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“CONTROL DE MOVIMIENTO DE
UN ARDUINO ROBOT
EMPLEANDO UNA  BRUJULA
DIGITAL PARA PRACTICAS DE
MICROCONTROLADORES.”



ODbjetivo general

Implementar un sistema de control de
movimiento de un Arduino Robot desde
un Smartphone con sistema Android,
mpleando una brgula digital para
realizar practicas en la asignatura de
microcontroladores de |la Unidad de
Gestion de Tecnologias de Ila
Universidad de las Fuerzas Armadas -
ESPE.




ODbjetivos especificos

»|ndagar las caracteristicas de un Arduino
Robot.

» Desarrollar una aplicacion Android que permita
controlar los movimientos de un Arduino Robot.

ealizar pruebas del sistema de control de
movimiento del Arduino Robot.

»Desarrollar una guia de practica de
laboratorio.



Alcance

»Este proyecto va dirigido a los estudiantes
de 5to y 6to nivel de |la carrera de
Electronica mencion e Instrumentacion y
Avionica de |la UGT-ESPE, para la realizacion

practicas con el control de movimiento
de un Arduino robot, empleando una
brajula digital en la asignatura de
microcontroladores y para futuras practicas
de |laboratorio utilizando el Arduino Robot y
la brajula digital.



Estructura del proyecto

Disefio y S one
programacion de una et

aplicacion Android en
App Inventor

La implementacion
de un modulo i 9
Bluetooth HC-06

La implementacion
de un Arduino Nano




Requerimientos minimos

Dispositivos usados: Software utilizado:
» Arduino Robot = D Arduino
= Bryjula Digital = App inventor
HMC6352

» Arduino Nano

» M oddulo Bluethooth
HC-06

®» Smartphone
Android




Arduino Robot
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Desarrollo de la aplicacion Android

S = il 95 M 5:44 PM
PROYECTO FINAL DE GRADO ARDUINO ROEBOT

Coordenadas
geograficas:

N9OE, N90O,
S90E,S900

Screen2

||ngrese coordenada

Ingrese Hampo en seg Guia del usuario: ARDUINO ROBOT
iBlenvenido 2 Mi Proyecto de Grado! Arduino Robol es una aplicacin que te
permite nteraciuar con el robot, para asl controlar SUS MovImeerios ulizando
Bluetooiti.
Para emwiar las coordenadas al robot tienes que seguir los siguientes pasos

1. Verifica que el Bluetooth este encendido y vinculado con el Blueiooth del
Arduino Robot
Presiona “Conectar™. La aplicaciin iNiCia una coneain entre & Biuetnoth
del Smartphone Y e Bluetooth dell Arouing Robot
Presiona “Desconectart. Ef Smanphone se desconeciara de i vinculacion
Biuetooth con el Arduino Robot
4 Presiona “Enviar”. La aplicacion enviara las drdencs ingresadas al Arduing

Ingrese coordenada

Variables
numericas
entre: 1y 99

Ingrese tiempo en seg

%]

]
Ingrese coordenada

[

Robot
e ———
3 En “COORDEMADA 1, 2.3, Debes ingresar 2 coordenada a ser ejeculada

. - [ n fOGArE 5 UNG Va e de maEimo igitos, po
; Ingrese 1Iemp0 en Seg por 2l Ardusno RIJl:)_L_. ngresaremos una vanable de maodmo 4 digitos ,_} r
.“/ gemplho. N4SE. NOTA Basados en el formato de coorndenadas geogralias

. e o I: ress 0S £ » [0S LB Ametrns

_— L BI uetooth 5 podran ingresar datos dentro de [0S SKentes parametros N<S0E, N

<800, S<900, S<30E.

6 En “TIEMPO1, 2,3," Debes ingresar ef fiempo en segundos los cuales el
Arduino Robot estard en movimienlo en la coordenada ingresada
Ingresaremos una variable numérica de mdamo 2 digitos, por ejemplo
15589

Esta aplicaciin Tue disefiada por. Jonathan Morales, para la defensa dal Proyecto

de Grado

La aplicaciin podra ser usada en todos os dispositivos Android

Version de apps 10

no activado”
“desconectado”
“Datos no
permitidos”
“datos enviados”

Conectar Desconectar Enviar
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e La longitud de los datos
iIngresados.

e Formato de coordenadas:
N450
Informacion |
enviada al e Se envia un “+” al inicio de cada dato.
Arduino nano e Al final de la trama de datos se enviara

un “*11 y “$11.
e Secuencia de envio:

usando la

S[VIIpI(cRIele =B | C1+C0+C3+T1+T2+T3+*S.

de _, e El Arduino Nano envia: “F”’ y “V”
| programacion A




Bluetooth

La contrasefia para la vinculacion
es la de fabrica “1234”

El modulo es alimentado de 5V por el
puerto 12C del Arduino Robot




ARDUINO NANO

Validacion de datos recibidos:

Coordenadas: « Dimension 3, valida 1cor entre NORTE o SUR,

2cor. ESTE u OESTE y el angulo entre 1y 9.

(3 Caracter = ejm: N9E
Jm. / « Dimension 4, el primer numero este entre 1 o
) Y 8, el segundo numero este entre 0 y 9.

4 Caracter = ejem: NASE

Envid de datos via 12C:
POS:

e |dentificacion # 2 al Arduino esclavo.

« |Ogica de envio de datos:

{ 1 Caracter = ejm.: 2
inicio = (";*) separador = ("+“) final = (",*) nit0 = (".)

2 LCaracter = ejm: 15

 InitO+init+sep+coord[0]+sep+coord[1]+sep+
coord[2]+sep+tiempo[0]+sep+tiempo[l]+se
pt+tiempo[2]+sep+fin;



Calibracion Arduino Robot

s ~| ¢ Programacion “R06 Wheel Calibration”
_ N « Direccion: variacion del potenciometro
Calibracion de en la placa motor.
motores:  Velocidad: Variacion del potenciometro
\_ y en la placa control, que calibra la
velocidad de 0 al 100%

ula digital
HMCG6352 :




Stringl="“N*
Sl el 8 ==0: “Norte”
Siel 4 >0 && 4 < 90):
Strl+4+S5tr3.

String4=*“0O “
Si el (8=270) = “Oste”
4>270 && 4 < 360:
Str1+(360-4)+5Str4

\

N230

@ cecoeeeeee @

Programacion del Arduino Robot

¢ Como se imprimen las coordenadas geograficas?

s

String3=*“E “
Si el (#=180) = Este
Siel 4>180 && 4 < 270:
Str2+(4-180)+Str4

String2=* S “
Si el 4=90 = “Sur”
Siel 4>90 && 4 < 180:
Str2+(180-4)+Str3




Como realiza el movimientos de coordenadas el Arduino robot:

Trasformacion de coordenadas geografias a angulos:
e String coordl N
N e String coord?2
o String theta

« Silacoordl ="N*  Sila coordl =“N"y la
y la coord?2 “E* = coord?2 “O* = “(360- Theta)”
“Theta” Ejm: 65 & Ejm: 2854
E
E
« Silacoordl =“S*yla e Silacoordl =“S“vy la
coord2 “E* = *(180- Theta) ” coord2 “O*“ = “(180+ Theta)”
Ejm: 1354 Ejm: 2404%




Funciones del Arduino

Position: el Arduino robot gira en funcion de la
variable theta.

Robot.motorsWrite: activan los motores durante el
tiempo ingresado.

Robot.motors.Stop: Se paran los motores

Se imprime el mensaje de “HECHO!”

El parlante dara 2 pitazos.




Numero

—

Analisisderesultados

Funciones evaluadas Ponderacion

Funcionamiento y disefio de la aplicacion Android en
Applinventor.
La implementacion del moédulo Bluetooth HC-06 para la

trasferencia de datos via serial al arduino nano.

La implementacion de un arduino nano para el envié de datos

mediante 12C al arduino robot.

Funcionamiento de los motores del arduino robot.
Funcionamiento de las ruedas del arduino robot

Funcionamiento de la brgjula digital HMC 6352 del arduino
robot.

Duracion de las baterias del arduino robot

Sistema de control de movimiento de un Arduino Robot desde

un Smartphone con sistema Android, empleando una brdjula.

3

2.8

2.5
2.8



CONCLUSIONES

» F| objetivo general se logro, debido que la implementacion de
un control de movimiento de un Arduino Robot empleando
una brudjula digital, permitio el estudio de un modulo Bluetooth,
un Arduino Nano y el disefio de una aplicacion Android.

» | Arduino Robot no admitidé la comunicacion serial del modulo
Bluetooth; por tal razon, fue necesario usar uno de sus puertos
comunicacion 12C, empleando un Arduino Nano.

El Arduino Robot posterior a la ejecucion de los movimientos,
esta sujeto a un margen de error en su posicion final, que
dependera de sus llantas, campo electromagnético y
condiciones climaticas del lugar.

®»F| proyecto permitid poner en practica todos los
conocimientos adquiridos en el trascurso de |la carrera como:
electronica, sistemas digitales, microcontroladores,
programacion, redes y telecomunicaciones.




Recomendaciones

» Considerar el estudio de la comunicacion,
funcionamiento y compactibilidad de los sensores antes
de ser usados en el Arduino Robot.

» Continuar con las investigaciones referentes al tema para
| desarrollo de nuevas y diversas aplicaciones con el
Arduino Robot.

®» |[mplementar un nuevo sistema de alimentacion para el
Arduino Robot, ya gue sus baterias no brindan un buen
tiempo de funcionamiento.

» Aplicar los voltajes adecuados para cada uno de los
dispositivos asegurando la fiabilidad y vida util de los
mISMmos.
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