Robotica %






Objetivos

® Asimilar los conceptos basicos de la electronica y mecanica.
|dentificando los principales componentes.

®Reconocer las herramientas basicas a la hora de querer hacer
una maquina mecatronica.

®|dentificar que es un robot y cuales son las principales
caracteristicas.

® Desarrollar prototipos funcionales de robdética.




Horas
K Unidades y recursos de programacion
2 Introduccion a ropa electronica
2 entradas digitales
2 entradas analogas

2 modelado 3D

6 Taller y presentacion proyecto de robética




Introduccion
a la robotica
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Herramientas




Mecanismos

movimiento
giratorio

movimiento
Rueda de paletas lineal






Automatas
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Ademas de haber
inventado el antecesor
del engranaje actual

Leonardo Da Vinci construye
en el aho 1500 un ledn
automatico en honor de Luis
XIl que actua en la entrada
del Rey de Milan.




Jacques de Vaucanson, construye el pato, el automata mas conocido; un
pato hecho de cobre, que bebe, come, grazna, chapotea en el agua y
digiere su comida como un pato real. Previamente construye un flautista
y un tamborilero en 1738; el primero consistia en un complejo
mecanismo de aire que causaba el movimiento de dedos y labios, como
el funcionamiento normal de una flauta.



Automatizacion
B |

Maquina vapor de James Watt



El abuelo de los robots

Walking Robot =
Has Radio Controls

Controlled by a radio installed
in a truck, a 400-pound robot can
walk under its own power. The
mechanical man, built by Reat
Younger of Springfield, Mo.,
stands over six feet tall and
weighs 400 pounds. Younger was
intrigued by a robot he saw in a
motion picture when he was a
boy, and started building his own
automaton while he was in high
school. He now is working on
plans to make the robot walk
through a complicated system of
transmitters, receivers and relays.

{[Overseas shipments of steel
products from this country during
World War II totaled an estimated
123,800,000 tons.

136

POPULAR MECHANICS

Esta foto corresponde al afno 1948, fue
publicada en la revista “Mecanica Popular®.
Este singular robot era controlado por una
radio instalada en un camién, el robot que
pesaba unas 400 libras y media unos seis
pies de alto, podia caminar por sus propios
medios.

El hombre mecanico, fue construido por un
joven de Springfield, Missouri, quien fue
inspirado por un robot que vio en una
pelicula cuando era un nifio, y comenzo a
construir su propio autdmata. Segun dice el
articulo su creador tiene planes de
mejorarlo por medio de un complicado
sistema de transmisores, receptores y
repetidores.

Enlace: modernmechanix.com
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4.0

Sistemas Ciber-fisicos

Industria y productos
inteligentes

Internet of Things and
Services

Hiperconectividad

Big data

Mayor nivel de automatizacion
Electronicay Tl

Produccion en cadena
Energia eléctrica
Primera cadena de montaje

Generacion de vapor

Primer telar mecanico

Fuente: Elaboracién propia en base a Zukunftsprojekt Industrie 4.0
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Ciberseguridad




Entertainment Robot AIBO
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History of Humanoids



¢ Qué es un robot?

“Maquina controlada por ordenador y programada
para moverse, manipular objetos y realizar trabajos a
la vez que interacciona con su entorno. Los robots
son capaces de realizar tareas repetitivas de forma
mas rapida, barata y precisa que los seres humanos”.



¢ Qué es la roboética?

Basicamente, la robdtica se ocupa de todo lo
concerniente a los robots, lo cual incluye el control de
motores, mecanismos automaticos neumaticos,
sensores, sistemas de computos



Control Digital

Control

Circuitos de
Control







Manipuladores
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Terrestres







Acuaticos




Espaciales




Didacticos y/o entretenimiento










Protesis




Sociales y/o domeéstico

EMIEW PAPERO




Androides




Mini-Robots




Mini-Robots




Bio-inspirados




Programacion
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Retos con Scratch%



e Saludar



* Mover 10 pasos



* Mover 100 pasos



* Empezar desde (-300,0)
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Ahora vamos a ver estructuras de control






* Mover 100 pasos y
* rebotar si toca el borde



* Mover 100 pasos
* rebotar si toca el borde
 Cambiar de color



* Mover 100 pasos

* rebotar si toca el borde
* esperar 1 segundo
 Cambiar de color



* Mover 100 pasos

* rebotar si toca el borde
* esperar 1 segundo

* Cambiar de color

* Que el gato maulle



* guardar proyecto



* Realizar:

Cuadrado

Triangulo equilatero
Circulo

Pentagono
Hexagono
Octagono



1. Cuadrado

2. Triangulo equilatero
. 3. Circulo

° 4, Pentagono

* . Hexagono

° 6. Octagono

* + Empezar con teclado y terminar con teclado c/u



Programacion
con codigo




Instalacion IDE Arduino

https://www.arduino.cc/en/software



) sketch_sep22a Arduino 1.8.19 — O x

Archivoe Editar Programa Herramientas Ayuda

sketch_seplla

}.':i:i s=tup() | "
// put your setup code here, toc run once:

vold loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

en COM3

IDE Arduino



Bloques del IDE de Arduino

[2] Arduine - 0011 Alpha (.

Fie Edit GSketch Tooks Help o N
5 P

® @ [&] [

| Bloquz_éO;Coiihentarios
0| (OPCIONAL)"‘-

PR e v e 1) Bloguie 1 — Deolaracron de

e SRR las variables que vamos a
pinMods (ledPin, OUTPUT): e '

) Autilizar

oid Loopi) // Bucle infinito

digitalirice {ledPin, HIGH); Bloque 2 _ ConfiguraCién
. inicial del programa

{ 1*l Bloque 3 — Bucle infinito
que contiene el conjunto
de instrucciones que se
repiten constantemente




Primer programa en el IDE de Arduino

1)Conecta la placa Arduino a tu computador y ejecuta el IDE
oficial.

2)Selecciona (si no lo esta ya) el tipo de placa adecuado (en el
menu Tools->Board) y

3)El puerto USB utilizado (en el menu Tools->Serial port).
4)Nuevo sketch



* [*Declaracion e inicializacién de una

* variable global llamada “mivariable” */
* int mivariable=555;

* void setup() {

* Serial.begin(9600);

°}

* void loop() {

* Serial.printin(mivariable);

* mivariable=mivariable+1;

°}



int numero=100;

long resultado;

void setup() {
Serial.begin(9600);
resultado=numero*1000:;
Serial.printin(resultado);

}
void loop() {}



* Tiempo



unsigned long time;

void setup(){
Serial.begin(9600);
}

void loop(){

time = micros();
Serial.printin(time);
delay(1000);

}



Acordeon Arduino

Estructura v flujo

Estructira bésica del programa
woid setuplh {
£ Corre wna vezr coando el
/f programa inicia
¥
woid loopll {
A Se ejecuts repelidanente

Estructuras de control
if (x=5) (.. belse { .., }
whille {x =< 31 { ... }
do { ... }while ( x < 5);
for [(int 4 =8; 1 = 18; i+) § ... }
break; /fusle del bucle ireedistasente
continwe; /i a la siguiente iteracidn
switch Inivarianle) {
casa 1:
break;
case i
bireatk;
default:
1
retarn x; /7 o "return; " para vacios

Operadores

Operadores generales

toparador de asignacidn)
tadicidn) - [sustraccidn}
{multiplicacidn)

fdivision) % [mddule)
{igual a} 1= {desigual a)
imenor quel = [mayor que)
{igual o menar que)

(mayar o igual que)

11 ] Il d6d ! (negacidn}

Eigrg—n+r

Operpdores compiiestos

+= [incremental

-- [decremental

+= [suma compuestal

-= (resta compuesta)

*= [multiplicacidn compuestal
J= [divisidn compuesta)

&= [BMD binario compuesto)

|= [OR binario compuesto)

Dparadoras & nivel de bit

& (AND banario) | (OR binmario)
~ (XDR binarip) = (NOT binario)
<< [desplazamiento a la izquierda)
== |desplazamiento a la derecha)

Variables, vectores y datos

Tipos de datos

woid vacie

boolean {8, 1, true, false)

char jej. ‘a' -128 a 127)

int {-32768 a 3X76T)

Long {-Z14T4B354E a 2147483647 |
wnsigned char (B a ¥55)

byt {8 a 755)

wnsigned int (8 a G5535)

word 18 a 63535}

wnsigned Long (B a 4294967285)
Tloat {-3.40202+35 a 3,4025e+38}
double {igual que los flotantes)

Calificadores

static Sfpersiste entre Llanadas
wolatile //uwsa la REM

const Sesole lectura

PROGMEN  //uwsar la flash

Wectores y matrices

Ant myInts[E]; ffvector de & enteros
int myPins|)={2. 4, &, 3, B}

int mySensWials[6]={2, 4, -8, 3, I}
mylrts[8)=42; ssesigea 8l pricers
Ffen gl imdice
S/ERROR) EN indice va
ffde B a s

myInts[6)=12;

Constants

HIGH | Low

IWPUT | OUTEUT

true | false

143 J/Decinal

0173 Fioctal (comenzando en @)
Bb11811111 #/Binario

LE] JSiex {hexadecinal)

T Sifarzar unsigned

16l SiTarzar Long

150L #ifarzar Long wnsigned
le.8 #éTorzar Tloating podnt
2.405 F{ 2ARE0E

Punteros
& ireferencia: obtener punterol
= ({wvalor: seguir puntera)

Cadenas

char 51[8] =

A%, 'r' ' ', "1 "0, ')
Jicadena sin temdnacidan

Jipuede produclr error

char 52[8] =

R L LLITLIRY S LT LY 1
Sfincluye terminacidn nula 8

char S3[]="arduina”;

char 54[8]="arduing";

Tomado mayormente de la Referencia de Lenguaje Arduino:
http://arduino.cc/en/Reference/HomePage

Funciones incluidas

E'S Digital
pinModaipin, [INFUT, OUTRUT] |
digitalwrite(pin, valor)
int digitalread|pin)
JPEscribe HIGH en entradas para
ffusar los pull-ups

ES Analoglcas
analogheference| [DEFAULT,
INTERMAL, EXTERNMAL|)
int amalogResd(pin]
analogWrite(pin, walorh //PWM
Advanced D
tome(pin, freghz)
tome(pin, freghz, duracion ms)
noTane|pin}
shittQut{pirdatos, pinRele],
[MEBFIRST, LSBFIRST], walar)
unsigred long pulselnipdn,
[HIGH, LIW] 1

Tiermgss

unsigned Long millis()
Sidesbordaniento en 50 dias

unsigned long microsd)
fidesbordaniento en 70 ninutos

delayims)

delayMicrosecondsius)

Matemsdticas

min{x, y) mamix, y) abs(x)
sim|rad} cos | rad) tan(rad)
sgriix) pulhasr', expongnte)
comstradnfx, walMin, valMax]
maplval, deBAl0, deAlTh,

aBAID, adlto)

Mimeros aleatories
randomfeed|semilla) /flong & int
Lang random nax)

lang randominin, maxk

Bits y Bytes

Lowllyte(x]  highByte(x|
bitRead (x, bitn)

bitWriteix, hitn, hit]
bitSet{x, bitn)

bitClaari{x, hitn}

bit{bitn) J/ bith: O=LSE T=M5R

Conversiones
char(}
int()
Long| |

byte()
word()
floati)

Interrupciones Extarmas
attachInterrupt|interrup, func,
|L, CHAWGE, RISING, FALLING]}
detachInterrupt|interrupcidn}
interrupts()

nolnterrupts| |

Bibliotecas

Serie

begdn | [300, 1200, 2400, 4860,
9600, 14408, 19200, 28808,
3p488, STEBE, 115288]])
FiFuede ser cualquier nimero

int availabled |
byte readi)

te kil
Alusas

primt (RisDatos)
println{misbatos]
write (misBytes)

EEPROM (#include <EEFROM.be)
byte read(dirIntemal
write(dirInterna, miBytel

Serve  ([#lnclude <Sered, he)
attachipin, [min_uS5, max_uS])
writeldngulo) /7 B, 180
writeMicroseconds |G|

/F1800-2080; 1580 es en medlo
read | A48 - 18
atteched| ) Jiragrasa boleans
detachi)

SoftwareSerial|Rain, Torin)
[#include <softwarpsarial . h=)
begin(lang velocidad) //hasta 9600
char raadi ) Sfespera los datos
printinisiatos)
printin{misiatos]

{#include <Wire.h=) jipara 1°C
begdn| ) ffae une & raestre
begdin [sddr) Sise une 2 esclawe gdir
requastFrom|direccidn, cuenta)
beginTransmission(dir) ¢/ Paso 1
sand|{muBytal A Pass 2
send|{char * niCadena)
sand{byte * datos, Tamafol
endTransnissioni] 4 Pase 3
byte availablel() /v W ce bytes
byte receive(] //Regresa el sig byte
enfecedveimare jador]
enfequestimansjador]

.' por Mark Liffiton

Traduccién de Antonlo Maldonado

Adagtado de:
- ldes ongingl por Gavin Smith
- Warsidn SVG por Frededic Dufaurg
- Dibeuje ded Arduing de Frizing arg
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(- retroalimentacion

¢Qué aprendi?

¢Qué desaprendi?

Lo que mas te gusto - aspectos
positivos

Lo que se podria mejorar

A

Cosas que no entendieron

Nuevas ideas y conclusiones
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