Control de brazo robdético por Bluetooth
(Compatible solo con dispositivos Android)

Se realizara el control de un brazo robdtico mediante el médulo bluetooth, el brazo esta
conformado por 5 motores.

Objetivo General.
Desarrollar un programa que nos permita controlar el brazo mediante bluetooth haciéndole llegar
sefiales al Arduino, y desde éste, enviar la sefial a los motores.

Desarrollo de la actividad practica
1. Realizar cédigo de control con Bluetooth y utilizar librerias para el controlador de motores

2. Hacer Conexidn del controlador de motores y Bluetooth en la Protoboard
3. Cargar el Programa a la Placa Arduino UNO
4. Descargar de Play Store la App para el generar los botones que manden la sefial Bluetooth
5. Comprobar funcionamiento de componentes y placa Arduino
6. Comprobar funcionamiento del brazo
Materiales
Cantidad | Modelo

1 K-680

1 ARD-010

1 ARD-340

1 ARD-310

1 ARD-305

1 L293D

1 509-010

1 250-687

1 ELI-1200

1 USB-490

Diagrama de Conexion
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Cable USB tipo B

Nota:

Recordemos que el motor-shield,
se debe montar pin a pin sobre el
arduino como se muestra en las
imagenes previas a este diagrama
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Nota del eliminador

En el plug del eliminador ELI-1200, considerar la polaridad especificada en el diagrama, ya que
orientando el letrero “TIP” hacia nosotros, el polo Positivo (+) estara a la derecha y el Negativo (-)
a laizquierda

Breve Descripcion del L293D

El integrado L293D incluye cuatro circuitos para manejar cargas de potencia media, en especial
pequefios motores y cargas inductivas, con la capacidad de controlar corriente hasta 600mA en
cada circuito y una tensién entre 4,5V a 36V.

La tarjeta para control de motores tiene la funcién de controlar cuatro motores en una sola placa
con la finalidad de tener un menor conexionado haciéndolo mds sencillo y menos robusto para

nuestro proyecto.

Para esta practica se utilizaron cinco motores, por lo que fue requerido un circuito integrado
L293D adicional a la tarjeta para controlar el quinto motor.
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Cadigo

#include <AFMotor.h>//Libreria para trabajar la shield de control de motores

//asignacion de motores a controlar.

AF _DCMotor motorl (1);

AF _DCMotor motor2 (2);

AF DCMotor motor3 (3);

AF DCMotor motor4d (4);

//declaracién de variables globales.
pinzal=14;
pinza2=15;

char Val;

void setup() {

(38400) ;//iniciamos una comunicacién serial.
//Declarar velocidad con la que trabajara el motor
motorl.setSpeed (255) ;
motor2.setSpeed (255) ;
motor3.setSpeed (255) ;
motor4.setSpeed (255) ;
//Declaracion de pines como salida
(pinzal, );
(pinza2, )i
}

void loop() {

if ( () > 0) {//mandar a iniciar la conexién serial
Val = (0

switch (Val) {//utilizar switch case para cuando reciba una variable en el

serial se direccione a un caso
//caso para girar el motor 1 hacia adelante
case '1l':
Adelanteml () ;
break;
//caso para girar el motor 1 hacia la derecha
case '2':
Atrasml () ;
break;
//caso para girar el motor 2 hacia la izquierda
case '3':
Adelantem2 () ;
break;
//caso para girar el motor 2 hacia atrés
case '4':
Atrasm2 () ;
break;
//caso para girar el motor 3 hacia adelante
case '5':
Adelantem3 () ;
break;
//caso para girar el motor 3 hacia atrés
case '6':
Atrasm3() ;
break;
//caso para girar el motor 4 hacia adelante
case '7':
Adelantemd () ;
break;
//caso para girar el motor 4 hacia atras
case '8':
Atrasm4 () ;
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break;
//caso para girar el motor 5 y cerrar la pinza
case '9':
cerrar () ;
break;
//caso para girar el motor 5 y abrir la pinza
case 'A':
abrir();
break;
//caso para detener los motores
case 'B':
STOP () ;
break;
}
}
loop () ;
}
//girar el motor 1 hacia la derecha
void Adelanteml () {
motorl. run (FORWARD) ;
}
//girar el motor 1 hacia la izquierda
void Atrasml () {
motorl.run (BACKWARD) ;
}
//girar el motor 2 hacia adelante
void Adelantem2 () {
motor2.run (FORWARD) ;
}
//girar el motor 2 hacia atréas
void Atrasm2 () {
motor2. run (BACKWARD) ;
}
//girar el motor 3 hacia adelante
void Adelantem3() {
motor3.run (FORWARD) ;
}
//girar el motor 3 hacia atréas
void Atrasm3 () {
motor3.run (BACKWARD) ;
}
//girar el motor 4 hacia adelante
void Adelantem4d () {
motor4.run (FORWARD) ;
}
//girar el motor 4 hacia atréas
void Atrasm4d () {
motor4 . run (BACKWARD) ;
}
//girar el motor 5 y cerrar la pinza
void cerrar() {
(pinzal, )
(pinza2, );
}
//girar el motor 5 y abrir la pinza
void abrir() {
(pinzal, );
(pinza2, ) ;
}
//detener todos los motores
void STOP() {
motorl.run (RELEASE) ;
motor2.run (RELEASE) ;
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motor3.run (RELEASE) ;
motor4.run (RELEASE) ;

digitalWrite (pinzal, LOW);
digitalWrite(pinza2, LOW);

Descarga de la App para el control Bluetooth
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Descargas 3882 Herramientas Similares

Aplicacion Arduino Bluetooth es utilizar
para enviar y recibir datos a través de
Bluetooth
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1.- Descarga la App
“Arduino Bluetooth”

4.- Selecciona la
opcion “Buttons”
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AVAILABLE DEVICES

CONNECT

2.- Abre la Appy 3.- Selecciona el
conecta maddulo HC-05
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6.- El control BT esta
listo para trabajar

5.- Configura los
botones como se
muestra
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