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ROBOTEAR

¢Qué vas a aprender?

e Conocer los fundamentos de la robdtica

e Componentes de un robot auténomo

e Funcionamiento de motores de corriente continua

e Conceptos basicos de electronica: tension y corriente
e Puente H como controlador de motores

e Conceptos de alimentaciéon y autonomia

e Unir y armar circuitos con electronica modular

e Uso de Arduino UNO y su entorno de programacion

e Control de flujo de un programa

« Armado y diseifo de funciones

* Entender el funcionamiento del sensor infrarrojo

e Entender el funcionamiento del sensor de ultrasonido

* Programar estos sensores orientados a la robética
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a Electrdonica

Conceptos basicos de la electronica
Definicion de tensidn y corriente
Alimentacién y autonomia
Corriente maxima y corriente pico
Motores de corriente continua

Medir tensiones con multimetro

e Microcontrolador Arduino

Instalacion del entorno de desarrollo

Configuracion del entorno de desarrollo

Estructura de los programas

¢Qué es un shield de Arduino?

Explicacion y uso del shield montado en nuestro robot
Instalacion de libreria para trabajar con el shield
Programar el shield mediante sus métodos
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e Habilidad de movimientos autonomos

Introduccion a la programacion de robots

Programacion del movimiento basico del robot

Movimiento adelante, atras, derecha,izquierda y frenar

Conceptos basicos de un motor de corriente continua

Torque y RPM

Sentido de giro y polaridad

Armado de funciones de movimiento

0 Sensor Infrarrojo

e Introduccidén al sensor infrarrojo y su funcionamiento
e Caracteristicas principales del sensor infrarrojo

e Conexion del sensor infrarrojo a nuestro robot
 Programacion del sensor infrarrojo en Arduino

» Ejemplos practicos de aplicacion

o Utilizacion del sensor para movimientos controlados

e Analisis de las limitaciones y alcances del sensor
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e Movimiento dentro de un area delimitada

e Configurar el sensor infrarrojo para nuestra area
e Determinar valores de lectura para blanco y negro
» Toma de decisiones para area blanca

e Toma de decisiones para area negra

G Sensor de ultrasonido

e Introduccién al sensor. ;Qué es y como funciona?
e Caracteristicas técnicas: alcance, precision, etc

e Uso de la libreria NewPing

e Montaje y conexion del sensor al robot

e Lectura de los datos del sensor

 Procesamiento e interpretacion de datos

» Ejemplos practicos de aplicacion

e Resolucion de problemas comunes al uso del sensor
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0 Esquivar obstaculos

e Configurar el sensor de ultrasonido para detectar
obstaculos en movimiento

e Patrones de escape al detectar un obstaculo

e Realizar un escape en un area libre

e Integracion del sensor de ultrasonido con el sensor

infrarrojo

e Mantener distancia fija con un objeto

Configuracion del sensor de ultrasonido

Toma de decisiones cuando detecta un obstaculo a cierta

distancia

Patrones de busqueda de objeto

Toma de decisiones en base a la posicion del objeto



