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CAPITULO |
JUSTIFICACION E IMPORTANCIA

Con las diferentes practicas utilizando

servomotores y motores paso a paso se busca
obtener el conocimiento de como Arduino enviay
controla los diferentes dispositivos electronicos,
que se utiliza en la industria, siendo
adosempeno en el ambito




General:

Especificos:

Establecer las caracteristicas y funcionamiento de la tarjeta Arduino Uno a
través de la revision bibliografica para establecer la compatibilidad con
Matlab.

Instalar el Software Matlab y Arduino adquiridos en la Web para realizar el
enlace y envio de senales al Servomotor y motor Paso a Paso.

Realizar las practicas con los Servomotores y el motor paso a paso para
ionamiento.




El control de los Servomotores vy
Motores paso a paso a traveés Arduino-
Matlab, se pretende optimizar Ila
ensefanza y aprendizaje de los
estudiantes.

Y a todo el personal que hace uso del
laboratorio de Instrumentacion Virtual el
cual permite la familiarizacion de los
diferentes tipos de Arduino.

Adquisicion y envio de datos a cualquier
elemento o dispositivo a controlar.
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Programa de Control en Arduino 1.0.6

void secl ()]
// base.write(90); hombro.write(0); brazo.write(0); manc.write(0});
Ff delay {1500} ;

for{int w=0;w<90;w++) {
manc.write (W) ;

hombro.write {D:' H delay{l0);

brazo.write (0); ]
manc.write (4) delay (2000} ;

for{int w=0;w<70;w++) {
hombro.write {w); brazo.write (0);

pinMode (10, OUTEUT): delay(10) :
pinMode (11, OUTPUT); }
pinMode (12, OUTEUT): delay(l000);
pinMode (13, OUTPUT);

for{int w=90;w>0;w--) {
digitalWrite (10, LOW); mano.write (w):
digitalWrite (11, LOW): delay(l0):
digitalWrite (12, LOW); :

mano.write (0);
digitalWrite (13, LOW); delay(1000):
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for(int w=0;w<l207w+t) {
digitalWrite (10, HIGH); digitalWrite(ll, LOW); digitalWrite({l2, LOW); digitalWritce (13, LOW);
delav({S);
digitelWrite {10,L0W }); digitalWrite (11, HIGH); digitalWrite(l2, LOW); digitalWrite(l3, LOW):
delay{d):
digitalWrite (10, LOW): digitalWrite(ll, LOW}; digitalWrite (12, HIGH); digitalWrite (13, LOW):
delay{S):
digitelWrite {10, LOW):; digitalWrite(ll, LOW):; digitalWrite(l2, LOW)r digitalWrite({l3, HIGH):
delav({S):

}

digitalWrite (10, LOW); digitalWrite(ll, LOW); digitalWrite (12, LOW); digitalWrite (13, LOW):

for{int w=0;w<T0;wH+) |
hombro.write (w); brazo.write(0);
delav{10);

for{int w=0;w<90;w++) |
manc.write (w);
delav{10);

void sec3 )]

for{int w=0;w<120;wW++)
digitelWrite (10, LOW); digitalWrite(ll, LOW); digitelWrite (12, LOW); digitalWrite (13, HIGH):;
delay{5):
digitalWrite {10, LOW); digitalWrite({ll, LOW); digitalWrite{l12,HIGH); digitalWrite {13, LOW):
delay{5):
digitalWrite (10, LOW ); digitalWrite(ll, HIGH); digitalWrite(l2, LOW): digitelWrite(l3, LOW):
delay{5);
digitalWrite (10, HIGH): digitalWrite(ll, LOW); digitalWrite(l2, LOW): digitelWrite(l3, LOW):
delay {5):

}

digitalWrite (10, LOW); digitalWrite(ll, LOW):; digitalWrite(l2, LOW):; digitalWrite (13, LOW):

for{int w=0;w<T0;w+t) {
hombro.write (W) ; brazo.write (0);
delay {10}

for{int w=0;w<90;w++) {
manc.write (w);
delay {10}




Conexion de los Elementos

MOTOR PASO A PASO
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Configuracion en Matlab

brazo.m *

[

gl
22
23
dd
25
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29
30
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499

T NManales ITLIUCCULE
FEclose all;clc;

com="CCM3" ;

2l puerto serial gue utilizars

delete(instrfind({'Port'}, {com}) ) ;

puerto serial=serial (com) ;

puerto serial.BaudRate=23600;
warning('off', "HATLAE : zerial:: fecanfiunsucces=zfulkead’) ;

$(ibro el puerto serial
fopen (puerto serial);
pause (2):

-

Funicodestr = nativeZunicode (i), % Convierte el entrec i (0 a 255) a codigo] ASCIT

itfwrite (puerto serial,dato, 'uintd'):; % =2 envia un dato de tipo entero 2in signo de

ffwrite (puerto serial,dato, 'uintd'); % =e envia un dato de tipo entero =in signo de

Ryz="<PROCESCL®

fwrite (puerto_serial, AYE);
pause (2);

xwyz='<FROCESCL®

tfprintf (puercto_serial, xyz) ;
fwrite (puerto_serial, AYE);
pause (2);

| braze / pushbuttonl Callback |[Ln 78

Col




¥ brazofig
File

Edit

4B |

[E=RE=R T~

Pushbutt 1

Pushbutt 2

Pushbutt 3

Pushbutt 4

mano-brazo

motor de paso-
hombro-brazo-

mano

motor de paso-
hombro-brazo-

mano

Final

secuencia

Recoge objeto

Deja objeto en

lado derecho

Deja objeto en

lado izquierdo




Una vez establecida las caracteristicas fisicas, estructura interna,
componentes electronicos y el funcionamiento de la tarjeta Arduino Uno, se
alcanzé a establecer la compatibilidad entre Matlab y Arduino, siendo
necesario la descarga desde la Web de un paquete propio para el enlace, el
mismo que es proporcionado por Mathworks.

Instalado los Softwares de sencilla programacion, Matlab y Arduino, los

mismos que son proporcionados por los fabricantes a través de la Web y
accesibles al publico en general sin algun costo, por tal motivo se les
denomina de Cddigo Abierto, se establecio el enlace procediendo al envid
de las senales desde Matlab a los Servomotor y motor Paso a Paso.

Realizadas las practlcas con el Servomotor, motor Paso a Paso, se comprobo
amiento, su aplicacion en la industria y su sencilla




El estudiante tendrda la opcidn de manipular diferentes elementos
electronicos que ampliara sus conocimientos en el control Automatico de
Procesos, a través del enlace Arduino-Matlab.

Se recomienda utilizar la placa Arduino de cualquier version que existe en el
mercado, debido a que es muy util para medios de aprendizaje, por que
cuenta con un cddigo abierto facilitando asi su accesibilidad, y se puede
descargar desde la Web su programa, informacion y sus diferentes
accesorios.

El enlace se los realiza mediante paquetes de datos del software
proporcionados por los administradores de Arduino.

gmienda variar los grados de libertad que
3si alcanzamos un '







