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TEMA

“IMPLEMENTACION DE UN CONTROL DE UN
ARDUINO ROBOT MEDIANTE MODULOS DE RADIO
FRECUENCIA Y LABVIEW PARA EL MONITOREO DE
SENSORES DE TEMPERATURA Y HUMEDAD.”
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RESUMEN

El presente proyecto de
titulacion fue desarrollado
en la Unidad de Gestion y
Tecnologias-ESPE,

mediante el mismo se
implementé un control de
un arduino robot para
poder monitorear
magnitudes fisicas en este
caso se va a monitores la
humedad y la temperatura.
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OBJETIVOS

Objetivo General.

Implementar un control de un arduito robot mediante modulos de radio
frecuencia y labview para el monitoreo de sensores de temperatura y
humedad.

Objetivos Especificos.

Investigar las caracteristicas técnicas, funcionalidad y la conexidon del
arduino robot y el médulo 3DR, para establecer los modos de
comunicacion.

Establecer la comunicacion del Arduino Robot y el usuario através de un
maodulo 3DR de radio frecuencia para el monitoreo del robot y sus
sensores.

Implementar un HMI en labview para la facil e intuitiva interaccion con el
usuario.
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TELEMETRIA

La telemetria generalmente significa “medicion a
distancia”, la cual nos permite medir, monitorear,
rastrear magnitudes fisicas y quimicas de forma
automatica a traves de sensores los cuales transmiten
datos tanto de temperatura, humedad, presion, etc.
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ARDUINO ROBOT?
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Microcontrolador

Tension de funcionamiento
Voltaje de entrada

Pernos digitales de E/ S
Canales PWM

Canales de entrada analogica
Canales de entrada
analogicos (multiplexados)
Corriente DC por Pinde E/ S

Memoria flash

SRAM

EEPROM (interna)

CARACTERISTICAS

ATmega32u4
5V

5V a través de cable plano

5
6

4 (de los pines de E / S digital)

40 mA

32 KB ( ATmega32u4 ) de los
cuales 4 KB utilizados por el

cargador de arranque

2.5 KB ( ATmega32u4 )

1 KB ( ATmega32u4 )
512 Kbit ( 12C)

Velocidad de reloj

Teclado

Nudo

LCD a todo color
Lector de tarjetas SD
Altavoz

Brujula digital

Puertos de
soldadura 12C

Areas de prototipos.
Radio

Altura

16 MHz

5 llaves

potentiomenter conectado a pin
analégico

sobre la comunicaciéon SPI

para tarjetas
formateadas FAT16

8 Ohm

Proporciona desviacién del norte
geogréfico en grados.

3

4
185 mm

85 mm
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http://www.atmel.com/Images/Atmel-7766-8-bit-AVR-ATmega16U4-32U4_Datasheet.pdf

MODULOS 3DR
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CARACTERISTICAS
« Tamafo pequeio y ligero
« CP2102 USB de alta calidad a la viruta de TTL
* Puede elegir la version 433MHZ, 915MHZ

« Apoyo MWC /APM / PX4 | Pixhawk y otros control de vuelo de
codigo abierto

« La sensibilidad de recepcion es -118 dBm
« Acuerdo marco de MAVLink
* Firmware de codigo abierto

» Tecnologia de espectro ensanchado con salto de frecuencia
(FHSS)

« Comunicacion full-duplex TDM adaptativo bidireccional
« Puede corregir hasta un 25% del error de bit de datos
« Basado en microcontroladores Si1000
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PROCESO

/7~ N\

4 N\
» Arduino Nano * Monitoreo de
, Magnitudes
« Arduino Robot ‘ Modglo 3DR . Mogitoreo de
_  Arduino Nano Movimientos
* Labview  Arduino Robot

(Control)
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PROGRAMACION

ARDUINO

Arduino Nano.

Arduino Robot Control

i
Ul
U

Arduino Nano

Sensor

Modulo

Senal a Robot

Arduino Robot

Sefal del Arduino
NETple

Velocidad del
Arduino Robot
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PROGRAMACION

National Instruments

LabVIEW

Panel Frontal

Diagrama de Bloques

Panel Frontal

Puerto Visa

Indicadores

Controladores

Diagrama de
Bloques

Visa
Indicadores

Controladores
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CONEXIONES

ARDUINO ROBOT
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FUNCIONAMIENTO

 Control del Arduino Robot
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FUNCIONAMIENTO

 Control del Arduino Robot
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CONCLUSIONES

« Al momento de investigar en las fichas técnicas del
Arduino Robot se observo que no tenia puertos para
comunicacion serial (RX, TX), por lo cual se procedio a
utilizar una placa de Arduino para poder realizar la
comunicacion entre Labview y Arduino Robot.

« Se establecio la comunicacion con el Arduino Robot a
través de los modulos 3DR de radio frecuencia se lo
realizd mediante un Arduino Nano y mediante el mismo
podemos monitorear al Arduino Robot y recibir los

= “‘alores de Temperatura y Humedad.
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CONCLUSIONES

« Se implemento una interfaz de Humano-Maquina (HMI)
en Labview mediante el cual podemos controlar y al
mismo tiempo supervisar la funcionalidad que esta
haciendo el Arduino Robot.
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RECOMENDACIONES

« Cuando se vaya a realizar cualquier aplicacion con el
Arduino Robot primero revisar toda la ficha técnica y
como estan conectados sus puertos.

« Para realizar comunicacion serial utilizar una placa
Arduino adicional pero la misma debe tener (RX, TX) ya
qgue asi serd mas sencillo realizar los trabajos para una
comunicacion bidireccional tambiéen se puede utilizar el
mismo modulo para la conexidon de sensores.

« Al momento de implementar un HMI en Labview
primeramente se debe instalar el programa NI VISA ya
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