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Introduccion

Este elibro surge como una propuesta de proyecto de la
Universidad del Papaloapan dentro de la Convocatoria 2021
para la Elaboracién de propuestas de Proyectos para el
Fomento y Fortalecimiento de las Vocaciones Cientificas del
Consejo Nacional de Ciencia y Tecnologia (CONACyT).

El objetivo de este elibro es acercar a los grupos vulnerables
del pais, en particular a los ninos, ninas y jovenes, al
conocimiento cientifico y tecnoldgico de vanguardia,
contribuyendo, por medio de la elaboracion de material
digital, interactivo y de acceso en linea sobre robdtica, a
fomentar y fortalecer las vocaciones cientificas motivando
la creatividad e innovacion de esta poblacidn, con el fin de
consolidar una cultura del conocimiento.

Se pretende beneficiar a comunidades indigenas o
afromexicanas, poblacion marginada socioeconémica y/o
geograficamente, principalmente jovenes entre 12 a 24 anos,
facilitando el acceso al conocimiento y tecnologia referente
a la robdtica, considerando también que la gran cantidad

de la poblacién objetivo habla una lengua materna distinta

al espanol o no cuentan con los recursos econdmicos
suficientes.

Este elibro consta de 3 secciones: Introduccion a la
Robdtica, Componentes de un Robot y Programacion Basica
de Robots.

Una Introduccién al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo

En la Seccion Introduccion a la Robdtica se hablara de los
principios de la robdtica, su evolucidn a través de los anos y
del estado del arte actual de la robdtica. Se presentaran los
diversos tipos de robots manipuladores y méviles, asi como
sus caracteristicas basicas como su configuracion y espacio
de trabajo, para el caso de los robots manipuladores; el
sistema de locomocion y direccidon para robots moviles.

En la Seccion Componentes de un Robot se presenta un
modulo robdtico de robot movil diferencial construido por
la Universidad del Papaloapan, se explicaran cada uno de
los componentes que lo forman como lo son sensores,
actuadores y placas electronicas de control.

Por Ultimo, en la Seccidon de Programacion Basica de
Robots se daran las bases de programacion del robot movil
diferencial en Arduino y se presentaran los respectivos
programas para la utilizacion de cada uno de los
componentes electronicos que se emplean en el robot.

Para finalizar la Seccidn, se presentaran programas donde
se extienden las funcionalidades del robot para realizar
tareas mas complejas como son: seguimiento de lineas, y
movimiento autbnomo con evasion de objetos.
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Introduccidn a la Robética Durante los Ultimos anos, los robots no solo nos han maravillado con extraordinarias
historias de ciencia ficcion si no que, utilizando como base las universidades y los
centros de investigaciéon, han incursionado en muchas ramas de la industria.

En la literatura o en el cine, los robots tiene comportamiento humano, y mas aun,
ellos tiene sentimientos de amistad, odio o amor.

Robots en el cine
/ g== Ty, En la realidad los robots solo

son sistemas mecanicos o
electromecanicos controlados,
disenados para desempenar tareas
especificas o generales. Si bien,
estos robots pueden tener forma
humana o humanoide, realizan
algunas tareas en forma mas
precisa y por mas tiempo que una

persona.
WALLeE es un robot disenado para limpiar la ,

basura que cubre a la Tierra después de que fuese
devastada y abandonada por el ser humano.

El dotar a uno de estos mecanismos de
cualquier tipo de sentimiento no se ha
logrado adn, pero...

El Gigante de Acero es un robot proveniente del

. <
espacio capaz de autorepararse, que entabla P
cquien sabe en el futuro?
Hogarth. )
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Introduccion a la Robotica

Existen muchas definiciones del término “robdtica”. Sin embargo,
a nuestro parecer, la siguiente definicion, del Dr. Fernando Reyes

Cortés, en su libro “Robdtica”, es la mas adecuada debido a su sencillez.

“La robética se define como una disciplina cientifica

qgue se basa en la investigacion y desarrollo de sistemas
mecanicos, llamados robots, que se diseAan para realizar
una serie de aplicaciones industriales, comerciales,
entre otras”

Automatas

Ejemplo:
Automata de Jacques
(1739)

Los griegos llamaban Autémata a las maquinas que imitan la figura y movimientos de un
ser animado.
No se tiene registro exacto de cudl fue el primer autémata, pero se cree que los primeros
se remontan al antiguo Egipto, aproximadamente en el afo 1300 A.C., donde sistemas
hidraulicos y mecéanicos permitian a los sacerdotes mover a sus gigantescos dioses.

12 Introduccidn a la Robética
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El término Robot proviene del checo ROBOTAYy Io
usé por primera vez el escritor Karel Capek en 1917,
en su obra Rossum’s Universal Robots, para referirse
a maquinas con forma humanoide. Esta palabra

fue traducida al inglés como robot.

Otros escritores retomaron las narrativas
sobre robots, por ejemplo Isaac Asimov (quien
acufié el término robdtica) que dentro de su
extensa bibliografia se encuentra el libro “yo
robot”, en el cual se presentan las tres leyes de
la robotica, que hasta hoy se siguen utilizando.

13



Introduccion a la Robética

Historia

Por su parte, las universidades de todo el mundo encuentran a la
robdtica como un area de investigacion joven y con mucho potencial.
Gran cantidad de robots fueron disenados para resolver distintos tipos
de problemas:

Qi ; -

Para el ano 1971, en la Universidad de Para el ano 1979 se disena el SCARA

Stanford, se desarrolla el Robot Stanford, un (Selective Compliant Assembly Robot

brazo que consta de 6 articulaciones similar a Arm). Este robot, de cuatro grados de
un brazo humano. libertad, se conoce por sus rapidos ciclos

de trabajo y excelente repetitividad.

y|

[ |
)

\J

El robot tipo PUMA (Programmable Universal
Machine for Assembly) fué introducido al
mercado en 1978 por la Empresa Unimate y
era capaz de mover un objeto y colocarlo en
cualquier orientacion.

En 1974 Cincinnati MilaCRON T3 se diseind para
realizar operaciones de soldadura, manipulacion
y se adapto para realizar operaciones de taladro.

Una Introduccidén al Fascinante Mundo de la Robdética — Elibro Interactivo
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El periodico espanol El Pais, en su publicacién de la seccidn de
economia del 7 de febrero del 2016, Ilama a los robots como la
cuarta revolucion industrial y compara el efecto que estos tienen en
la industria actual con el que tuvo la maquina de vapor en la época
preindustrial.

De esta forma, hoy en dia es area clave y estratégica para todo
pais en desarrollo. Hasta el 2008 se encontraban operando mas
de 1,000,000 de robots en el mundo y se estimd que en el 2018
existian 1.3 millones de robots industriales.

1,300,000

'
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Introduccion a la Robotica

Existen diversas formas de organizar y caracterizar la gran variedad

de robots que existen. Una de ellas es la que se muestra en la

siguiente figura.

Manipuladores

Moviles

Manipuladores

Eslabd
siabon Articulacion

Eslabon

Articulacion

Cadena cinematica
abierta

()
*r—
Eslabdn n=
Efector final

Articulacion

— o

Base= Eslabon @

Un robot manipulador esté
constituido principalmente
por tres elementos:
eslabones, articulaciones 'y
un efector final.

Los eslabones son elementos
rigidos. Son los que le dan
soporte y estructura al robot.
El primer eslabdn es fijo y el
Ultimo eslabén es conocido
como herramienta o efector
final. Para unir dos eslabones
es necesario utilizar una
articulacion.

16 Introduccidn a la Robética

Manipuladores

La forma de movimiento que tienen las
articulaciones puede ser de tres tipos:

S —— ~

Prismatico Rotacional

7N
I Esférico

Una Introduccién al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo
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Introduccion a la Roboética I\/Ianipuladores

Efector Final
Herramienta especial que permite al robot realizar una

I\IIanj_pu]_adoreS aplicacién particular.

R/
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Introduccion a la Roboética

Tipos de robots manipuladores

1 A

-

Robot Esférico

%
I

Robot SCARA

//
I/

/—I‘J—/
|

Robot Antropomorfico

i Robot Cilindrico

Una Introduccidén al Fascinante Mundo de la Robdética — Elibro Interactivo
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Introduccion a la Robética

Clasificacion

Como ya se menciond, existe gran variedad de robots méviles. Ahora nos vamos a centrar en los robots moviles terrestres

A i\
con ruedas. Estos robots son la solucién mas simple para lograr desplazamiento en superficies planas y, en el caso de no 8' ‘n' '&.
tener obstaculos, es posible alcanzar velocidades relativamente altas.

Los robots moéviles con ruedas pueden ser clasificados por medio de la geometria en que se encuentran sus ruedas, asi N\ fo) Jo)

como la forma en que dan traccidn y direccidn a las mismas. Esto se conoce como la configuracidn de su sistema de locomocion.

Traccion Diferencial
N En esta configuracién dos ruedas conectadas
Q cada una a su propio motor (traccién
independiente), se montan en el robot a lo largo
de un eje comun. Por lo general una tercera rueda

que gira libremente (rueda loca) es colocada en la
parte trasera del robot, para mantener el equilibro.

( )

Robot con ruedas Configuracion
omnidireccionales Sincrona

l '
()
(/)
Las ruedas omnidireccionales son
ruedas de disefios complejos que

permiten una movilidad en varias
direcciones. Estas ruedas fueron

En esta configuracién, las ruedas
(generalmente tres) son utilizadas
para dar direccién y traccion al
robot. Para avanzar, las tres

Introduccién a la Robética

patentadas en 1919 por J. Grabowiecki
en Estados Unidos y su diseio ha ido
evolucionando hasta la fecha.

La caracteristica principal de este
tipo de robot es el desplazamiento sin
cambio de orientacion del robot.

ruedas giran a la misma velocidad.
Para cambiar de direccion, las tres
ruedas se orientan en el mismo
sentido al mismo tiempo. Esta
sincronia se logra por medio de
dos bandas.

Configuracion Ackerman

La configuracion Ackerman esté
compuesta de cuatro ruedas, dos
delanteras que dan direccion y dos
traseras la que proporcionan la
traccion del vehiculo.

Una Introduccidén al Fascinante Mundo de la Robdética — Elibro Interactivo

Triciclo clasico

En la configuracién triciclo clasico
la rueda delantera se utiliza tanto
para direccion como para traccion.
El eje trasero esta constituido por
dos ruedas laterales, paralelas de
orientacion fija, las cuales giran
libremente.
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Clasificacion

Robot con patas Robot oruga

Submarino Barcos

Ala rotativa

‘ 24 IntroducciénalaRobética —— ——————————————————  Una Introduccidn al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo



Introduccion a la Robotica

O

Dada la gran evolucion y desarrollo de la robdtica, sus ramas de aplicacion son muy amplias. Algunas de ellas son: Robots de telemando, Asistencia médica,
Asistencia en rehabilitacion, Trajes de combate, Humanoides y Robots industriales. A continuacion, se mostraran cada una de ellas.

Estos robots son controlados de manera
remota por un operador humano. Un ejemplo
de ellos son los drones. Este tipo de vehiculo
aéreo no tripulado recibe su nombre del inglés
drone que significa “Zumbido”y pueden ser
utilizados en:

e Eventos: como partidos de futbol,
conciertos, periodismo, cine, entre otros.

e Entregas: de paqueteria menor a 2.2 Kg por
empresas como Fedex y amazon.

e Situaciones de emergencia: acceso a
zonas de dificil acceso, desastres naturales,
bUsqueda de personas, control de incendios,
vigilancia, etc.

e Zonas rurales: monitoreo de grandes
extensiones de terrenos agricola, busqueda
de plagas en cultivos, malezas o el control de
rebanos

Robots de telemando

En esta misma categoria se encuentran los
robots que tienen la capacidad de adentrarse
en las profundidades marinas. Con ellos se
busca:

e Preservar el ambiente marino

e La inspeccion del casco y los tanques
internos en barcos

e | a intervencion en desastres marinos.

26 Introduccidn a la Robética
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Otros robots de telemando son los utilizados
para:

e Demolicion en espacios muy reducidos o
peligrosos.

* Trabajo industrial pesado.

e Demolicion a gran escala en grandes
bovedas o presas.
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28

Introduccidn a la Robética

Robot PILLO

Entre los Robots de asistencia médica se encuentran los
de almacenaje y distribucidon de medicamentos.

La empresa Pillo Health ha sido la encargada de crear al
Robot PILLO sanitario que permite resolver dudas en
materia de salud, realizar videoconferencias directas con
médicos y dispensar los medicamentos que necesita
tomar a diario el usuario a través de un algoritmo de
reconocimiento facial.

Asistencia médica

Una Introduccién al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo

Robot Da \/inci

La robodtica es de gran utilidad en la medicina; debido a
que al ser programable y tener gran precisién, permite al
especialista acceder de mejor manera a dreas de riesgo
o areas en donde no se debe generar error alguno.

Los robots quirdrgicos como el Da Vinci, permiten a los
cirujanos realizar intervenciones complejas con
resultados muy favorables, dichas intervenciones
pueden ser tanto de exactitud como de fuerza.

29
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Robots Industriales

La mayor parte de los robots industriales son brazos con controles que se manejan a través de una computadora. Estos robots tienen herramientas
diferentes, segun su trabajo. Algunos de sus usos regulares son la manipulacién de materiales delicados, soldadura, carga, descarga y corte de
elementos pesados, aplicacion de productos como pintura, banos de metales o acidos, medicion de sdlidos, liquido, gases, o aplicacion de altas presiones,
e incluso pueden funcionar para la supervision del control de calidad de los materiales fabricados.

La robdtica en la industria automotriz empezé a desarrollarse, sobre
todo con la concepcidn de los modelos mas grandes de camionetas,
a principios de la década de los 90’s . Los fabricantes de automoviles
eran capaces de garantizar un producto uniforme con un minimo de
lesiones a los trabajadores. Actualmente el 50 % de todos los robots
en uso se utilizan en la fabricacion de automoviles.

El Instituto Americano de Robética (RIA) postula la siguiente
definicion de robot industrial:

Un robot industrial es un manipulador
reprogramable multifuncional disenado
para mover materiales, piezas, herramientas
o artefactos especiales, mediante
movimientos variables programados para la
ejecucion de tareas en forma inteligente.

De esta forma, muchas de las tareas que normalmente se realizaban por personas en forma artesanal, fueron sustituidas por este tipo de maquinas
especializadas.

30 Introduccidn a la Robética Una Introduccién al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo 37



Introduccidn a la Robética Trajes de combate

En Rusia se han presentado los nuevos trajes de combate para
sus fuerzas especiales inspirados en ciencia ficcion. Desarrollado
por el Instituto Central de Investigacion para la Construccion de

Asistencia de rehabilitacion Maqguinas de Precisidn, este peculiar traje esconde un exoesqueleto
motorizado, proteccién balistica, y hasta un casco con visor
electrdnico.

Este tipo de robots
se conocen como
exoesqueletos, esta

tecnologia permite a El Exoesqueleto

la persona que la usa
realizar movimientos
adecuadosy

con la fuerza
necesaria segun el
diagndstico médico.
Estos robots

tienen un papel

muy importante en
mantener a personas
de edades avanzadas
activas y saludables
por mas tiempo, ya
sea en el trabajo o en
casa.

S0 Introduccidn a la Robética

Asistencial Hibrido
(HAL) es un traje
desarrollado por la
Universidad Japonesa
de Tsukuba y la empresa
robotica CYBERDYNE.
Ha sido disenado

para ampliar las
capacidades fisicas de
SuUsS usuarios, haciendo
posible extender las
capacidades del hombre
a levantar 50 kilos con
cada mano o mas de
cien con el impulso de
las piernas.

Una Introduccién al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo




Introduccion a la Robética

AplicaCiones Robots Humanoides y Droides

Boston Dynamics es una empresa de ingenieria y robdtica que se especializa en la construccion de robots. En sus inicios trabajé en conjunto con el
Instituto de Tecnologia de Massachusetts (MIT), desarrollando robots que corrian y maniobraban como animales. Ahora buscan nuevos horizontes
combinando los principios del control dinamico y el equilibrio con sofisticados disenos mecanicos, electronica de vanguardia y software para percepcion,

navegacion e inteligencia. Entre sus principales disenos se encuentran:

(¢

ATLAS \WILDCAT BIGDOG SPOT

Los invitamos a visitar la pagina www.bostondynamics.com en donde encontraran videos asombrosos de estos y otros robots.

Una Introduccidén al Fascinante Mundo de la Robdética — Elibro Interactivo 35 ‘
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CONMPONENTES

Nuestro robot
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Componentes

Puente H L29O3D
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Programacion Basica de Robots

O
Las tareas que debe realizar el robot deben ser Nombre de
previamente descritas en forma tal que el usuario ——
pueda explicar que es lo que se realizara. A este e e
conjunto de indicaciones, expresadas en un lenguaje compior WADEP IEIRA Ao saivaro guardar
particular, se le conoce como programa. sheten_ novags

Enviar

Estos programas deben ser cargados al cerebro del
robot, la tarjeta controladora Arduino, a fin de que él
comprenda estas indicaciones y las lleve a cabo. En
particular, para los dispositivos Arduino, se cuenta con

void loop() {

un entorno de desarrollo integrado (Arduino IDE) en

donde, el usuario escribe las instrucciones que desea

que el Arduino realice. .
Este mismo IDE tiene la capacidad de verificar que tensajes de error
la sintaxis de todas las instrucciones escritas sea

correcta, indicando cuando hay errores. Y en el caso -
de que no encuentre este tipo de errores, lo puede

enviar al Arduino el cual realizara exactamente y de

forma precisa lo indicado.

o 46 Programacién Basica de Robots Una Introduccidn al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo



O 48 Programacién Basica de Robots

Programacion Basica de Robots

Nombre del
programa

% sketch_nov20a Arduino 1.8.12
principal Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Compilar

void loop() {

nur main code here, to run repeatedly:

PROGRAMA

'/ put y

Mensajes de error

Arduino Mano, ATmega328P (Old Bootloader) en COM3

En la parte superior se encuentra, siempre en un color contrastante,
la barra de titulo donde centrado se puede leer el nombre del
programay en la esquina superior derecha los clasicos botones de
Minimizar, Maximizar y Cerrar la ventana. En un color mas claro, en
este caso gris, se encuentra la barra de menu principal.

Una Introduccidn al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo

Cada botdn de esta barra da acceso a un menu desplegable en

el que aparecen distintas opciones asociadas a dicho botén. Por
ejemplo, en el menuU de Archivo estan las opciones de abrir, cerrar,
nuevo, etc.

Un poco mas abajo de la barra de menu principal, se encuentra la
barra de botones. Desde ella se accede de una forma rapida, facil e
intuitiva a las opciones mas utilizadas en cada programa.

e El primer botdn que encontramos es el de compilar. Este botén,
representado por un simbolo “palomita” de verificacion, permite
verificar si todas las instrucciones estan escritas correctamente, asi
como convertir esta informacién a un cédigo que el Arduino puede
comprender y ejecutar. Si presionas este boton y no tienes ningun
error en tu cddigo, entonces tu programa esta listo para ser ejecutado
por tu Arduino.

e El siguiente botdn a la derecha es una flecha que se conoce como
enviar o subir. Es aqui donde, después de compilar correctamente el
programa, se puede enviar al Arduino para que se realice todo lo que
programaste.

e L os tres siguientes botones son muy simples si has tenido un
acercamiento minimo a una computadora, estos son Nuevo, que abre
una nueva ventana de trabajo. Abrir, que permite seguir escribiendo un
programa previamente realizado y Guardar, que almacena los cambios
del programa actual.

Justo debajo de esta barra esta el espacio destinado a tu programa. Es
aqui donde se escriben las instrucciones que debe seguir el Arduino.

Es importante notar que al ser un lenguaje de programacion sensible a
mayusculas y minuUsculas, debes tener mucho cuidado de escribir tal cual
se te indique.

- O
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Cada programa que escribas debe tener de manera
obligatoria tres secciones.

En el inicio se encuentra la seccidn conocida como
“Seccidn de declaracidon de variables”, la cual nosotros
denominamos la seccion del QUE.

En esta seccidon se debe de poner lo QUE se va a ocupar
(para los méas conocedores, las variables, definiciones,
librerias, etc.). Es aqui donde se escriben los nombres de
las variables que se pueden utilizar en todo el programa.

La siguiente seccidn es delimitada por llaves de apertura
y cierre, son las primeras instrucciones a ejecutar en el
programa. Se denomina llamada al void setup( ).

Esta seccidon la llamamos el COMO, por que aqui se indica
COMO se van a inicializar las variables, si son de entrada
o salida, analdgicas o digitales, entre otras caracteristicas
que poco a poco iras entendiendo.

Una caracteristica importante de esta seccion es que
todo lo que este aqui solo se ejecuta una vez, en el
momento de encender o re-iniciar el Arduino.

Una Introduccidn al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo

Un poco mas abajo, después del COMO, se encuentra la
seccién llamada “void loop( )". También delimitada por
llaves, incluye las instrucciones precisas de CUANDO

se deben de activar salidas, leer entradas, CUANDO se
utilizan condiciones para cambiar el flujo de un programa.

Como se puede observar, llamamos a esta seccion
CUANDQO. Lo que se encuentra en esta seccidn se ira
ejecutando instruccion por instruccion hasta llegar a la
llave de cierre (} ), en este momento el flujo del programa
regresa a donde se abre la llave ({).

Esta es la razon del nombre en inglés loop, qué significa
lazo, como un lazo amarrado por sus extremos, no
importa por donde empieces siempre regresas al inicio,
donde estan los nudos.




Programas

componentes

Blink

L1777 7000000707777 000777777777 riir 77777777 77777777 77 77070707070707077777777777
2 // BRutor: Universidad del Papaloapan (UNPA) //
3 // Programa: Blink.- Programa que enciende un LED por lseg y lo apaga lseg //
LS PETPEE 7777777777777 iiirr 7777 7777777777777 7700707070707077777777777
5

6// :Qué? --> tipo de dato usamos:

7 int led = 14; //Se declara la variable led como un dato de tipo entero y se le

8 //asigna el pin numero 14.

9
10 // ¢Célmo? --> usamos los datos (entrada o salida):

11 void setup() {

12 pinMode (led, OUTPUT); //Inicializa el pin digital 14 (led) como salida.

13}

14

15 // ¢Cuéando?

16 void loop() {

17 digitalWrite(led, HIGH); //Enciende el LED (HIGH es 1 binario o 5[V])

18 delay(1000); //Espera por 1s

19 digitalWrite(led, LOW); //Apaga el LED (LOW es 0 binario o 0[V])
20 delay(1000); //Espera por ls

para el uso de los

LCD

L//7777 7717777777707 77 7777777777777 77 7777777777777777777777777777777777777777777777
2// Autor: Universidad del Papaloapan (UNPA) //
3 // Programa: LCD.- Programa que muestra en el LCD el mensaje "Hola mundo" //
a// y el valor de una varible //
S//I1T1T1ITTTEI7 1777777777777 777777777 7070707777777777777777777777777777777777777777
6

7// ¢Qué? --> tipo de dato usamos:

8 #include <LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD

9 LiquidCrystal lcd(6,7,2,3,4,5); //Pines del LCD
10
11 // ¢;Célmo? --> usamos los datos (entrada o salida):
12 void setup() {

13 lcd.begin(l6, 2); //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas
14}
15

16 // ¢Cuéndo?
17 void loop () {
18 lcd.setCursor(0,0); //Coloca el cursor en la posicién 0,0 del LCD

19 lcd.print("Hola Mundo"); //Imprime el mensaje "Hola mundo"
20 lcd.setCursor(0,1); //Coloca el cursor en la posicién 0,1 del LCD

21  lcd.print(millis( )/1000);//Imprime la informacién de la variable millis




Programas
para el uso de los
componentes

NMotores

LSIITEELI PP i TP P L i i i i id il irid i i irdididirrrsryiiddirirridssiiiirirsss
2 // Butor: Universidad del Papaloapan (UNPA) /7
3 // Programa: Motores.- Programa que hace que el robot avance 2seg y se detenga 1 seg //
LLLIIIITIEI PP E PP TI PP i i i i i il iiid iy iidiiddtiiridritiiiiitiisis/
5
6 // :;Qué? —-> tipo de dato usamos:
7int MD1 = 8; //Variable para el conector 1 del motor derecho: pin digital 8
3 int MD2 9; //Variable para el conector 2 del motor derecho: pin digital 9
9 int MI1 10; //Variable para el conector 1 del motor izquierdo: pin digital 10
10 int MIZ2 11; //Variable para el conector 2 del motor izquierde: pin digital 11
11
void setup() {
13 // put your setup code here, to run once:
14  pinMode (13,0UTPUT) ;
15 pinMode (adl, QUTPUT) ;
16 pinMode (atl,OUTPUT) ;
17 pinMode (ad2, OUTPUT) ;
18  pinMode (at2,0UTPUT) ;
19 pinMode (Adelante, INFUT) ;
20 pinMode (Atras, INPUT) ;
21 pinMode (Derecha, INPUT) ¢
22 pinMode (Izquierda, INFPUT) ;
23
24 Serial.begin(9600);
25

Componente CNYr0Q

L//7 7707000000 i i ririirirrirl i sy
2 // ARAutor: Universidad del Papaloapan (UNFA) 7/
3 // Programa: CNYJ70.- Programa que lee el valor de los sensores CNYJ0 y los /Y
a.// muestra en 21 LCD /7
S/LILTITIEII TP T r il rlrrrirririrriryirrrrirrdrrirlrrriri i
6

T// iQué? -—-> tipo de dato usamos:

8 #include <LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD

9 LiquidCrystal lcd(6,7,2,3,4,5): //Pines del LCD

10

11 int ValorCNY I; //Variable para guardar el valor del CNY Izquierdo

12 int ValorCNY D; //Variable para guardar el valor del CNY Derecho

13 int ValorCNY C; //Variable para guardar el wvalor del CNY Centro

14

15 // ;Como? —-> usamos los datos (entrada o salida):

16 void setup () {

17 lcd.begin{le, 2); //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas
12}

19

20 // ¢Cuando?

21 void loop(){

22 ValorCNY D = analogRead(R4); //Leemos el valor de los CNY's

23 ValorCNY C analogRead (B5) ;

24 ValorCNY I analogRead (B6) ;

25

26 lcd.setCursor(0,1):; //Borramos datos del LCD

27  lcd.print (" ")

28 lcd.setCursor (0,0); //Mandamos a imprimir el valor del CNY Izquierdo

29  led.print("IZQ"):

30 lecd.setCursor(0,1)

31 lecd.print (ValorCNY I);

32 lcd.setCursor(6,0); //Mandamos a imprimir el wvalor del CNY Centro

33 lcd.print ("CENT") ;

34 lcd.setCursor(6,1):

35 lcd.print (ValorCNY C);

36 lcd.setCursor(13,0); //Mandamos a imprimir el wvalor del CNY derecho

37 lcd.print ("DER") ;

38 led.zetCursor(12,1) ;

39  led.print (ValorCNY D);

40 delay (200); //Se requiere de un tiempo de retardo por estabilidad




LAIIIEITEI P ITEL TP TP F AP ET PP PP TP ET PRI PP TPl i iiiiirriid
2 // Autor: Universidad del Papaloapan (UNPA) /7
3 // Programa: Botones.- Programa que musestra en 1 LCD un mensaje con =1 nombre del //
a4 /7 boton presionado y su valor analégico /7

SALITLELELL LTSN EF LT T EE LTI TEFEEEE 7 i i rir i iiiriririiss
<]

T /4 iQué? --> tipo de dato usamos:

8 #include <LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD
9 LiquidCrystal lcd(6,7,2,3,4,5): //Pines del LCD

10

11 int CDA_teclado = 0; //Variable que guarda la informacién del teclado

12

13 // :Como? —-> usamos los datos (entrada o salida):

14 void setup(){

15 led.begin(l6, 2):; //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas
16 led.setCursor(0,0);

17  led.print ("Presiona boton"):

Utrasonico i)

B = 2
L/IIIIIT11111771777777771777777177777777777777777777777717771171717777117117711777 if :;gldi;‘j;‘fj’[
2// Butor: Universidad del Papaloapan (UNPA) /7 22 CDA_teclado = analogRead(A7): //Lee el valor del pin 0 del puerto analégico. Cada boton
3 // Programa: Ultrasénico.- Programa que lee el valor del sensor ultrasénico // 23 //tiene asignado alguno de losnsiguientes valores: 50,150,300,450,650,1000
4.// y lo muestra en el LCD &f 24  if (CDA teclado < 50){ //Se presiona el botén derecho 50
S5/1111TITTT7777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777 25 led.setCursor(0, 1);
6 26 lcd.print ("Derecha "):
7// :Qué? ——> tipo de dato usamos: 27 led.setCursor (8, 1);
8 #include <LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD 28 led.print (CDA_teclado )i
9 LiquidCrystal lcd(6,7,2,3,4,5); //Pines del LCD 29 delay(200); _ _
10 30 }else if (CDA teclado < 150){ //Se presiona el botdn arriba 150

111 di ia; //Variabl d 1 valor de la di ia al obj o led.setCursor (0, 1)
ong distancia; Variable para guardar el valor de la distancia al objeto 32 lcd.print ("Arriba "y ;

12 long tiempo; //Variable para guardar el tiempo que tarda en rebotar el pulso 33 led.setCursor (8, 1);

13 34 lcd.print (CDA teclado )

14 // ;COlmo? --> usamos los datos (entrada o salida): 35 delay (200):

15(void setup() { 36 }else if (CDA teclado < 400){ //Se presiona el botén abajo 400
16 lcd.begin(l6, 2); //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas 37 led.setCursor (0, 1);

17 pinMode (13, OUTPUT); //Coloca al pin 13 como salida: genera pulso ultrasénico 38 led.print ("Abajo ")

18 pinMode (12, INPUT); //Coloca al pin 12 como entrada: detecta el tiempo de 39 led.setCursor (7, 1)

19} //rebote del pulso ultrasénico 40 lod.print (CDA teclado )i
20 41 delay(200);

21 // g,Cuéndo? 42 }else if (CDA_teclado < 550){ //Se presiona el botdn izquierdo 550
. 43 lcd.setCursor (0, 1);

22 void loop () { 44 lcd.print ("Izquierda ")

23 digitalWrite(13,LOW); //Por cuestiones de estabilidad del sensor 45 led.setCursor (10, 1);:

24 delayMicroseconds (5); 46 lod.print (CDA teclado )i

25 digitalWrite (13, HIGH); //Envio del pulso ultrasénico 47 delay(200);

48 }else if (CDA_teclado < 850){ //Se presiona el botén seleccidn 850

26 delayMicroseconds (10); 49 led.setCursor (0, 1);

27 tiempo=pulseIn (12, HIGH); //Mide el tiempo transcurrido entre el envio del 50 lod.print ("Seleccion "y

28 //pulso ultrasdénico y el rebote del mismo 51 lcd.setCursor (12, 1):

29 distancia= int(0.017*tiempo); //Férmula para calcular la distancia 52 lod.print (CDA_tecladoe )i
30 53 delay(200);
54 }else if (CDA_teclado > 1000){ //No se presiona ningtn botdn 1000
31 lcd.setCursor(0,0); //Mandamos a imprimir la distancia calculada 55 led.setCursor (0, 1);
32 lcd.print ("Distancia="); 56 lcd.print ("No boton ")
33 lcd.setCursor (10,0); 57 led.setCursor (10, 1):
58 lcd.print (CDA_teclado )
. 59 delay(200);
35 lcd.print ("cm "); 60
36 delay(500);

37}

34 lcd.print (distancia);




Programas
para tareas

especificas

[ R ST S I S I S T A

Seguidor de lineas

LELLLTTIIEEEL T PEr P Ed i rir i iiiiiirrrriirrrl i rriliirtirrrririsl/
// Rutor: Universidad del Papaloapan (UNPA) //
// Programa: Seguidor.- Programa para realizar el seguimiento de un linea //

// negra sobre un fondo blanco //

LILLPLLTIPI TP LTI 7 PP 77 i 70 i i i 77 r 770070707 707070777077777

//  :Qué? --> tipo de dato usamos:
#include<LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD

) LiquidCrystal lcd (6,7,2,3,4,5); //Pines del LCD

int MD1 = 8; //Variable para el conector 1 del motor derecho: pin digital 8

int MD2 = 9; //Variable para el conector 2 del motor derecho: pin digital 9

int MI1 = 10; //Variable para el conector 1 del motor izquierdo: pin digital 10
int MI2 = 11; //Variable para el conector 2 del motor izquierdo: pin digital 11
int ValorCNY I; //Variable para guardar el valor del CNY Izquierdo

int ValorCNY D; //Variable para guardar el valor del CNY Derecho

//  (Como? —-> usamos los datos (entrada o salida):

8 void setup(){

led.begin(l6e, 2); //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas
pinMode (MD1, OUTPUT); //Coloca a los pines de los motores como salida
pinMode (MD2, OUTPUT) ;

pinMode (MI1, OUTPUT) ;

pinMode (MI2, OUTPUT) ;

26 //
27 void loop () {
28
29

30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57

;Cuando?

ValorCNY I = analogRead(RA6); //Leemos el valor de los CNY's

ValorCNY D analogRead (R4) ;

//S6lc se utilizan 2 sensores, el izquierdo y el derecho. El1 robot se coloca
//3obre la linea, cuidando que la linea esté entre los sensores

lcd.szetCursor (0,1); //Borramos datos del LCD

led.print (" ")

lcd.setCursor(0,0); //Mandamos a imprimir el valor del CNY Izquierdo
led.print ("IZQ")

lcd.setCursor(0,1) :

led.print (ValorCNY I);

led.setCursor(12,0); //Mandamos a imprimir el wvalor del CNY derecho
lcd.print ("DER") ;

lcd.setCursor (12,1);

lcd.print (ValorCNY D);

if (ValorCNY D < 650){ //El sensor derecho va a un costado de la linea
digitalWrite (MD1, HIGH); //El motor derecho avanza durante 200 miliseg
digitalWrite (MD2, LOW);
delay(200);
digitalWrite (MD1l, LOW); //Se detiene 100 miliseqg
delay (100);

}else{ //El sensor derecho entra a la linea
digitalWrite (MD1, LOW); //El motor derecho se detiene durante 200 miliseg
digitalWrite (MD2, LOW);
delay(200):

}

if (ValorCNY I < 650){ //El sensor izquierdo va a un costado de la linea
digitalWrite (MI1, HIGH); //El motor izquierdo avanza durante 200 miliseg
digitalWrite (MI2, LOW);
delay(200);
digitalWrite (MI1, LOW); //Se detiene 100 miliseg
delay (100);

}else{ //El sensor izquierdo entra a la linea

digitalWrite (MI1, LOW); //El motor izquierdo se detiene durante 200 miliseg
digitalWrite (MI2, LOW);
delay(200);




pinMode (MI2, OUTPUT) ;
pinMode (13, OUTPUT); //Coloca al pin 13 como salida: genera pulso ultrasoénico

pinMode (12, INPUT); //Coloca al pin 12 como entrada: detecta el tiempo de
//rebote del pulso ultrasodnico

// ¢Cuando?

void loop () {
digitalWrite(13,L0W); //Por cuestiones de estabilidad del sensor

delayMicroseconds (5) ;
digitalWrite (13, HIGH); //Envio del pulso ultrasénico

delayMicroseconds (10) ;
tiempo=pulseIn (12, HIGH): //Mide el tiempoc transcurrido entre el envio del

//pulso ultrasdénico y el rebote del mismo
distancia= int(0.017*tiempo):; //Formula para calcular la distancia

lcd.setCursor(0,0):; //Mandamos a imprimir la distancia calculada
led.print ("Distancia=");
lecd. setCursor (10,0) 2

Evasor de obstaculos DA

led.print ("cm "y

if(distancia < 35){ //La distancia del robot al obstaculo es < 35cm
digitalWrite (MD1, LOW):; //El robot se detiene por 500 miliseg

LJIIITI1770700077777107071717777777177777777771717777777777171777177777777111111¢ digitaliirite (MD2, LOW);
2 // Rutor: Universidad del Papaloapan (UNPA) digitalWrite (MI1, LOW);:

3 // Programa: Evasor.- Programa para hacer que el robot avance de forma digitalWrite (MI2, LOW);

4.// autdénoma evadiendo obstaculos al frente de &1 delay (500) ;

SHLLLTTIITII AL TTI LT PP PP P P i rr i iy rrdi i irrdd i riirrr gy digitalWrite (MD1, HIGH); //El robot gira a la derecha por 1 seg
(3] digitalWrite (MD2, LOW):

T// iQué? —-> tipo de dato usamos: digitalWrite (MI1, LOW):

g #include<LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD digitalWrite (MI2, LOW):

9 LiquidCrystal lcd (6,7,2,3,4,5): //Pines del LCD delay (1000);

10 int MD1 = 8; //Variable para el conector 1 del motor derecho: pin digital 8§ digitalWrite (MD1, LOW); //El robot se detiene por 500 miliseg
11 int MD2 = 9; //Variable para el conector 2 del motor derecho: pin digital 9 digitalWrite (MD2, LOW):

12 int MI1 = 10; //Variable para el conector 1 del motor izquierdo: pin digital digitalWrite (MI1, LOW);

13 int MI2 = 11; //Variable para el conector 2 del motor izquierdo: pin digital digitalWrite (MI2, LOW);

14 long distancia; //Variable para guardar el wvalor de la distancia al objeto delay (500) ;

15 long tiempo; //Variable para guardar el tiempo que tarda en rebotar el pulso }else{ //La distancia del robot al obstaculo es > 35cm

16 digitalWrite (MD1, HIGH); //El robot avanza por 100 miliseqg

17 // iCobmo? ——> usamos los datos (entrada o salida): digitalWrite (MD2, LOW);

18 wvoid setup(){ digitalWrite (MI1, HIGH):

19 1lcd.begin(l6, 2):; //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas digitalWrite (MI2, LOW);
20 pinMode (MD1, OUTPUT); //Coloca a los pines de los motores como salida delay (100);
21 pinMode (MD2, OUTPUT);
22 pinMode (MI1, OUTPUT);
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Ja pujx tsyo ntajken e

Ya'at neky tsyo'nta’aky tsam tu’uk ja propuesta ja proyecto
ma yi ejxpejktaajken Universidad del Papaloapan ojts yik
mo'oté ja mej wenmaa'ny 2021 ojts yik tuny ja propuesta mité
xyeew ajtypy proyectos para el formento y fortalecimiento de
las vocaciones cientificas del consejo Nacional de Cienciay
Tecnologia (CONACYyT).

Ya'at wenmaa'ny neky tsyejkypy ku ja ayoope’jad’ytye ya
naxwiinyét yik putekéetép, pén ma’ase ojts yik pawénmaytsye
ja mutsk kiixytye, mijxtsye, wajtyejkte jets kiixye'te, ja

weéjen cientifico jéts tecnoldgico de vanguardia tpaatét,

Jéts yik puteketep, meet ja tunpajt digital, jéts tyik'eyetep

ma ja internet tyejtep, jéts ja wejen kajen tpaatep, mavyi
una'ajkté yik pukkajpxetep jéts yik tuk'ejtep ja mej jéts tikatsy
wenmaa'ny.

Jaté'n yik pawenmay kU yik putéeketep ja kajp ayuujk jéts ja
tekatsy jaa’y ja jakam kajp, jéts ja ayopéejaa’ytye, jawyeen

ja una’'ajkte mite myeetetep makmajkts o ee’px maktaxk
Jjyumeéjt, mité yikxon yikpawénmaatyep ja jaa’y mité teékatsy
ja y'aaw y'ayujk kyajpxtep mite ka’ amixan o ka’ja myeeny
jyenkaap myeetetéep jets ja ejxpéejken tpaatep.

Ya'at neky myeetep tekéek ja wenmaa'ny: jawyeen
ejxpéjken, ti ja robotica tyijpy, tiyik tuntép, jéts ja mité yik
tejp programacion basica de Robot.
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Mite myejawyeen yi kajpxy’atwamp, tsu ja pujx ojts
tsyoo'nta’aky, tsa ojts tyikatsy juméjt amp, jéts tsutso éjxyam
ja tsuj'ajten yi robotica tmeete. Yik nanky’ejxad’nitip tsa
tyekatstep ja pujx mité atetstep jets yeetyep, mite yiktejtep
sistema de locomocion y direccidn para robots moviles.

Ja’atso ampy€, ma ja componentes de un robot yik
nimatsiakanye ja moédulo robotico movil diferencial,
pen ojts tyik'eyete ja Universidad del Papaloapan,
Yiknématya'akwamp tu'uk jaty ja componentes mite
myeetetep, ja sensores, actuadores jéets ja placas
electronicas de control jéts tsutso tejxte.

Ya yjipkixy, ma ja yik mo'tép wyinajty ja base de
programacion del robot movil diferencial en Arduino jéets
wyinajty yik tuk’ejxtép ja programas tsa tyiktu'ntep tu'uk jats
ja componentes electronicos mité yiktuntép ja robot.

Jéts jaten niky jipkixémpy ya“at seccion de programacion
basica de robot, yik na’ankyexanéyetép ja programas ma
yik nymatsiaky tsutse ja robot tsyunte jéts ja tsep tunk
tyk’eyetep tsam ja: seguimiento de linea y movimiento
autdonomo con evasidon de objetos.




GCap.0

Ja, pujx
tsyo ntajken
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Ja pujx tsyo’'ntajken
Ciencia ficcion nayété'n ojts tyiktu'nté sam ja pudéjk ajtén ja

éjxpejktaajken jéts ja Centro de Investigacion, ja pujxtsye ojts
tsyekete ma ja may jets tekatsy ampye ja industrias.

j Ka’'ja'ye te xyikjotkujk’ajten meet ja mej nématya’aky mite tyejtep

Ja literatura jéts ja cine, tyuk’eéyéetep ja jaa'ytye, ku ja robot tmeete ja
ey wunmaa'ny, jéts ja wenkem nayétée'n.

Ja pujxtsyé€ jéts ja cine / T . ey
- = Ya at pujxtsye myetetep ja

sistemas mecanicos jéts ja

electromecanicos, nayiten

tunte ja tunk mite yik ta
\/ anamptép.

— r

Bumbblebee

Jaté “én kyaxé ékte sa dm tu uké jaay,
ka apx ja tunk yik tukéxté, jéts ma adsé
kajaa tsyunté...

e ¢ T ntangjad’'wa amp wy&éngjty?
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Ja pujx tsyo’'ntajken

Jam may’ampy tsa yik nématya’aky ja “robdtica”. Jéts jaté'n yik
wenmay ku jaak ka'pxy ja Dr. Fernando Reyes Cortes, tnématya’aky

ma ja neky txéewe “Robodtica” ja’' jaak ka'pxy jéts ey tsuj tnématya’aky.

"Ja robética yik‘ejxép tsdm tu’'uk ja Ejxpéjkén cientifico
mité yiktuntép ja kajaa éjxpéjkén jéts mité yik tejp
desarrollo de sistemas mecanicos, ja’' yik xépajtép robots,
yé’ yik'éé’yétép ja tyikatsy tunk tsdm ja industriales,
comerciales, jéts jatu'ukpété”.

Automatas

Ejemplo:
Automata de Jacques
(1739)

Jaté'n ijty ja griegos tyikxépatté Automata ja pujx mité kaxéktép, awanaxtép jéts yatétsté sa’am
mité yik téjtép ser animado. ka' yiknajaweé yikxon juuné ojts ja myéjawyeen pujx autdmata pyitsimy,
j&'ajkeé ka'yik méété yikxon japyety, jaté’n yikwunmay ku ojts tsyoo'ntd'dky ma ja jakam'et Egipto,
jaté'n yik najawé ku ojts nyitsyoo'ntd’aky ma ja jumet 1300 A.C., ma ja sistemas hidraulicos jéts

ja mecanicos ijty pyutékété ja teetytyé jéts tyik’at€étstét ja méj wyintsénté, ja' ku ijty yikxon
jye'mtsyéte jéts jaté'n ijty tpatsémté.

76 Introduccidn a la Robética

Ya'at xyééw mite yiktejp robot, memp ma yi checo ROBOTA
jéts pén myijawyeen ojts tyiktuny ja jaapyée Karel Capek ma
ja juméjt 1917, ja neky ojts tyik xépattée Rossum’s Universal
Robots, jaté'n ijty tijy ja pujx tyuny mité ja'ye kaxe€'ktep.

ya'at xyééw robot ojts tyiktekatsté ma ja aaw ayuujk

inglés.

Ja jad’ytyl miti tyunk’ajtép ja jaaky ja jo'tsk, ojts
tyik tunkojmeéte ja nimatya’aky ja robotejya’
tsam ja Isaac Asimov (pén ojts txétijy robdtica)
ma tnimatya’'aky ja kajaa tsyenaa'yen, jajp yik
paaty ja neky mité xyeew “yo robot”, ma myiny
tekéék ja kutujkén de la robodtica, mité yampaat
njaak yiktuu'nyemp.
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Ja pujx tsyo’'ntajken

Tsa ojts

tsyoo'nta’'aky

Pats ja méj ixpéejtaajken ma netukki’'yété ja naxwinyét t'ejxtép ja

robotica tsam tu’uk ja namném éxpéjtaajk, mité kajaa wunmaany jéts

tunk myeéeétép.

QI ;

Ma ja juméjt 1971, ja éxpéjtaajkén Stanfort ojts
tyik'éyété tu'uk ja pujx mité yik xépajtép Robot
Stanford, tu'uk ja kyenky mité myéét tutujk ja
y'articulaciones, nayété'n kyaxi'iky tsam tu'uk ja jad'y
kyenky.

\J

Ja robot mité tyejtép PUMA (Programmable
Universal Machine for Assembly) ojts tyiktékkété
ma ja empresa Unimate jam juméjt 1978 ma
ja mercado, ti wén'ajty tyuntép, yik'atétstép
ja péktd’'aky jats nayété'n y'atéétstép tsa yik
taéipiktaakép.

‘ 78 Introduccién a la Robética

-

Ma ja juméjt 1979 ojts tyik'éyété ja SCARA
(Selectuve Compliant Assembly Robot
Arm). Exy#at pujx, mité myéétép maktaxk
grados ja awd'ats'ajtén, yik'ejxkajp ja ku éy
tsuj tyuny jéts pojén tanéwumpity ja tsyunk.

v

[ |
)

Ma ja juméjt 1974 ojts tyik'éyété, tu'uk ja pujx
mité ojts tyik’xépatté Cincinnati MilaCRON T3
mité tsyumpy ja pujxtsaaky, atétsp ké'm jéts
ojts nayété'n yik tanépéktaake ja tunk mité
pujxwee'tjujtp.

Ja néky améxan mité yik xépajtép El pais, ma myiny economia,
wéxujk amp ja myumajtskpé po’ (7 de febrero) 2016 ja robot ojts
txétejté, cuarta revolucién industrial, jéts taméejxété tsa ijty tyunté
ja pujx mité pujxky yiktuntép ma ja época preindustrial jéts tsa
exyam tyunté jam industria.

Exyam yi naxwiinyét yé&' tsojkeyep ets y&” tsyu untép éts ja kajp
yakpé. ja jumejt 2008 wa’ ojts tyunte 1,000,000 ja robot ya naxwiiny
jéts ojts yik ijxy ku ja jumeéjt 2018 jaa wyinajty nyityunée 1.3 millones
robots industriales.

1,300,000

'

IIIIIIAII||||;|||||| @
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Ja pujx tsyo’ntajken

Ja may ampy tsutse yik tunte jéts yik ejxkapt ja tekatsy jats ja
robots mit€ ya naxwiiny nmeetaamp. ya yik kajpx'atwa’any jéts yik

tuk’ejxwamp tsa yik tejte tu'uk jaty.

Manipuladores

Moviles

Manipuladores

Eslabd
siabon Articulacion

Eslabon
Articulacion

Cadena cinematica
abierta

()
*r—
Eslabdn n=
Efector final

Articulacion

— o

Base= Eslabon @

] O

Manipuladores

Ya'at articulaciones atétstep tekeek
ampy:

; <— K\

Prismatico Rotacional

Ja robot manipulador
myéétép tékéek ampy ja
elementos mité yiktejp:

eslabones, articulaciones jéts
tu’uk ja efector final.

Ja’ eslabones jaté'n yiktejtép
ja pujx mité nuké jé'mtsy.
Ja’ myéépy ja méjk ajtén
jéts yikxon ja robot tya'ntét.
ja myéjawyeen eslabon,
ka'y'uk’atétsné jéts ja
éx'onkpé wa'yik ijxyé tsam
ja efector final, Ku majtsk
eslabones nyikmujkémp
wa' tyimtsyojkép tu’uk ja
articulacion.

7N
I Esférico
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Ja pujx tsyo’'ntajken I\/Ianipuladores

Efector Final
Ya'at tumpajt mite putejkeyep ja robot jets tyik'’eyep ja tyunk.

Manipuladores

=8’/
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Ja pujx tsyo'ntajken

Tipos de robots manipuladores

o b ef

|
U U
[ |
-
~ -
: |

| |
Robot Cartesiano N Robot Cilindrico

1 84 Introduccidn a la Robética Una Introduccidn al Fascinante Mundo de la Robdética — Elibro Interactivo 85 ‘



Ja pujx tsyo’ntajken

Tsay'a

Tsam té yik nimatya’aky, ja may’ampy ja robot atetspé. Nayté'n ixyam yik kajpxwa’any ja’ mité yik'tejtép robots atétspé
najxkijxy meet ja tyiyuupye. Ya'at pujx tyim eytye jéts y'atétstép ma ja jeynyaajx, jéts pene ka' ja atsejpen tee, €y wyinajty

tpaateé ja kajaa pujtk.

Ja robots atétspe meet ja tyiyuupye, yikpektaktep tsam tu'uk jaty ja llantas t'ejxté jéts tmeetéete, jaté'n tsam tyunte jéts tsutsoo

,‘C

aatspaky

y'até'étsté. ya'at yik ijxyép tsdm ja configuracion ja sistema de locomocion.

Robot con ruedas
omnidireccionales

Ja ruedas omnldlreccmnales myeetetep Ja

tyiktékétép jam Estados Unidos, ja juméjt
1919, ja disefio té tyékajtsné juméjt ampy jéts
éxampaat.

Ya'at robot yik'ijxyép ku tukjéép ampy ja'yé ja
tyuu, jéts ka' tyik tékatsy.

d ..

Configuracion
Sincrona

Ya'at ampy (tékéék ja ruedas) tyiktunté jéts
tmo'té tu'uk ja tyuu’ jéts traccion ja robot. ku
ye'tyé, tékéék ja téyuupye y'awéteté, jéts tum
jatén y'até'tsté, ku ja tyuu’ nyiktékajtsént,
ja téyuupyé tumnayjatén'ampy y’atétstép
tuknax. Y&'at ampy tu'uk jats ja téyuupyé ja
tyunk tyik'éyété mééet majtsk ja bandas.

Introduccidn a la Robética

g 8

Configuracion Ackerman

Ja configuracién Ackerman myéétép maktaxk Ja configuracién triciclo clasico myéétép
ja téyuupyé, majtsk wyénki'py, ja' yajktép ja  tu'uk ja rueda wénké&m mité yiktumpy jéts

tuu’, jéts nayté’n majtsk yjéxki'py mité yajktép

ja traccion.
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Traccion Diferencial

Maijtsk ja téyuupyé tyunté méeét tu'uk jaty ja motores

(traccion independiente), jam yik péktd'aky méa

tukween ja robot yiktijy eje comuin. ja myétékéek

téyuupyé awétejtp oy'ojtsadj (ja'yikxéméépy téyuupyé

local) yikpéktakp jyéxki'py’ampy ja robot, jéts ka’
kyéta'at uk wenk y'atéétsp.

E— £

Triciclo clasico

myé€&’yép ja tyuu’ jéts ja traccioén.

Ja yéxki'pyét eje myéétép majtsk ja
paa'téyuupyé, laterales, paralelas de
orientacion fija, mité awétejtp oy ojtsaa.




Ja pujx tsyo’'ntajken

Tsay'a

J o0

atsp

Robots tekymyéét (jaté'n Robots con orugas (jaté'n
kyax&'ékté tsam ja pE&jxy ). yiktejté ku kyaxé'€kté tsam ja
mutsk jéyujkté).

Submarino

Ce— =l
g oY o

Ala rotativa
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Ja pujx tsyo’ntajken j

O

Téé ja robdtica tyékatsy juméjt ampy, ya'at éjxpéjkén kajaa ja tyunk tméété, wan t'uk’ijxyém mité ja'ty: Robot de telemando (ja’ mité yik atétstép jakam'ampy méét
tu'uk ja pujx); Asistencia médica (mité ja tséyépé yiktuntép); Robots industriales (ja’ mité ja jad'y yiktuntép jam tyunk jép'am); Asistencia en rehabilitacién. (ja
pujx mité putéjkép jéts ja jad'y y'atéétstép); Trajes de combate (ja' mité ja jad'y napyéktaajkétép); Humanoides y droides (ja’' mité kax€ktép tsam ja jad'y).

Ja' mité yik atétstép jakam'ampy meéét tu'uk ja puijx

Ya'at pujx yiktuntép ja control, pén yik’atetstep Xaatso'ampy nayté'n yikpaaty ja pujx mite Ja pujx mité telemando yikxeépajtép, nayte'n

Jakam’ampy ja jaa’ytye. neyumtep, jeéts tyekkete nejetypy. ti yik €jxaapy: tyunté tsam:

Ejxém ja drones jaté'n yik'tejtép ja pujx mite

kakwetejtep: e Jets ja ujts, jeyujkté mité jam négjotp e Tyappu’etep ja téjk- miteé ketaawanetep jets
tsénaatyep yik'ejxy’ettep. ka’ xyik’ ayoo’'n paajtentep.

e Ya'at pujx yik tuntép ma ja kuyajténnyaxy, uk

Ja eepete, xuxpete, nayté'n tyiktu'nte ja jad'ytye e nayté'n t'ejxtép jéts t'ejxyettep ja cascos jéts e yik'e€'yetep ja mejk tunk.

mité pelicula yik'e€'yetep, kawenakpiky ja tanques mite yi barcos yiktuntép.

tyunk tmeetete. e Tyappu'étép ja mej bdvedas jéts ja presas.
e nayté'n tyunté ku ja méj ayoo'n yikpaaty

e Nayité'n tuny ya'at pujx, kyajxtep jéts ne€jétypy.

pyakontép oy tyii’j€, ti tsojkeyep ku ja'ye
jye'mtsyet 2.2 kg, nayté€'n tyunté meeét ja
empresas mite yik xétejtép Fedex jets Amazon.

e Ku ja ayoo'n tyunye jyatye: tejketep jéts ja'tep /
oy’'omaaj, oy ja tuu’ nuke tsep uk wenke'm

ja'tep ja), ku ja ayoo'n jyaty kyupety y'€jxaatyep

ja jaad'y, jets nayteé'n y'ijxyette.

e ja mutskkajpte: putejketep jets t'exa’atep ja
jéyujk mite ja nepk wenk tyunteép.
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Ja pujx tsyo’'ntajken

92

Introduccidn a la Robética

Robot PILLO

Ya'at pujx yik'tejtép robots de almacenamiento y distribucion de
medicamento.

Ja empresa pilo Health ojts tyik'eyé ja robot mité xyeew’ajtypy

PILLO sanitario ya'at pujx pyutéjkép ja tséyépé, jéts ja matya'aky

tyaktep jakam ampy, ku ja jad'y ka' tméetapyaaty tsutse ja tseey

t'uuktet jets tsa tyektu'ntet. ya'at pujx yiktumpy ja exkajpéen
wunpojk.

Mite ja tseyepe yiktuntep

Una Introduccién al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo

Robot Da \/inci

Jarobodtica pyutéjkétép yikxon ja ts€yepéte; ku ja tsep tunk ka'pxy
tsuj ja tyik'éyéte, ku Tu'uk ampy ja neekxy nu ku ama’ay. Ja pujx
tuta’aky ja tunk tyik’éyété jéts ja neekxy kaja ayo’on tpa’at.

Ja pujx mité yiktejtép quirdrgicos tsam ja da Vinci, pyutéjkétép ja
tséyépete jéts tyuntép ja tsep tunk, ka'pxy ja tyunk tyikpétsémte.
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Ja pujx tsyo’'ntajken

Ja' mite ja jad'y yiktuntep jam tyunk jep'am

Ja robots industriales jaté'n t'ejxté tsam ja jad'y ja kyenky, yd'at pujxté tuntép méét tu’uk ja computadora. Ey ku najad'wa'amp ku yd'at robots tékatsy ja
tyunpajt tmeetete, jets tekajstep ja tyunk mite yik'e€'yetep. Ya'at pujx yiktuntep ja jad'y jets tyik’ate’etstep ja amaay pekta’aky, ja pujx atsaapye, nayte'n ku
ja pekta’aky yikpatsimy jéts yikkatsjuky, jets tatsukkete ja pujxté mite nuke j€'mtsy, nayté'n t'ukte, jéts tyiktse'te meet ja pujx jéts ja acidos, nayi'kyejpxtep
ja pikta’aky mité yiktejtep solidos, liquido, gases jéts ja aplicacidn de altas presiones, nayté'n t'ejxté ku ja pikta'aky éy tsuj, ka'pxy pyeétsé'mt.

Ojts ja robdtica yeeky jam ma yiktijy industria automotriz, nayté'n
ojts tyiktunte ku ja tekatsy mej pujxwee'tpe ojts pyetse'mte, jéts ojts
tsyoo'nta’aky jam década de los 90’s. ja jad'ytyé mite ojts tyik'eyete
ja pujx wee'tpete, yajktep wyinajty ey, tsuj, jets ka'pxy ja pujxte, ya'at
pujx ojts nayté'n yikpawenmay jéets ja jaa'ytye ka'ap ja ayoon tpaatep,
ejxyam ja industrias mité tyunk’ajtep jets tyik’eyetep ja pujx wee'tpée
yiktuntép ja kujpk ja pujx mité yiktejtep robot.

Ja Instituto Americano de Robdtica (RIA) nyématyakypy ti ja robot
industial tyijp:

Ja robot industrial, yik’ijxyép ku ja jaa'ytyé
tmoté ja ana‘'mén, naytén tmumatowté jéts
ja tyunk éy, ka pxy tyik éyété, yaat pujx ojts
Vik pawunmay jéts tyik‘atéétsp ja tékatsy
piktd ‘dky, jéts ja tunpajt.

Jaté'n ojts tyikatsy, ja pujx putejkenyetep wen'ajty ma ja tekatsy tunk, jéts ja jaa'ytye ka' t'uktunéetet ja mejk tunk.
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Ja pujx tsyo’'ntajken

Ja pujx mite putejkep jets ja jaa'y y'ateetstep

Jajp jatu’kpiky ja

robot mite yiktejtep
exoesqueletos, ku ja
jaa'y tyiktunte ya'at

pujx, putejketep
jéts ja y'atetstep
ku ja pa'am
tmeetete. Ya'at
pujx pyutéejketep
ja majaa’ytye jets
ja jents y'etep,
ma ja tyunk
tmeetete jets ma
nyaxte tyekete.
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Ja' mite ja jaa'y napyektaajketep

Jam Rusia ojts tyik’eyete ja jempye wet mite yiktejtep trajes de
combate, jam tyiktu'nté ma ja fuerzas especiales. ya'at wet ojts
tyik'éyéete ja Instituto Central de Investigacidn para la construccion
de Maquinas de Presicion, ya'at wet yu'tsypy tu'uk ja exoesqueleto
motorizado, proteccion balistica, jéts ja casco méét ja visor
electronico.

Jajp jatu'uk ja robot mite
yikxépajtéep Exoesqueleto
Asistencial Hibrido (HAL)
pen ojts tyik'eyete, tu'uk
ja Universidad Japonesa
mité xyeew Tsukuba.

meeéet ja empresa robodtica
CYBERDYNE.

ojts ja'tyik'eyete jéts
jajaad'y tyikpetektep
wexijkxy myajk kilos meet
tu'uk jaty ja ky€), jéts

ku ja tyeky pyutekéyep

ey ja tukmaké'pxy kilos
tyikpéete’ektep.
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Ja pujx tsyo’'ntajken

Ja' mite kaxe'ktep tsam ja jaa'y

Boston Dynamics jaté'n yik’ijxyép tu'uk ja empresa de ingenieria jéts robdtica, mité tyunk’ajtép ja pujx tyik'eyétep. ku ojts tsyoo'nta’akte, ojts ja
tyunté méét ja Instituto Tecnolégico de Massachusetts (MIT), ja jad'ytyé mité jam tuntép ojts tyik'éyété ja robots mité pujttép jéts tunté tsdm ja
jyujky’atté. ti y'éjxaaty€p ja mej jéts kajaa wunmaa'ny ma tyiktu'nteé ja principios del control dinamico jéts ja equilibrio meeét ja sofisticados disenos
mecanicos, electrénica de vanguardia jéts ja software para percepcidn, navegacion jéts inteligencia. Ja diseno mité ja yik'ee’'yetép yikxépajtep:

" oA

ATLAS \WILDCAT BIGDOG SPOT

Myikwaatsootép jast x'ejxtét xko'tet ya'atpe awa’'ats'ajten www.bostondynamics.com ma xpaatét tiijaty ja pujx ké'm atétspé tyuntep ka mupikyem.
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T1 yik tuntép ja
puUujxtsye
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Programacion Basica de Robots @
O Q

Mité myejawyeen tsojkeyep ja ana’'men jéets ja robot ey

Nombre del

ka'pxy ja tyunk tyek'eyetep, ja jad'ytye tya'akuwaa'netep ja progiame mlm q
pujxte jets kettu'uk jaty ja tyunk tyek'eyetet. ma ja tekatsy skeomc s s -8 xe
aaw ayuujk tyiktu'nté, ya'at ana’'meén yik ijxyép tsam ja m— EIEIRE o1 | sovoro guorc -
programa. et s

Enviar - Nuevo documento
Ya'at programas, yiknajxtep jam ma ja robot ja (/ PRE you SERHp cods hexe, Fo mum ones:
kyukéexy tmeete, jate'n yiktejte ja robot ja kyukééxy, }
tarjeta controladora Arduino, jets ja pujx tpatu'ntet void loop() |
jéts tnémato’tét ey jets ka'pxy ja tunk mité ja jaa'ytyé [/ PHE YORE mAin cofs here, o un mepestediy:
y'amétootép. Y&'at pujxté Arduino myéététép tu'uk ja }
tunpajt digital mite yik tejp entorno de desarrollo integrado
(Arduino IDE), jam ja jad'y tja'té ja ana’'mén mité tsyojktép )

jéts ja Arduino tu'nt.
Nayé ya'4t IDE myétép ja majatasjkén jéts tejxtép péné
ka'pxy ja ana’men te yikja'ay, nayte'n tnekajpxte pene _
ka'apxy ja 43w ayuujk té yik jad'y, jéts nayté'n ku kaa S |
kyapxye, jets ku kapxy ja Jyaapyajten, ku ka tpaate ja

tekeeyen jaaky, kyajxtép jam ma ja Arduino, pén yik'eeyetep

wyenajty tyimkyapxy ja tyunk, mite yik’'amétootep.
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Programacion Basica de Robots

Tu'uk jaty ja atse'tpe tmeetete ja awa’'ats’ajten ku xkuppanép jéts ja
menU pyétsé'mt, kawénaak’ampy ja opciones pyitsimy. jam ja menuU
de archivos tmeetete ja tekatsy opciones, tsam ku nyik awaajtsent,
nyik atujként, uk tu’uk jemy archivo nyek’awaajtsem.

Jaak apétki'ipy ma ja barra de menu principal kyaxi'iky, yik patp

Nombre del

programa ja barra de botones. jaatso’ampy pojen jéts jajtné ntéjka'am ma ja

@ sketch_nov20a Arduino 1.8.12
RilEiol Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

opciones mité mouse yiktumpy jajp programa jetypy.

Compilar e Ja myejawyeen atse'tpe neémp compilar, ya'at atse'tpe jaté'n

' nyanky’ijxyeye meet tu'uk ja “palomita” ye' nyikajpxpy pene ka’'pxy
ja 44w ayuujk té yik j&'ay. Ey ya'at 43w ayuujk nyéktékajtsém jéts
ja Arduino tjaakyuket jéts tu'nt, ku yik kuppané ja atse’tpe, jéts
ka'yik paaty ja tyik'eyen ma ja aaw ayuujk te yik ja'ay, ka'pxynye

Enviar

id loop() { wyénajty ja programa, jéts ja Arduino tyek'eeyenyep ja tyunk.
// put your main code here, to run repeatedly:
e Ja jatu'uk atse’tpe, mité anajy’ampy kaxe'kp, yik'ijxyép ku tyikpety

jéts tkexy ja aaw ayuujk. Ku ja programa ka'pxy te nyaxy, yikkajxp jam
Arduino jéts tu'nt ja ana'mén mite ja jad'y te tja'te.

 Ja tekeek atse'tpe nuke jajtne yiknématey péene tee ja computadora

Mensajes de error xyiktung, ja myejawyeen nemp Nuevo, yik awatsypy tu’uk ja jempye
ventana, ja myumajtsk némp Abrir, tyumpy jéts njaak jad'yént ja
Arduino Nano, ATrega328P (04 Bootioader) en GOW3 programa mité ojts nyik'eé€'ya'amp, Guardar, mite pyéejk ji'’kpy ja aaw
ayuujk ku nyik'atujkné.
Anékijxpy’ampy yikpatp tu’'uk ja barra ma myiny ja programa Apéetkipy’ampy ma ja barra yikpaaty, yik meetep ja awa'ats'’ajten
jé xyééw, jéts jatu'uk ampy yikpatp ja atse'tpé mité némtép ku jets yik j@'at ja ana’meéen mité ja Arduino wyinajty pyatumpy. Ey
nyikmujtska’amp, nyikméja’amp jéts nyik’atujkém. ku'njaamyajtsént ku ya'at aaw ayuujk, ja mayUscula jéts minUscula
Ma ja barra jam kyaxi'iky jam yik paaty ja menu principal. tuta'aky jets ka'pxy yikja'at.
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O 114 Programacién Basica de Robots

Programacion Basica de Robots

Tu'uk jaty ja programas tmeete kuwani tekeek ja
secciones.

Ma tsyoo'nta’aky yik patp ja seccidon ma nyimy “Seccion
de declaracidon de variables”, mité yik xépajtép seccion
del QUE.

Y&'at seccion, yikpéktakp ti nyiktunwaanyém ( ja’
mité yiktejtép variables, definiciones, liberias, etc.).
xyaatso'ampy tja'te mite yikxepajtép variables, mité
wyinajty yiktuntép ma ja programa.

Xyaatso'ampy yiktuntép ja awaajts mite tyejtép ameéexan
llaves de apertura y cierre. ja’ myejawyeen tsojkeyep
Jéts nyik’ée'ya'amp ja’jp programa jetypy. Jaté'n yikxetijy
void setup(). ya'at seccidn yiktejp COMO, y4 yik nékajpx
tsutsé nyiktsoo'ntaajken ja variables. penée tejketep uk
pétseémtep, analogicas o digitales.

Ey ku najaa’wa’amp ku tukki'yi mité &jxyaa seccidén
yikpatp, ja'ye tuk’onk yiktuny, ku ja Arduino nyik tepyejken
uk nyik tsoo’'ntaajken jatekoojk.

Una Introduccidn al Fascinante Mundo de la Robética — Elibro Interactivo

Jaak apétki’py’ampy ma ja COMO (tsutso) kyaxi'iky,
yikpatp ja seccion mité yik tejp “void loop()”. méa nayté'n
tyiktu’'nté ja awaajts mité amexan yiktejp llaves, ja’

ma myiny ja ka'pxy ana'mén, (CUANDOQO) juuné y'éyé
jéts nyiktuuném ja awaajtsen jets ja petsee’'men, ku
nyiktuunén ja condiciones jéets tyiktekatstet, ja’ mite yik
tejp flujo de un programa.

Tsam éjxa’n’'iyxyém, ya'at seccién yik tejp (CUANDO)
juuné. mite eéxyaatso'ampy yik patp tyumpy wyéenajty tu'uk
jaty ja ana’meéen, kuném nja’ajtem ma ja awaajts y’'atuky
(llave de cierre) (}), yaatso'ampy ja flujo del programa
wyumpity, ma ja awaajts y'awad'atsy (abrir llave) ({).

Pats jaté'n tyik xepatte loop, mite tyijpy tejpxy, tsam
tu'uk ja tejpxy yik'axetsy, ka' yik tunk’aty maatso’ampy
xyiktsoonta'aky, ejtp wyumpity ma ojts tsyoo’'nta’aky, ma
yik axétsy.

-0



Programas

componentes

Blink

L1777 7000000707777 000777777777 riir 77777777 77777777 77 77070707070707077777777777
2 // BRutor: Universidad del Papaloapan (UNPA) //
3 // Programa: Blink.- Programa que enciende un LED por lseg y lo apaga lseg //
LS PETPEE 7777777777777 iiirr 7777 7777777777777 7700707070707077777777777
5

6// :Qué? --> tipo de dato usamos:

7 int led = 14; //Se declara la variable led como un dato de tipo entero y se le

8 //asigna el pin numero 14.

9
10 // ¢Célmo? --> usamos los datos (entrada o salida):

11 void setup() {

12 pinMode (led, OUTPUT); //Inicializa el pin digital 14 (led) como salida.

13}

14

15 // ¢Cuéando?

16 void loop() {

17 digitalWrite(led, HIGH); //Enciende el LED (HIGH es 1 binario o 5[V])

18 delay(1000); //Espera por 1s

19 digitalWrite(led, LOW); //Apaga el LED (LOW es 0 binario o 0[V])
20 delay(1000); //Espera por ls

para el uso de los

LCD

L//7777 7717777777707 77 7777777777777 77 7777777777777777777777777777777777777777777777
2// Autor: Universidad del Papaloapan (UNPA) //
3 // Programa: LCD.- Programa que muestra en el LCD el mensaje "Hola mundo" //
a// y el valor de una varible //
S//I1T1T1ITTTEI7 1777777777777 777777777 7070707777777777777777777777777777777777777777
6

7// ¢Qué? --> tipo de dato usamos:

8 #include <LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD

9 LiquidCrystal lcd(6,7,2,3,4,5); //Pines del LCD
10
11 // ¢;Célmo? --> usamos los datos (entrada o salida):
12 void setup() {

13 lcd.begin(l6, 2); //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas
14}
15

16 // ¢Cuéndo?
17 void loop () {
18 lcd.setCursor(0,0); //Coloca el cursor en la posicién 0,0 del LCD

19 lcd.print("Hola Mundo"); //Imprime el mensaje "Hola mundo"
20 lcd.setCursor(0,1); //Coloca el cursor en la posicién 0,1 del LCD

21  lcd.print(millis( )/1000);//Imprime la informacién de la variable millis




Programas
para el uso de los
componentes

NMotores

LSIITEELI PP i TP P L i i i i id il irid i i irdididirrrsryiiddirirridssiiiirirsss
2 // Butor: Universidad del Papaloapan (UNPA) /7
3 // Programa: Motores.- Programa que hace que el robot avance 2seg y se detenga 1 seg //
LLLIIIITIEI PP E PP TI PP i i i i i il iiid iy iidiiddtiiridritiiiiitiisis/
5
6 // :;Qué? —-> tipo de dato usamos:
7int MD1 = 8; //Variable para el conector 1 del motor derecho: pin digital 8
3 int MD2 9; //Variable para el conector 2 del motor derecho: pin digital 9
9 int MI1 10; //Variable para el conector 1 del motor izquierdo: pin digital 10
10 int MIZ2 11; //Variable para el conector 2 del motor izquierde: pin digital 11
11
void setup() {
13 // put your setup code here, to run once:
14  pinMode (13,0UTPUT) ;
15 pinMode (adl, QUTPUT) ;
16 pinMode (atl,OUTPUT) ;
17 pinMode (ad2, OUTPUT) ;
18  pinMode (at2,0UTPUT) ;
19 pinMode (Adelante, INFUT) ;
20 pinMode (Atras, INPUT) ;
21 pinMode (Derecha, INPUT) ¢
22 pinMode (Izquierda, INFPUT) ;
23
24 Serial.begin(9600);
25

Componente CNYr0Q

L//7 7707000000 i i ririirirrirl i sy
2 // ARAutor: Universidad del Papaloapan (UNFA) 7/
3 // Programa: CNYJ70.- Programa que lee el valor de los sensores CNYJ0 y los /Y
a.// muestra en 21 LCD /7
S/LILTITIEII TP T r il rlrrrirririrriryirrrrirrdrrirlrrriri i
6

T// iQué? -—-> tipo de dato usamos:

8 #include <LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD

9 LiquidCrystal lcd(6,7,2,3,4,5): //Pines del LCD

10

11 int ValorCNY I; //Variable para guardar el valor del CNY Izquierdo

12 int ValorCNY D; //Variable para guardar el valor del CNY Derecho

13 int ValorCNY C; //Variable para guardar el wvalor del CNY Centro

14

15 // ;Como? —-> usamos los datos (entrada o salida):

16 void setup () {

17 lcd.begin{le, 2); //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas
12}

19

20 // ¢Cuando?

21 void loop(){

22 ValorCNY D = analogRead(R4); //Leemos el valor de los CNY's

23 ValorCNY C analogRead (B5) ;

24 ValorCNY I analogRead (B6) ;

25

26 lcd.setCursor(0,1):; //Borramos datos del LCD

27  lcd.print (" ")

28 lcd.setCursor (0,0); //Mandamos a imprimir el valor del CNY Izquierdo

29  led.print("IZQ"):

30 lecd.setCursor(0,1)

31 lecd.print (ValorCNY I);

32 lcd.setCursor(6,0); //Mandamos a imprimir el wvalor del CNY Centro

33 lcd.print ("CENT") ;

34 lcd.setCursor(6,1):

35 lcd.print (ValorCNY C);

36 lcd.setCursor(13,0); //Mandamos a imprimir el wvalor del CNY derecho

37 lcd.print ("DER") ;

38 led.zetCursor(12,1) ;

39  led.print (ValorCNY D);

40 delay (200); //Se requiere de un tiempo de retardo por estabilidad




LAIIIEITEI P ITEL TP TP F AP ET PP PP TP ET PRI PP TPl i iiiiirriid
2 // Autor: Universidad del Papaloapan (UNPA) /7
3 // Programa: Botones.- Programa que musestra en 1 LCD un mensaje con =1 nombre del //
a4 /7 boton presionado y su valor analégico /7

SALITLELELL LTSN EF LT T EE LTI TEFEEEE 7 i i rir i iiiriririiss
<]

T /4 iQué? --> tipo de dato usamos:

8 #include <LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD
9 LiquidCrystal lcd(6,7,2,3,4,5): //Pines del LCD

10

11 int CDA_teclado = 0; //Variable que guarda la informacién del teclado

12

13 // :Como? —-> usamos los datos (entrada o salida):

14 void setup(){

15 led.begin(l6, 2):; //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas
16 led.setCursor(0,0);

17  led.print ("Presiona boton"):

Utrasonico i)

B = 2
L/IIIIIT11111771777777771777777177777777777777777777777717771171717777117117711777 if :;gldi;‘j;‘fj’[
2// Butor: Universidad del Papaloapan (UNPA) /7 22 CDA_teclado = analogRead(A7): //Lee el valor del pin 0 del puerto analégico. Cada boton
3 // Programa: Ultrasénico.- Programa que lee el valor del sensor ultrasénico // 23 //tiene asignado alguno de losnsiguientes valores: 50,150,300,450,650,1000
4.// y lo muestra en el LCD &f 24  if (CDA teclado < 50){ //Se presiona el botén derecho 50
S5/1111TITTT7777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777 25 led.setCursor(0, 1);
6 26 lcd.print ("Derecha "):
7// :Qué? ——> tipo de dato usamos: 27 led.setCursor (8, 1);
8 #include <LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD 28 led.print (CDA_teclado )i
9 LiquidCrystal lcd(6,7,2,3,4,5); //Pines del LCD 29 delay(200); _ _
10 30 }else if (CDA teclado < 150){ //Se presiona el botdn arriba 150

111 di ia; //Variabl d 1 valor de la di ia al obj o led.setCursor (0, 1)
ong distancia; Variable para guardar el valor de la distancia al objeto 32 lcd.print ("Arriba "y ;

12 long tiempo; //Variable para guardar el tiempo que tarda en rebotar el pulso 33 led.setCursor (8, 1);

13 34 lcd.print (CDA teclado )

14 // ;COlmo? --> usamos los datos (entrada o salida): 35 delay (200):

15(void setup() { 36 }else if (CDA teclado < 400){ //Se presiona el botén abajo 400
16 lcd.begin(l6, 2); //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas 37 led.setCursor (0, 1);

17 pinMode (13, OUTPUT); //Coloca al pin 13 como salida: genera pulso ultrasénico 38 led.print ("Abajo ")

18 pinMode (12, INPUT); //Coloca al pin 12 como entrada: detecta el tiempo de 39 led.setCursor (7, 1)

19} //rebote del pulso ultrasénico 40 lod.print (CDA teclado )i
20 41 delay(200);

21 // g,Cuéndo? 42 }else if (CDA_teclado < 550){ //Se presiona el botdn izquierdo 550
. 43 lcd.setCursor (0, 1);

22 void loop () { 44 lcd.print ("Izquierda ")

23 digitalWrite(13,LOW); //Por cuestiones de estabilidad del sensor 45 led.setCursor (10, 1);:

24 delayMicroseconds (5); 46 lod.print (CDA teclado )i

25 digitalWrite (13, HIGH); //Envio del pulso ultrasénico 47 delay(200);

48 }else if (CDA_teclado < 850){ //Se presiona el botén seleccidn 850

26 delayMicroseconds (10); 49 led.setCursor (0, 1);

27 tiempo=pulseIn (12, HIGH); //Mide el tiempo transcurrido entre el envio del 50 lod.print ("Seleccion "y

28 //pulso ultrasdénico y el rebote del mismo 51 lcd.setCursor (12, 1):

29 distancia= int(0.017*tiempo); //Férmula para calcular la distancia 52 lod.print (CDA_tecladoe )i
30 53 delay(200);
54 }else if (CDA_teclado > 1000){ //No se presiona ningtn botdn 1000
31 lcd.setCursor(0,0); //Mandamos a imprimir la distancia calculada 55 led.setCursor (0, 1);
32 lcd.print ("Distancia="); 56 lcd.print ("No boton ")
33 lcd.setCursor (10,0); 57 led.setCursor (10, 1):
58 lcd.print (CDA_teclado )
. 59 delay(200);
35 lcd.print ("cm "); 60
36 delay(500);

37}

34 lcd.print (distancia);




Programas
para tareas

especificas

[ R ST S I S I S T A

Seguidor de lineas

LELLLTTIIEEEL T PEr P Ed i rir i iiiiiirrrriirrrl i rriliirtirrrririsl/
// Rutor: Universidad del Papaloapan (UNPA) //
// Programa: Seguidor.- Programa para realizar el seguimiento de un linea //

// negra sobre un fondo blanco //

LILLPLLTIPI TP LTI 7 PP 77 i 70 i i i 77 r 770070707 707070777077777

//  :Qué? --> tipo de dato usamos:
#include<LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD

) LiquidCrystal lcd (6,7,2,3,4,5); //Pines del LCD

int MD1 = 8; //Variable para el conector 1 del motor derecho: pin digital 8

int MD2 = 9; //Variable para el conector 2 del motor derecho: pin digital 9

int MI1 = 10; //Variable para el conector 1 del motor izquierdo: pin digital 10
int MI2 = 11; //Variable para el conector 2 del motor izquierdo: pin digital 11
int ValorCNY I; //Variable para guardar el valor del CNY Izquierdo

int ValorCNY D; //Variable para guardar el valor del CNY Derecho

//  (Como? —-> usamos los datos (entrada o salida):

8 void setup(){

led.begin(l6e, 2); //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas
pinMode (MD1, OUTPUT); //Coloca a los pines de los motores como salida
pinMode (MD2, OUTPUT) ;

pinMode (MI1, OUTPUT) ;

pinMode (MI2, OUTPUT) ;

26 //
27 void loop () {
28
29

30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57

;Cuando?

ValorCNY I = analogRead(RA6); //Leemos el valor de los CNY's

ValorCNY D analogRead (R4) ;

//S6lc se utilizan 2 sensores, el izquierdo y el derecho. El1 robot se coloca
//3obre la linea, cuidando que la linea esté entre los sensores

lcd.szetCursor (0,1); //Borramos datos del LCD

led.print (" ")

lcd.setCursor(0,0); //Mandamos a imprimir el valor del CNY Izquierdo
led.print ("IZQ")

lcd.setCursor(0,1) :

led.print (ValorCNY I);

led.setCursor(12,0); //Mandamos a imprimir el wvalor del CNY derecho
lcd.print ("DER") ;

lcd.setCursor (12,1);

lcd.print (ValorCNY D);

if (ValorCNY D < 650){ //El sensor derecho va a un costado de la linea
digitalWrite (MD1, HIGH); //El motor derecho avanza durante 200 miliseg
digitalWrite (MD2, LOW);
delay(200);
digitalWrite (MD1l, LOW); //Se detiene 100 miliseqg
delay (100);

}else{ //El sensor derecho entra a la linea
digitalWrite (MD1, LOW); //El motor derecho se detiene durante 200 miliseg
digitalWrite (MD2, LOW);
delay(200):

}

if (ValorCNY I < 650){ //El sensor izquierdo va a un costado de la linea
digitalWrite (MI1, HIGH); //El motor izquierdo avanza durante 200 miliseg
digitalWrite (MI2, LOW);
delay(200);
digitalWrite (MI1, LOW); //Se detiene 100 miliseg
delay (100);

}else{ //El sensor izquierdo entra a la linea

digitalWrite (MI1, LOW); //El motor izquierdo se detiene durante 200 miliseg
digitalWrite (MI2, LOW);
delay(200);




pinMode (MI2, OUTPUT) ;
pinMode (13, OUTPUT); //Coloca al pin 13 como salida: genera pulso ultrasoénico

pinMode (12, INPUT); //Coloca al pin 12 como entrada: detecta el tiempo de
//rebote del pulso ultrasodnico

// ¢Cuando?

void loop () {
digitalWrite(13,L0W); //Por cuestiones de estabilidad del sensor

delayMicroseconds (5) ;
digitalWrite (13, HIGH); //Envio del pulso ultrasénico

delayMicroseconds (10) ;
tiempo=pulseIn (12, HIGH): //Mide el tiempoc transcurrido entre el envio del

//pulso ultrasdénico y el rebote del mismo
distancia= int(0.017*tiempo):; //Formula para calcular la distancia

lcd.setCursor(0,0):; //Mandamos a imprimir la distancia calculada
led.print ("Distancia=");
lecd. setCursor (10,0) 2

Evasor de obstaculos DA

led.print ("cm "y

if(distancia < 35){ //La distancia del robot al obstaculo es < 35cm
digitalWrite (MD1, LOW):; //El robot se detiene por 500 miliseg

LJIIITI1770700077777107071717777777177777777771717777777777171777177777777111111¢ digitaliirite (MD2, LOW);
2 // Rutor: Universidad del Papaloapan (UNPA) digitalWrite (MI1, LOW);:

3 // Programa: Evasor.- Programa para hacer que el robot avance de forma digitalWrite (MI2, LOW);

4.// autdénoma evadiendo obstaculos al frente de &1 delay (500) ;

SHLLLTTIITII AL TTI LT PP PP P P i rr i iy rrdi i irrdd i riirrr gy digitalWrite (MD1, HIGH); //El robot gira a la derecha por 1 seg
(3] digitalWrite (MD2, LOW):

T// iQué? —-> tipo de dato usamos: digitalWrite (MI1, LOW):

g #include<LiquidCrystal.h> //Libreria para manejar al LCD digitalWrite (MI2, LOW):

9 LiquidCrystal lcd (6,7,2,3,4,5): //Pines del LCD delay (1000);

10 int MD1 = 8; //Variable para el conector 1 del motor derecho: pin digital 8§ digitalWrite (MD1, LOW); //El robot se detiene por 500 miliseg
11 int MD2 = 9; //Variable para el conector 2 del motor derecho: pin digital 9 digitalWrite (MD2, LOW):

12 int MI1 = 10; //Variable para el conector 1 del motor izquierdo: pin digital digitalWrite (MI1, LOW);

13 int MI2 = 11; //Variable para el conector 2 del motor izquierdo: pin digital digitalWrite (MI2, LOW);

14 long distancia; //Variable para guardar el wvalor de la distancia al objeto delay (500) ;

15 long tiempo; //Variable para guardar el tiempo que tarda en rebotar el pulso }else{ //La distancia del robot al obstaculo es > 35cm

16 digitalWrite (MD1, HIGH); //El robot avanza por 100 miliseqg

17 // iCobmo? ——> usamos los datos (entrada o salida): digitalWrite (MD2, LOW);

18 wvoid setup(){ digitalWrite (MI1, HIGH):

19 1lcd.begin(l6, 2):; //Establece dimensiones del LCD, 16 caracteres y 2 filas digitalWrite (MI2, LOW);
20 pinMode (MD1, OUTPUT); //Coloca a los pines de los motores como salida delay (100);
21 pinMode (MD2, OUTPUT);
22 pinMode (MI1, OUTPUT);
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