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Resumen

A lo largo de las décadas se ha evidenciado la importancia que contiene los robots en la
vida del ser humano tanto en la parte laboral como en su dia a dia, estos pueden
desempefiar diversas actividades desde las mas sencillas hasta las mas complejas, aquellos
robots que cuentan con un sistema de inteligencia artificial, esto se puede llevar a cabo de
acuerdo a los diversos sensores de movimiento, servomotores, algoritmos, lo cual permite
que los robots actlen en conjunto de acuerdo a lo que perciben en su entorno. El énfasis
que se realiza especificando la importancia que posee la robotica su historia, brinda una
perspectiva mas explicita sobre esta ciencia, como aplicarla y hacer mejoras a la calidad de
vida.

En este informe como opcion de grado se documenta y da a conocer el procedimiento para
la creacion de un robot basico (auto) y que este siga 6rdenes para su desplazamiento
utilizando un servomotor y un sensor de movimiento los cuales van conectados al Arduino,
también se conectan dos motores al controlador L298n y este se conectd al Arduino al cual
se le realizo la l6gica de programacion

Palabras claves

Algoritmo, Arduino, controlador, robot, robética, sensor de movimiento, servomotor.



Pregunta orientadora de la busqueda
Incognitas que surgen en el proceso de la creacidn y construccion de robots
¢ Qué se necesita para crear un robot?
¢ Qué sensores utilizar para su construccién?
¢Como se puede construir un robot con Arduino?
¢Qué utilidad puede tener un robot detector de obstaculos?
Objetivo general
¢ Identificar como acttan los robots dependiendo sus sensores, servomotores,
controladores de acuerdo a la programacion que se les proporciona y determinar las
utilidades que pueden tener y su posible progreso y mejora
Objetivos especificos

e Conocer la conducta del robot.

e Detectar que ajustes son necesarios para saber que mejoras aplicar en su
funcionamiento.

e Verificar la codificacion pertinente para el robot.
e Verificar el correcto funcionamiento del robot.

e Documentar el procedimiento de la creacion del robot en este caso (un auto).



Metodologia de la busqueda de la informacion

La metodologia empleada para la investigacion del presente informe se utilizo
Google, Google académico, libros en pdf donde se consultd sobre historia de la
robdtica, Arduino, servomotores, sensores de movimiento,



Sustentacion teodrica de la pregunta

1. Desarrollo de la robética
1.1 ; Cémo se define la robdtica?

La robotica es la ciencia que combina varias disciplinas o ramas de la tecnologia
para disefiar maquinas programadas para realizar tareas o para simular el
comportamiento humano o animal. A simple vista, un robot es una computadora capaz
de moverse sin entrar en detalles.

La robotica es la creacion de artefactos que satisfacen el deseo humano de crear
seres a su semejanza para satisfacer algunas de sus necesidades méas complejas y
liberarse de trabajos tediosos o peligrosos. El término "robdtica™ se refiere a la creacion,
construccién y manejo de robots. Es una industria que ofrece una amplia gama de
productos.. (Robdtica - Ferrovial, 2024)

1.2 ¢ De donde proviene la palabra robotica?

El término "robot" proviene de la palabra checa "robota". Karel Capek la utilizd
por primera vez en su obra dramética R. U. R. (Robots Universales Rossum), publicada
en 1920, para referirse a unas maquinas pensantes que se rebelan y acaban por matar a
su creador. La palabra checa "robota" fue traducida al inglés como "robot".

Isaac Asimov invento el término roboética y lo definié como la disciplina que
estudia a los robots. Asimov también invento las tres leyes de la robética. En la ciencia
ficcion, los humanos han imaginado a los robots explorando nuevos mundos,
adquiriendo poder o simplemente alividndolos de las tareas domesticas. En cualquier
caso, se deben cumplir las tres reglas de la robdética establecidas por Isaac Asimov: Un
robot debe ser inofensivo para los humanos, obedecer sus 6rdenes y proteger su
integridad sin faltar a lo previo. (Robética - Ferrovial, 2024)

1.3 ¢ En qué momento se fabrico el primer robot?

Algunas fuentes indican que los primeros robots surgieron alrededor del siglo 111
a.C., pero las primeras maquinas automatizadas eran mas mecanicas que roboticas.

La Westinghouse cred el primer robot humanoide del mundo llamado Elektro.
Era una maquina que podia caminar y tenia una grabacion de 700 palabras para simular



una conversacion. Entre 1939 y 1940, participé en la Exposicién Universal.. (Robética -
Ferrovial, 2024)

1.4, Cudles son las aplicaciones mas importantes de la roboética?
Las aplicaciones de la robotica en los sectores profesionales incluyen:
e Traslado de materiales.
* Configuracion.
Corte mediante métodos mecanicos, ajustes, rebabas y pulido.
* Pintura.
* Procesar materiales como plasticos.

* Trabajos peligrosos como soldar, trabajar con materiales pesados y inhalar

sustancias peligrosas
» Atencion médica.
* Reutilizacion.

Actualmente, los robots son comunes en la industria y son necesarios para la mayoria de
los procedimientos de fabricacién. Por ejemplo, Ferrovial inicié el proyecto ZRR para
residuos municipales en Espafa el 5 de octubre de 2018. Durante 21 meses, el proyecto
investigara el uso de 1A y robdtica en la clasificacion y seleccién de desechos urbanos
municipales. Para este proyecto, Ferrocarril colabora con Zenrobotics, una empresa
emergente que se especializa en estas tecnologias innovadoras... (Robdética - Ferrovial,
2024)

1.5, Qué ventajas puede ofrecer el uso de la robotica?

o Mayor precision.

e Ayudar emocionalmente a las personas.
o Realizar tareas peligrosas.

o Realidad ampliada.
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e Mayor velocidad.

e Reduccion de costos.

e Iradonde el humano no puede.

o Hacer tareas que para el ser humano serian mortales.

2. Construccién de robots.

En el desarrollo de la construccidn de robots interceden diversos factores y
componentes, hablando de robots industriales estos deberan ser construidos de materiales
resistentes; en este proyecto se fabricara un robot basico tanto en sus componentes como en
su programacion; las partes de las cuales esta conformado un robot son:

2.1 Controlador:

Este utiliza una pequefia computadora para controlar todas las funciones, movimientos,
calculos y procesamientos de datos. Este pequefio computadora tiene una unidad central,
memoria, dispositivos de alimentacion e interfaces que le permiten usar comandos de fuera.
En nuestro caso, utilizaremos una placa Arduino uno.

Los parametros que controlan tienen la capacidad de cambiar la funcién de los
controladores. Aunque pueden ser fundamentalmente de posicién, cinematica, dinamica o
adaptativa.

2.2 Esqueleto del robot.

El esqueleto sostiene las partes restantes de un robot. Este debe ser especifico para el
proposito del robot, como ser grande, fuerte, pequefio o rapido. En nuestro caso, serd un
chasis de carrito que soportara al robot y le permitira llevar llantas para moverse.

Otro factor importante es el material del que estara hecho el esqueleto. Puede ser duro,
pesado, flexible o todo al mismo tiempo, dependiendo del objetivo del robot. Hay robots
con la misma estructura, ya sea papel mache, madera, hierro o pléastico.

2.3 Actuadores:

Los actuadores estan en el corazén del robo industrial, ya que son los encargados
de impulsar el movimiento de la maquinaria.

Se trata de elementos electronicos que pueden realizar acciones fisicas dentro del
entorno del robot.

Hay dos grupos principales de actuadores: motores.

Se trata de elementos esenciales para los robots, ya que permiten que el robot se
desplace de un lugar a otro, mueva el brazo del robot y opere la pinza.

Otros actuadores incluyen pantallas LCD, visualizadores, parlantes y
sincronizadores de audio.

Sensores Para ser completo, un robot debe reaccionar a su entorno y ser
completamente auténomo.
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Los sensores brindan esta capacidad segun el proposito del robot y deben ubicarse
estratégicamente segun su funcionalidad.

Los sensores mas conocidos son los de luz, sonido, gravedad, temperatura,
humedad, presion, velocidad, magnetismo y posicion.

También hay sensores de proximidad, sensores de distancia, cAmaras de video, etc.

2.4 Manipulador.

El manipulador es la parte mecanica méas grande del robot. La pieza en si es una
pieza estructural formada por elementos s6lidos o uniones que estan conectadas entre si
mediante uniones y permiten moverse. También conocido como cuerpo, brazos, manos y
extremidades.

2.5 Sistema de control.

Un sistema de control es una de las partes de un robot que incluye software y
hardware que dirige y controla el movimiento del robot para realizar una tarea determinada,
en nuestro sistema de control se realizara un algoritmo para que el robot interactde con
algunos sensores, realice un desplazamiento y efectue algunas actividades.

Aqui se explica como preprogramar o hacer que su robot sea auténomo.

Los robots preprogramados realizan tareas repetitivas repetidamente.

Los robots autdnomos pueden leer y reaccionar a los cambios en su entorno a través de
sensores.

En resumen, para que un robot haga lo que usted quiere que haga, es muy importante
alinear el esqueleto, los sensores y los actuadores con este objetivo.

En particular, el cerebro del robot debe programarse para realizar funciones clave. Cada
pieza tiene un propdsito y es una adicion esencial a esta maquina. (Esneca, 2023).

3. Arduino

Arduino es una plataforma de creacién de prototipos electrénicos de cédigo
abierto basada en hardware y software flexible y facil de usar.

Destinado a artistas, disefiadores y cualquier persona interesada en crear objetos y
entornos interactivos como pasatiempo.Arduino detecta su entorno al recibir
informacion de una variedad de sensores y puede influir en su entorno controlando
luces, motores y otros dispositivos.El microcontrolador de la placa se programa
utilizando el lenguaje de programacion Arduino (basado en cables) y el entorno de
desarrollo Arduino (basado en procesamiento). Los proyectos Arduino pueden ser
autonomos o comunicarse con el software que se ejecuta en su computadora (Flash,
Processing, MaxMSP, etc).
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Los paneles se pueden montar a mano o pedir premontados. El software se puede
descargar gratis. Los disefios de referencia de hardware (archivos CAD) estéan
disponibles bajo una licencia de codigo abierto, por lo que puede personalizarlos
libremente segln sus necesidades. Arduino gan6 una mencion de honor en la categoria
Comunidad Digital en el Gran Premio Ars Electronica en 2006.

HARDWARE, Existen multiples versiones de la placa Arduino. La mayoria usan
el ATmegal68 de Atmel, mientras que las placas mas antiguas usan el ATmega8. Nota:
Los disefios de referencia para Arduino se distribuyen bajo licencia Creative Commons
Attribution-ShareAlike 2.5 (Herrador, 2009)

4. Controlador

El médulo de control de motor puente H L298N permite controlar la velocidad y
direccion de dos motores DC o motores paso a paso de una forma muy sencilla gracias a
los dos puentes H integrados.

Como ya hemos mencionado, basicamente un puente H o puente H es un
componente formado por cuatro transistores que permite invertir el sentido de la
corriente, y de esta forma se puede invertir el sentido de giro del motor. Este médulo
funciona en un rango de voltaje de 3 V a 35 V con una resistencia maxima de 2 A.
Respecto a la alimentacion, hay que tener en cuenta que la electronica del médulo
consume unos 3V, por lo que el motor estara a 3V. Es inferior al voltaje suministrado al
modulo. Ademas, el L298N tiene un regulador de voltaje que te permite obtener 5V del
maodulo, perfecto para alimentar tu Arduino. Por supuesto, este regulador sélo
funcionara si suministras al médulo una tension maxima de 12V. Mdédulo muy utilizado
en proyectos de robotica por su facilidad de uso y bajo coste. (prometec, 2023)

4.1 conexion y funcionamiento

La entrada de voltaje Vin admite voltajes entre 3V y 35V, y justo a la derecha de ella en la
imagen tenemos el pin que debemos conectar a GND.

La tercera conexion de ese grupo légico V puede funcionar de dos maneras:
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* Si el jumper del regulador esta cerrado activaremos el regulador de voltaje L298N, y en
I6gica V tendremos una salida de 5V, que podremos usar para lo que queramos, por
ejemplo para alimentar una placa Arduino.

* Si quitamos el jumper desactivaremos el regulador, necesitaremos alimentar la parte
I6gica del modulo, por lo que tendremos que introducir una tensién de 5V por la conexion
V logica para que el modulo funcione.

* {Ten cuidado! Si introducimos corriente por V logica con el jumper de regulacioén puesto
podriamos dafiar el modulo.

» Ademas, el regulador s6lo funciona con voltajes de hasta 12V en Vin, por encima de este
valor tendremos que quitar el jumper y alimentar la parte l6gica del modulo desde otra
fuente.[/fancy-ul] [/tres-cuarto]

El resto de las conexiones se utilizan de una forma u otra dependiendo de si vamos a
manejar dos motores DC 0 un paso a paso. motor. En esta seccidn trabajaremos en el
control de motores de CC.

La salida de los motores A y B proporciona la potencia necesaria para mover los
motores. Recuerda la polaridad al conectar para que podamos seguir adelante y hacerlo
correctamente. Si no, simplemente cambie los enlaces.

Los pines IN1 e IN2 controlan la direccion de rotacién del motor A'y los pines IN3
e IN4 controlan la direccion del motor B. Funcionan si IN1 estd en HIGH y IN2 en LOW,
el motor A girard en un sentido, y si IN1 estd en LOW y IN2 en HIGH, lo hara en el otro
sentido. Lo mismo con los pines IN3 e IN4 y el motor B.

Para controlar la velocidad de rotacion del motor, retire los puentes y use los pines
ENA y ENB. Lo conectamos a las dos salidas PWM del Arduino para enviar un valor entre
0y 255 que controla la velocidad de rotacion. Si tenemos saltos, los motores siempre
giraran a la misma velocidad.

El diagrama de configuracion que utilizaremos sera el siguiente, aunque podras
utilizar los pines que quieras siempre y cuando respetemos el PWM de los pines que
conectemos a la ENA y al ENB. (prometec, 2023)

5. Protoboard

Se llamara soporte protoboard a aquellos elementos que cumpliran la funcién en
la vivienda de ser inamovibles; asi mismo contendran todas las instalacionesy a la
vez serédn la base de la flexibilidad de la vivienda. Con el sistema de encajes para
los muros, las instalaciones de estos se realizaran de manera facil, rapida y sin altos
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costos, logrando personalizar el recinto segun el usuario que lo habite. (ESTRADA,
2016)

6. Servomotor

El modulo de control de motor puente H L298N permite controlar la velocidad
y direccién de dos motores DC 0 motores paso a paso de una forma muy sencilla
gracias a los dos puentes H integrados. Como ya hemos mencionado, basicamente un
puente H o puente H es un componente formado por cuatro transistores que permite
invertir el sentido de la corriente, y de esta forma se puede invertir el sentido de giro del
motor.. (Aguayo, 2009)

Este modulo funciona en un rango de voltaje de 3 V a 35 V con una resistencia
méaxima de 2 A. Respecto a la alimentacidn, hay que tener en cuenta que la electronica
del mddulo consume unos 3V, por lo que el motor estard a 3V. Es inferior al voltaje
suministrado al médulo. Ademas, el L298N tiene un regulador de voltaje que te permite
obtener 5V del médulo, perfecto para alimentar tu Arduino. Por supuesto, este
regulador s6lo funcionara si suministras al modulo una tensién maxima de 12V. Médulo
muy utilizado en proyectos de robotica por su facilidad de uso y bajo coste. (Aguayo,
2009)

La tarjeta Arduino Duemilanove tiene seis salidas de PWM, Modulacion de Ancho de
Pulso y Modulacion de Ancho de Pulso en inglés, que usaremos para controlar los
motores.. (Aguayo, 2009)

7. Informe de la actividad

Este subproyecto forma parte de la construccién de nuestro robot autbnomo,
usaremos el driver L298n para gobernar 2 motores de CC que realizaran la parte
mecanica de nuestro robot movil. Nuestro robot ira recto y cuando encuentre un
obstaculo a menos de 5 cm girara en sentido horario hasta que esquive el obstaculo y
siga su camino.

Se elabora codigo para lectura de los sensores y motores para que ejecuten las
actividades establecidas, se verifica el comportamiento que va teniendo el robot a
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medida que se codifica y de esta manera establecer las correcciones que necesite hasta
llegar a su optimo funcionamiento.

El carro (robot), se forma con un chasis al cual se le ensamblaron 2 motores, 2
llantas, el controlador L298n, una protoboard, 1 arduino, el cableado y las pilas.
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Conclusiones

Se comprueba que por medio de diferentes actores (motores, sensores, c0digos)
se puede hacer la construccion de un robot funcional.

Se evidencia que por medio de codigos se puede dar ordenes a un robot para que
esquive obstaculos.

Con diversas pruebas de codificacidn se evidencia que el comportamiento del
robot puede que no sea totalmente eficiente y de dicha forma evidenciar que
correcciones aplicar para que ya sea optimo su funcionamiento.

A pesar de la complejidad que pueda la codificacion y calibracion de su
movilidad se puede llegar a que sean muy cercanas en términos de tiempo y
movilidad.

Queda la certeza que el mundo actual esta enfatizado en el uso de la tecnologia y
la creacidn de robots es un gran avance para alivianar las tareas del dia, con lo
cual al adquirir cada dia nuevos conocimientos de cOmo construir y ejecutar un
equipo funcional nos ayudara a crecer y avanzar como sociedad.
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AnNExXos

Anexo 1: Diagrama de conexiones

Sensor Derecho
;:!:Z 5

Anexo 2: lista de materiales

1 Kit chasis de carro con tres ruedas

1 Arduino UNO Compatible con Cable USB
1 cable micro USB

1 baterias de respaldo 9V 2600mAh

1 Puente H

1 Protoboard

Separadores de Nylon M3x8

6 tornillos M3x6

6 tuercas

2 motores de corriente continua.

2 ruedas fijas.

1 rueda movil.

1 sensores Ultrasénico HC-SR04

12 cables dupont macho a macho de 10cm
7 cables dupont macho a macho 20cm

7 cables dupont macho a macho 30cm
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Anexo 3: Codigos de funcionamiento

#include <Servo.h>

triggerEmisor = 3;

echoReceptor = 2;

valorUmbral = 20;
tiempoEntrada;

distanciaEntrada;

distancia ;
distanciaD = 0;
distancialz = 9;
distanciaDerecha




distancialzquierda = 9;
Servo servol;
PINSERVO =

PULSOMIN
PULSOMAX

setup()

servol.attach(PINSERVO, PULSOMIN, PULSOMAX);

pinMode (IN1, OUTPUT);
pinMode (IN2, OUTPUT);
pinMode (IN3, OUTPUT);
pinMode (IN4, OUTPUT);
pinMode(triggerEmisor,OUTPUT);

pinMode(echoReceptor, INPUT);

Serial.begin(9600);

Loop()

distancia = medirDistancia();
if(distanciakEntrada > 30){
robotAvance();
Serial.println("MIRANDO HACIA DELANTE CON DISTANCIA DE:"+
String(distancia));
delay(200);
}
if (distanciaEntrada < 39){
robotParar();
delay(250);
robotRetroceso();
delay(500);
robotParar();
delay(250);
distanciaD = mirarDerecha();




delay(1000);
distancialz = mirarIzquierda();
delay(1000);

if(distanciaD > distanciaIz)
{
robotDerecha();
Serial.println("GIRO HACIA LA DERECHA");
delay(200);
robotParar();

}

else if(distancialz > distanciaD)
{
robotIzquierda();
Serial.println("GIRO HACIA LA IZQUIERDA");
delay(200);
robotParar();

mirarDerecha()

servol.write(9);
digitalWrite(triggerEmisor,LOW);
delayMicroseconds(10);
delay(700);

distanciaD = distanciaDerecha;
servol.write(990);

digitalWrite(triggerEmisor, HIGH);
delayMicroseconds(10);
tiempoEntrada=pulseIn(echoReceptor, HIGH);
distanciaDerecha = (0.017*tiempoEntrada);

Serial.println("El valor de la distancia a la derecha es:
String(distanciaDerecha));

delay(200);

return distanciaD;

}




mirarIzquierda()

servol.write(200);
digitalWrite(triggerEmisor,LOW);
delayMicroseconds(10);
delay(700);

distancialz =distancialzquierda;
servol.write(90);

digitalWrite(triggerEmisor, HIGH);
delayMicroseconds (100);
tiempoEntrada=pulseIn(echoReceptor, HIGH);
distancialzquierda = (0.017*tiempoEntrada);

Serial.println("E1l valor de la distancia a la izquierda es:
String(distancialzquierda));

delay(200);

return distancialz;

medirDistancia()

digitalWrite(triggerEmisor,LOW);
delayMicroseconds(190);

digitalWrite(triggerEmisor, HIGH);
delayMicroseconds (100);
tiempoEntrada=pulseIn(echoReceptor, HIGH);
distanciaEntrada= (0.017*tiempoEntrada);

Serial.println("E1l valor de la distancia al frente es:
String(distanciaEntrada));
delay(200);




robotAvance()

digitalWrite (IN1, HIGH);
digitalWrite (IN2, LOW);

digitalWrite (IN3, HIGH);
digitalWrite (IN4, LOW);

Serial.println("IR A DELANTE");

robotRetroceso()

digitallWrite
digitallWrite

digitalWrite (IN3, LOW);
digitalWrite (IN4, HIGH);

Serial.println("REVERSA");

robotDerecha()




digitalWrite (IN1, HIGH);
digitalWrite (IN2, LOW);

digitalWrite (IN3, LOW);
digitalWrite (IN4, LOW);

Serial.println("GIRAR HACIA LA DERECHA");
delay(400);

robotIzquierda ()

digitalWrite (IN1, LOW);
digitalWrite (IN2, LOW);

digitalWrite (IN3, HIGH);
digitalWrite (IN4, LOW);

Serial.println("GIRAR HACIA LA IZQUIERDA");

delay(400);

robotParar()

digitalWrite (IN1, LOW);
digitalWrite (IN2, LOW);
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digitalWrite (IN3, LOW);
digitalWrite (IN4, LOW);

Serial.println("FRENANDO");
}
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Anexo 4: Evidencia fotogréafica de la practica
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