mevim/sme " W 3- Botén Retroceso (switch)
é§ Este botdén nos permite dar la orden de desplazarse
: hacia atréds, este tipo de botdn es switch, ademés

@f si el robot se acerca a un obstéaculo, el sensor
enviard la una sefial al arduino para detener el

Robot. Para volver a enviar la orden de moverse
deberéd desactivar el botdén y volver activar.

4 - BOtén dereCha (PuSh) Control De Movimiento o
Este botén nos permite dar la orden de desplazarse Mgm
hacia la derecha, este tipo de botdén es push, <

deberd mantener presionado el botédn.

&

: 5- Barra de velocidad
B el e et Este widget nos permite ajustar las velocidades

[EDVEL

del motor del sistema oruga.

S

o
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Velocidad Bateria

6- Botén modo automatico (push) %
Control De Movimiento

Este botdén nos permite usar el modo de limpieza Manual
2

automdtico. S

— Baja el brazo, activa 1la escobilla y la

aspiradora

— E1 robot realiza wuna limpieza de manera

automatica.

Bateria

: 7- Botdén modo manual (push)
S LRSS Este botén nos permite usar el modo de limpieza

manual.

— Baja el brazo, activa la escobilla y la
aspiradora

- El robot se maneja de manera manual para

realizar la limpieza.

8- Indicador de bateria
Este widget nos permite mostrar el porcentaje de
la bateria.

¥ al91% W 94lam

9- Botén para localizar mi dispositivo

(Si estd activado mi ubicacién del celular)

@ El widget de mapa nos permite localizar nuestro
dispositivo, para ver, necesitamos activar la
ubicacidén del celular. Luego presionar el botdn

O mapbox{ &)

¥ al 91 %8 9:41am

10- Mapa para visualizar los dispositivos

(Si incluye modulo GPS)

El widget de mapa nos permite localizar nuestro
dispositivo, y hardware del robot, el mbédulo GPS
deberd enviar las coordenadas al servidor blynk

para visualizar en el mapa.
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4.3. Manual y guia rapida de instalacién camara inalambrica

Especificaciones técnicas:

Marca: Lloyd's

Modelo: LC-1220

Cémara inalédmbrica: 5 Vecc, 1 A
Adaptador de ca/cc

Entrada: 100-240V . 50/60 Hz - 0,2 A
Salida: 5 Vcc 1 A

Favor leer la presente guia de instalacién antes de operar la camara

1. Diagrama

Sensor de
luminosidad
y movimiento Bocina

Lente

Ranura para
tarjeta de
memoria

Micréfone

Entrada para
adaptador de
corriente

Botén de e

reinicio

—

2. Funciones principales:

- Almacenamiento en la nube.

- Grabacidén en alta resolucidn (1080P).
- Cémara con rotacidén y zoom (PTZ).

- Lente: Angulo 85".

- Compatible con i0S y Android.

- Dos vias de audio.

- Monitoreo remoto.

- Internet inalambrico.

- Soporta tarjeta de memoria (hasta 64GB). - Visidn nocturna.
- Transmisidén en vivo.

- Deteccidén de movimiento.
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3. Conexidn:

Descarga de la aplicaciédn.
Busque y descargue la APP "“Lloyd'sSmart” desde Play Store o Apple
Store, o bien, escanee el siguiente cédigo QR para obtenerla.

yen el

@& App Store

® Android

e
i
O

4. Registro:

Al ingresar a la App aparecera la siguiente pantalla y seleccionaremos
la opcidén “Iniciar sesidn con cuenta ya existente”.

Crear cuenta nueva
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Posteriormente aparecerd la opcidn para ingresar nuestros datos de
inicio de sesidn, ingresaremos nuestro correo y contrasefia.
Correo: imtn2022@gmail.com/

Contrasefia: RObOt.L*

Luego hacemos clic en el recuadro en el gque indicamos que estamos de
acuerdo con las politicas de privacidad, posteriormente hacemos clic
en “iniciar sesidn”

< <

Iniciar sesidn
Iniciar sesion

El Salvador
El Salvador
imtn2022@gmail.com
ria trodu
. d
RObOt.L*
| a
stoy de
Estoy de acuerdo Politica de privacidady
Politica de privacidady Acuerdo del Usuano
Acuerdo del Usuario

He olvidado |a contrasea

o &)

Finalmente aparecerd la siguiente interfaz y seleccionaremos la

opcidén “Robot de limpieza”

@

Todos los dispositivos

. Robot de Limpieza
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5. Configuracién:

Notas importantes:

Este dispositivo solo soporta frecuencias de banda de 2.4GHz. NO puede
conectarse a redes de b5GHz. Cuando se encuentre configurando el
dispositivo con su red WiFi, mantenga de preferencia su teléfono
celular y el dispositivo cercanos al router para acelerar la velocidad
de configuracidn y conexidn.

Para iniciar:

= Ingrese la contrasefia establecida para iniciar sesidn.

= El dispositivo sbélo puede agregarse a una cuenta de la APP, si ya
ha sido vinculado a una cuenta no podra ser agregado a otra cuenta.

"= El1 dispositivo serd desvinculado en cuanto usted lo elimine a
través de la aplicacidn. Se reiniciard automdticamente y emitiré
un sonido “Beep” cada 30 segundos, lo cual indicard que se
encuentra en modo de configuraciédn.

6. Proceso:

Paso 1. Abra la aplicacidén “Lloyd'sSmart” y haga clic en “+" en la
esquina superior derecha o en “Afiadir un dispositivo”. Después
seleccione el tipo de dispositivo, en este caso es una “Céamara IP con
movimiento FHD”.

o

N
3

< Agregar Dispositivo @

=

@

Puerta Puerta Video
Seguridad de enlace de enlace Interfon
multimodo (Wi-Fi+BLE) Inteligente
(WirFi+Zighe
e+BLE)

Energi I &

Cerradura Timbre Cerradura
inteligente inaldmbrico Inteligente
(Wi-Fl)

i ' 4 s — %
Detector de Sistema de Cerradura
Alarma Inteligente
=
Camara para Camara Detector de
bebe 1P para Gas Natural/
exteriores
FHD
I - L {
Cémara P CémaralP |  Cémara
para Exterior Fija FHD Pcon |
FHD \ movimiento

Video Otros

113



Paso 2. AsegUrese de que el dispositivo estd encendido en modo de
configuracién y haga clic en “siguiente paso” para continuar.

Cancelar Cédigo QR =

Primero, reinicie el dispositivo.

Encienda el dispositivo y asegurese de que el
indicador parpadee rdpidamente o se oiga un tono
de aviso

Reinicio de dispositivos

El Siguiente Paso

Paso 3. Elija red WiFi a la que desee afiadir la cédmara e introduzca
la contrasefia de la red. Haga clic en “Confirmar”. Coloque el cdédigo
QR que le aparecerd en la pantalla de su teléfono frente al lente de
la cémara para su lectura.

Cancelar

Selecciona una red WiFi de
2.4GHz

“tate a la red de
: zacion. Método
de ajuste de router comun

v Wi-Fi - 2.4Ghz

—

= CLARO_mCB8Qwé
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Paso 4. Haga clic cuando haya escuchado el tono de aviso y espere a
que termine la configuracidén de la cémara.

Cancelar

Escanee el codigo QR a 15-20cm de distancia

Paso 5. Cuando muestre la conexidén al 100% el dispositivo ha sido
afiadido. Usted podréd cambiar el nombre del dispositivo, compartirlo y
comenzar a disfrutar de sus funciones local o remotamente.

7. Funciones:

" Tnclinacidén y paneo

Usted puede mover automdticamente la camara al deslizar el dedo en la
pantalla de visualizacidén de su teléfono celular.

" Comunicacién de dos vias

La camara cuenta con micrdéfono y altavoz para lograr una
intercomunicacién completa con la misma desde su teléfono mévil.

" Deteccidén de movimiento
Su sensor integrado detecta el movimiento y envia notificaciones a la
aplicacién.

" Grabaciédn

Soporta 24h de grabacidédn continua con alta capacidad de
almacenamiento en tarjeta de memoria y reproduccidn desde la APP.
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"= Dia y noche

Incluso en completa oscuridad, su tecnologia de visidn nocturna
permite observar claramente en cualquier momento.

i

7
..|

Noche
8. Advertencias de uso:

Intente mantener la camara fuera de espacios metédlicos o blogueados
por muebles u homos de microondas gque obstruyan las seflales de
sonido, video y datos. Procure instalar en los sitios mas cercanos a
la cobertura WiFi de su hogar u oficina.

9. Preguntas frecuentes:

P: En el proceso de conexidén de red, la barra no llega al 100%, ;es
un error?

R: La cémara Unicamente puede conectarse a redes de 2.4GHz, por favor
aseglrese que esa es la frecuencia de red e intente de nuevo.

P: ;Afiadir dispositivos repetidamente puede causarles fallas?

R: Si en algln momento un dispositivo presenta problemas de conexidn,
es recomendable reiniciarlo e intentar afiladirlo de nuevo.

P: El1 dispositivo no muestra imdgenes correctamente.

R: Observe si la red funciona correctamente. Cologque la cémara cerca
del router, si no mejora reinicie el dispositivo y afiddalo
nuevamente.

P: :Como puedo cambiar el dispositivo a otro router?

R: Primero reinicie el dispositivo y a continuacién bérrelo desde la
aplicacidédn. Posteriormente configlrelo nuevamente desde la
aplicacién.

P: ¢cPor qué no obtengo notificaciones en mi teléfono?

R: AsegUrese que la aplicacidén estd activa en su teléfono y que la
funcién de recordatorios estd funcionando.

P: :;Por qué el dispositivo no reconoce la tarjeta de memoria?

R: Si ocurridé un corto en el suministro de energia, se recomienda
reinsertar la tarjeta SD. Observe que la tarjeta tenga formato FAT32.
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4.4. Manual de uso cargador de bateria

En primer lugar, es importante mencionar que la bateria utilizada es
de polimero de 1litio (LiPo), asi mismo es necesario saber cobémo
interpretar la informacién de wuna bateria de polimero de 1litio.
Encontraremos datos como el voltaje (11.1V), el amperaje (2200mAh), la
clasificacién C (50C) y el numero de celdas que se identificara con la
letra S (3s).

En la siguiente imagen
cargador de bateria.

1 -

. Cable de alimentacidn

. Cargador de bateria

. Conector de celdas

. Cable de alimentacidén del cargador a la bateria.

DSw N
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Especificaciones técnicas
— Marca: Protek RC
— Modelo: PTK-8522
— Voltaje de entrada de AC: 100V-240V
— Voltaje de entrada de CC: 11V-18V
— Potencia de carga: 100W
— Corriente de carga: 10A
— Potencia de descarga: 5W
— Corriente de descarga: 24 -

— Admite: bateria LiPo, LiFe, LiMV, NiCD, NiMH y PB

ADVERTENCIA:

— No cargue baterias no recargables.
— No apto para pilas desechables.

— Mantener alejado del calor, materiales inflamables, polvo,

humedad y vibraciones.
— Nunca deje el cargador desatendido mientras esta en uso.

— Lea atentamente el manual del usuario antes de utilizar este

cargador.

— El incumplimiento de las instrucciones puede causar daflos o

lesiones.

118



Para cargar nuestra bateria sera necesario realizar los siguientes
pasos:

" Paso 1. Conectaremos los cables de alimentacidédn a nuestro cargador,
como se muestra a continuacidn:

"= Paso 2: Adaptar al conector correspondiente a 3 celdas (3S)
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" Paso 3. Conectar terminales de la bateria con terminales de salida
del cargador y luego conectar el cargador al tomacorriente (120V)

"= Paso 4. Al encender la pantalla, apareceran los siguientes mensajes,
presionar el botdédn de “Start” para continuar.

= Paso 5. Seleccionar el tipo de bateria a usar (LiPo) vy 1luego
presionar start para continuar.

= Paso 6. En primer lugar, es necesario seleccionar el tipo de carga
(con los botones +, -), en nuestro caso seleccionar “BAL-CHG” para
equilibrar la carga en las celdas. Luego presionando el botdén de

120



Start una vez vy posteriormente presionando los botones (+. -)
configurar las caracteristicas de la bateria a cargar (n° de celdas,
capacidad de carga y amperaje) y finalmente presionar el botdn start
cuando se encuentre lista la configuracidén de cada uno de 1los
parametros.

AT }
AL /DT

Paso 7. Al tener lista la configuracidén de nuestra bateria, mantener
presionado el botdén de start por 5 segundos y aparecerd la siguiente
pantalla que nos muestra el voltaje actual de la bateria, la capacidad
de carga, el tiempo de carga en minutos y segundos, y la corriente
faltante para llegar a sus caracteristicas ideales.
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Paso 8. Al finalizar la carga, emitird un sonido que nos indica
que la bateria ya se encuentra lista y en ese momento presionar el
botdédn Stop

Paso 9. Desconectar el cargador del tomacorriente de alimentaciédn.
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4.5. Manual de mantenimiento

EMPRESA: MASDE
LISTA DE INSPECCION
SISTEMA MECANICO
Seccidn: Instalacién: Campus ITCA- FEPADE sede Santa Tecla
Nivel: 1 Madguina: Robot mévil de limpieza
Fabrica: ITCA FEPADE No Inv.:
M A INTERVALO ACTIVIDAD
b 4 Diariamente Verificar que no haya piezas sueltas
X diariamente Verificar el estado de la bandeja de recoleccidn
X Una vez por Verificar lubricacidén en partes méviles
semana
X Diario Verificar que no haya obstruccidén en las llantas
X Una vez por Verificar que no haya partes sin pintura de la
semana carcasa
X diario Verificar el estado de los visores acrilicos que no
estén rotos o agrietados
b4 Una vez por Verificar el estado de las escobillas
semana
b4 Una vez por Verificar el funcionamiento de la aspiradora
semana
b4 Una vez por Verificar estado de la bateria
mes
X Una vez por Verificar el ajuste y fijacidén de la cémara
mes
b4 Una vez por Verificar que la banda de oruga no presente dafio
mes
X Una vez por Verificar bisagras de la compuerta en carcasa de
semana acrilico
b4 Una vez por Verificar ajuste de tornillos
semana
X Una vez por verificar movimiento manual para eje Y
semana
X Una vez por verificar movimiento manual para eje x
semana
b4 Una vez por Verificar la sujecidén de la pantalla
sema
X Una vez por Verificar sujecidén y estado de motores
sema
Operario: Cambios:
Hoja: De:
Fecha:
Responsable:
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EMPRESA: HOJA DE CHEQUEO
ITCA-FEPADE SISTEMA MECANICO

ESTADO

ST

NO

Se encuentran pernos sin ajustar

Se encuentran lubricadas las piezas méviles

Existe alguna pieza suelta

Existe algln visor de acrilico roto o agrietado

La compuerta de acrilico abre y cierra sin
problema

Al presionar las teclas para mover el eje Y este
se mueve normalmente

Al presionar las teclas para mover el eje X este
se mueve normalmente

Se encuentran en buen estado los ejes de los
servomotores

Se encuentra en buen estado la banda de oruga

Existe obstruccidén en las ruedas

Se ha dafiado la pintura de la carcasa

Hay obstrucciones en el visor acrilico

Hay abolladuras en la carcasa metéalica
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EMPRESA MASDE CODIGO
LISTA DE SERVICIO: SISTEMA
MECANICO
Seccién Instalacién: Edificio:
ITCA FEPADE Sede Fabrica: ITCA-
Nivel:1 Central FEPADE
No posicién: N/A Maquina: Robot
de limpieza
mévil
M| A| INTERVALO| ACTIVIDAD No Herramient | Cantidad Articulos
VECES | a usar usados
Aceite
X Semanal |[Lubricacidén de 3 Aceitera lubricante
piezas méviles DW 40
Ajuste de
Semanal pernos
X Destornilla
dores
Semanal Limpieza de
bandejas 2 Limpiador
recolectoras Brocha liquido
X
Mensual
X Limpieza de Pafios de
carcasa 1 limpieza
metalica
Mensual Contact
X cleaner Pafios de
Limpieza de 1 limpieza
carcasa
acrilica
Operario: Cambios: Hoja: De:
Fecha: Responsable:
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EMPRESA: MASDE

LISTA DE INSPECCION
SISTEMA ELECTRICO/ELECTRONICO

Secciédn: Instalacién: Campus
ITCA- FEPADE sede Santa Tecla
Nivel: 1 Maquina: Robot mévil de limpieza

Fabrica: ITCA FEPADE

No Inv.:
M A INTERVALO ACTIVIDAD
X Diariamente |Verificar el estado cables de alimentacién
si estadn bien conectados y no estén dafiados
X Una vez por |Verificar los cables de comunicacién entre
semana placas, gque no estén dafiados o cortados
b4 Diario Verificar el funcionamiento de la pantalla
b4 Verificar el funcionamiento de la cémara
Diario
X Diario Verificar el funcionamiento de indicadores
LED
X Una vez por |Verificar el estado de los sensores
semana ultrasénicos
X Una vez por |Verificar el funcionamiento correcto de la
semana placa de Arduino
X Una vez por |Verificar estado de la bateria
mes
X Una vez por |Verificar el suministro de voltaje que sea
semana el correcto
X Una vez por |Verificar la corriente consumida de la
semana bateria
Operario: Cambios:
Hoja: De:
Fecha:
Responsable:
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EMPRESA:
ITCA-FEPADE HOJA DE CHEQUEO

SISTEMA ELECTRICO/ELECTRONICO

ESTADO

SI

NO

Existe algun cable cortado o desconectado

Se encuentra polvo o suciedad en alguna placa

Existe algtn pin de placa roto o faltante

Los botones funcionan correctamente

Las placas electrdnicas se encuentran en buen
estado, sin quemaduras o grietas

Existe algtn led gquemado

Existen capacitores quemados

Se encuentran en buen estado los servomotores

La cémara graba y transmite con normalidad

El suministro de voltaje es adecuado

El amperaje consumido es el adecuado

Los sensores ultrasdédnicos funcional con
normalidad

La pantalla se muestra con normalidad

Hay retrasos en la comunicacidén con el robot
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EMPRESA MASDE CODIGO
LISTA DE SERVICIO:
SISTEMA ELECTRICO/ELECTRONICO
Seccién Instalacién: Edificio:
ITCA FEPADE Fabrica: ITCA-
Nivel:1 Sede Central FEPADE
No posiciédn: Maquina: Robot
N/A . .
de limpieza
mévil
No de
Inventario:
M | A | INTERVAL ACTIVIDAD| No Herramien| Canti |Articulos
o VECES ta que |dad usados
usar
X Limpieza de Alcohol
sensores 6 Brocha isopropili
ultrasdnicos co
X Limpieza de 5 Brocha
placas Alcohol
isopropili
Borneros, co
Reconexidn de tester
X sensores
Borneros,
tester
Cambio de
sensores
X
Operario: Cambios: Hoja: De:
Fecha: Responsable:
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CAPITULO V

ALCANCES Y LIMITACIONES
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5.1. Alcances
Ensamblar un robot que serd capaz de desplazarse en los pasillos
exteriores y dentro de los edificios del campus de ITCA-FEPADE.

Disefiar e implementar un control remoto o aplicacidén para que el

robot pueda ser operado por una persona.

El robot contard con sensores de proximidad para evitar colisiones

con muros, gradas o grietas en el suelo.

El robot contard con sistema de alarma para notificar colisiones

graves u otros estados de emergencia.

Agregar al robot la funcidén de trituracidn.

Implementar un sistema de registros de operaciones del robot.
Realizar un manual de mantenimiento para el proyecto.

Realizar un manual de ensamblaje para el proyecto.

5.2. Limitaciones
El robot se verd limitado a solo desplazarse en la planta baja de
los edificios y pasillos exteriores del campus, debido a que no
pueden subir escaleras por si mismo.
La mayoria de los componentes para el ensamblaje son de
importacidn.
La bateria tiene un tiempo de duracidén limitado de aproximadamente
60 minutos.
El robot no podréd desplazarse sobre superficies con piedras
considerablemente grandes en comparacién a las dimensiones del
robot.
El robot no podréd desplazarse sobre grama (ejem. Cancha del campus
ITCA-FEPADE) .
En caso de sufrir una colisidén fuerte un usuario deberada intervenir

para alinear al robot.
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CAPITULO VI

CONCLUSIONES Y
RECOMENDACIONES
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6.1. Recomendaciones

Evitar su uso en clima lluvioso y humedo

No someter a terreno hostil; como hierba alta, lodo, grava,
corrientes de agua, etc.

Se recomienda lubricar las partes méviles regularmente

Se recomienda hacer ciclo de carga completa a la bateria para
mantenerla en buen estado y evitar que llegue a descargarse por
completo.

No exponer los elementos electrdnicos a liquidos u ambientes
humedos.

Mantener despejada y limpia la zona que cubre la camara

Verificar el estado de los sensores de forma regular para
asegurar el funcionamiento completo de forma oéptima.

Dar mantenimiento planeado regularmente y aplicar mantenimiento
correctivo de ser necesario.

Cambiar las escobillas de limpieza cuando el desgaste sea
considerable.

Vaciar regularmente la bandeja de almacenamiento de basura.
Cambiar el filtro de la aspiradora con regularidad.
Vaciar regularmente el filtro de la aspiradora.

No agregar elementos pesados sobre la estructura, ya que aumenta
la carga que debe desplazar, por lo tanto, se fuerzan mas sus
motores y bateria.

Evitar colisiones, ya gue pueden causar dafio permanente a la
estructura metdlica o a los elementos electrdnicos del robot.

No ajustar demasiado la banda de oruga para evitar su degaste.
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6.2. Conclusiones

A través de nuestro proyecto se logrd investigar, aprender vy
aplicar conocimientos sobre sistemas innovadores de comunicacién
a través de red inalambrica, demostrando sus ventajas sobre
Sistemas mads conocidos, convencionales y de mayor uso.

El robot utiliza un sistema de control comunicacidédn desarrollado
en la plataforma Blynk con las ventajas que esta ofrece.

Se construyo un robot mbévil, capaz de desplazarse por el campus
de ITCA-FEPADE sede central y de limpiar los corredores y pasillos
de forma eficiente.

Se implemento exitosamente la plataforma Arduino para controlar
los circuitos internos, actuadores, motores y sensores.

La aplicacidén para el control del robot es atractiva visualmente
y facil de usar.

Se aplicaron conocimientos adquiridos en toda la carrera de
ingenieria en mecatrdnica.
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ANEXOS

ANEXO 1

Podemos usar un proyecto
e Diseflar proyecto en Blynk io predeterminado de Blynk:
Paso 1l: 1Ingresar a la péagina 1- Buscamos la herramienta
oficial de Blynk io. Quickstart.

JSER

Blynk Tour 1 members

Quickstart

Documentation
Report An Issue

Community

Official Website

Paso 2: Crear una cuenta en Blynk
io.
USERS
Blynk Tour Do
Quickstart
Documentation
Report An Issue
Community

Official Website

2- Dar click en Let’s go!
Paso 3: Crear un proyecto.

Quickstart

Allof your devices will be here.
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3- Seleccionar Hardware. 7- Verificar Hardware vy copiar
cbédigo.

4- Seleccionar IDE. 8- Cargar el cédigo al Hardware

y verificar que se haya conectado
Quiclstar a la plataforma.

Whist 12T 2= vou use?

Quickstart

‘Waiting For device online...

5- Instalar libreria Blynk
siguiendo instrucciones de la
plataforma. S

Quickstart

Install Biynk Library for Arduino

Nota: Dependerd el tipo de
conexién del hardware con la
plataforma.

6- Dar click here.

Quickstart
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a Oy« a =

Paso 4: Descargar app.
Quickstart
Device
Blynk loT
“E Offine

BlynkInc. Herramientas
€ Paratodos

Ofrece compras en 1a aplicacién

One app to control - °
all IoT devices e g B

— q [o] o
@
| |
® . I
Podemos observar si el hardware

estd en linea.

la cuenta de

Paso 5: Ingresar
Blynk.
& Log In
= Email
& Password
Forgot password?

4 o o
Paso 6: Dar clic Quickstart
Device.
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Paso 7: Controlar y monitorear.

X QuickstartDevice %\ e

E

Now go to your computer.
Check your inbox for the code
and instructions on how to get
your device online.

- N

( off )

| PR

4 [e] =]
Este proyecto nos mostrard un
mensaje si el dispositivo esté
conectado, ademés de poder

activar un botén y recibir el
estado del botdén, también muestra
el tiempo en que el dispositivo
estd en linea.

Para modificar el tablero debemos
dar click a la herramienta.

X Quickstart Device

Now go to your computer.

Check your inbox for the code
and instructions on how to get
your device online

A
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(5] Developer Mode  (

Check your inbax for the code
and instructions on how 1o get

Now go 1o your computer, ifi
your device online,

Styled
Button

UPTIME

Icon
Button

Image
Button

Slider

Vertical
Slider

CED
Step Slider @IEELLED ||

Vertical  quzemmm (i

By ol

En esta seccidn podemos modificar
el agregar,
eliminar y mover widgets.

tablero, ademés

Para encontrar mds informacidén lo

podemos encontrar documento

Blynk.



ANEXO 2

Ingresar blynk
1- Buscar blynk iot en el navegador web

Goog|e blynk iot

htips://blynk io
Blynk loT platform: for businesses and developers

Blynk platform h manufacturers of smart home products, complex HVAC

tems, agricultural nd everyone in between. Thes: mpan

Get started with Blynk in 5

Blynk app for iOS and Android is the t way to build your __

Pricing
Apps - Blynk App for d Android Build Ul, conn

Developers
Getting started, doct ation, i 5 orted hardware

Documentation
- oper Mode - Devic tivation Methods - ...

Preguntas relacionadas

2- Iniciar sesidn

Developers Pricing

We make internet of things

One app to prototype. deploy. and remotely manage connected electronic
devices at any scale

Case Studies
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3- Ingresar la cuenta del proyecto para acceder el control del robot de limpieza
Correo: imtn2022@gmail.com Contrasefia de blynk: imtn-@2022

Nota: Esta cuenta es de administrador

Crear un proyecto en plataforma Blynk

1- Ingresar a la consola de Blynk

DEVICES
All
LOCATIONS

iyl e ! Start by creating your first template
All 0

Template is el of a physical object. It is used in Blynk
platform template to be assigned to devices.

USERS

My organization members 1
All

With no devices

Region: ny3

2—- Crear un nuevo template
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Start by creating your first template

Template is a di £ . ject. It is used in Blynk
platf s a 0 d to devices.

3- Completar los datos como el nombre del proyecto, hardware, tipo de
conexién

Create New Template

NAME
Proyecto 1
HARDWARE CONNECTION TYPE

DESCRIPTION

Mi primer proyecto en Blynk

Cancel
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Cancel

Datastreams  Events  Automations eb Mobile Dash

TEMPLATE NAM TEMPLATE IMA

Proyecto 1

CONNECTION TYPE

USB Add image
Upload from computer or drag-n-drop

.png or .jpg, minimum width 500px

cto en Blynk

fidefine BLYNK_TEMPLATE_ID
#tdefine BLYNK_DEVICE_NAME

UETHANELD Template ID and Device Name should be included at the top of

your main firmware

00 hrs 00 m

Region: ny3

4- Crear un nuevo devices

DEVIC

ATIONS All of your devices will be here.

My locatio
B You can activate new devices by using

your app For 10S or Android

B bownload for10s M. Download for Android

With no devices

Region: ny3
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New Device

Choose a way to create new device

Scan QR code Manual entry

From template

Point on the cards to see instructions

Cancel

5- Selecciona el template creado

New Device

Create new device by filling in the form below

TEMPLATE

F royecto 1

DEVICE NAME

Proyecto 1
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6- Copiar el template ID, devices name, Auth token

Proyecto 1 [ offtine New Device Created!

#define BLYNK_TEMPLATE_ID
& Add Tag #define BLYNK_DEVICE_NAME
; #define BLYNK_AUTH_TOKEN

Dashboard  Timeline  Devicelnfo  Met

1 Device Template ID, Device Name, and AuthToken should be

Latest 6 Hours 1Day declared at the very top of the firmw=: < code.

q M Documentation %] Copy to clipboard
Proyecto 1 No Dashboard widgets ELoeylors

7- Pegar el template ID, devices name, Auth token en Arduino IDE

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

OO0 BHMA -

demo_blynk §

CR1U3 1opvSzpOyMALEKEKZL0u"|

8- Buscar en el correo para copiliar un ejemplo
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Blynk quickstart instructions Recibidos x B 2

Blynk 21 mar 2022, 16:04 Yy
Hi there, Let's get your first device connected! We hope you already know how to add libraries and upload sketches to your device using Arduino IDE, ...

Blynk <robot@blynk cloud= 21 mar2022,17:31 Yy 4=
parami =

A inglés > espafiol »  Traducir mensaje Desactivar para: inglés x
Hithere,

Let's get your first device connectad!
We hope you already know how to add libraries and uplead sketches to your device using Arduino IDE, PlatformlQ, or any other one.

Mow follow these steps to prepars your davice:

1. Install Blynk library for Arduino IDE or for PlatformlO
2. We've prepared a ready-to-use code for your device. Qppy it here

3. If you're using a WiFi device, find the following code lineWg the prop#iad sketch and replace it with your WiFi credentials:

9- Selecciona el hardware y el tipo de conexiédn

Please give us

/ a Github star!
+r Star
This is a simple demo of sending and receiving some data.
Be sure to check out other examples!
Arduino Uno ~ !
Connection:
» // Template ID, Device Name and Auth Token are provided by the Blynk Cloud
Serial or USB ~ // See the Device Info tab, or Template settings
- #define BLYNK_TEMPLATE_ID "THPLAQxAfUMR"
L E #define BLYNK DEVICE NAME “Quickstart Device”
#define BLYNK_AUTH_TOKEN "Dod9N2gEVYPPp3BYLESYODOGDNr qQicK”
Tempe.. "™
TML40)(AfuMn // Comment this out to disable prints and save space
Device Name: #define BLYNK_PRINT SwSerial
Quickstart Device
Auth Token: #include <SoftwareSerial.h-

Do49N2gEVYPPp3ByL8sYQDC SoftwareSerial SwSerial(10, 11); // RX, TX

#include <BlynksSimpleStrean_h=
Exampl
char auth[] = BLYMK_AUTH_TOKEN;

BlynkTimer timer;

[/ This function is called every time the Virtual Pin @ state changes
BLYNK_WRITE(VO)

// Set incoming value from pin VO to a variable
int value = param.asInt():

// Update state

Blynk.virtualWrite(Vi, value); WARNING!

Some sketches
may contain errors.

10- Pegar el template ID, devices name, Auth token

Flease give us
a Github starl
Blyn .

This s a sinple demo of sending and receiving some data.

Board Be sure to check out other examples!
Arduing Uno ~ /
GIIEEITT o // Template ID, Device Name and Auth Token are provided by the Blynk.Cloud
- // See the Device Info tab, or Template settings
#define BLYNK_TEMPLATE_ID “THPLA191gpHE"
— R 05 #define BLYNK_DEVICE_NAME "Proyecto 1"
#define BLYNK_AUTH_TOKEN * 38pOKKHCR1U310pvSZpBYMHLHKGKZKOU"
Template 1D:
TMPLRISIgOWE /1 Comment this out to disable prints and save space
Device Name: #define BLYNK_PRINT SwSerial
Proyecte 1
Auth Token: #include <Softwareserial hs
JBpIKWHCR1Uj10pySzpOyMy: softwareserial swserial(1@, 11); // RX, TX

#include <Blynksimplestrean h>

Example:
Blynk Simple Demo ~ char auth[] = BLYNK_AUTH_TOKEN;

BlynkTimer timer;

148



11- Seleccionar un ejemplo

Board:

Connection:
Serial or USB ~

Full list of supported hardware is here

Template ID:

TMPLAI9IgHWE

Device Name:

Blynk Simple Demo v

This is a simple demo of sending and receiving some data.
Be sure to check out other examples!

!

// Template ID, Device Mame and Auth Token are provided by the Blynk_ Cloud
// See the Device Info tab, or Template settings

fidefine BLYNK_TEMPLATE_ID "TMPLNi91gphE"
#fidefine BLVNK_DEVICE_MAME "Proyecto 1"
#define BLYNK_AUTH_TOKEN " J8pOKWHCR1U7 10pvSzp@yMHLHKGKZkOU"

// Comment this out to disable prints and save space
#define BLYNK_PRINT SwSerial

#include <SoftwareSerial.h=

SoftwareSerial SwSerial(1@, 11); // RX, TX
#include <BlynkSimpleStream h-

char auth[] = BLYNK_AUTH_TOKEN;
BlynkTimer timer;

// This function is called every time the virtual Pin @ state changes
BLYNK_WRITE(V0)

// Set incoming value from pin V@ to a variable
int value = param.asInt();

12- Copiar el cédigo del ejemplo

Blynk

Connection:
Serial or USB ~

Full list of supported hardware is here

Template ID:

TMPLAISIGHWE

Device Name:

Proyecto 1

Auth Token:

JEPIKWHCR1UJ10pvSzp0yMV:

Example:

Blynk Simple Dema v

This is a simple demo of sending and receiving some data.
Be sure to check out other examples!

/

// Template ID, Device Name and Auth Token are provided by the Blynk_ Cloud
// See the Device Info tab, or Template settings

tidefine BLYNK_TEMPLATE_ID "TMPLNi91gpWE"
#define BLYNK_DEVICE_MAME "Proyecto 1"
#define BLYNK_AUTH_TOKEN " 18p8KWHCR1U7 10pySzp@yMWLHKGKZKOU"

// Comment this out to disable prints and save space
tidefine BLYNK_PRINT SwSerial

#include <softwareserial h-

SoftwareSerial SwSerial¢1®, 11); // RX, TX
#include <BlynkSimpleStream.h=

char auth[] = BLYNK_AUTH_TOKEN:
BlynkTimer timer;

// This function is called every time the Virtual Pin © state changes
BLYNK_WRITE(V0)

// Set incoming value from pin V@ to a variable
int value = param.asInt();

// Update state
Blynk_virtualirite(V1, value);

// This function is called every time the device is connected to the Blynk.Cloud
BLYNK_CONNECTED()

11 rhanas Wsh 19nk Ruttan macesaa +a "Canarstol stdane !
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Please check your
code carefully and




13- Pegar el cbédigo en Arduino IDE

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

demo_hlynk §

ided by the Blynk.

% |// Terplate ice Name and Auth Token are p
9/ Se= the tab, or Template settings
BLYNK_TEMPLATE ID *TMPLni91gpWE"

ecto 17
WHCR1ULopvSap

ment this out to disable prints and save space

fine BLYNK FRINT SwSerial

tinclude <SoftwareSerial.h>
ftwareSerial SwSerial{l0, 11); // BX, TX

#include <BlynkSimpleStream.h>

ar auth[] = ¥ EN;

BlynkTimer timer;

Arduing Uno en COM4.

14- Verifica el template ID, devices name, Auth token del proyecto

sean los correcto

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Subir

demo_blynk §

wided by the Blynk.

ice Name and Auth Token are p

8|// Template
4 // See the Device Info tab, or Template settings

#define BLYNK TEMPLATE_ID "TMPLniS1qpWE"

#define BLYNK DEVICE NAME "Broyecto 1"

#define BLYNK AUTH TOKEN " J8pIKWHCR1U] 1opvSzpOyMRLAKGRZX0u"]

ment this out to disable prints and save space

BLYNK_PRINT SwSerial

<SoftwareSerial.h>

#inclu
ftwareserial SwSerial(l0, 11); // RX, TX

ar auth[] = &

BlynkTimer vimer;

Arduing Uno en GO
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15- Verifica en consola de blynk el template ID, devices name, Auth
token en My devices

=
My Devices
D :VICES

1 Device

All

evice name Device owner Device model Actions

LOCATIONS

Proyecto 1 alvaro Offline

My locations

With no devices

Region: ny3

Proyecto 1  ofitine
alvaro RMCH

&) AddTag

Dashboard  Timeline/ Devicelnfo 'Metadata  Actions Log
1 Device
STATUS T UPDATED FUUMWARE CONFICURATION
Offline Updaced yet
_TEMPLATE_ID
EVICE_NAME
YNK_AUTH_TOKEN

Proyecto 1
DEVICE ACTIVATED
3 PM Today
by ar.mchav
L.com k , Device Name, and AuthToken
d be declared at the very top of th¢
AUTHTOKEN

PO - =eem —eeen _auen

MANUFACTURER

ARMCH

Region: ny3

16- Si es diferente copia template ID, devices name, Auth token dando
click y pegando en Arduino IDE
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17- Crear variables en blynk

Templates

Proyecto 1 Duplicate

Info  Metadata | Datastreams |Events  Automations  Web Dashboard  Mobile Dashboard o

No Datastreane

Region: ny3
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Proyecto 1

Info  Metadata  Datastreams  Events

Automations ~ Web Dashboard ~ Mobile Dashboard

Datastreams

Datastreams is a
from device. Use

Proyecto 1

Infe  Metadata  Datastreams  Events

Datastreams is a
from device. Use it fo

18- Asignar nombre a la

255), tipo de wvariable,

Automations  Web Dashboard ~ Mobile Dashboard

Datastreams

structure data that regularly
ensor data, any telemetry, or actuators.

+ New Datastream

Digital

wy
Virtual Pin

okl

Location UPI-

variable, seleccionar un

rango de valor
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Cancel

Region: ny3.

Cancel

Region: ny3

pin virtual

(madximo



Virtual Pin Datastream

NAME ALIAS
o Boton 1 Boton 1

DATA TYPE

e Vo e Integer
UNITS

None

MIN DEFAULT VALUE

0 (1]

[+] ADVANCED SETTINGS

Canc 4

19- Guardar la configuracién
Proyecto 1 == || cancel

Infe  Metadata  Datastreams Events  Automations  Web Dashboard  Mobile Dashboard

1 Datastream

Id Name Alias Color i DataType = ¥ Units Is Raw Actions

Boton 1 Boton 1 . Integer false

Region: ny3.

Nota: Es mejor usar pin virtual, porgque el tiempo de respuesta es

rapida
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20- Crear nuestro tablero en la App de Blynk IoT

9 il 82% 0 9:06p.m. W .l 82% W 9:06p.m. Claro ¥ il 82%0H 9:06p.m.

X Developer Mode

Proyecto 1

e Prototype

Create a mobile user interface
for your device

Switch to Developer mode by tapping
on =\ icon in the header to start
adding widgets.

W il 82% B 9:06p.m. Claro 1 W il 82%1H 9:08p.m

Widget Box < Proyecto1 &+

Pages { UPGRADE

. Styled Button @UEGRADE
No widgets yet

Start adding widgets by

tapping anywhere on the Icon Button (CUPGRADE

grid or + button in the top
right corner

Image Button (@UEGRAGE

Slider

Vertical Slider GUFGRADE

Step Slider CUPGRADE

Vertical
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21- Configurar botdn

W il 80%MW 10:51p.m.

< Button Settings < Button Settings

Boton 1 (VO)

SWITCH

SWITCH

Medium

Claro ¥ ¥ .l 82%MW 9:08p.m.

‘ & 3utton Settings < Proyecto1 &+

0 -~o

SWITCH

Medium

—_—
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22— Salir modo desarrollador

wiaro e ¥ i 82%E 9:08p.m. - ¥ i 80%W 10:52p.m.

‘ < Froyectol =+ ‘ X Developer Mode =

W .l 80% @ 10:52p.m.

Proyecto 1

Prototype

Ahora puedes controlar el botdén si estd conectado el Arduino

Para obtener mas informacién podemos encontrarlo en consola de blynk
la documentacién

[
My Devices

DEVICES

1 Device | s
My D

All
Device name Device owner Status Device model Actions

LOCATIONS Proyecto 1 alvaro OFfline

My locations

All

Blynk Tour

Quickstart

n members 1

Documentation

Official Website

Region: ny3

157



Arduino conectado por USB

Para conectar nuestro Arduino al servidor de blynk, necesitaremos de
una computadora con acceso a internet.

1- Buscar la carpeta de la libreria de Blynk

Por lo general lo buscaremos en:

C:\Users\HP\Documents\Arduino\libraries\arduino 556883\scripts
| ] - Administrar scripts

Archivo  Inicie  Compartir  Vista Herramientas de aplicacion

v o |B » Esteequipo » Documentos > Arduino » libraries » arduino scripts

EPSON Easy Photo Print + {Z) Photo Print

Nembre Fecha de modificacion o Tamaiio

am.

am.

2- Abrir el archivo blynk-ser para conectar nuestro arduino al
servidor

Administrar

158



Nota: Puedes crear un acceso directo en escritorio para no tener
dificultad para buscarlo

Si no logra conectarse debemos asegurarnos:

El arduino este conectado a nuestra computadora

La computadora tenga acceso a internet

El archivo blynk-ser esté correctamente configurado

Verificar la configuracién blynk-ser:
® Dar click derecho, en editar

B B- Administrar scripts

Archivo Inicio Compartir Vista Herramientas de aplicacién
€« v 4 B > Esteequipo cumentos > Arduino » libraries > arduino_5 scripts

EPSON Easy Photo Print ~ (&) Photo Print
Fecha de modificacion | Tipo Temaiio
# Acceso ripido

OneDrive

B Este equipo Abrir
S Editar
Imarirmir

tep.bin i
Ejecutar como administrador

" lotes de Windows

origen SH

o Compartir con Sky
ompartir con Skype
ME B 55 origen Markdown

B Imagenes Analizar en busca de virus

Comprobar reputacién en KSN
Compartir

- Dar acceso a

#m, Wind Adiadir al archivo...

= RECOVERY (D:) Afiadir a "blynk-ser.rar"
Adiadir y enviar por email.
Afiadir a "blynk-ser.rar" y enviar por email
Send via AirDroid

Restaurar versiones anteriores
Enviar a

Cortar
Copiar

Crear acceso directo
Eliminar

Cambiar nombre

Propiedades

® Verificar que la direccidén del servidor sea blynk.cloud

7 blynk-ser: Bloc de notas — X
Archivo  Edicién  Formato Ver Ayuda
@echo off ~

setlocal EnableDelayedExpansion

Edit these lines atch your need

COMM_PORT=COM1]
COMM_BAUD=9600|

absolutely sure what you're doing ===

rem Get command line options
set SCRIPTS_PATH=%~dp@

" set COMM_PORT=%2& SHIFT & SHIFT & GOTO :
" set COMM_BAUD=%2& SHIFT & SHIFT & GOTO
" set SERV_ADDR=%2& SHIFT & SHIFT & GOTO :
set SERV_PORT=%2& SHIFT & SHIFT & GOTO :
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echo.  This script redirects serial communication to the server.

te, and server endpoint like this:
o<baud®» -s “<server’> -p “<portt>

PoCITy porey
blynk-ser.bat -c “<serial por

The defaults are:
Jdev/ttyUsBe (on Linux)
CoM1
/dev/tty.usbserial (on 0SX)

will ask to enter another one.
ection if it was lost.

If the specified serial port is not found
The script also tries to reestabli

Linea 74, columna 25 100%  Windows (CRLF) UTF-8

Nota: Por defecto el puerto es COM1l, debemos editarlo segun el puerto
que esté conectado nuestro arduino, podemos crear una copia de este
archivo, guardalo segun el puerto que hemos elegido.

3- Abrir el archivo blynk-ser para conectarse a blynk deberé

mostrarse asi
B B- Administrar scripts

Archivo  Inicie  Compartir  Vista Herramientas de aplicacion

v o |+ Esteequipo » Documentos > Arduino > libraries * arduino_ scripts

Musica

W Objet

4- Verificar que en Blynk esté conectado

[
My Devices

L EVICES
&

1 Device

M Device name Device owner Device model Actions

LOCATIONS i Proyecto 1 alvaro ® Online

My locations 0

Nota: Para desconectarse o cargar nuevo programa debemos cerrar el
archivo blynk-ser.
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ANEXO 3

El proyecto contara con una serie de informacidén gque serd encontrada
en una memoria de 16 Gb, con el nombre “Robot de Limpieza, la cual
contendrd toda la informacidn correspondiente al proyecto, como planos,
cbébdigos y disefios de PCB de circuitos electrdnicos, como sus archivos

editables.

También dicha informacidén se podrd encontrar en un enlace de Google

Drive, el cual contendrd la informacidén anteriormente descrita.

Link Google Drive:

https://drive.google.com/drive/folders/lujkpljbLRveeQK242TrhWGzw8EDmw

PVg?usp=sharing

161


https://drive.google.com/drive/folders/1ujkpIjbLRveeQK242TrhWGzw8EDmwPVq?usp=sharing
https://drive.google.com/drive/folders/1ujkpIjbLRveeQK242TrhWGzw8EDmwPVq?usp=sharing

