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TEMA: IMPLEMENTACIÓN DE UN PROTOTIPO DE CONTROL PARA UN 

BRAZO ROBÓTICO EN BASE A UNA INTERFAZ ANDROID-ARDUINO PARA 

EL LABORATORIO DE INSTRUMENTACIÓN VIRTUAL DE LA UNIDAD DE 

GESTIÓN DE TECNOLOGÍAS DE LA UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS 

ARMADAS ESPE



OBJETIVO GENERAL

 Implementar un prototipo de control para un

brazo robótico en base a una interfaz Android-

Arduino para el laboratorio de Instrumentación

Virtual de la Unidad de Gestión de Tecnologías-

Universidad de las Fuerzas Armadas-ESPE.



OBJETIVOS ESPECÍFICOS

Realizar un análisis de la tecnología Arduino y

software de configuración que pueden ser

utilizados en la implementación de robots.

Establecer una comunicación bluetooth con la

ayuda de la tarjeta Arduino MEGA y el módulo

bluetooth HC-06 entre el teléfono móvil y los

actuadores de los robots.



Analizar los principales comandos de
programación de App Inventor para diseñar una
aplicación que al ejecutarla desde un celular
Android sea capaz de controlar a los brazos
robóticos.

Desarrollar un prototipo de proceso industrial que
permita controlar un brazo robótico controlado
desde una aplicación instalada en un
smartphone.



ENSAMBLAJE DE LOS BRAZOS ROBÓTICOS



PARTES PIEZAS Y COMPONENTES
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ASIGNACIÓN DE PUERTOS



CONFIGURACIÓN DE PUERTOS



ENVÍO DEL CÓDIGO
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APLICACIÓN ANDROID



ESTRUCTURA INICIAL
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SIMULACIÓN INDUSTRIAL



CINTA TRANSPORTADORA





CONCLUSIONES

 Posterior a un análisis detallado de los tipos de tarjetas

Arduino, se pudo seleccionar a la adecuada para esta

aplicación, tomando en cuenta detalles como el

número de puertos disponibles en cada tarjeta y la

capacidad de su procesador central.

 La comunicación bluetooth facilita el control

inalámbrico de procesos debido a la velocidad de su

comunicación, y dicha comunicación se realizó de

manera correcta y efectiva enlazando el módulo HC 06

y la tarjeta Arduino mediante líneas de programación

básicas estableciendo así una velocidad de transmisión

de 9600bps.



 El desarrollo de la aplicación para el sistema operativo
Android permite evidenciar que este lenguaje de
programación es cada vez más fácil de aprender y
sobre todo capaz de cumplir con casi cualquier
requerimiento de control adquisición y manipulación de
variables de cualquier tipo, de esta manera se hace
posible una adaptación a cada necesidad de
automatización y control requerido por un estudiante.

 El prototipo de proceso industrial sin duda es el medio
de interacción perfecto para poner a prueba a los
brazos guiados por la aplicación móvil instalada en el
Smartphone, recalcando también que se han realizado
pruebas instalando en diferentes dispositivos móviles de
SO Android la aplicación de control.



RECOMENDACIONES

 Trabajar cuidadosamente con los voltajes de alimentación de los brazos

robóticos, de la tarjeta Arduino y de los integrados de control de giro

L293D, ya que para un mejor resultado sería mejor alimentar a los brazos

con su fuente independiente del sistema, es decir con cuatro baterías tipo

D, se evidenció que al alimentarlos con la fuente que incorpora Arduino

existe un corto circuito en una de las salidas y es posible incluso llegar a

quemar los motores de los ejes del robot o incluso la misma tarjeta. Los

demás componentes si pueden ser alimentados con la fuente de 5V de

Arduino y el módulo Bluetooth incluso puede ser alimentado con la fuente

de 3V.

 Tomar en consideración el alcance y las limitaciones que tiene MIT App

Inventor ya que este software en su aspecto visual es muy delimitante y se

debe optar por implementar varias imágenes para mejorar la interfaz de la

aplicación, es recomendable utilizar programas de edición de imágenes

especializados de tal manera que mejore aún más la estética de la

aplicación. Además que es un desarrollador exclusivo para Android.



 Verificar la conexión entre las entradas y las salidas de la
tarjeta Arduino hacia los integrados L293D y de éstos hacia
los actuadores del robot, ya que si el sentido de giro está
contrario al especificado es porque dos de las entradas o
salidas están conectadas erróneamente, la solución más fácil
sería intercambiar físicamente los cables de comunicación.

 Tener muy presente que aunque el trabajo investigativo se
desarrolló en base a una tarjeta Arduino Mega esto no quiere
decir que sea una aplicación de uso exclusivo por esta
tarjeta, en el caso de querer desarrollarla sobre una tarjeta
Arduino diferente, es necesario cambiar la programación
Arduino específicamente en la asignación de entradas y
salidas, tomando en cuenta la limitación de puertos de cada
tarjeta. En la aplicación no hace falta ningún otro cambio o
modificación.
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