El kit de aprendizaje STEM Hub, es la herramienta definitiva para que cualquiera
pueda aprender a programar.

Ya sea que estés en la escuela primaria, en la universidad, seas padre, maestro o
abuelo, puedes aprender a escribir codigo en el lenguaje Arduino. No se requiere
experiencia alguna.

STEM Hub integra 8 médulos de entrada comunes y 8 modulos de salida

e Moddulo de entrada:
o Boton
o Potenciometro
o Potenciometro deslizante
o Sensor ultrasoénico
o Sensor PIR (infrarrojo piroeléctrico del cuerpo humano)
o Sensor de luz
o Sensor de sonido
o Sensor de temperatura
e Modulo de salida:
o Diodo emisor de luz
o Servo
o Motor paso a paso
o Motor DC con hélice
o Pantalla LCD

o Buzzer
o Altavoz
o LED RGB

Cada modulo viene precableado con las lineas de alimentacion necesarias y solo
requiere conectar los terminales de sefal, por lo que puede dedicar un minimo
de tiempo a conectar circuitos y mas tiempo al aprendizaje real. Es tan facil como
aprender el abecedario.

Este es el regalo perfecto para los mas pequefios de la familia para que se
interesen por la programaciony la electronica. Da el primer paso hacia una carrera
en informatica.

El tutorial se adhiere al principio de progreso gradual, y la mayoria de los modulos
se pueden aprender conectandolos directamente entre si sin necesidad de
programacion. Luego, mediante el control del programa, se pueden realizar
escenas que pueden verse en todas partes en la vida.



Tutorial

Diodo emisor de luz. LED

1. Encender un LED

El diodo emisor de luz, abreviado como LED, es un componente electronico
semiconductor que puede emitir luz y es un componente que convierte la energia
eléctrica en energia luminosa. Los diodos emisores de luz se han utilizado ampliamente
en iluminacion LED interior y exterior, pantallas LED, semaforos, luces de automoviles,
retroiluminacion de pantallas, iluminacion, comunicaciones de fibra Optica y mas.
Los diodos emisores de luz tienen ventajas que las fuentes de luz tradicionales no tienen,
como alta eficiencia, larga vida util, no se rompen facilmente, tienen una velocidad de
respuesta rapida y una alta confiabilidad.

;Como encender un LED?

Si queremos que el LED de la placa de aprendizaje STEM KIT se encienda, solo
necesitamos conectar el terminal del LED al puerto positivo de la fuente de alimentacion
de 5V con un cable y luego conectar la placa de aprendizaje STEM KIT a la fuente de
alimentacion. El LED se iluminara.

Como se muestra en la figura a continuacion, utilice un cable Dupont para conectar LED1
el terminal al pin 5V de la placa de control UNO. Después de enchufar el conector USB y
encender el STEM KIT, se encendera el LED.
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Resultados de la operacion

En el experimento, cuando el LED se conecta a un voltaje de 5V, el LED se encendera.
Analisis

Un LED rojo tipico solo requiere un voltaje directo de 1,5V. Si el voltaje en el anodo no
es 1,5V mayor que el del catodo, no circulara corriente a través del LED y este no emitira
luz. Cuando el voltaje en el &nodo es 1,5V mayor que el del catodo, el LED se enciende,
pero basicamente se convierte en un cortocircuito (la corriente sera muy grande). Por lo
tanto, se debe utilizar una resistencia para limitar la corriente, de lo contrario, el LED
podria quemarse. Generalmente, la corriente continua maxima del LED es de 25mA. Dado

que el LED de la placa de aprendizaje STEM KIT estd conectado a una resistencia
limitadora de corriente, conectar el cable directamente a 5V no dafara el LED.

2.LED controlado por Arduino

Instalacion del software de programacion

Antes de comenzar el experimento, es necesario dedicar algun tiempo a instalar el
software de programacién y comprender sus operaciones basicas.

Si tiene experiencia en programacion y prefiere utilizar software de programacion basado
en texto, consulte el siguiente enlace para instalar el IDE de Arduino:

/tutorial/robopro/instalacion ide arduino

Los pines digitales de Arduino pueden tener salida 5V alta o baja OV. En el dltimo
experimento, si el terminal del LED esta conectado al polo negativo de la fuente de
alimentacion GND, no fluira corriente a traves del LED y no emitira luz. Al controlar el pin
de Arduino para emitir un nivel alto o un nivel bajo a través del programa, se puede
controlar que el LED se encienda y apague, lo que equivale a conectar el terminal del LED
al polo positivo o al polo negativo de la fuente de alimentacion a través del programa.


https://vecbot.com/tutorial/robopro/arduino_ide_install

Conexion

1. Conecte el terminal del LED1 al pin No. 13. de la placa UNO
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2. Un extremo del USB esta conectado a la computadora y el otro extremo esta
conectado a la interfaz de la placa base de UNO.

Construccion de programas

Antes de comenzar a programar, primero entendamos el programa Arduino. El
programa Arduino mas basico consta de dos partes setup y loop.

Encendido: el codigo de void setup(). Esta funcidn setup se ejecuta solo una vez cuando
se enciende o se reinicia el equipo. Se utiliza para inicializar variables, configurar el tipo
de entrada/salida de los pines y configurar el puerto serial.

Ejecucion repetida: el codigo de void loop(). La funcion loop se ejecutara repetidamente
y, normalmente, la funcionalidad del programa se implementara aqui.



Programa Arduino

OUTPUT) ;

Irite(13, HIGH);
:

ite{13, LOW);

Subir programa

Seleccione el nUmero de puerto en la parte inferior de la ventana del software actual.

Nota: es posible que COM3 no se muestre en su computadora; pueden aparecer otros
ndmeros.

Luego haga clic en el boton de carga en la esquina superior derecha para
cargar el programa y aparecera una ventana.

Cuando las palabras aparecen al final de la ventana...Thank you., significa que el
programa ha sido cargado y escrito en la placa de control UNO.
Como se muestra a continuacion:



Efa

-

avrdude: AVR device initialized and ready to accept instructions

avrdude: Device signature = 0x1e950f (probably m328p)

avrdude: reading input file "C:\Users\vector\AppData\Local\Temp\osepp-
R3AAlk/buildpath/sketch.ino hex"

avrdude: writing flash (724 bytes)-

avrdude: 724 bytes of flash written

avrdude: verifying flash memory against
C:\Users\vector'‘AppData\Local\Temp'\osepp-R3AAlk/buildpath/sketch.ino.hex:
avrdude: load data flash data from input file
C:\Users\vector\AppData‘\Local\Temp'\osepp-R3AAlKk/buildpath/sketch.ino hex:
avrdude: input file C:\Users\vector\AppData\Local\Temp\osepp-
R3AAlk/buildpath/sketch.ino.hex contains 724 bytes

avrdude: reading on-chip flash data:

avrdude: verifying ...

avrdude: 724 bytes of flash verified

avrdude done_ Thank you

Puede cerrar esta ventana después de cargar correctamente.

Resultados de la operacion

En este momento, el LED de la placa base se encendera durante un segundo y luego se
apagara durante un segundo segun la configuracion de nuestro programa, repitiendo
el ciclo continuamente.
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El panel de control se ejecuta segun el programa y el proceso de operacién es el
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Cuando el pin digital de Arduino esta configurado en modo de salida OUTPUT, solo
puede emitir dos estados: nivel alto HIGH o nivel bajo LOW. Esta salida a menudo se
denomina salida digital (a veces llamada binaria para los dos estados).

A estos estados a menudo se les denomina alto HIGH y bajo LOW. Un nivel alto HIGH
significa "jhay voltaje aqui!", y un nivel bajo LOW significa "jno hay voltaje en este pin!".

Cuando se utiliza digitalWrite()el comando establece el pin OUTPUT en un nivel
alto HIGH, es equivalente a conectar el pin al polo positivo de la fuente de alimentacion
dentro del chip. Mida el voltaje entre el pin y el terminal negativo de la fuente de
alimentacion, y el voltimetro muestra 5V.

Cuando se configura el pin OUTPUT en un nivel bajo LOW, el pin equivale a estar conectado
al polo negativo de la fuente de alimentacion. Cuando se mide el pin y el polo negativo
de la fuente de alimentacién nuevamente, el voltimetro no tiene salida. Al medir el voltaje
entre el polo positivo de la fuente de alimentacién y el pin, el voltimetro muestra 5V.



Boton pulsador

1. Conectar un botoén a un LED

Un interruptor pulsador es un interruptor electrénico cuya estructura interna se basa en
el cambio de fuerza de un resorte metalico para lograr el encendido y el apagado.
Un interruptor de boton pulsador es solo un tipo de interruptor. Los interruptores estan
presentes en todas partes en nuestra vida diaria. Cada luz de nuestra casa se controla
con uno o dos interruptores, y cada aparato eléctrico tiene un interruptor para controlar
el encendido y apagado.

Hay siete botones en la placa de aprendizaje STEM KIT. El siguiente experimento muestra
como utilizar los botones de la placa de aprendizaje para controlar el LED.

Conexion

Conecte los terminales del pulsador Buttonl a los terminales del LED1.
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Resultados de la operacion

ElI LED de la placa de aprendizaje STEM KIT se enciende cuando esta encendida. Cuando
se presiona el botdn Buttoni, el LED se apaga y, cuando se suelta, se enciende.

Analisis

Este parece ser el efecto opuesto al que conocemos habitualmente, que es iluminarse al
presionarlo y apagarse al soltarlo. Esto se debe al disefio del circuito de la placa de
aprendizaje STEM KIT. Para garantizar un uso seguro y confiable, la placa de desarrollo y
los componentes que contiene no se dafiaran incluso si los cables se conectan

incorrectamente, por lo que el interruptor de la placa de aprendizaje adopta este disefo
de circuito.

Cuando conectamos el botén al el LED y encendemos la placa de aprendizaje, la corriente
fluira a través del LED. Cuando se presiona el boton, la corriente fluye directamente al
terminal negativo a través del boton y el LED no tiene corriente, por lo que no se
encendera.

2.Boton conectado a Arduino para controlar un
LED

Podemos conectar un LED a Arduino, y también podemos conectar un interruptor a
Arduino. El LED es un dispositivo de salida que puede indicar el estado de la salida. El
interruptor es un dispositivo de entrada y Arduino puede determinar el estado del
interruptor a través del programa.

Este experimento utiliza un programa para leer el estado del botén y luego controlar el
estado de salida del LED.

Conexion

1. Conecte el pulsador Buttonl al pin 2 de la placa UNO. Los pines 0 y 1 se utilizan para
la comunicacion con la computadora y la descarga de programas. Por lo general, no se
utilizan en la aplicacion.

2. Conecte el pin del LED1 al pin 13 de la placa UNO.
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Construccion de programas

Programa Arduino

void setup()

INPUT); /,

(13, OUTPUT); //

void loop()
{

digitalWrite(13, digitalRead(2) == LOW); // & | IFLEDA 5

Resultados de la operacion

Cuando se presiona el boton Buttonl, el LED se enciende y cuando se suelta, el LED se
apaga.



Analisis
o Estado de entrada del pin digital:

Cuando un pin digital de Arduino se configura como entrada INPUT, solo puede leer dos
estados: HIGH ALTO o LOW BAJO.

La funcion digitalRead() se utiliza para monitorear el voltaje del pin de entrada INPUT
y regresara HIGH si el voltaje es alto y si es bajo regresara LOW. Pero en la practica, en
términos generales, un voltaje superior a la mitad del voltaje de alimentacion del chip se

considera un nivel alto, mientras que un voltaje inferior a este se considera un nivel bajo.

Si el pin no esta conectado (flotante), digitalRead()el valor devuelto no esta definido
y puede ser positivo HIGH o negativo LOW.

Hay otro modo para definir la entrada:

Cddigo:

3, INTPUT PULLUP)

3. Boton conectado a Arduino para controlar un
LED. Interruptor con retardo

El interruptor de retardo de tiempo es un nuevo tipo de interruptor electronico
automatico de retardo de tiempo desarrollado para ahorrar recursos eléctricos. Ahorra
energia y es conveniente. Se utiliza principalmente en escaleras, bafios y otros lugares. A
continuacion haremos un cambio de retardo de tiempo.

Este experimento se implementa a través del programa: cuando se presiona el botén
Buttoni, el LED se enciende y se apaga después de 5 segundos.

Conexion

Continue utilizando el circuito del experimento anterior con s6lo unos pocos cambios en
el programa.

Construccion de programas

Primero entendamos el flujo de trabajo del programa Arduino:



?-.-.:' ArdumoiﬁEﬂﬁ El interruptor tiene dos estados: presionado y no
_ presionado. Cuando se presiona, es un nivel bajo, y

==l PN cuando no se presiona, es un nivel alto (El
v interruptor en la placa de aprendizaje esta
(S e—— conectado a una resistencia pull-up, y el nivel
3 predeterminado es alto cuando el interruptor no

100p esta presionado).

v El programa puede decidir si encender el LED

<2“='5§ e | evaluando los dos estados del interruptor.
ElEET . , .

B ;L N El interruptor esta conectado al pin 2. Cuando se

| 1355 IWRLEaT | presiona el interruptor, el pin 2 estd en un nivel

f bajo. En este momento, el programa se ejecuta para
(Leps== ) encender el LED, es decir, el pin 13 emite un nivel
T alto.

:"'@_.,%Dmgﬂf‘: Y A Después de encenderse, el programa se detiene
durante 5 segundos, luego el pin 13 emite un nivel

TR b.a joy el LED >¢ apaga. . :

Si no se presiona el interruptor, el pin 2 siempre
—L esta alto. El programa omitira esta seccion de
'-\_%@:' codigo directamente.

-
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Segun el diagrama de flujo, finalmente obtenemos el programa.

Programa Arduino.

void setup() 1

digitalWrite(13, LOW);




Resultados de la operacion

Si se presiona el interruptor, el LED se iluminara durante 5 segundos y luego se apagara
hasta la préxima vez que se presione el interruptor.

Analisis
Sentencia if, si... ejecutar...

Si se presiona el botén pulsador, se encendera el LED. El encendido del LED significa que
se ejecuta la accion.

Una sentencia if es una parte de un lenguaje de programacion que determina si se
cumple una condicion dada. Determina si se debe ejecutar el programa siguiente en
funcion del resultado de la determinacién (verdadero o falso). Si la condicidon es
verdadera, se ejecuta; de lo contrario, se omite esta parte.



Potenciometro

Un potenciometro es una resistencia variable. Generalmente estd compuesto por una
resistencia y un sistema giratorio o deslizante, es decir, un contacto movil se mueve sobre
la resistencia para obtener una salida de tension parcial.

Los potencidémetros son ampliamente utilizados y se utilizan en muchos productos, como
el ajuste de volumen en audio, el ajuste de velocidad en ventiladores, el ajuste de brillo
en luces, etc. La funcion del potenciémetro es ajustar el voltaje y la corriente.

Caracteristicas estructurales del potenciometro: el cuerpo de la resistencia del
potenciémetro tiene dos extremos fijos. Al ajustar manualmente el eje giratorio o la
manija deslizante para cambiar la posicion del contacto moévil en el cuerpo de la
resistencia, se cambia el valor de la resistencia entre el contacto moévil y cualquier
extremo fijo, modificando asi el voltaje y la corriente.

1. Conexion del potenciometro

En este experimento, el potencidmetro se conecta directamente al LED y luego se gira el
potenciometro, de modo que las caracteristicas del potencibmetro se puedan
comprender intuitivamente.

Conexion

Utilice un cable Dupont hembra a hembra para conectar los terminales del LED LED7 a
los terminales del potenciometro POT1.
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Resultados de la operacion

A medida que gira el potenciometro POT1, el brillo del LED cambia.

A través de este experimento, aprendimos sobre los potenciémetros. Un potenciometro
es simplemente una resistencia variable. Al ajustar el potenciometro se modifica la
resistencia del circuito, lo que modifica el voltaje y la corriente que se cargan en el

extremo de carga.

2.Potenciometro conectado a Arduino. Mapeo

de brillo

En este experimento, se conecta un potenciometro a Arduino para ajustar el brillo de un

LED mediante el mapeo de una funcién

Bloques de funciones de mapeo

Funcién de mapeo: map()

Descripcion: Mapea datos de un rang

0 a otro.

Prototipo de funcién: map(value, fromLow, fromHigh, tolow, toHigh)

icono de bloque de construccién:

i @) 1 @ 2 €D 24 @ 2 €D

TRRGT RO

formHigh
WMANSEER/ LRE

fromLow

MINSEE N T IRE

toHigh
WasoER ERE

tolLow

e TRR1E




Conexion

1. Conectar el LED7 al pin 9 de la placa UNO.
2. Conectar el potenciometro POT1 al pin A0 de la placa UNO.
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Construccion de programa

Programa Arduino

void setup()

ometerl
(AB, INPUT); //iE

, OUTPUT);

void loop()

I
L

digitalWrite(9, map(ana




Resultados de la operacion

Girando el potencidmetro, cambiara el brillo del LED. Cuando se gira el potenciémetro
hacia la izquierda, el LED cambia de brillante a opaco, y cuando se gira hacia la derecha,
el LED cambia de opaco a brillante.

Analisis
e Pines analdgicos

Pines analdgicos: AB-A7 con el convertidor analégico a digital (ADC) integrado de
Arduino, la cantidad analdgica en un pin A@-A7 puede informar un valor entre 8-1623,
que se asigna a un rango de @ a VCC (el voltaje positivo en la fuente de alimentacion, el
cual es 5V aqui). Los valores recopilados de 8-5V en A@-A7 se pueden enviar como 0-
1023 al programa para su procesamiento.

Funcién analogRead()

analogRead(pin)se utiliza para leer el valor de voltaje de la magnitud analdgica del pin
analdgico A@-A7. El pardametro pin representa el pin para el que se obtendra el valor de
voltaje analdgico. La funcién devuelve un nimero entero entre 8-1023.

oV obtiene el valor de 9, 2.5v obtiene el valor de 512, 5v obtiene el valor de 1023.
e Pines PWM

Pin PWM: pin digital que suele estar marcado con # o *. La modulacién por ancho de
pulso es una técnica que utiliza la salida digital de un microprocesador para controlar
circuitos analdgicos. El nivel de salida es ©~255.

El Arduino Uno tiene seis pines utilizados para PWM (pines digitales 3, 5. 6. 9. 10,
11).

e Analisis de aplicaciones

El nivel de salida del pin PWM es ©-255 y el valor de entrada en A@ es 8-1023.
Queremos mapear los valores ©-1023 para 9-255.

La relacion entre entrada y salida también se puede controlar cambiando la relacion de
mapeo. Por ejemplo, si quiere que el LED alcance el valor mas brillante cuando el
potencidmetro solo esta girado hasta la mitad, entonces 8-1023 cambielo a 8-512. Si
solo desea que el LED alcance la mitad del brillo, puede cambiar @-255 a lo siguiente @-
128.



Impresion del puerto serial de Arduino

Arduino tiene un hardware llamado puerto serial, el cual puede utilizar los pines nimero
@ (recibir) y el nUmero 1 (enviar) para transmitir informacién de una manera especifica.
Los ordenadores suelen utilizar interfaces USB, por lo que también hay un chip en el
Arduino Uno que convierte el puerto serie en una interfaz USB. De esta forma, el
controlador puede enviar informacién al puerto serie, que luego se convierte en una
seflal USB y luego el ordenador recibe la informacién y la muestra.

El puerto serie también necesita ser configurado antes de su uso, principalmente la
velocidad, Illamada tasa de baudios. La directiva de configuracion

es Serial.begin(speed),speed es la velocidad que se debe establecer, generalmente se
establece en 115200.

La instruccion para que el puerto serial envie datos es Serial.print(val), val es la
informacién a transmitir, que puede ser texto o datos.

Serial.println(val), agregue un simbolo de salto de linea después del mensaje y los
mensajes subsiguientes se mostraran en una nueva linea.

Conexion

Conecte el potenciometro deslizante sliderl a los pines de A@ de la placa UNO. El
potenaometro deslizante también es un tipo de potenciometro.
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Diagrama de flujo de impresion del puerto serie
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Construccion de programa

Programa Arduino

void setup()

Serial.print{"itL

In(anal




Resultados de la operacion

Después de cargar el programa, haga clic en el icono de abajo. -

Cuando el icono cambie a - , podra ver los datos de salida de impresién en la
ventana siguiente.

& : 507
=5 507
&3 : 507
iR 507
Bt : 507
Analisis

La impresion en serie (Monitor Serial) le permite informar resultados de su
microcontrolador. Usando el monitor serial puedes obtener informacién sobre el estado
de los sensores y entender qué esta pasando en el circuito y el cédigo mientras se
ejecuta.



LCD

La pantalla de cristal liquido LCD1602 es un modulo de pantalla de caracteres
ampliamente utilizado. Consiste en una pantalla de cristal liquido de caracteres, un
circuito principal de control y su circuito de control extendido, asi como una pequefia
cantidad de resistencias, condensadores y piezas estructurales ensambladas en una placa
PCB.

El mdédulo LCD de caracteres es un LCD de matriz de puntos especialmente utilizado para
mostrar letras, nUmeros y simbolos, y los mddulos mas utilizados son 16x1, 16x2, 20x2
y 40%2.

1. Conexion de la LCD

La pantalla de cristal liquido LCD1602 utilizada en la placa de aprendizaje STEM KIT
puede mostrar 16x2 caracteres. (Nota: un caracter chino ocupara 2 anchos de caracter,
pero para mostrar caracteres chinos se requiere una biblioteca de fuentes. Sin soporte
de fuentes, solo se puede mostrar en inglés).

Si necesitamos saber el valor del potenciometro, podemos usar la pantalla LCD para
mostrarlo. Con una sencilla configuracion, la pantalla LCD puede mostrar caracteres.

Conexion

1. Conecte el potencidmetro deslizante sliderl al pin A@ de la placa UNO.
2. Las interfaces del LCD RS-D7 van conectadas a los pines 2~7 de la placa UNO
respectivamente.
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Construccion de programas

Programa Arduino

#includ

LiquidCrystal lecdl1(2, 3, 4, 5, 6, 7); a DL AL IEE

void setup()

Resultados de la operacion

El valor del potencidmetro deslizante se mostrara en la pantalla LCD y el valor esta entre
©-1023. Ajuste el potencidmetro deslizante y el valor cambiara en consecuencia.
Agregamos un retraso de 1 segundo al final del programa. El programa se pausara
durante este retraso de 1 segundo, por lo que la respuesta se sentira muy lenta cuando
la ajustemos. Si la pantalla no es clara, puede utilizar un destornillador para ajustar el
potenciémetro junto al terminal LCD hasta que los caracteres de la pantalla sean claros.

Analisis

En este momento, la pantalla LCD actualizara el valor de voltaje del potenciometro
deslizante una vez por segundo. Vemos que en la pantalla LCD se muestran los nUmeros
de ©-1023, lo cual significa que Arduino mapea los valores de voltaje de 0-5v leidos

desde Ae para llevarlos al display. Si desea visualizar el voltaje, debe calcularlo mediante
el programa. A continuacion, se indican dos métodos de calculo:



Método 1:

e Use el valor de 1023 para expresar 5000mV. Cada unidad es representa
5000/1023mV (es decir, 4.89mV)

e El valor de analogRead(A@)multiplicado por cada unidad (es decir, 4.89mV) es
el valor real en milivoltios. La division entera por 1808 sin el punto decimal es el
voltio entero y el resto calculado por divisién de modulo es la parte mV.

Programa Arduino

#include <Liquid
LiquidC al lcdl

void setup()
I
i
lcdl.begin(16, 2);
. 1

(A@, INPUT); YE

En este momento, la pantalla LCD muestra el valor de voltaje real del control deslizante.
Método 2:
e asigne directamente el valor de analogRead(A@) a milivoltios. Con la division

entera por 1000 y descartando el punto decimal se obtiene el voltio completo. El
resto calculado por divisién de médulo es la parte mV.



Programa Arduino

Cuando no se establecen variables especiales, los programas Arduino operan con
numeros enteros. Para calcular la parte decimal utilizamos médulo (%), el resultado del
modulo es el resto de un nimero dividido por otro nimero.

Matematicas con Arduino

e Sumar dos ndmeros: 1+2=3

e Restar el segqundo nimero del primer numero: 2-1=1

e Multiplicar dos nimeros: 1%2=2

e Division entera, dividir el primer nUmero por el segundo nimero: 2/1=2

e Division moédulo, cuando el primer numero se divide por el segundo numero:
5/3=1...2 El resultado es igual a 2



Sensor de luz. Fotorresistencia

Los sensores de luz funcionan segun el principio del efecto fotoeléctrico. El llamado
efecto fotoeléctrico se refiere al fendmeno por el cual ciertas sustancias especiales
pueden convertir la energia luminosa en energia eléctrica después de absorber luz. El
efecto fotoeléctrico se puede dividir en dos tipos: efecto fotoeléctrico externo y efecto
fotoeléctrico interno. El efecto fotoeléctrico externo se refiere al hecho de que, cuando
se expone a la luz, los electrones pueden emitirse desde el interior de una sustancia hacia
el exterior para generar fuerza eléctrica. Los fototubos y los tubos fotomultiplicadores
son componentes fabricados en base al efecto fotoeléctrico externo. De la misma
manera, en el interior de una sustancia se produce el efecto fotoeléctrico interno: cuando
la luz incide sobre la sustancia, su resistividad interna cambia, modificando asi la fuerza
electromotriz. Los componentes fotoeléctricos como fotorresistores y fotocélulas se
fabrican basandose en el efecto fotoeléctrico interno.

1. Mostrar el valor del sensor de luz en la LCD

El sensor de luz en la placa de aprendizaje es un fotorresistor. Cuando la luz incide sobre
el sensor, la resistencia del sensor cambia y el voltaje cargado en el sensor también
cambia en consecuencia y se refleja en los terminales. Utilizaremos un programa para
leer este voltaje cambiante y mostrarlo en la pantalla LCD.

Conexion

1. Las interfaces del LCD RS-D7 van conectadas a los pines 2~7 de la placa UNO
respectivamente.

2. Elterminal del sensor de luz Light Sensor se conectan al pin A@ de la placa
UNO.
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Construccion de programa

Programa Arduino
#include < Liq i
Liquid stal lcd

void setup()

ledl.k n{1l6, 2);

(A@, INPUT);

lcdl.clear();
lcdl.

lcdl.

delay(

Resultados de la operacion

En este momento, si bloquea el sensor de luz, vera que el valor que se muestra en la
pantalla LCD cambia. Cuanto mas débil sea la luz, menor sera el valor; cuanto mas fuerte
sea la luz, mayor sera el valor.

Analisis

Un fotorresistor es una resistencia cuya resistencia disminuye a medida que aumenta la
intensidad de la luz. Segun su efecto fotoeléctrico interno, cuanto mas intensa sea la luz,
menor sera la resistencia.



2. Sensor de luz: Control del brillo LED

El sensor de luz puede detectar cambios en la luz y reflejar los cambios en la luz a través
de cambios en el voltaje. Luego podemos usar este cambio para crear un sensor de luz
ambiental. Si la luz es mas tenue, el LED sera mas brillante. Si hay suficiente luz, el LED
no brillara.

Conexion

1. Las interfaces del LCD RS-D7 estan conectadas a los pines 2~7 de la placa UNO.
2. Conecte el terminal del sensor de luz Light Sensor al pin A@ de la placa UNO.
3. Conecte el terminal del LED4 al pin @ de la placa UNO.

T
(" BUILER) |,\ !

¥

|:jj LED6 ) (¢ LED7) (© LEDB Lsnsl

os:pwiﬂsrim KIT 1

OSEPP

DISPLAY 16X2 LCD-01 ©

j

(§ LIGHT SENSOR) (7 TEMPJRATURE) (" SOUND sEMso®> (& POT1 ) (& POTZ ) (& P

Y

 BUTTONZ; (= BUTTON3) (| BUTTONS) (& BUTJONS) -;"Wq; (Z BUTTON7)  MUM « (& SLIDER) - MaX
B : B

tee I e
.............................

il
i
Sy

® r




Construccion de programa

Programa Arduino

#include <Liquid(

LiquidCrystal 1led1(2, 3,

Resultados de la operacion

Cuando se bloquea la luz que llega al sensor, el LED se vuelve mas brillante y, cuando se
elimina la obstruccion, el LED se vuelve mas tenue. Los valores de salida asignados aqui
son llenados con 255-8 de grande a pequefio. Por lo tanto, cuando la luz es mas débil,
la luz del LED es mas brillante y cuando la luz es mas fuerte, la luz LED es mas oscura.

Analisis

En el programa, limitamos los valores del sensor de luz a minimo 100 y maximo 458 para
evitar que el programa falle cuando los cambios de luz exceden el rango de valores de
mapeo. Por supuesto, puedes cambiar este valor. Cuando la luz es mas oscura, la pantalla

LCD muestra el valor minimo y cuando la luz es mas brillante, la pantalla LCD muestra el
valor maximo.



3. Lampara LED con sensor y control de luz

Cuando cae la noche y la luz se atenua, necesitamos encender las luces. ;Podemos
fabricar un interruptor mas inteligente que encienda automaticamente la luz cuando
oscurezca sin que tengamos que encenderlo manualmente? Si tenemos un sensor de luz,
podemos hacer un interruptor de luz que detecte automaticamente la luz ambiental. La
luz no se encenderd cuando haya mucha luz durante el dia y se encendera
automaticamente cuando oscurezca por la noche.

Conexion

Esperamos que el brillo de la luz ambiental que hace que el LED se encienda en cada
escena sea diferente, por eso agregamos un potenciometro para ajustar el umbral del
sensor de luz. Puede ajustar el valor del potenciémetro y compararlo con el valor del
sensor de luz. Cuando la luz cambia, si el valor del sensor de luz es menor que el valor
actual del potencidmetro, el LED activara el programa de iluminacion.

Las interfaces del LCD RS-D7estan conectadas a los pines 2~7 de la placa UNO.
Conecte el terminal del sensor de luz Light Sensor al pin AO de la placa UNO.
Conecte el terminal del LED4 al pin 9 de la placa UNO.

Conecte el potenciémetro POTL al pin Al de la placa UNO.
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Construccion de programa

Primero, entendamos el proceso.

? ,ri’trdulnmEEE,L

,_ (pers. )

2

loop ——
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| LEDSE= | | LED;@I |

e

Programa Arduino

#include
Liquid

void setup()

digitalWri

1
i

else // "Il
i
{

digitalWri
1
J

lcdl

Si el valor del sensor de luz (AO) es menor que el
valor del potenciometro (Al), el pin 9 emite un nivel
alto y enciende el LED. De lo contrario, el pin 9
emite un nivel bajo y el LED se apaga.

LOW) ;



Resultados de la operacion

La primera linea de la pantalla LCD L:xxx muestra el valor actual del sensor de luzy la
segunda linea P:xxx muestra el valor del potenciometro, que es el umbral de activacion
que debemos establecer. Cuando la luz ambiental se oscurece, el valor del sensor se hara
mas pequefio y, mientras el valor del sensor sea menor que el valor establecido, el LED
se iluminara. De lo contrario, el LED esta apagado. Ajustando el valor del potenciémetro,
puedes establecer la intensidad de luz con la que se activa el LED.

Analisis
o Operaciones de comparacion

La comparacion es una operacién matematica que se utiliza a menudo en programas.

Nombre Abreviaturas
del de Descripcion Ejemplo
operador operadores
Comprueba si los valores de dos
operandos son iguales o no, sies (2 == 3) no es
asi entonces la condicion se vuelve  verdadero
verdadera.
Comprueba si los valores de dos
No es I= operandos son igualesono, silos (2 = 3) es
igual a valores no son iguales entonces la verdadero
condicion se vuelve verdadera.
Comprueba si el valor del
Menor operando izquierdo es menor que
que < el valor del operando derecho; si (2 < 3) es verdadero
es asi, la condicion se vuelve
verdadera.
Comprueba si el valor del
Mayor operando izquierdo es mayor que
que > el valor del operando derecho; si (2 > 3) no es cierto
es asi, la condicién se vuelve
verdadera.
Comprueba si el valor del
Menor o <= operando izquierdo es menor o (2 <= 3) es
igual a igual que el valor del operando verdadero
derecho; si es asi, la condicién se
vuelve verdadera.
Comprueba si el valor del
Mayor o >= operando izquierdo es mayor o (2 >= 3) no es
igual a igual que el valor del operando verdadero
derecho; si es asi, la condicion se
vuelve verdadera.

Igual



e Declaraciones condicionales

Si la condicidon es verdadera, entonces se realiza la accion A, de lo contrario, se realiza la
accion B.

Este programa prueba si i es mayor que 50. Si es asi, el programa realiza una accion
especifica. En otras palabras, las declaraciones entre llaves se ejecutaran si las
declaraciones entre paréntesis son verdaderas. De lo contrario, el programa omite el
codigo. ( else Significa que cuando no se cumple la condicion anterior, se ejecuta el
codigo...)



LED RGB

El médulo de color RGB, también conocido como médulo Tricolor o médulo de color
rojo, verde y azul, es un LED de color aditivo que agrega los tres colores primarios rojo,
verde y azul en diferentes proporciones para sintetizar varios colores de luz.
Las luces LED de tres colores primarios RGB estan compuestas por tres perlas de [ampara
independientes: rojo, verde y azul. Hay cuatro pines comunes, un terminal comun y tres
terminales de control de color. Cualquier combinacion de los tres colores puede producir
otros colores. Por ejemplo, si el rojo y el verde estan encendidos al mismo tiempo vy el
azul no esta encendido, es amarillo; si el verde y el azul estan encendidos al mismo
tiempo y el rojo no esta encendido, es cian; si el rojo y el azul estan encendidos al mismo
tiempo y el verde no esta encendido, es magenta; si los tres colores estan encendidos,
se produce blanco.

1.LED RGB: control por potenciometro

Hay 4 pines en el LED RGB, y el de la placa de aprendizaje es un LED RGB de catodo
comun. Es como tener tres LED, rojo, verde y azul, y conectar sus catodos entre si y
guiarlos hacia afuera con un solo cable. Luego, siempre que se introduzca un nivel alto
en los tres terminales del anodo, el diodo emisor de luz RGB se iluminara. El catodo se
ha conectado a la tierra de alimentacién en la placa de aprendizaje GND, por lo que solo
necesitamos conectar los tres terminales del anodo.

Conexion
1. Conecte el terminal del potencidmetro POT1 al terminal B del LED RGB

2. Conecte el terminal del potenciometro POT2 al terminal G del LED RGB
3. Conecte el terminal del potenciometro POT3 al terminal R del LED RGB
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Resultados de la operacion

En este momento, puedes ver el cambio de color ajustando el potenciémetro. Al
controlar el brillo de los LED individuales, puedes mezclar casi cualquier color que desees.

2.Control de LED RGB con Arduino

El efecto completo de mezcla de los tres colores primarios (rojo/verde/azul) se puede
ajustar a través de la entrada de voltaje PWM en los tres pines R/G/B. Se pueden lograr
efectos de iluminacion geniales usando el control del programa Arduino.

Conexion

1. Conectar la terminal R del LED RGB al pin 3 de la placa UNO.
2. Conectar la terminal G del LED RGB al pin 5 de la placa UNO.
3. Conectar la terminal B del LED RGB al pin 6 de la placa UNO.
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Construccion de programas

e Programa Arduino

void setup()

La tabla muestra los valores de los tres canales RGB. A medida que los completamos,
podemos ver que los diodos emisores de luz RGB muestran los colores en la tabla.
Siempre que se ingresen valores diferentes en los tres colores de RGB, el diodo emisor
de luz RGB puede mostrar diferentes colores. Luego cambiamos este valor a un nimero
aleatorio y el LED RGB puede mostrar colores aleatoriamente.

A continuacidon se muestra una tabla de datos de visualizacion de color, y puede ingresar
numeros en el programa para controlar el color. Utilice Arduino para controlar el color
de salida que necesita.




e Programa Arduino

Resultados de la operacion

Después de cargar el programa en la placa UNO, el LED RGB cambiara de color
aleatoriamente. El color cambia cada 0,5 segundos. Puedes cambiar el valor de retardo.
Cuanto menor sea el valor, mas rapido sera el cambio.

Analisis

e Variables enteras: int
Una variable entera (int) es un tipo de variable que se puede utilizar para
almacenar numeros entre -32768~+32767. En Arduino, el entero (int) es el tipo de

variable comdnmente mas utilizado. Una variable le dice al programa el tipo y rango del
valor.

Hay variables enteras, variables enteras largas, variables enteras sin signo, variables
enteras largas sin signo, variables de caracteres, variables de bytes y variables de punto
flotante.



e Funciones aleatorias: random()
La funcion aleatoria random(min, max)genera un valor aleatorio.

Parametros

e min: El limite inferior del nimero aleatorio generado (incluido este valor).
e max: El limite superior del nUmero aleatorio generado (excluyendo este valor).

e Valor de retorno: Un valor aleatorio entre los valores minimo min y maximo. max
-1



Altavoz

Al altavoz también se le llama parlante. Es un transductor o componente electrénico que
convierte sefales electrénicas en sonido, y puede estar compuesto por uno o mas grupos
de audio. Todos los sonidos de los televisores y las grabadoras provienen de altavoces.

1. Activacion del altavoz

Como hacer un sonido desde el altavoz. La frecuencia de funcionamiento del altavoz esta
entre 20-20KHz, por lo que siempre que Arduino emita la frecuencia dentro de esta
banda de frecuencia, el altavoz puede emitir sonido.

Conexion

Conecte el terminal del altavoz SpeaKer al pin 2 de la placa UNO.

3!5]\1 I(IT 1:

. "‘-'J_ill'l’
_ . OSEPP Uno R4 h

72 Uhrieine Compatibls =

LCD DISPLAY 16X2

.?ﬂll!ll'l

.' (& BUTTONT) ([ BUTTONT) (] 5) (- BUTTONG) (. BUTTONT)  muN - sLIDEl::fII_.»,- MAx
LB B

@ -k

00000 RGOROIRNRIOORIOIRNORROERNOIORNOIONRNRYS

|




Construccion de programa

Programa Arduino

e R N E N L i

Resultados de la operacion

Después de cargar el codigo, el altavoz emitira un sonido €31 durante 0,5 segundos
y luego hara una pausa de 3 segundos.

2. Teclado electronico con altavoz

El experimento anterior hace que el altavoz emita un solo sonido, lo cual resulta
demasiado aburrido. A continuacién, queremos que el altavoz emita diferentes tonos. Y
usa cada interruptor para controlar un tono, como un teclado electrénico.

Conexion
Conecte los cables de acuerdo con la siguiente tabla.
Numero de serie Terminales Numero de pin placa
componentes UNO

1 Altavoz 2
2 Boton 1 9
3 Boton 2 8
4 Botdon 3 7
5 Boton 4 6
6 Boton 5 5
7 Boton 6 4
8 Boton 7 3
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Construccion de programas

e Programa Arduino

OUTPUT); |
INPUT); //%
INPUT); /.
INPUT); //%
INPUT); //
INPUT); //%

INPUT); /.

INPUT); //%




SolE AR

Resultados de la operacion

Solo hay 7 botones en el tablero de aprendizaje, por lo que configuraremos los primeros
7 tonos. Desde el botén 1 al 7, son Do-Re-Mi-Fa-Sol-La-Si.

Encuentra una cancion sencilla y ve si puedes tocarla. 1-2-3-1, 1-2-3-1, 3-4-5 3-4-
5600

Una pieza musical se compone de varias notas y cada nota corresponde a una
frecuencia. La funcion tone()puede generar una sefial PWM de frecuencia fija para
impulsar el altavoz y hacer que emita sonido. La duracion y el tono del sonido se pueden
controlar mediante parametros.



Hay dos formas de definir la duracion del sonido. La primera es definir la duracion del
sonido a través de los parametros de la funcion tone() y la otra es utilizar la funcion no
Tone() para detener el sonido.

Si no define la duracién del sonido al usar la funcion tone(), entonces, a menos que
detenga el sonido a través de la funcidon noTone(), Arduino continuara generando
sefales de sonido a través de la funcion tone().

Analisis

El Arduino sélo puede producir un sonido a la vez. Si un determinado pin de Arduino
estd generando una sefial de sonido a través de una funcion tone(), entonces no es

posible hacer que Arduino use otro pin para generar sonido a través de la funcién
tone().

e funcion tone():
Codigo:

e tone(pin, frequency)
e tone(pin, frequency, duration)

Parametros:

e pin: pin de sonido (este pin debe estar conectado al altavoz)

o frecuencia: frecuencia del sonido (unidad: Hz) — tipo entero sin signo

e duracion: duracion del sonido (unidad: microsegundos, este parametro es
opcional) — tipo entero largo sin signo.

Esta funcion no tiene valor de retorno.



Buzzer

Un buzzer o zumbador es un componente electrénico generador de sonido. Es un
resonador electronico con una estructura integrada, que se utiliza ampliamente como
dispositivo generador de sonido en productos electrénicos como computadoras,
impresoras, fotocopiadoras, alarmas, juguetes electronicos, equipos electronicos
automotrices, teléfonos, temporizadores, etc.

Los zumbadores se dividen en dos tipos: zumbadores activos y zumbadores pasivos.
Los zumbadores activos tienen una fuente de oscilacion interna, por lo que emitiran un
sonido siempre que se encienda la alimentacién.

El zumbador pasivo no tiene una fuente de oscilacion interna y no puede ser accionado
por una sefial de DC para producir un sonido. Debe ser accionado por una sefial de
pulso con forma de onda de 2K a 5K.

1. Activacion del buzzer

El tablero de aprendizaje STEM KIT utiliza un zumbador activo. El zumbador activo emitira
un sonido una vez que se encienda. Si lo conectamos a Arduino, emitira un sonido
siempre que la salida de nivel alto esté configurada en el programa.

Conexion

Conecte el terminal del zumbador BUZZER al pin 2 de la placa UNO.
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Construccion de programa

e Programa Arduino

), OUTPUT);

Resultados de la operacion

El zumbador suena una vez cada medio segundo durante 5 veces consecutivas, luego
hace una pausa de 5 segundos antes de ingresar nuevamente al ciclo.

Analisis

e Repeticidn de declaraciones utilizando un contador
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El bucle for consta de tres partes: inicializacion, prueba
condicional e iteracion (es decir, la declaracién que se ejecuta al
final de cada proceso del bucle), cada parte esta separada por un
punto y coma.

Cddigo: for (i = @; i < 5; i++)

Cddigo solucion: int i = @; Inicialice la variableien 0,i < 5;
pruebe la variable para ver si es menor que 5, i++ e incremente i.



PIR

Todos los objetos calentados generaran rayos infrarrojos, y las longitudes de onda de los
rayos infrarrojos irradiados son diferentes a diferentes temperaturas. Debido a que la
temperatura del cuerpo humano se mantiene constante a 37 grados, emitira rayos
infrarrojos lejanos de 10um. El PIR se basa en esta caracteristica para detectar cuerpos
humanos. El principio es el siguiente: cuando los rayos infrarrojos de 10um emitidos por
el cuerpo humano se enfocan sobre la superficie del sensor PIR a través de la lente Fresnel
en el extremo frontal del PIR, el propio PIR tiene un filtro que solo permite la entrada de
rayos infrarrojos lejanos de 8 a 14um. Cuando el sensor dentro del PIR recibe los rayos
infrarrojos de 10nm, generara un movimiento de carga en el cristal piroeléctrico, lo que
impulsara al MOS interno para generar una sefal sinusoidal. Después de que esta seial
sea amplificada por el amplificador operacional en el extremo posterior del PIR, la sefial
que exceda o sea inferior a un cierto valor de voltaje se puede extraer a través del
comparador. Esta sefal es la sefial de pulso emitida por el PIR, que se puede conectar a
la MCU u otros circuitos para lograr varias formas de control o alarma.

1. Sensor PIR conectado a un LED

El STEM KIT cuenta con un sensor PIR que, cuando detecta un cuerpo humano, genera
un nivel alto en la terminal. Vuelve a un nivel bajo después de 1,5 segundos y el siguiente
segundo es un tiempo de silencio, durante el cual no se activara nuevamente incluso si
alguien esta activo. Conectandolo a un LED, podemos ver facilmente como funciona.

Conexion

Conecte el terminal del sensor PIR al terminal del LED7 y encienda la alimentacion. El PIR
entra en el estado de autoprueba, que dura unos 3-5 segundos. Una vez completada la
autoprueba, entra en el estado de prueba. Cuando el PIR detecta radiacion infrarroja del
cuerpo humano, se emitira un nivel alto en el terminal durante 1 segundo, seguido de
un periodo de silencio de 1 segundo. El PIR no realiza ninguna operacion durante el
periodo de silencio. El terminal emite un nivel bajo y luego ingresa nuevamente al estado
de deteccion.
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2. Timbre de bienvenida con sensor PIR

Cuando entramos en algunas tiendas, jescuchamos un mensaje de bienvenida, no? Se
trata del uso de sensores PIR para detectar nuestro cuerpo humano y luego, a través del
procesamiento de un programa, emite un sonido de bienvenida. También podemos
experimentar con el uso de PIR para hacer un timbre.

Conexion

1. Conectar el terminal PIR al pin 2 de la placa UNO.
2. Conectar el terminal del zumbador Buzzer al pin 3 la placa UNO
3. Conectar LED7 al pin 13 de la placa UNO.
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OUTPUT) ;
INPUT); /.

OUTPUT); //%

digitalWrit

digitallWrit




Resultados de la operacion

Cuando el PIR detecta la fuente de calor infrarrojo del cuerpo humano, activara un nivel
alto a través del circuito interno, encendiendo asi el LED y haciendo sonar el zumbador.
El modulo PIR de la placa de aprendizaje tiene un circuito de retardo incorporado, por lo
que habra un efecto de retardo incluso si no se agrega ningun cédigo delay() aqui.



Sensor de sonido. Micréfono

Un microfono también es un colector de sonido, es decir, un componente que convierte
los sonidos recogidos del entorno circundante en una sefial eléctrica.

El micréfono convierte las sefiales de sonido recogidas del mundo exterior en sefales
eléctricas.

1. Micréofono conectado a un LED

Conexion

Conecte el terminal del microéfono Sound Sensor al terminal LED1.
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Resultado

En este momento, hable al micréfono y veras que el LED parpadea.

Ve (] L]
Analisis
Un micréfono es un dispositivo de conversidon electroacustica que convierte los sonidos
recogidos del mundo exterior en sefiales eléctricas. El micréfono recibe sonidos externos,

y las sefales eléctricas generadas son convertidas por el pin A@ de Arduino y son los
valores cambiantes ©-1623 en el programa.



2. Medidor de decibelios con micréfono

Conexion

1. Conecte el micréfono Sound Sensor al pin A@ de la placa UNO.
2. Conecte los pines LED1-LED6 a los pines 13-8 de la placa UNO.
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INPUT); [/

OUTPUT); /%2 1370 5| I g4 415 3
OUTPUT); //<Z 81270 5|15 S0 407 5%
OUTPUT); //52 X117 5|8 i i 410 7
QUTPUT); //%2 1@ 5| = A0 o
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Resultados de la operacion

Cuando hables a través del micréfono, veras que el LED se ilumina y, cuanto mas fuerte
sea la voz, mas brillante serd el LED. El cédigo anterior utiliza una operacion de
comparacion y se emitira un nivel alto si es mayor que un valor determinado.

3.Lampara con sensor de luz y sensor de sonido

Cuando camindbamos por el pasillo y aplaudiamos, las luces del pasillo se encendian
automaticamente. Las luces del pasillo controladas por voz se controlaban mediante un
micréfono. También podemos combinar el sensor de luz anterior para hacer una lampara.
El LED solo se encendera cuando no haya suficiente luz ni sonido y se apagara después
de un retraso de 5 segundos.

Conexion
1. Conectar el LEDS6 al pin 13 de la placa UNO.
2. Conectar el micréfono Sound Sensor al pin A0 de la placa UNO.
3. Conectar el sensor de luz Light Sensor al pin Al de la placa UNO.
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OUTPUT) ;

(A1, INPUT);

(13, LOW);




Resultados de la operacion

Cuando la luz se atenua, si el valor del sensor de luz es menor que 150 y el valor del
sensor de sonido es mayor que 300, se ejecutara el siguiente programa. El LED se
enciende y se apaga después de un retraso de 5 segundos, de lo contrario, el LED
permanece en un estado de nivel bajo.

Analisis
o Operadores l6gicos

Se utiliza un nuevo operador en el cédigo (&&), y otros operadores cominmente
utilizados incluyendo (| |) y ().

El cédigo utiliza && para representar una conexion en serie. Si tanto la primera como la
segunda condicion son verdaderas, devuelve un valor verdadero (true). Es decir, se
ejecutara solo cuando se cumplan todas las condiciones al mismo tiempo.

Codigo:
if(a&&b) solo puede ser verdadero sia y b son ambos verdaderos, de lo contrario, falso.

El cddigo utiliza || para representar una relacion paralela. Si solo una de la primera y de
la segunda condicién es verdadera, devuelve un valor verdadero (true). Es decir, si se
cumple una de las condiciones dadas, se ejecutara.

Codigo:
if(al|b) solosia yb son verdaderos al tiempo, el resultado es verdadero, el resto son
falsos.

El codigo utiliza | para indicar que si la condicion es "falsa", se devuelve un valor
"verdadero" (true). Es decir, si no se cumplen las condiciones dadas, se ejecutara.

Codigo:
if(!a) sia esverdadero, entonces !a es falso; si a es falso, entonces !a es verdadero.



Sensor de temperatura

Los sensores de temperatura generalmente se refieren a componentes que convierten la
temperatura en datos electrénicos. Las propiedades de muchos materiales y
componentes cambian con la temperatura, por lo que hay muchos materiales que
pueden usarse como sensores de temperatura. Los parametros fisicos de los sensores de
que cambian con la temperatura incluyen: expansién, resistencia, capacitancia, fuerza

electromotriz, propiedades magnéticas, frecuencia, propiedades 6pticas, ruido térmico,
etc.

1. Sensor de temperatura y LCD

La placa de aprendizaje utiliza el sensor de temperatura LM35. Si se aplica un voltaje al
sensor de temperatura, cuando la temperatura externa cambia, el LM35 emitira un voltaje
cambiante. La fuente de alimentacién se ha conectado dentro de la placa de aprendizaje,
y solo necesitamos conectar los pines del sensor a los pines de la placa UNO

Conexion

1. Elterminal del sensor de temperatura Temperature va conectado al pin A@ de
la placa UNO.

2. Lasinterfaces del LCD RS-D7 van conectadas a los pines 2~7 de la placa UNO
respectivamente.
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Construccion de programa

e Programa Arduino

Resultados de la operacion

En este momento, podra ver la temperatura ambiente actual en la pantalla LCD en grados
Celsius. Al presionar el sensor de temperatura con la mano, el valor de temperatura del
sensor de temperatura que se muestra en la pantalla LCD cambiara.



Motor eléctrico

Un motor eléctrico, también conocido como motor o motor eléctrico, es un dispositivo
eléctrico que convierte energia eléctrica en energia mecanica y luego puede utilizar la
energia mecanica para generar energia cinética para impulsar otros dispositivos.
El principio de rotacion del motor se basa en la regla de la mano izquierda de John
Ambrose Fleming. Cuando se coloca un cable en un campo magnético y fluye corriente
a través de él, el cable cortara las lineas del campo magnético y hara que el cable se
mueva. La corriente eléctrica entra en la bobina para generar un campo magnético. El
dispositivo utiliza el efecto magnético de la corriente para hacer que el electroiman gire
continuamente dentro de un iman fijo, que puede convertir la energia eléctrica en
energia mecanica. El principio de un motor de corriente continua que genera energia al
interactuar con un iman permanente o un campo magnético generado por otro conjunto
de bobinas es que el estator permanece estacionario y el rotor se mueve en la direccion
de la fuerza generada por la interaccion.

1. Motor con hélice pequeno

Un motor es un componente que convierte la energia eléctrica en energia cinética.
Siempre que le suministremos electricidad, el motor comenzaré a girar.

Conexion

Conecte el pin de voltaje 5V de la placa UNO al terminal del motor eléctrico (motor
ventilador) INA.
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Ahora puedes ver que el motor esta girando. Si se conecta a INB, el motor girara en
la direccion opuesta a la anterior.



Ventilador con sensor de temperatura

Combina el sensor de temperatura que aprendiste antes para hacer un pequefio
ventilador con sensor de temperatura. Cuando la temperatura alcance el umbral
establecido, el pequeiio ventilador comenzaréa a girar. Cuando la temperatura sea inferior
a un valor determinado, el ventilador se detendra.

Conexion

1. Las interfaces del LCD RS-D7 van conectadas a los pines 2~7 de la placa UNO
respectivamente.

2. Conecte el terminal del motor eléctrico (Fan motor) INA al pin 8 de la placa UNO.
Conecte el terminal del motor eléctrico (Fan motor) INB al pin 9 de la placa UNO.
4. El terminal del sensor de temperatura va conectado al pin A8 de la placa UNO.
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e Programa Arduino

OUTPUT) ;
., OUTPUT);

rRRFEL ) 29F

Resultados de la operacion

Sila temperatura ambiente experimental actual es superior a 30°C, el pequefio ventilador
comenzara a girar. Si es menor a 29°C dejara de girar. Puede modificar estos dos valores
segun la temperatura ambiente actual que se muestra en la pantalla, para que el
ventilador pueda arrancar y detenerse cuando el valor cambie.



Analisis

Diagrama de flujo

Iq ArduinoiBE
Si la temperatura detectada por el sensor de
| PEAHEN ] temperatura es mayor a 30 grados, el ventilador
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' o] Simplemente cambie el signo mayor que por un

signo mayor o igual a. Lo mismo se aplica a los
valores menores de 29°C.

2.Ventilador con regulacion de velocidad PWM

Cuando suministramos energia al motor, el motor girara, y cuando desconectamos la
energia, se detendra. Si seguimos acortando el intervalo de tiempo entre el encendido y
el apagado, el motor girard mas rapido cuando el intervalo sea mas corto y mas lento
cuando el intervalo sea mas largo? Este principio se utiliza para realizar la regulacion PWM
de la velocidad del motor.

La modulacién por ancho de pulso (Pulse Width Modulation, abreviado como PuM), es
una tecnologia que convierte sefiales analdgicas en pulsos. Generalmente, el periodo del
pulso después de la conversion es fijo, pero el periodo de trabajo del pulso cambiara
segun el tamafo de la sefial analdgica.

Conexion
Conecte los cables de acuerdo con la siguiente tabla.
Numero de serie Terminales Numero pin placa UNO
componentes

1 Motor Fan INA 3
2 Motor Fan INB
3 Boton 1 A0
4 Boton 2 Al
5 Boton 3 A2
6 Boton 4 A3
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AR, INPUT); //%
INPUT); //%
INPUT); //%

INPUT); //%

OUTPUT); //%
5, OUTPUT); [/
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Resultados de la operacion

Cuando se presiona el interruptor Buttoni, el ventilador gira hacia adelante a baja
velocidad y cuando se presiona el interruptor Button2, el ventilador gira hacia adelante
a alta velocidad. Cuando se presiona el interruptor Button3, el ventilador gira en sentido
inverso a baja velocidad y cuando se presiona el interruptor Button4, el ventilador gira
en sentido inverso a alta velocidad. La velocidad se controla mediante el modo de salida
PWM, pero la direccion se logra utilizando una sefial de salida en un pin diferente.

Analisis

En los circuitos analdgicos, el valor de las sefiales analdgicas puede cambiar de forma
continua sin practicamente restricciones en cuanto a tiempo y amplitud. Basicamente,
pueden adoptar cualquier valor real, y la entrada y la salida también cambian de forma
lineal. Por lo tanto, en los circuitos analdgicos, el voltaje y la corriente se pueden utilizar
directamente para controlar objetos, como el control del interruptor de volumen en
electrodomésticos, el control de brillo de lamparas LED hal6égenas, etc. Sin embargo, los
circuitos analdgicos tienen muchos problemas: por ejemplo, las sefales de control
tienden a desviarse con el tiempo y son dificiles de ajustar, consumen mucha energia,
son susceptibles al ruido y a la interferencia ambiental, etc.

A diferencia de los circuitos analdgicos, los circuitos digitales toman valores dentro de
un rango predeterminado. En un momento dado, su salida solo puede estar en los
estados ON y OFF, por lo que la tensidn o la corriente se cargan en la carga analdgica en
una secuencia de pulsos repetitivos de manera on/off.

La tecnologia PWM es un método de codificacion digital de niveles de sefales
analogicas. Codifica el nivel de una sefial analdgica modulando el ciclo de trabajo de una



onda cuadrada mediante un contador de alta resolucion (frecuencia de modulacion). Su
mayor ventaja es que todas las sefiales del procesador al objeto controlado estan en
formato digital y no hay necesidad de conversion de digital a analdgico; y la capacidad
de resistir el ruido también se mejora enormemente (el ruido solo puede tener un
impacto sustancial en las sefiales digitales cuando es lo suficientemente fuerte como
para cambiar el valor |6gico). Esta es también la razén principal por la que PWM se usa
ampliamente en industrias de transmision de sefiales como las comunicaciones.

Actualmente, muchos microcontroladores (MCU) incluyen médulos controladores PWM.

3. Ventilador con control de velocidad continuo
Utilice el potenciometro para ajustar la velocidad del motor. La velocidad infinitamente
variable en realidad divide la velocidad del ventilador en 255 niveles, similares a 255
engranajes, de modo que no podemos sentir la existencia de los engranajes.

Conexion
1. El terminal del motor eléctrico (Fan Motor) INA se conecta al pin 3 de la placa
UNO.
2. El terminal del motor eléctrico (Fan Motor) INB se conecta al pin 5 de la placa
UNO.

3. Potenciometro POT1 va conectado al pin AO de la placa UNO.
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Resultados de la operacion

Al girar el potenciometro también cambiara la velocidad del ventilador. A medida que el
potenciometro gira en el sentido de las agujas del reloj desde el extremo izquierdo, la
velocidad del ventilador aumentara lentamente. La velocidad del ventilador aumenta y
disminuye con una transicion muy suave.

r L3 [
Analisis
En el programa, Arduino primero leera el valor del potenciémetro, el valor minimo es @

y el valor maximo es 1023. Luego, este valor se asigna a 8-255 la sefial PWM de salida para
activar el ventilador.



4. Ventilador con control por temperatura

Combinado con un sensor de temperatura, la temperatura se puede utilizar para
controlar el interruptor del motor del ventilador. Cuando la temperatura es baja, la
velocidad del ventilador es baja, y cuando la temperatura es alta, la velocidad del
ventilador es rapida. Cuando la temperatura desciende por debajo de cierto nivel, el
ventilador se detiene. Esto crea un ventilador con regulacién de velocidad y control de
temperatura que se enciende y se apaga automaticamente.

Conexion
1. El terminal del motor eléctrico (Fan Motor) INA se conecta al pin 3 de la placa
UNO.
2. El terminal del motor eléctrico (Fan Motor) INB se conecta al pin 5 de la placa
UNO.

3. El sensor de temperatura Temperature se conecta al pin A@ de la placa UNO.
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Resultados de la operacion

Se establece un valor de temperatura 26 en el experimento. Cuando la temperatura del
sensor de temperatura supera este valor, el ventilador comienza a girar. Cuando la
temperatura es 26°C, la velocidad es aproximadamente 20%, y cuando la temperatura
alcanza 33°C, la velocidad alcanza 100%. El valor que se establece aqui de 26 debe
ajustarse de acuerdo con el cambio de la temperatura ambiente en ese momento. Se ha
agregado la impresion del puerto serial al programa y la visualizacion de la temperatura
se puede ver en el puerto serial. Al configurar el valor de la temperatura, consulte el
cambio del valor que se muestra en el puerto serial.



Motor paso a paso

Un motor paso a paso, también conocido como motor de pulso, es un motor de
induccion que implica muchos conocimientos en mecanica, motores, electronica y
computadoras. Como actuador, el motor paso a paso es uno de los productos clave de
la mecatrénica y se utiliza ampliamente en diversos sistemas de control de
automatizacion.

¢Qué es un motor paso a paso?

Un motor paso a paso es un actuador que convierte pulsos eléctricos en desplazamiento
angular. Cuando el controlador paso a paso recibe una sefial de pulso, impulsa el motor
paso a paso para que gire un angulo fijo (y angulo de paso) en la direccion establecida.
Puede controlar el desplazamiento angular controlando el nUmero de pulsos para lograr
un posicionamiento preciso. Al mismo tiempo, puede controlar la velocidad y la
aceleracion del motor controlando la frecuencia del pulso, logrando asi el proposito de
la regulacion de la velocidad.

Caracteristicas principales

El motor paso a paso puede lograr de forma sencilla un posicionamiento de alta precision
y detener la pieza de trabajo en la posicion de destino con alta precision simplemente
operando la sefial de pulso. El motor paso a paso se coloca en unidades de angulos de
paso basicos.

1. Control de motor paso a paso con Arduino

Los parametros del motor paso a paso 28BYJ-48 en el Kit STEM son:
Secuencia de sefial de control de 4 pasos: 11,25 grados/paso, 32 pasos para una rotacion.
En el modo de 4 pasos, una rotacion tomara: 32 (pasos/rotacién) X 64 (relacion de
engranaje) = 2048 pasos.

El motor paso a paso utilizado en el experimento realiza 2848 pasos en una vuelta y se
requiere 2048 sefales de pulso para que el motor paso a paso realice un circulo. Luego,
al dividir 2648 por 6@ puedes crear un efecto similar al de un segundero.

Conexion

Los pines 2-5 de la placa UNO se conectan a las terminales INA-IND del motor
paso a paso.

Pin placa UNO Pin motor paso a paso
2 INA
3 INB
4 INC
5 IND
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Resultados de la operacion

Después de cargar el codigo, el motor paso a paso gira como el segundero de un reloj.
Analisis
Como no se puede dividir 2048 entre 6@ de manera exacta, habra un error de un segundo

cada pocas vueltas. 2048/60=34...82, disminuye su velocidad casi un segundo cada 4
vueltas.



2. Puerta automatica con sensor

;Qué escenarios se utilizan cuando se combinan motores paso a paso y PIR?
Una puerta que se abre automaticamente. Si alguien se acerca a la puerta, el PIR
lo detecta y abre la puerta. La puerta se cerrara automaticamente cuando alguien
pase. La puerta se iluminara en verde cuando esté abierta y en rojo cuando esté
cerrada.

Conexion
1. Los pines 2-5 van conectados a los pines INA-IND del motor paso a paso.
2. Conecte el pin PIR al pin AO de la placa UNO.
3. Conecte el LED1 al pin 13 de la placa UNO.
4. Conectar el LED7 al pin 7 de la placa UNO.

e
{0 sozzER) |

(" LED4 (C LEDS (O LED&) o] O T LEDR

OSEPP™STEM KIT

i

&
s
=|
<
]

&
i

iCD DISPLAY 1. E LEB-01 O

(7 LIGHT SENSOR) (7 TEMPERATURE) (7 SOUND SENSOE: (% POTI ) (& POVZ )

__IHI ||.I-I T - o -

%) (5 BUTION3) (= BUTTON4) ( BUTTONS) (- BUTTON&) (- BUTTONT)  MiN «— (© SLIDER)-—~ MAX (& PIR )

: B : B -

-J'L_J--_:L ] T
..........................I.

-
=
-
L™

o leoeeccesccee

)



Construccion de programas

(AB, INPUT); //:= ZPIR|IE

3, OUTPUT); o LEDLS

» OUTPUT);

Resultados de la operacion

Cuando el PIR detecta la fuente de calor infrarrojo del cuerpo humano, se activa un nivel
alto. EI LED verde se enciende, el motor paso a paso gira medio circulo en direccion hacia
adelante, espera 2 segundos y luego gira medio circulo en direccién inversa. Luego el
LED rojo se enciende y el LED verde se apaga.



Servo

Un servo es un motor de posicion (angulo), adecuado para sistemas de control que
requieren que el angulo se cambie y mantenga continuamente. Se ha utilizado
ampliamente en juguetes de control remoto de alta gama, como aviones, modelos de
submarinos y robots de control remoto.

El servo es principalmente adecuado para sistemas de control que requieren que los
angulos se cambien y mantengan constantemente, como los brazos y las piernas de los
robots humanoides y el control de direccién de modelos de automéviles y modelos de
aviones. La sefial de control del servo es en realidad una sefial de modulacién de ancho
de pulso (sefial PWM), que puede ser generada por dispositivos FP-GA, circuitos
analogicos o microcontroladores.

En pocas palabras, un servo es una unidad servo que integra un motor de DC, un
controlador de motor, un reductor, etc., y estd empaquetado en una carcasa que es facil
de instalar. El servo puede girar cualquier angulo entre 0 y 180 grados segun sus
instrucciones y luego detenerse con precisién. Un sistema de motor que puede rotar un
angulo determinado con relativa precisién utilizando una sefial de entrada simple. El
servo esta equipado con un potenciémetro (u otro sensor de angulo) para detectar el
angulo de rotacion del eje de salida. La placa de control puede controlar y mantener el
angulo del eje de salida con mayor precision en funcién de la informacion del
potenciémetro.

1. Servo controlado por potenciometro

Este experimento utiliza un potenciémetro para controlar el angulo del servo, por lo que
debes conectar el servo y el potenciémetro al mismo tiempo.

Conexion

1. El potenciometro POT1 estara conectado al pin Ae de la placa UNO.
2. El terminal del servomotor Servo estara conectado al pin 3 de la placa
UNO.
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Construccion de programa

Codigo Arduino

#includ
Servo servol;

void setup()

I
L

servol.attach{3); //< LA 5]

pinMode({A8, INPUT); //o L3471

void loo

I
L

servol.write( (analogRead(AR), @,




Resultados de la operacion
Al girar el potencidmetro, el servo también girara. Cuando el potenciometro se gira al

minimo a la izquierda, el servo esta en la posicién 8, y cuando el potencidmetro se gira
al maximo a la derecha, el servo esta en la posicion 180,

Analisis

El servo solo puede funcionar en el rango de 0 a 180 grados, por lo que el rango de
entrada del potenciometro 0-1023 debe asignarse a 0-180.



Modulo ultrasénico

El médulo de medicién de distancia ultrasonica HC-SR04 puede proporcionar una
funcion de deteccién de distancia sin contacto de 2cm a 400cm y la precision de
medicion puede alcanzar hasta 3mm. El mdédulo incluye un transmisor, un receptor y un
circuito de control ultrasénicos. Se utiliza a menudo en la medicidn de distancias y en la
direccion de coches inteligentes o en algunos proyectos. La medicidon de distancia del
automovil inteligente puede detectar obstaculos que se encuentren mas adelante a
tiempo, lo que le permite girar a tiempo para evitarlos.

El principio de medicién de distancia ultrasonica es utilizar la velocidad de propagaciéon
conocida de las ondas ultrasénicas en el aire para medir el tiempo que tarda la onda de
sonido en reflejarse en un obstaculo después de ser transmitida, y calcular la distancia
real desde el punto de transmisién hasta el obstaculo basdndose en la diferencia de
tiempo entre la transmision y la recepcién. En primer lugar, el transmisor ultrasénico
emite ondas ultrasénicas en una direccién determinada y comienza a cronometrar al
mismo tiempo que la emision. Las ondas ultrasonicas se propagan en el aire y regresan
inmediatamente si encuentran un obstaculo en el camino. El receptor ultrasénico deja
de cronometrar inmediatamente cuando recibe la onda reflejada. La velocidad de
propagacion de las ondas ultrasonicas en el aire es C=340m/s. Segun el tiempo T
segundos registrado por el crondmetro, se puede calcular la distancia L entre el punto
de emisidn y el obstaculo, es decir:

L=CxT/2

Esto se llama medicion de diferencia horaria.

La frecuencia del sonido que la gente puede oir es de 20Hz a 2KHz, que son ondas
sonoras audibles. Los sonidos que se encuentran fuera de este rango de frecuencia, por
debajo de los 20Hz, se denominan ondas sonoras de baja frecuencia y los sonidos por
encima de los 20KHz se denominan ondas ultrasonicas. El rango de frecuencia del habla
en general es de 10Hz a 8KHz. Las ondas ultrasonicas tienen buena direccionalidad, un
fuerte poder de penetracion, son faciles de obtener con energia sonora relativamente
concentrada y pueden propagarse a grandes distancias en el agua. Las ondas
ultrasonicas reciben ese nombre porque su limite de frecuencia inferior es
aproximadamente igual al limite superior de la audicion humana.

1. Medicion de distancia por ultrasonido

Utilice la placa Uno para controlar el sensor ultrasénico para medir la distancia
del obstaculo que se encuentra frente a usted y mostrarla en la pantalla LCD. Para
ello, es necesario conectar tanto la pantalla LCD como el sensor ultrasonico a la
placa UNO.



Conexion

El pin VCC del modulo ultrasénico va conectado al pin 5V de la placa UNO.

El pin GND del modulo ultrasénico va conectado al pin GND de la placa UNO.
El pin ECHO del mddulo ultrasénico va conectado al pin 9 de la placa UNO.

El pin TRIG del médulo ultrasénico va conectado al pin 8 de la placa UNO.
Las interfaces RS-D7 del LCD van conectadas a los pines 2~7 de la placa UNO
respectivamente.
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Construccion de programa

Cdédigo Arduino

Resultados de la operacion

Una vez cargado el cédigo correctamente, si hay un objeto frente al modulo ultrasénico
y la distancia es entre 2-4@00mm. La pantalla LCD mostrara la distancia entre el objeto y
el moédulo ultrasonico. Puede cambiar la distancia entre el objeto y el médulo ultrasénico
para ver si la pantalla LCD cambia.

Analisis

1. Utilice el puerto IO TRIG para activar el rango y proporcionar una sefial de nivel
alto de al menos 10us.

2. El mddulo envia automaticamente 8 ondas cuadradas de 40kHz y detecta
automaticamente si hay una sefial de retorno.

3. Cuando se recibe una senal de retorno, se emite un nivel alto a través del
puerto IO ECHO. La duracion del nivel alto es el tiempo transcurrido desde la
emision hasta el retorno de la onda ultrasénica.

Distancia de prueba= (Tiempo de alto nivel * Velocidad del sonido (340m/s))/2



Aplicacion integral 1

Pequeno ventilador con control de marcha

Un pequefio ventilador con control de tres marchas. Hay una marcha de paraday las tres
restantes son de baja velocidad, velocidad media y alta velocidad.
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Conexion

1. Los interruptores Buttonl-Button4 estan conectados a los pines A@-A4 de la
placa UNO respectivamente.

2. Conecte los LED1-LED3 a los pines 13-11 de la placa UNO respectivamente.

3. Conecte el pin INA del motor ventilador al pin 3 de la placa UNO.
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Construccion de programa

e Programa Arduino

INPUT);
INPUT);

INPUT);

INPUT);




(A2) == LOW) //il &)

Resultados de la operacion

Cuando se presiona el Button2 el ventilador se encendera a baja velocidad y se
encendera el 1 LED al mismo tiempo, al presionar el Button3, el ventilador se
encendera a velocidad media y se encenderan 2 LED al tiempo, al presionar el
Button4 la velocidad del ventilador aumenta y se encenderan 3 LED al mismo
tiempo. Cuando se presiona el Buttoni, el ventilador se detiene y los LED se
apagan.



Aplicacion integral 2

Lampara de ritmo musical

Cuando suene la musica, el LED del tablero de aprendizaje parpadeara junto con la
musica. ;No es interesante?

Podemos utilizar un micréfono para recoger seiiales de sonido y luego procesarlas a
través de un programa. Deje que el LED del tablero de aprendizaje se ilumine con el ritmo
de la musica.

Conexion

1. Micréfono conectado al pin A@

2. Conexion LED, el LED1 a la izquierda corresponde al pin 11 y el LED10 a la derecha
corresponde al pin 2

Numero de serie Terminales LED Pin de la placa UNO
1 LED1 11
2 LED2 10
3 LED3 9
4 LED4 8
5 LEDS 7
6 LED6 6
7 LED7 5
8 LEDS 4
9 LED9 3
10 LED10 2
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Construccion de programa

Programa Arduino

int i = B; LEDS]

float sound = &;

Pl HN:

BiE

) A

int LEDs = 8; nan e 5

float ad = @; AT

void soudLED() //il HNA]

{

ad = analogRead(A®);
if (ad < sound)
il

sound = sound * ©.999

L AT el TR
B G0 ik SR 2L .

¥
lse

sound = sound * ©.95

B G B SR L

}

LEDs = map(sound, 28,

(9, OUTPUT);
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;

pinMode(AB, INPUT);

o

CETFET

ERAEFT T
MBSO+ L

+ ad * 9.001;

+ ad ¥ 8.85;
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Resultados de la operacion

Después de cargar el codigo, usa tu teléfono para reproducir musica junto al microfono
y el LED del tablero de aprendizaje parpadeara al ritmo de la musica.

Analisis

Puedes intentar cambiar el valor en el cédigo a 20.200. 20 corresponde al LED de punto
de inicio, que puede ajustar la sensibilidad del disparador. 200 corresponde a la
sensibilidad de todo el rango. Cuando el sonido sea fuerte, aumente el valor. O si la
cantidad de luces LED es pequefia cuando el sonido es bajo, cambie este valor a un valor
mas pequefo.

Hay 5 LED en un lado, por lo que los valores detras de ellos son 0 ~ 4, que son 5 niUmeros.

LEDs = map(sound, 20, 200, 9, 4);



Aplicacion integral 3
Radar de crucero ultrasénico

La antena del radar del vehiculo gira y escanea de un lado a otro. ;No te parece de alta
tecnologia? También podemos hacer uno, pero aqui utilizamos ecografia. Utilice el servo
para realizar la navegacion y el ultrasonido para escanear objetos. Cuando el escaner
ultrasénico detecta un obstaculo, se detendra y mostrara la distancia del obstaculo.

Conexion

El pin VCC del médulo ultrasénico va conectado al pin 5V de la placa UNO.

El pin GND del modulo ultrasénico va conectado al pin GND de la placa UNO.
El pin ECHO del médulo ultrasénico va conectado al pin 9 de la placa UNO.

El pin TRIG del médulo ultrasénico va conectado al pin 8 de la placa UNO.
Las interfaces RS-D7 del LCD van conectadas a los pines 2~7 de la placa UNO
respectivamente.

Conectar el LED1 al pin 13 de la placa UNO.

El pin del Servo va conectado al pin 10 de la placa UNO.

8. El pin del Buzzer va conectado al pin A5 de la placa UNO.
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Construccion de programas

Programa Arduino

#include <LiquidCrystal.h:>
#include <Servo.h:

#include <oseppRobot.h:

LiquidCrystal lcdi(2, 3, 4, 5, 6, ¥
Servo servol;

OseppUltrasonic ultrasonicl(8, 9);
int i = 8;
void saomiao() // T M. ZEH 9L

L O B R

i3 1| 508 « £

..... rite(i);

delay(508);

s T

.setCursor(@, 8);
.print{ultrasonicl.ping());
print("mm");

.setCurser(®, 1);
.print(i);

italWrite(13, ultrasonicl.ping() < 4@8);

IR S T

HE 0 SR T

i1 2@ o f

L BT

lerite(AS5, HIGH);
lay(20);
italWrite(AS, LOW);

LCD-T1 4 {8

CAERES R

pinMode(13, OUTPUT); //Z ¥ LED15|H

LCD- o " 40 IH

Ih 2 U

LCDE fr 72 4+

LCDT o 1 0 SEHLIT E
lF 4 —488, LED.iT.




Resultados de la operacion

Una vez iniciado el programa, el modulo ultrasénico instalado en el servo navegara y
escaneara entre 8-180 grados. Si hay un obstaculo dentro de este rango y la distancia
del obstaculo es menor a 48@mm, el servo se detendra, el LED se iluminara y el zumbador
hara sonar una alarma. Cuando se elimina el obstaculo, el LED se apaga, el sonido de la
alarma se levanta y el escaneo de crucero continda.



