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Perfil de la empresa

Fundada en 2011, LAFVIN es un fabricante y comerciante especializado en investigacion, desarrollo y produccion de Mega2560, UNO,
Nano placas, y todo tipo de accesorios o sensores de uso para Arduino, Raspberry. También completamos kits de inicio disefiados para los
amantes interesados de cualquier nivel para aprender Arduino o Raspberry. Estamos ubicados en Shenzhen, China. Todos nuestros productos
cumplen con los estandares internacionales de calidad y son muy apreciados en una variedad de diferentes mercados en todo el mundo.

Servicio al Cliente

Estamos cooperando con muchas empresas de diferentes paises. También ayudarlos a comprar productos de componentes electrénicos en China,
y se convirtio en el mayor proveedor de ellos. Esperamos construir cooperar con mas empresas en el futuro. Por cierto, también esperamos escuchar
de usted y cualquiera de sus comentarios criticos o sugerencias. Como una empresa continua y de rapido crecimiento. Seguimos esforzandonos al
maximo para ofrecerle excelentes productos y un servicio de calidad.

Tutoriales

Este tutorial incluye codigos, bibliotecas, lecciones y video de la guia de instalacion. Esta disefiado para principiantes. Ensefiara a todos los usuarios
cdémo ensamblar el automdvil robot y usar la placa controladora Arduino UNO, sensores, servo y modulo Bluetooth. Proporcione un tutorial de
instalacién dinamica 3D para construir rapidamente su automovil robot. La fuente de alimentacion utiliza dos baterias de litio 18650 con bateria
de larga duracidn. El software de control APP recién creado, las 7 funciones principales del kit de coche robot estan completamente controladas
por la APP, y el modo de funcion se puede cambiar libremente.
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Introduccién al kit de Vehiculo Inteligente 4WD con Brazo Robotico

4WD Robot Arm Smart Car Kit se fabrica principalmente utilizando el control principal Arduino UNO R3y la placa
de expansion de accionamiento del motor TB6612, dos motores de reduccidn, chasis de marco de acrilico y algunos
Sensores.

El Kit de Vehiculo inteligente 4WD con brazo robdtico tiene las siguientes ventajas:

1) La tarjeta de accionamiento del motor Arduino integra el chip del controlador, eliminando el cableado complejo
tradicional y el espacio de instalacion. El escudo utiliza cableado de interfaz estandar, simple y facil de entender,
cableado de instalacion répida.

P1 Ultrasonic Sensor P2 Bluetooth (UART)

A1/A2:

DIRA-D2 'VCC GND RX TX
PWMA--D5 GNDD13 D12 VCC

Motor interface 111 ‘

B1/B2:
DIRB-D4

Motor interface

L g gy

ON Infrared Receiver

PWR =
000000

2/142



2) El software de control APP recientemente creado, las 7 funciones principales del kit de coche robot estan completamente
controladas por la APP, y el modo de funcion se puede cambiar libremente. Haga clic para 7-en-1 multifuncion brazo robético
coche inteligente.

(=)

Gravity sensor

¥

Ultrasound
Avoid Obstacles

Developed by LAFVIN
only support android
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3) ElI mddulo Bluetooth de nuevo disefio esta conectado al circuito, y el programa de carga no requiere la desconexién manual
del modulo Bluetooth. Ayude a los estudiantes principiantes a evitar con éxito la trampa de cargar fallas en el programa.
Conecte la alimentacion al médulo Bluetooth, luego abra la aplicacion de control remoto de la aplicacion y acerque el teléfono
al modulo Bluetooth y se conectara automaticamente. Ya no necesita el engorroso proceso de conexién anterior.

3% = 3@

Bring the phone close to the robot, p x
Bluetooth will automatically connect
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4)Proporcione un tutorial de instalacion dinamica 3D para construir rapidamente su automovil robot. La fuente de
alimentacion utiliza dos baterias de litio 18650 con bateria de larga duracion.
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Leccion 1 Comenzando la instalacion de
Arduino IDE

Introduccion Como instalar Arduino IDE

El Entorno de Desarrollo Integrado Arduino (IDE) corresponde al software de la plataforma Arduino. En este proyecto,
aprendera como configurar su computadora para usar Arduino y como establecer los proyectos que siguen. El software de
Arduino que utilizara para programar su Arduino esta disponible para Windows, Mac y Linux. El proceso de instalacion es
diferente para las tres plataformas y desafortunadamente hay una cierta cantidad de trabajo manual para instalar el software.

PASO 1: Ir a https://www.arduino.cc/en/Main/Software and find below page.

Windows installer
Windows ziP file for non admin install

ARDUINO 1.8.0 Windows app | Get 22
The open-source Arduine Software (IDE) makes it easy to
write code and upload it to the board. It runs on
Windows, Mac OS X, and Linux. The environment is
written in Java and based on Processing and other open- =
source software. Linux 32 bits
This software can be used with any Arduino board Linux 64 bits
Refer to the Getting Started page for Installation Linux ARM
nstructions.

Mac OS X 10.7 Lion or newer

OO

Release Notes
Source Code
Checksums (sha512)

La version disponible en este sitio web suele ser la Gltima version, y la version real puede ser mas reciente
que la version de la imagen.
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http://www.arduino.cc/en/Main/Software

PASO 2: Descargue el software de desarrollo que sea compatible con el sistema operativo de su computadora.
Tomaremos Windows como ejemplo aqui.

Windows Installer
Windows 7ip file for non admin install

Windows app| Get 25

Mac OS X 10.7 Lion or newer

Linux 22 bits
Linux 64 bits
Linux ARM
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Click Windows Installer.

Support the Arduino Software

Consider supporting the Arduino Software by contributing to its development. (US tax payers, please note this contribution
Is not tax deductible). Learn more on how your contribution will be used

SINCE MARCH 2015, THE ARDUINO IDE HAS BEEN DOWNLOADED

TIMES. (IMPRESSIVE!) NO LONGER JUST FOR ARDUINO AND
GENUINO BOARDS, HUNDREDS OF COMPANIES AROUND THE WORLD ARE
USING THE IDE TO PROGRAM THEIR DEVICES, INCLUDING COMPATIBLES,
CLONES, AND EVEN COUNTERFEITS. HELP ACCELERATE ITS DEVELOPMENT
WITH A SMALL CONTRIBUTION! REMEMBER: OPEN SOURCE IS LOVE!

$3 $5 510 $25 $50 OTHER

JUST DOWNLOAD CONTRIBUTE & DOWNLOAD

Click JUST DOWNLOAD.
También la version 1.8.0 esta disponible en el material que proporcionamos, y las

versiones de nuestros materiales son las Ultimas versiones cuando se realizé este curso.

&8 arduino-1.8.0-linux32.tar.xz
=8 arduino-1.8.0-linux64.tar.xz
=¥ arduino-1.8.0-macosx.zip

E9 arduino-1.8.0-windows.exe

=8 arduino-1.8.0-windows.zip
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Instalando Arduino (Windows)

Instalando Arduino con el paquete de instalacion exe.

@ arduino-1.8.0-windows.exe

Arduino Setup: License Agreement e e

Please review the license agreement before installing Arduino. If you
o accept all terms of the agreement, dick I Agree.

GMNU LESSER. GEMERAL PUBLIC LICENSE -
Version 3, 29 June 2007 =
Copyright (C) 2007 Free Software Foundation, Inc. <http://fsf.org/>

| Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this license
document, but changing it is not allowed.

| |This version of the GNU Lesser General Public License incorporates the terms

and conditions of version 3 of the GNU General Public License, supplemented
| by the additional permissions listed below.

|
. Cancel | Mullsoft Install System 2,46 I Agree

Click 1 Agree para ver la siguiente interfaz
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€9 Arduino Setup: Installation Options G=NEEy X

i Check the components you want to install and uncheck the components
o0 you don't want to install. Click Next to continue.

’ Select components to install: ||Install Arduino software
Install USB driver

Create Start Menu shortcut
Create Desktop shortcut
Assodiate .ino files

Space required: 397.3MB

| Cancel | Mullsoft Install System v2.46 < Back ” Next > I

Click Next
Arduino Setup: Installation Folder = e

[ —

| Setup will install Arduino in the following folder. To install in a different
2.2} folder, click Browse and select another folder. Click Install to start the

installation.
Destination Folder
l l' :\Program Files (x86)\Arduino Browse... |

Space required: 397.3MB
Space available: 5.3GB

' Cancel I Nullsaft Install System v2.46 < Back I Install
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Puede presionar Examinar... para elegir una ruta de instalacidn o directamente escriba el directorio que desee. Haga clic en
Instalar para iniciar la instalacién

Arduino Setup: Installing ,_. . el Il L
Extract: layout.png
©.0)
@
Show details |
|
|
|
|
Cancel Nullsoft Install System v2.46 < Back Close
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Espere el proceso de instalacidn, si aparece la interfaz de Seguridad de ventanas, simplemente continle haciendo clic en Instalar
para finalizar la instalacion.

’ gw-lrndows Security ﬂ \

Would you like to install this device software?

Name: Arduinc USB Driver
‘;r Publisher: ArcBotics LLC.

Always trust software from "ArcBotics LLC.". [ Install ] [ Don't Install ]

'@' You should only install driver software from publishers you trust. How can
decide which device software is safe to install?

A continuacion, aparece el siguiente icono en el escritorio.
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Haga doble clic para entrar en el entorno de desarrollo deseado.

7

9 sketch_jan05a | Arduino 1.8.0

Edit Sketch Tools Help

Ry

LI

sketch_jan05a

1 void setup() {

// put your setup code here, to run once:

5

6 woid loop() {

g}

// put your main code here, to run repeatedly:

Arduino/Genuino Uno on COM215
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Como instalar el controlador de Arduino

A continuacion, presentaremos la instalacion del controlador de la placa de desarrollo UNO R3. La instalacion del controlador
puede tener ligeras diferencias en diferentes sistemas informaticos. Entonces, en lo siguiente, pasemos a la instalacion del
controlador en el sistema Windows.

La carpeta Arduino contiene tanto el programa Arduino en si como los controladores que permiten que el Arduino se conecte
a su computadora mediante un cable USB. Antes de lanzar el software Arduino, va a instalar los controladores USB.

Cuando conectes la tarjeta UNO a tu computador la primera vez, haz click derecho en el icono

de: “Computer” —> “Properties”—> click en “Device manager”

Por debajo “Other Devices” 0 “USB-Serial”, Deberia ver un icono de “Unknown device” con un pequefio tridngulo de
advertencia amarillo al lado. Este es su Arduino. O puede buscar "‘dispositivo’™ en su computadora, o puede abrir el
administrador de dispositivos de su computadora.
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| File Action View Help
£ dRolll 7 o:lK."

4 2 1306-PC
. 2@ Batteries
v ) Bluetooth Radios
i ™ Computer
b o Disk drives
. B Display adapters
b g DVD/CD-ROM drives
v 8% Human Interface Devices
b Cg IDE ATA/ATAPI! controllers
i 254 Imaging devices
p <= Keyboards
i 7] Memory technology driver
b I Mice and other pointing devices
v I§ Monitors
[ f Network adapters
4 - Iy Other devices
Uiy Unknown device
T. Processors
b & Sound, video and game controllers
[ M System devices
I - @ Universal Serial Bus controllers
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Luego haga clic derecho en el dispositivo y seleccione la opcidn de menu superior (Actualizar software de controlador...) que se
muestra como la figura a continuacion,

File Action View Help

e | D0 HE & %S

4 2% 1306-PC
3P Batteries
» ) Bluetooth Radios
p ™ Computer
b Disk drives
. B Display adapters
b o DVD/CD-ROM drives
v 8% Human Interface Devices
b g IDE ATA/ATAPI controllers
i %5 Imaging devices
p <= Keyboards
7] Memory technology driver
b -1 Mice and other pointing devices
» IS Monitors
b -&¥ Network adapters
4 -J5) Other devices
i Unknown

» B Processors | Update Driver Software... I“__

b -& Sound, video| Disable

‘ i yM System devic Uninstall
b - @ Universal Seri

Scan for hardware changes
Properties

Launches the Update Driver Software Wizard for the selected device.
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A continuacion, se le pedira que “Search Automatically for updated driver software” 0 “Browse my computer for driver

software”. Como se muestra abajo. En esta pagina, seleccione “Browse my computer for driver software”.

3 — — — -

i [!gj Device Manager o 0

File Action View Help
e T EHR B EX®

v M DESKT

> q Auc

> E Cor B Update Drivers — USB Serial

> wa Disl

> [F Disg

> BE Firr How do you want to search for drivers?
> Hu
> @ IDE

kel —> Search automatically for updated driver software
’ 0 Mic Windows will search your computer and the Internet for the latest driver software
> [ Mo for your device, unless you've disabled this feature in your device installation
> P Net settings.
v E’"‘ Otk

A
v & Por —> Browse my computer for driver software
ﬁ Locate and install driver software m Iy
> = Prir
> I Pro
> B Sof
> i Sou
> S Sto
>
7’

> K3 Sys
> @ Uni

' Cancel

Haga clic derecho en el dispositivo y seleccione la opcion de menu superior (Actualizar software de controlador ...).
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A continuacion, se le pedira que: ‘Search Automatically for updated driver software’ o ‘Browse my computer for driver
software’. Seleccione la opcion para navegar y navegar hasta el: C\Program Files(x86)\Arduino\drivers. (Nota: Aqui esta
la ruta que elige para instalar el IDE de arduino. La ruta elegida en el tutorial de instalacion en la seccidn anterior es
esa, por lo que la ruta que elegi es: C\Program Files(x86)\Arduino\drivers)

r.‘!_ Device Manager T O

File Action View Help

s FE HR B EX®

v & DESKT
> id Aul
> B Col & @ Update Drivers - USB B{TiEE
> «a Dis
> g Dis
> &2 DVl Browse for drivers on your computer
> BE Firr
» Hu
, =@ IDE
b Key C:\Program Files (x86)\Arduino\drivers ‘ Browse...
> @ Mic :
¢ lg Mo M Include subfolders
> 8 Nel
v ﬁ Pot

> = Prit ’ . . .
» [ Pro —> Let me pick from a list of available drivers on my computer

: B Sof This list will show available drivers compatible with the device, and all drivers in the
7 R So same category as the device,
> iy Sou

> S Sto
> E= Sys
> ‘ Uni

Search for drivers in this location:

Next Cancel |
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Click “Next” y puede recibir una advertencia de seguridad, si es asi, permita que se instale el software.
Una vez que se haya instalado el software, recibird un mensaje de confirmacion. Instalacion completada, haga clic en “Close”.

;-l-_ Device Manager ~ (|

File Action View Helrp
&= m|E ER B EX®

v & DESKT
> i Au
> Co B Update Drivers - Arduino Uno (COM9)
> aa Dis
> g Dis
> a2 DVI Windows has successfully updated your drivers
> B Firr
> Hu
> *m IDE
> Key
> @ mic Arduino Uno
> [l Mo s 2
> P Nel
v @ Por
L
L
> = Prit
> I Pro
> B Sof
i So
S Sto
= Sys
> § Uni

Windows has finished installing the drivers for this device:

v VvV Vv

Close
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Hasta ahora, el controlador esta bien instalado. Luego puedes hacer clic derecho “Computer”—>
“Properties”—> “Device manager”, Deberia ver el dispositivo como la figura que se muestra a continuacion.

.!. Device Manager
File Action View Help
¢ @E HR B EX®

v % DESKTOP-TOOVSTI
> id Audio inputs and outputs
> B Computer
> wa Diskdrives
> @ Display adaptors
> wa DVD/CD-ROM drives
> B Firmware
> Human Interface Devices
> *m |DE ATA/ATAPI controllers
> Keyboards
> 0 Mice and other pointing devices
» [ Monitors

> [l Print queues

> I Processors

> B Software devices

> 1| Sound, video and game controllers
> S Storage controllers

> W@ System devices

> Q Universal Serial Bus controllers
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Como Agregar Librerias

Instalacidon de librerias adicionales de
Arduino

Una vez que se sienta comodo con el software Arduino y utilizando las funciones integradas, es posible que desee ampliar la
capacidad de su Arduino con bibliotecas adicionales.

Que son las Librerias o Bibliotecas?

Las Bibliotecas son una coleccion de codigos que facilita la conexion a un sensor, pantalla, modulo, etc. Por ejemplo, la
biblioteca incorporada de LiquidCrystal facilita la conversacion con pantallas LCD de caracteres. Hay cientos de bibliotecas
adicionales disponibles en Internet para descargar. Las bibliotecas integradas y algunas de estas bibliotecas adicionales se
enumeran en la referencia. Para usar las bibliotecas adicionales, debera instalarlas.

Como Instalar una biblioteca?
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Importando una Libreria .zip

Las bibliotecas a menudo se distribuyen como un archivo o carpeta ZIP. El nombre de la carpeta es el nombre de la biblioteca.
Dentro de la carpeta habré un archivo .cpp, un archivo .h y, amenudo, un archivo de palabras clave.txt un archivo de ejemplos,
una carpeta de ejemplos y otros archivos requeridos por la biblioteca. puede instalar bibliotecas de 3rd party en el IDE. No
descomprima la biblioteca descargada, déjela como estad. En el Arduino IDE, navegar a Sketch > Include Library. En la
parte superior de la lista desplegable, seleccione la opcion de **Add .ZIP Library".

& sketch_apr28a | Arduino - [m] X

File Edit Sketch Tools Help A
Verify/Compile Ctrl+R Manage Libraries...  Ctrl+Shift+|

Upload Ctrl+U Add ZIP Library...
Upload Using Programmer  Ctrl+Shift+U

veid ss Export compiled Binary Ctrl+Alt+S PectimaShennes

// pu Bridge

Show Sketch Folder Ctrl+K Esplora

} Include Library : Ethernet
void 1q Add File... Firmata

// put your main code here, to run repeate GSM
Keyboard
LiquidCrystal
Mouse
Robot Control
Robot IR Remote
Robot Motor
SD
Servo
SpacebrewYun
Stepper
TFT
Temboo
WiFi

Contributed libraries
BalanceCar
DHT-master

EEPROM Arduino/Genuino Uno
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Se le pedira que seleccione la biblioteca que desea agregar. Navegue hasta la ubicacion del archivo .zip y abralo.

Select a zip file or a folder containing the library you'd like to add X

Look in: | Arduino_Library Vi ¥ e

Recent...

Desktop

A

Documents

\_,.

This PC

E

Network

File name: REKFVIN 4%D Smart Robot Car Kit V2.0\Arduino\Arduino_Libraryi I Open I
Files of type: ‘ZIP files or folders V’ ’ Cancei__l
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(Nota: Esto es solo para demostrar como agregar un archivo de biblioteca zip, si necesita agregar un archivo de biblioteca
depende de las necesidades reales de su programa)

Regresar al ment Sketch > Import Library. Ahora deberia ver la biblioteca en la parte inferior del menu desplegable. Esté
listo para ser utilizado en su boceto (Sketch). El archivo zip se habra expandido en la carpeta de bibliotecas en su directorio
de bocetos de Arduino.

NB: La Biblioteca estara disponible para su uso en bocetos, pero los ejemplos de la biblioteca no se expondran en el File >
Examples después que el IDE se encuentre reiniciado.

@ sketch_aug20a | Arduino 1.89 = O b3
File Edit Sketch Tools Help

Verify/Compile Ctrl+R
Upload Ctrl+U
sketch Upload Using Programmer Ctrl+Shift+U
SEEE

Export compiled Binary Ctrl+Alt+S ‘ 7

void se
g Show Sketch Folder Ctrl+K A
} Include Library Manage Libraries... Ctrl+Shift+l

TR (LCHDE Add ZIP Library...

oid lober
// put your main code here, to run repeatedl
Arduino libraries

} Bridge
EEPROM
Esplora
Ethernet
Firmata

GSM

HID

Keyboard
LiquidCrystal
Mouse

Robot Control
Robot IR Remote
Robot Motor
SD

SPI

Servo
SoftwareSerial
SpacebrewYun
Stepper

TFT

v

Esos dos son los enfoques mas comunes. Los sistemas MAC y Linux se pueden manejar de la misma manera. La instalacién manual
gue se presentara a continuacion como alternativa puede ser raramente utilizada y los usuarios sin necesidad pueden omitirla.
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Prueba de parpadeo (prueba tu primer programa)

Aprendera como programar su placa controladora UNO para parpadear el LED incorporado del Arduino y como descargar
programas mediante pasos basicos. La placa UNO tiene filas de conectores a lo largo de ambos lados que se utilizan para
conectarse a varios dispositivos electronicos y ‘escudos’ (Shield) enchufables que amplian su capacidad.

También tiene un solo LED que puedes controlar desde tus bocetos (Sketch). Este LED esté integrado en la placa UNO y a
menudo se conoce como el LED 'L', ya que asi es como se etiqueta en la placa.
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Es posible que el LED ‘L' de su placa UNO ya parpadee cuando lo conecta a un enchufe USB. Esto se debe a que las placas
generalmente se envian con el boceto 'Blink’ preinstalado. En este proyecto, reprogramaremos el tablero UNO con nuestro
propio boceto de parpadeo y luego cambiaremos la velocidad a la que parpadea. En el capitulo anterior-Como instalar el IDE
de Arduino, configuro su IDE de Arduino y se asegurd de poder encontrar el puerto serie adecuado para que se conecte a su
placa UNO. Ha llegado el momento de poner a prueba esa conexién y programar su placa UNO.

El IDE de Arduino incluye una gran coleccion de bocetos de ejemplo que puede cargar y usar. Esto incluye un boceto de
ejemplo para hacer que el LED ‘L' parpadee.

Cargue el boceto 'Parpadear’ que encontrara en el sistema de menus del IDE en File > Examples > 01.Basics.

( 9 sketch_jan06a | Arduino 1.8.0 =L
Edit Sketch Tools Help
New Ctrl+N
Open... Ctrl+0
Open Recent
Sketchbook
Examples )
Close Ctrl+W Built-in Examples
Bt Ctrl+s 01.Basics ) AnalogReadSerial
SaveiAc. Ctrl+Shift+S 02.Digital ) BareMinimum
03.Analog )
Page Setup  Ctrl+Shift+P 04.Communication ) DigitalReadSerial
Print Ctrl+P 05.Control ) Fade
Breferences MG Cammea 06.Sensors ) ReadAnalogVoltage
07.Display »
Rt 0 08.Strings »
09.USB >
10.StarterKit_B asicKit »
11.ArduinoISP »
Examples for any board Y
Adafruit Circuit Playground »
ArduinoCloud >
ArduinoHttpClient >
Bridge >
Ethernet >
Firmata »
GSM »
LiquidCrystal >
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Cuando se abra la ventana de boceto, ampliela para que pueda ver todo el boceto en la ventana.

€ Blink | Arduino 1.8.0 o | B )

File| Edit Sketch Tools Help

Blink

1 ~

Arduino/Genuino Uno on COM26
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Los bocetos de ejemplo incluidos con el IDE de Arduino son de “solo lectura™. Es decir, puede subirlos a una placa UNO R3,
pero si los cambia, no puede guardarlos como el mismo archivo.

Ya que vamos a cambiar este boceto, lo primero que debe hacer es guardar su propia copia.

Desde el mena Archivo en el IDE de Arduino, seleccione 'Guardar como'y luego guarde el boceto con el nombre 'MyBIink'.

|£) Save sketch folder as... lﬁl
Savein: 7 Arduino - O 0 Sl g
R Name . Date modified Type
e i L MyBlink 2017/1/6 16:30 File folder
Recent Places
Desktop
;;»:;-p‘-
Libraries
Computer
(T
Network
ki I »
File name: My Blink v
Save as type: 1NI Files *.7) '] I Cancel [
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Has guardado tu copia de 'Blink' en tu cuaderno de bocetos. Esto significa que, si alguna vez desea encontrarlo de nuevo,
puede abrirlo usando la opcion de menu Archivo > Cuaderno de bocetos.

(& MyBlink | Arduino 18
'\."Edit S-ketch Tools Help
Mew Ctrl+MN
Open.. Ctrl+0 _
Open Recent )
Sketchbook ) Blink ' ol
Examples ) Thermometer
Close Ctrl+W Hello'World
Save Ctrl+S MF-RC522_RFID =
Save As... Ctrl+Shift+5 MF-RC522_RFAD
Page Setup  Ctrl+Shift+P MF-RC322RAD  hie-a I
Print Ctrl+P Knob prrected to on yowr A
sketch_jan05a
Preferences Ctrl+Comma infrared_Blink
Quit Ctrl+Q
1
- |
18 -
i 0 r

Arduino ina o on COM2E
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Conecte su placa Arduino a su computadora con el cable USB y verifique que el ‘'Tipo de
placa' y 'Puerto serie' estén configurados correctamente.

Blink | Arduino - O X
| File Edit Sketch Tools Help
Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch
Fix Encoding & Reload
Manage Libraries... Ctrl+Shift+| 2
Serial Monitor Ctrl+Shift+M

Serial Plotter Ctrl+ShiftsL  [7777=54-
WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater ‘ L5

the correcty Board: "Arduino/Genuino Uno" } Boards Manager...
: : Port: "COMS6" 1 Arduino AVR Boards

.77 '":ﬂ.‘ Get Board Info Arduing Yiin
£ Programmer: "AVRISP mkll" 7“ R

Arduino Duemilanove or Diecimila

t Fi Burn Bootloader
2 Sep 2016 Arduino Nano

Arduino/Genuino Mega or Mega 2560
Arduino Mega ADK

Arduino Leonardo

Arduino Leonardo ETH

Arduino/Genuine Micro

Arduino Esplora

Arduino Mini
// the setup function runs once when you press reset or pow Arduino Ethernet
yoig: secup() 1 Arduino Fio
// initialize digital pin LED_BUILTIN as an output.
pinMode (LED_B! IN, OUTEUT);: Arduino BT
1 LilyPad Arduino USB

LilyPad Arduino

// the loop function runs over and over again forever R e
L Arduino Pro or Pro Mini

void O {

// turn Arduino NG or older
delay(1000); /{ wait Arduino Robot Control
lirite( N, TOW): o/ wirn Arduino Robot Motor
7(1000) ; // wait
} Arduino Gemma <

Adafruit Circuit Playground
Arduino Yin Mini

Arduino Industrial 101

Linino One
Arduino Uno WiFi

Arduino/Genuino Uno on COME
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&9 Blink | Arduino
File Edit Sketch Tools Help

Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch

Fix Encoding & Reload

Manage Libraries... Ctrl+Shift+|
Serial Monitor Ctrl+Shift+M
Serial Plotter Ctrl+Shift+L

- WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater

EECLESec Board: "Arduino/Genuino Uno" el
S : 3 Port: "COM6" 5} Serial ports
Get Board Info ISALYA]

COM6

Programmer: "AVRISP mkll"

Burn Bootloader

// the setup function runs once when you press reset or power the board
void setup() {
ialize digital pin LED BUILTIN as an output.

D BUILTIN, OUTEUT);

}
/7 function runs over and over again forever
wvoid loop() {
gitalWrite( > // turn the LED on (HIGH is the wvoltage level)
7(1000) // wait for a second
1lWrit // turn the LED by making the voltage LOW
ay(1000); // wait for a second
}
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& Device Manager — ) X
File Action View Help
Lol d m =

v <@ DESKTOP-TOOVST1
> i‘ Audio inputs and outputs
> ! Computer
> wa Disk drives
» [l Display adaptors
> . Firmware
> ## Human Interface Devices
> @ IDE ATA/ATAPI controllers
» &2 Keyboards
> . Mice and other pointing devices
- [ Monitors
» P Network adapters

#_Ports (COM &P
B{5um I (COM

+ = Print queues

> D Processors

B Software devices

> ﬂ Sound, video and game controllers
. S Storage controllers

» = System devices

> i Universal Serial Bus controllers

Nota: El tipo de placa y el puerto serie aqui no son necesariamente los mismos que se muestran en la imagen. Si esta
utilizando UNO, debera elegir Arduino UNO como el tipo de placa, se pueden hacer otras elecciones de la misma manera.
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Y el puerto serie que se muestra para todos es diferente, a pesar de que COM 6 elegido aqui, podria ser COM3 0 COM4
en su computadora. Se supone que un puerto COM correcto es COMX (arduino XXX), que es segun los criterios de
certificacion.

El IDE de Arduino le mostrara la configuracion actual de la placa en la parte inferior de la ventana.

ArduinedGenuing Uno on CONE

Click en el botdn 'Upload'. El segundo boton de la izquierda en la barra de herramientas.

Si observa el area de estado del IDE, vera una barra de progreso y una serie de mensajes. Al principio, dird 'Compilando boceto
...". Esto convierte el boceto en un formato adecuado para cargar en el tablero.

Arduino/Genuino Uno on COME

=r

A continuacion, el estado cambiara a ‘Cargando’. En este punto, los LED en el Arduino deberian comenzar a parpadear a
medida que se transfiere el boceto.

33/142



Arduino/Genuino Uno on COMB

Finalmente, el status cambiara a '"Done".

ch uses 930 bytes (2%) o ogram Storage space. Maximum is 32256 bytes.

Global variables use 9 bytes (0%) of dynamic memory, leaving 2039 bytes for local variable

< >

Arduino/Genuino Uno on COME

El otro mensaje nos dice que el boceto esta usando 928 bytes de los 32.256 bytes disponibles. Después de la etapa ‘Compilando
boceto® podria obtener el siguiente mensaje de error:
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Problem uploading to board. See http:mmm.arduino.ccfen!c

Arduino/Genuino Uno on COM1

Puede significar que su placa no esté conectada en absoluto, o que los controladores no se han instalado (si es necesario) o que se
ha seleccionado el puerto serie incorrecto. Si encuentra esto, vuelva a Project 0 y compruebe su instalacion.
Una vez que se haya completado la carga, la placa debe reiniciarse y comenzar a parpadear.

Tenga en cuenta que una gran parte de este boceto se compone de comentarios. Estas no son instrucciones reales del programa,;
mas bien, solo explican cdmo funciona el programa. Estan ahi para su beneficio.

Todo lo que se encuentre entre /* y */ En la parte superior del boceto hay un comentario en bloque; Explica para
qué sirve el boceto.

Los comentarios de una sola linea comienzan con // y todo hasta el final de esa linea se considera un comentario.
La primera linea de cddigo es: int led = 13;

Como explica el comentario anterior, esto le estd dando un nombre al pin al que esta conectado el LED. Esto es 13 en la mayoria
de los Arduinos, incluyendo la UNO y LEONARDO.

35/142



A continuacién, tenemos la funcién "setup’. Una vez mas, como dice el comentario, esto se ejecuta cuando se presiona el boton
de reinicio. También se ejecuta cada vez que la placa se reinicia por cualquier motivo, como la primera vez que se le aplica
potencia, o después de que se haya cargado un boceto.

void setup() {
/Il Inicializar el pin digital como salida. pinMode(led, OUTPUT);

}

Cada boceto de Arduino debe tener una funcion de ‘configuracion’, y el lugar donde es posible que desee agregar sus propias
instrucciones es entre paréntesis { }.

En este caso, solo hay un comando alli, que, como dice el comentario, le dice a la placa Arduino que vamos a usar el pin LED
como salida.

También es obligatorio que un boceto tenga una funcion de *bucle’. A diferencia de la funcidn ‘setup’ que solo se ejecuta una
vez, después de un reinicio, la funcion ‘loop’, después de que haya terminado de ejecutar sus comandos, se iniciara
inmediatamente de nuevo.

void loop()
{ digitalWrite(led, HIGH); delay(1000);
digitalWrite(led, LOW); delay(1000);

}
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Dentro de la funcién de bucle, los comandos primero encienden el pin LED (HIGH), luego 'delay’ durante 1000 milisegundos
(1 segundo), luego apagan el pin LED y hacen una pausa por otro segundo.

Ahora vas a hacer que tu LED parpadee mas rapido. Como habras adivinado, la clave para esto radica en cambiar el parametro
en () para el comando ‘delay’.

// turn the LED off (LOW is the voltage level) // Esperar por un segundo
// turn the LED on (HIGH is the voltage level) // Esperar por un segundo

/1 the loop function rums over and over again forever

3 wiid 1:-:'.-1::(3 {
dig valllvite (LED BUTLIEN $EGK); // twn the LED on (HIGH is the velt
-.i-e_l.ﬁ_@ {/ wait for a second
digitailyite CED BIERSIE 199);  // tuwrn the LED off by making the vo
35 delof(500) (/ wait for @ second

Este periodo de retraso es en milisegundos, por lo que, si desea que el LED parpadee dos veces mas rapido, cambie el valor de
1000 a 500. Esto se detendria durante medio segundo cada retraso en lugar de un segundo entero. Cargue el boceto nuevamente y
deberia ver que el LED comienza a parpadear mas rapido.
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Leccion 2 Servocontrol y calibracion del angulo de instalacion

Resumen

En esta leccion, aprendemos como controlar la rotacion del servo. Cada articulacion del brazo robotico esta controlada por un servo.
Que es un Servo

El servomotor es un actuador rotativo de control de posicion. Consiste principalmente en una carcasa, placa de circuito, motor
sin nucleo, engranaje y sensor de posicion. Su principio de funcionamiento es que el servo recibe la sefial enviada por MCU
0 receptores y produce una sefial de referencia con un periodo de 20ms y un ancho de 1.5ms, luego compara el voltaje de
polarizacion de CC adquirido con el voltaje del potencidmetro y obtiene la salida de diferencia de voltaje. Cuando la velocidad
del motor es constante, el potenciometro se acciona para girar a través del engranaje de reduccion en cascada, lo que lleva a
que la diferencia de voltaje sea 0 y el motor deje de girar. Generalmente, el rango de angulo de rotacién del servo es de 0 ° --
180 °. El angulo de rotacion del servomotor se controla regulando el ciclo de trabajo de la sefial PWM (modulacion de ancho
de pulso). El ciclo estandar de la sefial PWM es de 20 ms (50Hz). Tedricamente, el ancho se distribuye entre 1ms-2ms, pero
de hecho, esta entre 0.5ms-2.5ms. El ancho corresponde al &ngulo de rotacién de 0° a 180°. Pero tenga en cuenta que para

motores de diferentes marcas, la misma sefial puede tener un angulo de rotacion diferente.
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En general, el servo tiene tres lineas en marron, rojo y naranja. El cable marrdn esta conectado a tierra, el rojo es una linea de polo

positivo y el naranja es una linea de sefial.
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Los angulos servo correspondientes se muestran a continuacion:

High level time Servo angle
0.5ms 0 degree
Tms 45 degree
1.5ms 90 degree

2ms 135 degree

2.5ms 180 degree
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Especificaciones:

Voltaje de trabajo: DC 4.8V ~ 6V

Rango de angulo de operacion: about 180 ° (at 500 — 2500 pseq)

Rango de ancho de pulso: 500 — 2500 pseg

Sin velocidad de carga: 0.12 £ 0.01 seg / 60 (DC 4.8V) 0.1 £ 0.01 seg / 60 (DC 6V)
Corriente sin carga: 200 + 20mA (DC 4.8V) 220 £ 20mA (DC 6V)

Par de parada: 1.3 + 0.01kg - cm (DC 4.8V) 1.5 + 0.1kg - cm (DC 6V)

Corriente de Parada: = 850mA (DC 4.8V) = 1000mA (DC 6V)

Corriente de espera: 3 + ImA (DC 4.8V) 4 £ 1mA (DC 6V)
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Nota:

Si ha instalado el brazo roboético y ha encontrado que el servo genera calor durante el uso, significa que el angulo inicial del
servo no esté calibrado.

Antes de instalar el servo, debe establecer la posicion inicial de los tres servomotores. Solo después de establecer el angulo, puede
instalarlo de acuerdo con la direccion vertical o paralela indicada por el video.

El metodo de calibracion del angulo del servomotor es el siguiente:

Servo 1

Garra-->Servol-->D9--> 90°
Brazo-->Servo2-->D10-->135°
Base-->Servo3-->D11-->90°

Servo 2

B1: Right Front Motor A2: Left Rear Motor

Right

Line Tracking Module Center

A1: Left Front Motor
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Servo 1

Servo 2

! Pe@eense WP eeTe®

P1 Ultrasonic Sensor {P2 Bluetooth (UART)

§ VCC GND RX TX
GNDD13 D12 VfC |

VoC hD—'-; P3 Line Tracking

D9 D8 D7 VCC GND
VCC GND P5IIC

ON Infrared Receiver

PWR =
000000 000000

Battery
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El siguiente cddigo es inicializar el valor de angulo del servo, lo que facilita la instalacion y el ajuste. Abra este programa
fuente en Arduino_Code>Lesson_2>Servo_Installation_Angle_Initialization.ino.

#include <Servo.h>

int claw_degrees;

Int arm_degrees;

int base_degrees;

Servo myservol;//servo de Garra

Servo myservo2;//servo de Brazo

Servo myservo3;//servo de Base

void setup()

{
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claw_degrees = 90;// Inicializar el valor de angulo del servo 1 de Garra.
arm_degrees = 135;// Inicializar el valor de angulo del servo 2 del Brazo.
base_degrees = 90;// Inicializar el valor de angulo del servo 3 de la Base.
servo 3myservol.attach(9);// Servo 1 Garra esta conectado a D9
myservo2.attach(10);// Servo 2 Brazo esta conectado a D10
myservo3.attach(11);// Servo 3 Base esta conectado a D11

¥
void loop()

{

myservol.write(claw_degrees);// Hace que el Servo 1 de Garra gire a 90°
delay(200);
myservo2.write(arm_degrees);// Hace que el Servo 2 del brazo gire a 135°

delay(200);
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myservo3.write(base_degrees);// Hace que el Servo 3 de Base gire a 90°
delay(200);
¥
Sube este Codigo a Arduino UNO, enciende la alimentacion. Servo 1 giraa 90° , servo 2 giraa 135° , y servo 3 gira 90°.

Inserte el servobrazo oscilante de plastico en el engranaje del servo de acuerdo con las direcciones paralelas y verticales

marcadas en el video.

Base-->Servo3-->D11-->90°

Get from Steering Gear
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Brazo-->Servo2-->D10-->135°

<

Sérvo 2

- -
oA

-3

Bct from Steering Gea@

Result
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Garra-->Servol-->D9-->90°

Result
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Leccion 3 Control de velocidad y direccion del motor

Resumen

En esta leccion aprenderemos como controlar la direccion y el control de velocidad del coche robot.

Motor Driver

La placa de expansion tiene integrado el chip de accionamiento del motor. El dispositivo de accionamiento del motor actual,
que tiene una gran estructura de union de puente MOSFET-H de corriente, salida de circuito de doble canal, puede impulsar
2 motores al mismo tiempo. Emite una potencia de accionamiento continuo de hasta 1 A por canal de corriente, iniciando una
corriente maxima de hasta 2A / 3A (pulso continuo / pulso Gnico (punzén); 4 modos de control del motor: avance / retroceso
/ freno / parada Final;

Especificaciones:

Voltaje de motor recomendado (VMOT): 7.4-13.5V

* Voltaje Ldgico (VCC): 2.7 -55V

« Méxima corriente de salida: 3 A por canal

» Corriente continua de salida: 1 A por canal (se puede conectar en paralelo para entregar 2 A continuos)
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P1 Ultrasonic Sensor P2 Bluetooth (UART)

Motor interface , !-- T N
A1/A2: Ll
DIRA--D2 vcc GND RX Tx

PWMA--D5 GND D13 D12 VCC

P3 Line Trackin
B1/B2: g

DIRB--D4

D9 D8 D7 VCC GND
P4 VCC GND PSIIC

SN N . .'

o B2 -
vs D D3 GND VCC
B AT PWR Q'L\l Infrared Receiver

BTy 000000 OO‘OOO
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Al A2 B1 B2 del motor Arduino shield es la interfaz del motor.

Los motores conectados a la interfaz Al y a la interfaz A2 tienen la misma velocidad y la misma direccion.
Los motores conectados a los puertos B1 y B2 tienen la misma velocidad y la misma direccion.
El puerto de E/S digital D2 controla la direccion del motor del puerto A, y el puerto de E/S digital D5 emite la sefial PWM

para controlar la velocidad del motor del puerto A.

El puerto de E/S digital D4 controla la direccion del motor de la interfaz B, y el puerto de E/S digital D6 emite la sefial

PWM para controlar la velocidad del motor de la interfaz B.
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El valor de PWM esta en el rango de 0-255. Cuanto mayor sea el valor, mas rapido giraran los motores. Cuando PWM=0,

significa detenerse, cuando PWM=255 significa velocidad maxima.

4WD Robot D2 D5(PWM) D4 D6(PWM)
Adelante HIGH 0-255 LOW 0-255
Atras LOW 0-255 HIGH 0-255
Girar a la LOW 0-255 LOW 0-255
Izquierda
Girar ala HIGH 0-255 HIGH 0-255
Derecha
Parar / 0 / 0
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Como conectar el circuito

P1 Ultrasonic Sensor P2 Bluetooth (UART) Servo 1

AL Left Front Motor

GND D13 D12 VCC VCOZENDERKSTK

P3 Line Tracking

T '
B1 i D9 D8 D7 VCC GND
VCC GND  PSiC
GND

Servo 2
Ve
SDA

B2: Right Rear Motor

A2: Left Rear Motor

B1: Right Front Motor B1: Right Front Motor A2: Left Rear Motor

Battery

Right

Line Tracking Module Center
Left

A1: Left Front Motor

B2: Right Rear Motor
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Vamos a programar

Prueba 1--Control de velocidad y direccion del motor

En la prueba experimental 1, escribiremos cddigo para controlar el coche robot para que se mueva hacia adelante, hacia
atras, gire a la izquierda, gire a la derecha, se detenga.

Cddigo Arduino

Si desea consultar el programa que ofrecemos. Abra este programa fuente en
Arduino_Code>Lesson_3>Test 1 Motor_Speed_and_Direction_Control.ino.

Pensando en la Programacion

/* Defina una subfuncion, la funcion de la subfuncion es controlar el automOvil robot para avanzar, conveniente llamar a
otras funciones o repetir bucles */

void Move_Forward(int speed) // Definir la funcidén de avance de la velocidad de entrada

{

digitalWrite(2,HIGH); //D2 digital I/O el puerto controla la direccion del motor de la interfaz A
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analogWrite(5,speed); //D5 digital 1/O puerto salida de sefial PWM para controlar la velocidad del motor del puerto A.
digitalWrite(4,LOW);//D4 digital I/O el puerto controla la direccion del motor de la interface B

analogWrite(6,speed);//D6 digital I/O puerto de salida de sefial PWM para controlar la velocidad de la interface B motor.

¢, Qué veras?

Conéctese por diagrama de conexion, cargue el cédigo y encienda, el automovil inteligente avanza y retrocede durante 2s,

gira a la izquierda y a la derecha durante 2s y se detiene durante 2s alternativamente.
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Leccion 4 Seguimiento de lineas Smart Car

Resumen

En esta leccidn, completaremos la prueba de dos codigos experimentales. En la prueba experimental 1, aprendimos a usar el
sensor infrarrojo de seguimiento de linea y observamos los resultados devueltos por el sensor para distinguir objetos blancos
y negros. En la prueba experimental 2, aprendimos a combinar el sensor infrarrojo de seguimiento de linea con el motor

para controlar el coche robot para completar la funcién de seguimiento de linea.

Line Tracking
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¢, Que es el sensor de seguimiento de linea?

El sensor de seguimiento es en realidad un sensor infrarrojo. EI componente utilizado aqui es el tubo infrarrojo TCRT5000.

Su principio de funcionamiento es utilizar la diferente reflectividad de la luz infrarroja al color, luego convertir la intensidad
de la sefal reflejada en una sefial de corriente. Durante el proceso de deteccion, el negro esta activo en el nivel ALTO, pero

el blanco esta activo en el nivel BAJO. La altura de deteccion es de 0-3 cm. Al girar el potenciémetro ajustable en el sensor,
puede ajustar la sensibilidad de deteccion del sensor.

Como utilizar el sensor de seguimiento de linea
Voltaje de Operacion: 3.3-5V (DC)

Interface: G(GND) V+(VCC) S(Signal)

Sefial de salida: Digital signal

Deteccion Altura:; 0-3 cm

Nota especial: antes de probar, gire el potenciometro en el sensor para ajustar la sensibilidad de deteccién. Cuando ajuste el
LED en el umbral entre ON y OFF, la sensibilidad es la mejor.
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TCRT5000 infrared tube Status LED

Adjust sensitivity
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Como conectar el circuito.

Line Tracking Module
Left Center Right

ome
.ee

P2

Al: Left Front Motor

VCC GND RX TX

P3 Line Tracking

D7 VCC GND
VCC GND  PSIIC

ON  infrared Receiver
-
A2: Left Rear Motor

B1: Right Front Motor

Battery

B2: Right Rear Motor

Servo 1

Servo 2

B2: Right Rear Motor
Servo 3

B1: Right Front Motor A2: Left Rear Motor

b |

e gy

Right

Line Tracking Module Center

A1: Left Front Motor
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Vamos al programa

Prueba 1--Sensor de seguimiento de linea

El objetivo principal del experimento de prueba es leer la sefial de retorno del sensor de seguimiento de linea e imprimirla en
el monitor del puerto serie. Cuando detecta papel blanco, el pin de sefial del sensor emite LOW (pantalla 0) y el LED de estado
esta encendido; Cuando detecta negro, el pin de sefial del sensor emite HIGH (pantalla 1) y el LED de estado esta apagado.

Cddigo Arduino

Si desea consultar el programa que ofrecemos. Abra este programa fuente en

Arduino_Code>Lesson_4>Test 1 _Line_Tracking_Sensor.ino.

Despues de cargar el codigo, haga clic en el botdn en la esquina superior derecha para abrir el monitor serie y ver la distancia
medida
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@ Test_1_Line_Tracking_Sensor | Arduino 1.8.9 = O X
File Edit Sketch Tools Help

Test_1_Line_Tracking_Sensor §

void setup() A

Serial.begin (9600);
pinMode (7, INPUT):;//Left line tracking sensor is connected to the digital IO port

P e (8, INPUT);//Center line patrol sensor is connected to the digital IO port
pinMode (9, INPUT);//Right line tracking sensor is connected to the digital IO por
}
void loop()

Infrared Tracing():

void Infrared Tracing()

Arduino/Genuino Uno on COM17

Luego puede ver los datos como lista:
Cuando detecta papel blanco, el pin de sefial del sensor emite LOW (pantalla 0) y el LED de estado esta encendido;

Cuando detecta negro, el pin de sefial del sensor emite HIGH (pantalla 1) y el LED de estado est4 apagado.
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@ CoM17

.-‘F;l , . ;. : ¥
k._.;g . § Center Tracking value:1l
- ‘ SO ight Tracking value:0

® Center Tracking value:0

Right Tracking value:1l

HEMIJL‘"— B >IR_O1 Left Tracking value:0

Left Tracking value:1l
Center Tracking value:1l
Right Tracking value:1l

Left Tracking value:0
Center Tracking value:0
Right Tracking value:1l

Left Tracking value:0
Center Tracking value:1l
Right Tracking value:0

Left Tracking value:0
Center Tracking value:0

L

[Jshow timestamp Newline
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Prueba 2 lineas de seguimiento Smart Car

En la prueba experimental 2, aprendimos a combinar el sensor infrarrojo de seguimiento de linea con el motor para controlar el
automovil robot para completar la funcion de seguimiento de linea.

Pensando en la programacion

La parte de inspeccion de linea del coche robot incluye tres sensores de seguimiento de linea infrarroja, a saber, el sensor de
seguimiento de linea izquierda, el sensor de seguimiento de linea media y el sensor de seguimiento de linea derecha.
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Se incluye un rollo de cinta aislante negra en las piezas del kit. El ancho de la cinta es de 15 mm, puede usarlo para planificar
la trayectoria del automovil. Cuando el robot completa la funcion de seguimiento de linea, pueden ocurrir las siguientes

situaciones.

— 15mm <

E @ ©

D o

Left / Right
Center 's
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Cddigo Arduino

Si desea consultar el programa que ofrecemos. Abra este programa fuente en

Arduino_Code>Lesson_4>Test 2 Line Tracking_Smart_Car.ino.

Analisis de Programa
Cuando esta en el Estado A, solo el sensor de seguimiento de la linea media detecta la linea negra, y el automovil robot se

mueve directamente a una velocidad de 105.

if (Left_Tra_Value !=Black && (Center_Tra_Value == Black && Right_Tra_Value !=Black))

{

Move_Forward(105);

}

Cuando esta en el Estado B, el sensor de seguimiento de linea izquierda y el sensor de seguimiento de linea central detectan

la linea negra, y el automavil robot gira hacia la izquierda a una velocidad de 95.
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elseif (Left_Tra_Value == Black && (Center_Tra_Value == Black && Right_Tra_Value !=Black))

{

Rotate Left(95);

}
Cuando esta en el Estado D, el sensor de seguimiento de linea derecha y el sensor de seguimiento de linea central detectan
la linea negra, y el automavil robot gira hacia la derecha a una velocidad de 95.

elseif (Left_Tra_Value !=Black && (Center_Tra_Value == Black && Right_Tra_Value == Black))
{
Rotate Right(95);

}
Cuando esta en el Estado C, el sensor de seguimiento de la linea izquierda detecta la linea negra y el robot gira hacia la
izquierda a una velocidad de 120.

elseif (Left_Tra_Value == Black && (Center_Tra_Value !=Black && Right_Tra_Value != Black))
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{

Rotate Left(120);

}

Cuando esta en el Estado E, el sensor de seguimiento de la linea derecha detecta la linea negra, y el coche robot gira hacia

la derecha a una velocidad de 120%.

elseif (Left_Tra_Value !=Black && (Center_Tra_Value !=Black && Right_Tra_Value == Black))

{

Rotate_Right(120);

Cuando los tres sensores de seguimiento de linea detectan la linea negra al mismo tiempo, el coche robot se detiene.
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else if (Left_Tra_Value == Black && (Center_Tra_Value == Black && Right_Tra_Value == Black))

{

Stop();
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¢, Qué veras?

Cargue el codigo de prueba en la placa de control UNO R3,

encienda el interruptor POWER. Entonces el coche inteligente se
movera a lo largo de la linea negra.

Nota: Los pisos de diferentes materiales en el hogar tienen diferentes
grados de reflexion de la luz. Puede ajustar el potenciometro en el sensor
de seguimiento de linea para cambiar la sensibilidad de respuesta. Esto
puede hacer que el automovil siga la linea negra méas suavemente.

TCRT5000 infrared tube Status LED

x

Adjust sensitivity
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Leccion 5 Coche robot anticaida

Si prueba el sensor de linea infrarroja méas profundamente, encontrara que el rango de deteccion esta entre 0 y 3 cm. Cuando
el sensor detecta un objeto que no es negro, emite una sefial "0" y la luz indicadora del sensor se enciende; Cuando el sensor
no detecta un objeto, emite una sefial "1" y la luz indicadora del sensor se apaga. Si el coche robot se coloca en el escritorio
para moverse, el sensor infrarrojo de seguimiento de linea puede ayudar al coche robot a determinar si ha llegado al borde

del escritorio. Si es asi, el coche robot retrocedera y girara para evitar caerse de la mesa.

Anti-Drop
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¢, Qué es el sensor de sequimiento de linea?

El sensor de seguimiento es en realidad un sensor infrarrojo. EI componente utilizado aqui es el tubo infrarrojo TCRT5000.
Su principio de funcionamiento es utilizar la diferente reflectividad de la luz infrarroja al color, luego convertir la intensidad
de la sefal reflejada en una sefal de corriente. Durante el proceso de deteccion, el negro esta activo en el nivel ALTO, pero

el blanco esta activo en el nivel BAJO.

La altura de deteccion es de 0-3 cm.

Al girar el potenciometro ajustable en el sensor, puede ajustar la sensibilidad de deteccion del sensor.

Como utilizar el sensor de seguimiento de linea.
Voltaje de Operacién: 3.3-5V (DC)

Interface: G(GND) V+(VCC) S(Signal)

Sefal de salida: Sefial Digital

Altura de deteccion: 0-3 cm

Nota especial: Antes de probar, gire el potenciometro en el sensor para ajustar la sensibilidad de deteccion. Cuando ajuste el LED en
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el umbral entre ON y OFF, la sensibilidad es la mejor.

TCRT5000 infrared tube Status LED

Adjust sensitivity
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Como conectar el circuito.

Line Tracking Module
Left Center Right

(1 L1 [
e (] (]

00000000 00000000

P1 Ultrasonic Sensor P2 Bluetooth (UART)

Al: Left Front Motor
VCC GND RX TX
GND D13 D12 vVCC

VCC GND P3 Line Tracking

D -CI0E

D9 D8 D7 VCC GND
VCC GND P5IIC
GND

vce
SDA

SCL

P6 P7
vee vee
GND GND
_ e A2 ’

A2: Left Rear Motor
B1: Right Front Motor

B2: Right Rear Motor
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Pensando en la programacion.

Read the value of
each line tracking
sensor

Go Forward

I

Go Back and Turn
Left
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Cddigo Arduino

Si desea consultar el programa que ofrecemos. Abra este programa fuente en

Arduino_Code>Lesson_5>Test 1 Anti_Drop Robot_Car.ino.

¢, Qué veras?
Cargue el codigo de prueba en la placa de control UNO R3. Use cinta negra para dibujar un area fija en la mesa, y el
automaovil robot se moveréa en el area fija. EI coche inteligente retrocederd y girara a la izquierda una vez que esté cerca del

borde del escritorio.
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Leccion 6 Vehiculo robot ultrasénico para evitar obstaculos.

Resumen

En esta leccidn, completaremos la prueba de 2 cddigos experimentales.
En la segunda prueba experimental 1, aprenderemos a usar el médulo ultrasonico para medir la distancia.

En la prueba experimental 2, el sensor ultrasonico se utiliza para medir la distancia del obstaculo directamente en frente y

ayudar al coche robot a evitar el obstaculo.

Ultrasound
Avoid Obstacles
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¢, Queé es un sensor ultrasonico?

Revise el sensor ultrasénico de la leccion anterior. Funciona como el ojo de un murciélago.
Determine la distancia de los obstaculos en frente después de recibir y recibir ondas de sonido de alta frecuencia.

Como se muestra en la siguiente imagen, es nuestro médulo ultrasonico. Tiene dos algo asi como o0jos. Uno es el extremo

transmisor, el otro es el extremo receptor.

T ety l

Destance betwoen transitier
and recesyes |
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El sensor ultrasénico HC-SR04 utiliza un sonar para determinar la distancia a un objeto como lo hacen los murciélagos. Ofrece
una excelente deteccién de rango sin contacto con alta precision y lecturas estables en un paquete facil de usar. Viene completo
con moédulos transmisores y receptores ultrasonicos. EI HC-SR04 o el sensor ultrasonico se esta utilizando en una amplia
gama de proyectos electronicos para crear aplicaciones de deteccion de obstaculos y medicion de distancia, asi como en otras
aplicaciones.

Aqui hemos traido el método simple para medir la distancia con arduino y sensor ultrasonico y como usar el sensor ultrasonico

con arduino.

‘ re!iected wave

Sender/ '> \ | Object
Receiver , \ ‘ ¢

original wave'

distance r

-
———
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Especificaciones

Fuente de alimentacion: +5V

DC Corriente de reposo: <2mA
Corriente de Trabajo: 15mA

Angulo Efectivo: <15° 92

Rango de distancia: 2cm - 400 cm
Resolucion: 0.3 cm

Angulo de Medicion: 30°

Ancho de pulso de entrada de disparo: 10uS
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Como Conectar el Circuito.

Ultrasound Moduele

! 00000000 900H000OO

P1 Ultr isorjic Sefisor; P2 Bluetooth (UART)

Al: Left Front Motor

VCC GND RX TX
GND D13 D12 vCC

P3 Line Tracking

D9 D8 D7 VCC GND
VCC GND PSIIC

A2: Left Rear Motor

Battery
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Vamos al programa
Prueba 1—Moddulo Sensor Ultrasonico
En la Prueba experimental 1, aprenderemos cémo controlar el sensor ultrasénico y mostrar la distancia

medida por el sensor ultrasonico en el monitor serie.

Cddigo Arduino
Si desea consultar el programa que proporcionamos. Abra el software IDE de Arduino y abra este programa fuente en

Arduino_Code>Lesson_6>Test_1 Ultrasonic_Sensor _Module.ino

Despues de cargar el codigo, haga clic en el botdn en la esquina superior derecha para abrir el monitor serie y ver la
distancia medida.
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€ Test_1_Ultrasonic_Sensor_Module | Arduino 1.8.9 = O X
7File Edit Sketch Tools Help

Test_1_Ultrasonic_Sensor_Module
float distance = pulseIn(13, HIGH) 58.00;
delay (10);
return distance;
}
void Ultrasonic_Sensor_ Module () I
int Distance = 0;
Distance = checkdistance();
Serial.print("Distance:");
Serial.print (Distance);
Serial.println("CM");
delay (100);
i
void setup() {
=gin (9600) ;
pinMode (12, OUTPUT);
pinMode (13, INPUT);
}
void loop () {

Ultrasonic_Sensor_Module();

Serial.

r local variables. Maximum is 2048

Arduino/Genuino Uno on COM8
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Entonces puedes ver los datos como lista:

COoM8

Distance:23CM
Distance:22CM
Distance:20CM
Distance:15CM
Distance:10CM
Distance:5CM

Distance:5CM

Distance:7CM

Distance:12CM
Distance:16CM
Distance:21CM
Distance:21CM
Distance:23CM
Distance:27CM
Distance:35CM
Distance:29CM

v

[JAutoscroll [ ]Show timestamp llewline

........................................

v 9600 baud

VI ‘ Clear output
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Prueba 2—Vehiculo Robot Evita Obstaculos Ultrasonico
En la prueba experimental 2, el sensor ultrasénico se utiliza para medir la distancia del obstaculo directamente en frente y
ayudar al coche robot a evitar el obstaculo.

Pensando en la Programacion

Ultrasonic
Ranging:
distance (cm)

distance<25 ? NO

YES

distance<15? Car goes
forward

Car goes back
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Cddigo Arduino
Si desea consultar el programa que ofrecemos. Abra este programa fuente en

Arduino_Code>Lesson_6>Test 2 Ultrasonic_Infrared _Obstacle Avoidance Robot_Car.ino.

¢, Qué veras?

Cargue el codigo en la placa de control UNO R3 y encienda el interruptor POWER. EI coche inteligente evitara el
obstaculo detectado.

Ultrasound
Avoid Obstacles
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Leccion 7 Vehiculo Robot de Seguimiento Ultrasonico

Resumen

En el ultimo curso, aprendimos a usar el modulo ultrasénico y el modulo infrarrojo para evitar obstaculos. Del mismo modo,
use el modulo ultrasonico para ayudar al automdvil robot a seguir los objetos en movimiento por delante.

Cuando el objeto guiado esté directamente en frente del coche robot, el sensor ultrasonico puede detectar la distancia entre
el coche robot y el objeto guia. Cuando la distancia sea superior a 20mm, controla el coche robot para que se acerque al guia;

Cuando la distancia es inferior a 15 mm, controle el coche robot para que se mueva hacia atrds y mantenga una distancia
adecuada, 15 mm < <20 mm.

<

Follow Me
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¢ Qué es un sensor ultrasonico?

Revise el sensor ultrasénico de la leccion anterior. Funciona como el ojo de un murciélago. Determine la distancia de los
obstaculos en frente después de recibir y recibir ondas de sonido de alta frecuencia. Como se muestra en la siguiente imagen,
es nuestro modulo ultrasonico. Tiene dos algo asi como ojos. Uno es el extremo transmisor, el otro es el extremo receptor.

Temnsesu g l

Destance betwoen transmitier x
and recesyes
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El sensor ultrasénico HC-SR04 utiliza un sonar para determinar la distancia a un objeto como lo hacen los murciélagos. Ofrece
una excelente deteccién de rango sin contacto con alta precision y lecturas estables en un paquete facil de usar. Viene completo
con moédulos transmisores y receptores ultrasonicos. EI HC-SR04 o el sensor ultrasonico se esta utilizando en una amplia
gama de proyectos electronicos para crear aplicaciones de deteccion de obstaculos y medicion de distancia, asi como en otras
aplicaciones.

Aqui hemos traido el método simple para medir la distancia con arduino y sensor ultrasonico y como usar el sensor

ultrasonico con arduino.

‘ re!iected wave

Sender/ ]) \ : Object
Receiver , \ \ ¢

original wave'

distance r

=
———
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Como Conectar el Circuito.

Al: Left Front Motor

A2: Left Rear Motor

Battery

Ultrasound Moduele

Pe@esee® FUureBe®®

P1 Ultr isorfic Sefisor: P2 Bluetooth (UART)

VCC GND RX TX
GNDD13 D12 VCC

innm ‘ : ,
P3 Line Tracking

. ’

D9 D8 D7 VCC GND
P4 VCC GND PSIIC
GND

Infrared Receiver

SReee® @
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Vamos al programa

Prueba 1—Vehiculo Robot seguimiento Ultrasonico.

Cuando el objeto guiado esta directamente en frente del coche robot, el sensor ultrasénico puede detectar la distancia entre
el coche robot y el objeto guia. Cuando la distancia sea superior a 20 mm, controle el coche robot para acercarse al guia;
Cuando la distancia es inferior a 15 mm, controle el coche robot para que se mueva hacia atrds y mantenga una distancia
adecuada, 15 mm < <20 mm.
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Move Forward
Speed=100

Move Forward
Speed=80

Move Backward

Ultrasonic Ranging:

distance(cm)

distance<30?

distance<25?

distance<20?

distance<15?
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Cddigo Arduino
Si desea consultar el programa que ofrecemos. Abra este programa fuente en

Arduino_Code>Lesson_7>Test 1 Ultrasonic_Follow Robot Car.ino.

¢, Qué veras?

Cargue el codigo en la placa de control UNO R3 y encienda el interruptor POWER.

<

Follow Me

El coche inteligente seguira el obstaculo para moverse a lo largo de la linea recta, pero no puede hacer un giro.
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Leccion 8 Vehiculo robot de control remoto infrarrojo

Resumen

En esta leccion, aprenderemos el control remoto infrarrojo y usaremos el control remoto infrarrojo para controlar el automavil

robot hacia adelante, hacia atras, girara a la izquierda, girara a la derecha. Al mismo tiempo, el control remoto infrarrojo puede

controlar el brazo robdtico.

IR Control
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¢ Qué es un mando a distancia por infrarrojos?

No hay duda de que el control remoto infrarrojo se ve cominmente en nuestra vida diaria. Es dificil imaginar nuestro mundo
sin ella. Un control remoto infrarrojo se puede utilizar para controlar una amplia gama de electrodomesticos como television,
audio, grabadoras de video y receptores de sefial satelital. Bueno, a continuacion, vamos a obtener una mejor comprension
del control remoto infrarrojo. El control remoto por infrarrojos se compone de sistemas de transmision y recepcion de
infrarrojos. Es decir, consisten en un mando a distancia por infrarrojos, un moédulo receptor de infrarrojos y un

microcontrolador que puede decodificar. Puede consultar la siguiente figura.

'llll.ll.llllllll...l.lll llllllll (B R R R RN IIIIIII.IIHIIIIIIIII. :I... llllll I AR R AR R R R EE RN ] IIIIIII.IIIIIIII...I..I%
IR remote control . . Integrated IR receiver head .
: decode the
: encode and L : : | a demo- : microcon
: keypad modulate w 74 : : - A4 — amplify dulate H -troller
;i i
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La sefial portadora infrarroja de 38K transmitida por un control remoto infrarrojo estd codificada por un chip de
codificacion dentro del control remoto. Se compone de un codigo piloto, codigo de usuario, codigo de datos y codigo de
inversion de datos. El intervalo de tiempo entre pulsos se utiliza para distinguir si se trata de una sefial 0 o 1. (cuando la

relacion entre el nivel alto y el nivel bajo es de aproximadamente 1:1, considerado como sefial 0.)

Y la codificacion esta bien compuesta de sefial 0 y 1. El cédigo de usuario del mismo boton en el control remoto no
cambia. Usando datos de diferencia, distinga la tecla presionada en el control remoto. Cuando presiona un botén en el control
remoto, enviara una sefial portadora de infrarrojos. Y cuando el receptor infrarrojo recibe esa sefial, su programa decodificara

la sefial portadora, y a través de diferentes cddigos de datos, asi puede juzgar qué tecla se presiona.

El microcontrolador es decodificado por una sefial recibida 0 o 1 para determinar qué tecla es presionada por el control

remoto.
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¢, Qué es un receptor de infrarrojos?
El escudo del robot viene con un mddulo receptor de infrarrojos. Se compone principalmente de un cabezal receptor infrarrojo.
Este dispositivo se integra con recepcion, amplificacion y demodulacion. Su inter IC ha sido demodulado, emitiendo sefial

digital. Adecuado para control remoto IR y transmision de datos por infrarrojos.

La interfaz de datos del receptor de infrarrojos esta conectada al puerto de E/S digital D3.

P1 Ultrasonic Sensor P2 Bluetooth (UART)

Motor interface e :
A1/A2: EEEE
DIRA--D2 VCC GND RX TX

PWMA--D5 GNDD13 D12 VCC

B1/B: P3 Line Tracking

DIRB-D4
PWMB--D6

D9 D8 D7 VCC GND
VCC GND PSIIC

D3 GND VCC
- D
BAT PWR c_)'r_\] Infrared Receiver

DEd=12Y 000000 GQQCOQ
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Servo 1

Como Conectar el Circuito. &

Servo 2

/P2 Bluetooth (UART)

Al: Left Front Motor : l =il
¥ 'VCC GND RX TX '/ Servo 3

Il P3 Line Tracking

i .
Jl Dpo b8 D7 vcc GND
______ ’ VCC GND  PSIIC

A2: Left Rear Motor

B1: Right Front Motor

Battery

B2: Right Rear Motor
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Vamos al programa

Prueba 1-- Brazo robotico de control remoto infrarrojo.

En la prueba experimental 1, aprenda a recibir sefiales de control remoto infrarrojo y distinga el valor de la

clave de control remoto correspondiente, y finalmente realice el automovil robot de control remoto infrarrojo.

Pensando en la programacion

Introduzca el archivo de biblioteca de control remoto por infrarrojos y el archivo de biblioteca de valores clave, de lo
contrario, la compilacion informara de un error.

#include "IR_remote.h"

#include "keymap.h"

Este bloque de programa es para inicializar el receptor de infrarrojos, y el nimero de puerto se llena con "3".

La interfaz de datos del receptor de infrarrojos esta conectada al puerto de E/S digital D3.

IRremote ir(3);
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Esta oracion juzga si presionar el boton de ajuste, si se presiona el botdn ""UP", controlar el automdvil para avanzar. Si
desea establecer otros botones, solo necesita modificar el valor del botén ” IR_KEYCODE_UP”

if (ir.getlrKey(ir.getCode(),1) == IR_KEYCODE_UP)

{
Move_ Forward(100);
delay(300);
Stop();

}
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Cddigo clave de botones del mando a distancia:

()

rcW ©) () ©x)

Keyvalue | IR_KEYCODE_UP | IR_KEYCODE_DOWN | IR_KEYCODE_LEFT | IR_KEYCODE_RIGHT | IR_KEYCODE_OK

Key value IR_KEYCODE_1 IR_KEYCODE_2 IR_KEYCODE_3 IR_KEYCODE_4 IR_KEYCODE_5
@)

Key value IR_KEYCODE_6 IR_KEYCODE_7 IR_KEYCODE_8 IR_KEYCODE_9 IR_KEYCODE_STAR
@)

Key value IR_KEYCODE_O | IR_KEYCODE_POUND
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Cddigo Arduino

Si desea consultar el programa que ofrecemos. Abra este programa fuente en

Arduino_Code>Lesson 8>Test 1 Infrared _Remote_Control_Robot Arm_Smart_Car.ino.

¢, Qué veras?
Cargue el codigo en el tablero de control UNO R3 y encienda el interruptor POWER. Utilice el mando a distancia para

controlar la direccion del coche robot y el servo del brazo robotico.

Nota: Debe mantener presionado el boton del control remoto infrarrojo para mantener el motor en movimiento. EI motor

dejard de moverse cuando se suelte el boton.
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Move Forward

Rotate Left Rotate Right

Move Backward
Arm Up

Arm Base Anticlockwise Arm Base Clockwise

Claw Close Claw Open

Arm Down
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Leccion 9 7-en-1 Brazo robdtico multifuncion Vehiculo Inteligente

Resumen

Si desea experimentar todas las funciones del coche robot directamente, puede omitir las lecciones anteriores

y consultar directamente los pasos de esta leccion.

En esta leccion, estudiamos principalmente como usar la aplicacion para controlar el automovil inteligente robot.

En la prueba 1, aprendemos la comunicacién entre el modulo Bluetooth y el teléfono movil.

En la prueba 2, podemos cambiar libremente los diversos modos funcionales a través de la aplicacion del teléfono movil,
como seguimiento de linea, infrarrojo ultrasonico evitar obstaculos, control remoto infrarrojo, bldsqueda de luz, sigueme,

control remoto, control remoto del sensor de gravedad.
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(G, )

Gravity sensor

% %0

Follow Me

Ultrasound
Avoid Obstacles

Developed by LAFVIN
only support android

104/142



¢, Qué es un modulo Bluetooth?

Modulo Bluetooth JDY-16

El modulo de transmision transparente JDY-16 se basa en el estandar de protocolo 4.2 compatible con Bluetooth, la banda de
frecuencia de trabajo es el rango de 2.4GHZ, el método de modulacion es GFSK, la potencia méxima de transmision es 0db,
la distancia méxima de transmision es de 60 metros, y adopta el disefio de chip original importado y admite a los usuarios
modificar el dispositivo a través de comandos AT Nombre, UUID de servicio, potencia de transmision, contrasefia de

emparejamiento y otras instrucciones son convenientes y flexibles de usar.

El modulo compatible con Bluetooth JDY-16 puede realizar la transmision de datos entre el modulo y el teléfono movil o
entre el modulo y el modulo. EI modo de comunicacion de UART o IIC se puede seleccionar a traveés de 10, y el compatible
con Bluetooth se puede utilizar rapidamente para la aplicacion del producto a través de una configuracion simple. Haga que

la aplicacién de BLE en productos sea mas rapida y conveniente.
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Parametros del Producto:

Modelo: JDY-16

Frecuencia de Trabajo: 2.4G

Poder de transmision: 0db (maximo)

Interface de comunicacion: UART o lIC

a
=
<
v
2
)
(]
W
g
&
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Voltaje de trabajo: 1.8V-3.6V

Temperatura de Trabajo: -40°C-80°C

Antena: Construir-en PCB antena

Sensitividad de recepcion: -97dbm

Distancia de transmision: 60 metros

Tamario de modulo: 19.6mm * 14.94 *2.6

Bluetooth-compatible version: BLE 4.2 (compatible con BLE4.0, BLE4.1)
Velocidad de transmision transparente: 115200 bps/s

Estado de activacion actual: 4mA (Con transmision)

Corriente estado de suefio ligero: <300uA (Con transmision)

Corriente de suefio profundo: 1.8uA (Sin transmision)

Guardado de parametros de comando: los datos de configuracion de pardmetros se
guardan después del apagado

STM Temperatura de soldadura: <300°C
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Como Conectar el Circuito.

Al: Left Front Motor

A2: Left Rear Motor

Battery

Bluetooth

00000000 00000000

P1 Ultrasonic Sensor P2 Bluetooth (UART)

2 X
GNDD13 D12 Voo voC GNE-RXI

P3 Line Tracking

D9 D8 D7 VCC GND

VCC GND PSIIC
GND

vcc
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Como conectar la aplicacion con el modulo Bluetooth.

En primer lugar, copie el archivo "LAFVIN_4WD_Robot_Arm_Smart_Car_V1 2.apk' de la carpeta APP en CD a su

teléfono movil e instalelo en un software de aplicacion.

El mddulo Bluetooth incorporado del teléfono movil debe ser compatible con Bluetooth 4.0 o superior.

LAFVIN_4WD_Robot_Arm_Smart_Car_V
1_2.apk
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Abra la aplicacion, vera la siguiente interfaz de control.

4WD Robot Arm Smart Car

Actions

0

Backward

~

Gravity Sensor Line Tracking Obstacle Avoidance Following
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Instale el médulo Bluetooth JDY-16 en el arduino uno Motor Driver Shield, encienda el interruptor de encendido y la luz

indicadora del modulo Bluetooth comienza a parpadear una vez en 1.5s, lo que significa que esta en un estado conectable.

Haga clic en el icono de Bluetooth . para entrar en la pagina de emparejamiento automatico Bluetooth.

18:12 B R A D

4WD Robot Arm Smart Car

Actions

0

N

Low

Line Tracking Obstade Avoidance
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Bring the phone close to the robot,
Bluetooth will automatically connect
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Acerque el teléfono al robot, espere 5 segundos, Bluetooth se conectara automaticamente.
Nota: Si hay varios dispositivos al mismo tiempo, el Bluetooth del telefono movil se conectara automaticamente al coche

robot que esté mas cerca de él. Por lo tanto, para garantizar una conexion mas rapida y precisa, se recomienda mover el

telefono mavil cerca del coche robot al que desea conectarse.

Bring the phone close to the robot,
Bluetooth will automatically connect

Connecting....

b’
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Cuando Bluetooth se conecta correctamente, volvera automaticamente a la interfaz de control de la funcion inicial.

15:48

4AWD Robot Arm Smart Car

‘\\\\\ﬁ

\

Actions

Forwara

0

Backward

"

Low

Line Tracking
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Si la conexion automatica no se conecta, haga clic en el icono de basqueda en la esquina superior derecha para abrir la lista

de dispositivos Bluetooth e intentar conectarse manualmente.

Bring the phone close to the robot,
Bluetooth will automatically connect
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Puede intentar actualizar la lista de dispositivos Bluetooth y hacer clic en el nombre del dispositivo para conectarse manualmente.

C ) Select the device to connect X

3C:A5:51:89:80:0F JDY-16 -77

Si no puede conectarse automaticamente y no hay Bluetooth en la lista de Bluetooth, extraiga el modulo Bluetooth de Arduino
Shield y vuelva a enchufarlo. El indicador LED del modulo bluetooth parpadea una vez en 1,5 segundos, esperando el estado

de la conexion, e inténtelo de nuevo.
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Vamos al programa
Prueba 1-- EI médulo Bluetooth recibe informacion.
En la Prueba Experimental 1, aprendimos como recibir la informacion enviada por la aplicacion del teléfono

movil al modulo Bluetooth JDY-16.

Cddigo Arduino
Si desea consultar el programa que ofrecemos. Abra este programa fuente en

Arduino_Code>Lesson 9>Test 1 Bluetooth Module Receives_Information.ino.

Pensando en la Programacion

String BLE_value;
void setup(){

Serial.begin(9600);
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BLE value ="";
}
Establezca la velocidad en baudios para la comunicacion serie en 9600. La velocidad de comunicacion entre
el puerto serie de la placa de control principal de Arduino UNO vy el puerto serie de Bluetooth debe ser la

misma. La velocidad en baudios de comunicacion del modulo Bluetooth JDY-16 es de 9600 por defecto.

void loop(){
// Si el puerto serie ha recibido nueva informacidn, no se detendra hasta que se reciban los nuevos datos.
while (Serial.available() > 0) {
// Combinar los caracteres finales en una cadena
BLE_value = BLE_value + ((char)(Serial.read()));
// Necesidad de retrasar la espera a que se complete la recepcion

delay(2);

}
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Si el puerto serie ha recibido nueva informacion, no se detendra hasta que se reciban los nuevos datos.

Combina los caracteres finales en una cadena. Necesidad de retrasar la espera a que se complete la recepcion.

if (0 < String(BLE_val).length() && 2 >= String(BLE_val).length()) {// Si se recibe una nueva cadena de caracteres

// Imprima la cadena recibida en el monitor serie
Serial.printIn(BLE_value);

BLE_value ="";// Borrar los Ultimos datos sin prepararse para la prOxima recepcion.

}

Si se recibe una nueva cadena de caracteres, imprima la cadena de caracteres recibida en el monitor serie y borre los ultimos

datos sin prepararse para la siguiente recepcion.
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Después de completar la carga del programa, abra el monitor serie para ver la informacion recibida por el médulo Bluetooth.

@ Test_1_Bluetooth_Module_Receives_Information | Arduino 1.8.9

gile Edit §ketch ,I?L'S Help

Test_1_Bluetooth_Module_Receives_Information

String BLE value;

void setup(){
Serial.begi
BLE value = "";

}
void loop () {
// If the serial port has received new information, it will not stop until the new data is received
(Serial.available() > 0) {
// Combine the ending characters gpto a string

a0))):

) (Skrial.x

if (0 < String(BLE_value).length()) {
received string to the serial monitor

Serial.pr
BLE_valu

m |

r local vari

Arduino/Genuino Uno on COM17
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Entonces puedes ver los datos como lista:

COM8 o O X
F
S
u
s
G
S
m
a
s

[V]Autoscroll [ |Show timestamp

Newline

v| 9600 baud

Clear output
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release button:S

release button:s

4WD Robot Arm Smart Car

<=
Actions

Forward S

0

Backward

N\

Low

Close S

Line Tracking Anti-Drop Obstacle Avoidance Following

Gravity Sensor
- -3

. =
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release button:S release button:s

Close S

S
Por ejemplo, cuando presiona el boton - de la aplicacion del teléfono mavil, el comando 'F' se enviard al modulo

S
Bluetooth del coche robot, y cuando el botén - es soltado, el comando 'S’ se enviara al médulo Bluetooth del coche robot.

Cuando el boton de la aplicacion movil es presionado, el comando 'U' se enviara al médulo Bluetooth del coche robot, y

cuando el botén es soltado, el comando 'S' se enviara al modulo Bluetooth del coche robot.
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Los botones en el cuadro rojo tienen la maxima autoridad. Cuando se presionan los botones en el cuadro rojo, otros botones
se bloquearan y no se podran usar. Debe hacer clic en el botdn nuevamente para desbloquear otros botones. EI comando
enviado cuando se hace clic en el boton del cuadro rojo por primera vez son los caracteres marcados en azul, y el comando

enviado cuando se hace clic en el botén del cuadro rojo por segunda vez sigue siendo los caracteres marcados en rojo.

Line Tracking Obstacle Avoidance

-2

&

i
<

Por ejemplo, cuando el botdn de la APP es presionado, el comando ‘G’ enviard al médulo Bluetooth del vehiculo

[

Robot. Cuando en botdn se hace clic por segunda vez, el comando 'S’ se enviara al médulo Bluetooth del coche robot.

Por ejemplo, cuando el botdn . de la aplicacion del telefono movil se hace clic, el comando 'A’ se enviard al modulo

Bluetooth del coche robot. Cuando el botdn . se hace clic por segunda vez, el comando 'S’ se enviara al médulo Bluetooth

del coche robot.
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7-en-1 Brazo robdtico multifuncion Smart Car.
En esta prueba experimental, todas las funciones se combinan en el mismo programa, puede usar la aplicacion para cambiar
libremente entre diferentes funciones. Al mismo tiempo, el control remoto infrarrojo también puede controlar la direccién del

coche robot y el grado del servo del brazo robdtico.

(e )

Gravity sensor

< AL

Ultrasound
Avoid Obstacles

Developed by LAFVIN
only support android
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Como utilizar la funcion 7 en 1

Paso 1: Cableado del Circuito

Conecte el cableado de acuerdo con el diagrama de cableado, prestando atencidn a los polos positivo y negativo de la fuente
de alimentacion. Distinguir correctamente la posicion de instalacion del médulo sensor, como el médulo de seguimiento de

linea izquierda, central y derecha. Al: Motor delantero izquierdo B1: Motor delantero derecho.

Servo 1

Servo 2

Servo 3

B1: Right Front Motor A2: Left Rear Motor

Right

Line Tracking Module Center

A1l: Left Front Motor
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Line Tracking Module
Left Center Right

(1 1 L.
1 B E

= = u =
| un un
G

Al: Left Front Motor

A2: Left Rear Motor

Battery

Servo 1

Ultrasound Moduele

P1 Ultr isoric Sefisor:

D9 D8 D7 VvCC
P4 VCC GND PSIIC

mo o h
A
Dll 5 vcc
o T
o
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Paso 2: Subir codigo

Abra este programa fuente en Arduino_Code>Lesson_9>7 in_1 Multi_Function_Robot_ Arm_Smart_Car.ino. Sube el

programa a arduino UNO. Si informa de un error durante la carga del programa, puede consultar Lesson 1 Getting Started

with Arduino IDE.

@ 7_in_1_Robot_Arm_Smart_Car | Arduino 1.89 — [m] X

File Edit Sketch Tools Help
7_in_1_Robot_Arm_Smart_Car
finclude "IR remote.h" A

#include "keymap.h"

IRremote ir(3);

finclude <Servo.h>

ackward_flag;
n left_flag;
ight_flag;

law_close_flag;
law_open_flag;

racted_flag;
iclockwise_flag;
n base clockwise flag;

>

NOTA: Antes de poder ejecutar esto, asegurese de que ha instalado la biblioteca <Servo> o vuelva a instalarla, si es

necesario. De lo contrario, el cddigo no funcionara. Para obtener mas informacion sobre como cargar el archivo de

biblioteca, vea Leccion sobre como agregar bibliotecas</Servo>.
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Paso 3: Control Remoto Infrarrojo

Después de cargar con éxito el codigo, puede usar directamente el control remoto infrarrojo para controlar el automovil
inteligente robot.

Move Forward

Rotate Left

Arm Base Anticlockwise

Claw Close Claw Open

Arm Down
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Paso 4: Instalar la APP
En primer lugar, copie el archivo "LAFVIN_4WD_Robot_Arm_Smart_Car_V1 2.apk™ de la carpeta APP en CD a su

teléfono mavil e instalelo en un software de aplicacion. El modulo Bluetooth incorporado del telefono maévil debe ser

compatible con Bluetooth 4.0 o superior.

em

LAFVIN_4WD_Robot_Arm_Smart_Car_V
1_2.apk

Abra la aplicacion, vera la siguiente interfaz de control.

LR allen)

4WD Robot Arm Smart Car

Actions
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Paso 5: Conexiéon Bluetooth

Instale el modulo Bluetooth JDY-16 en el Arduino uno Motor Driver Shield, encienda el interruptor de encendido y la luz

indicadora del médulo Bluetooth comenzara a parpadear una vez en 1.5s, lo que significa que esta en un estado conectable.

Haga clic en el icono de Bluetooth . para entrar en la pagina de emparejamiento automatico Bluetooth.

4WD Robot Arm Smart Car

Actions

0

5

Low

Line Tracking
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Bring the phone close to the robot,
Bluetooth will automatically connect

Nota: Si hay varios dispositivos al mismo tiempo, el Bluetooth del telefono movil se conectara automaticamente al coche
robot que esté mas cerca de él. Por lo tanto, para garantizar una conexién mas rapida y precisa, se recomienda mover el

teléfono mavil cerca del coche robot al que desea conectarse.
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Acerque el teléfono al robot, espere 5 segundos, Bluetooth se conectara automaticamente.

Bring the phone close to the robot,
Bluetooth will automatically connect

Connecting....

D’
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Cuando el Bluetooth se conecte correctamente, volvera automaticamente a la interfaz de control de la funcion inicial.

15:48 © 22 @: %on G )

4A\WD Robot Arm Smart Car

Actions

0

Backward

N\

Low

Line Tracking
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Si la conexion automatica no se conecta, haga clic en el icono de busqueda en la esquina superior derecha para abrir la lista

de dispositivos Bluetooth e intentar conectarse manualmente.

Bring the phone close to the robot,
Bluetooth will automatically connect
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Puede intentar actualizar la lista de dispositivos Bluetooth y hacer clic en el nombre del dispositivo para conectarse manualmente.

C ) Select the device to connect X

3C:A5:51:89:80:0F JDY-16 -77

Si no puede conectarse automaticamente y no hay Bluetooth en la lista de Bluetooth, extraiga el modulo Bluetooth de Arduino
Shield y vuelva a enchufarlo. El indicador LED del modulo bluetooth parpadea una vez en 1,5 segundos, esperando el estado

de la conexion, e inténtelo de nuevo.
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Paso 6: Interface de Control App

Botdn de direccion del coche robot: Presione para activar, suelte para detener.

Move Forward

Rotate right

Rotate left

Move Backward
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Botones de control del brazo robdtico:

Presione para activar, suelte para detener.

Base left Base right

/ - N Forward P ~N

4 \ l

87y

Claw close Claw open

Arm down
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Boton de modo multifuncion:
Haga clic en el botdn de modo para activar la funcion. Otros botones estan blogueados y no se pueden utilizar. Debe hacer

clic nuevamente para salir del modo de funcidn. Los otros botones se desbloguean y se reanuda el uso.

Line Tracking Anti-Drop Obstacle Avoidance
F O i
= PN
click
Gravity Sensor Anti-Drop Obstacle Avoidance Following
second click

Obstacle Avoidance

Line Tracking
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Boton de memoria de accion:

Actions

0

)
\J'fi,.‘

n; Haga clic para guardar la accion actual del brazo robético

Actions

Bl Muestra el nimero de acciones guardadas, el nimero maximo de acciones guardadas es 20.

Auto Carry mode
L Other function keys are locked

Auto Cari
’ second click

‘e @l Exit Auto Carry mode
/ | Other function keys resume use
==

Auto Carry

ﬂ; Haga clic para ejecutar todas las acciones guardadas. Cuando se hace clic en el boton, entrara en el modo de transporte
automatico. Otros botones de otras aplicaciones estan bloqueados y no se pueden usar. Debe hacer clic nuevamente para

salir del modo de ejecucion automatica, y los otros botones se desbloquearan para reanudar el uso.
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Boton de control de velocidad del coche robot:

Haga clic en el botén para cambiar la velocidad

low speed  Middle speed  High speed
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