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Practica 2: MOTORES

Parte I: ARDUINOBLOCKS

Arduinoblocks es un programa creado por el profesor Juanjo Lopez. Gracias a su
entorno grafico facilita la programacion de placas Arduino a todos los niveles.
Esta herramienta permite programar a personas sin conocimientos previos de
programacion, pero su versatilidad y potencia es tan grande que expertos
programadores también pueden utilizarlo.

Arduino  Blochs Buscar proyectos  Proyectos v Admin f

ArduinoBIOCks es una p I atafo rma @ nformacion & Archivos  Coche con servos y Bluetooth [Arduino Una]

. . , I Logica : Ea
libre y online en la que sdélo hay I contol |+ = DD G
. I Matematicas be
que registrarse. [ Texo
http://www.arduinoblocks.com/ |l [ i
I ErEs L_S«vc .‘n Pin (3D Grados  Anguio [ Retardo (ms) [
) ) i I EntradasSaiida o
En el siguiente enlace hay mas | o EA e
informacion sobre ArduinoBlocks (= R
Sensores %) (1) pea (EEEED)
con tutoriales y practicas. I s e . ek oo s
Pantalla LCD Servo " Pin (3 Grados | Anguio {4 | Retardo (ms) ()
ARDUINOBLOCKS STEAM I Memoria =
Motor
CANTABRIA [ Keypad 3n4 T s st
[ Reiojs3231 e e
I ePs Servo ™, Pin (G0 Grados | Anguio 1@ | Retardo (ms) | [1)
! TajefaSD

Arcuino Blochs

J. Antonio Villa /). Andrés Echevarria/ Luis Miguel Torre |@®®@|


http://www.arduinoblocks.com/
http://www.arduinoblocks.com/
https://sites.google.com/view/steamcantabria/p%C3%A1gina-principal?authuser=0
https://sites.google.com/view/steamcantabria/p%C3%A1gina-principal?authuser=0

ascentic/

Practica 2: MOTORES

Parte I: ARDUINOBLOCKS

La placa que utiliza ASCENTIBOT es la Arduino NANO por lo que una vez
inicializado un proyecto se debe seleccionar la placa Arduino Nano/Atmega 328
en el Tipo de proyecto.

Arcuino Blochs Buscar proyectos  Proyectos ~

Nuevo proyecto

 § Proyecto personal
2 Nuevo proyecto personal

Tipo de l Arduino Nano / ATmega32s
proyecto
Empieza a frabajar en tu proyecto ahora mismo. Serd totalmente
privado para ti.Una vez finalizado, si quieres, lo puedes compartir con
el resto del mundol Nombre
Descripcion Nomal $ A B I US = E= %

IMPORTANTE!!! ANTES DE CARGAR EL PROGRAMA EN LA PLACA SE DEBE
DESCONECTAR LA ALIMENTACION DEL BLUETOOTH
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Practica 2: MOTORES

Parte Il: Movimientos basicos de los motores:

Recordemos que los motores estan conectados en los siguientes pines:

MOTOR A:ENA—-10,IN1-9,IN2-8

MOTORB: ENB—-3,IN4—-4,IN3-5

Ahora vamos a comprobar que es correcta la polaridad de los motores. Para ello
vamos a realizar este sencillo programa.

Tiempo /2 4n ENAEEED IN1EED N2 EED N3 EED N4 CED ENB ER
X JE

Puerto serie
Bluetooth
Sensores
Actuadores
Pantalla LCD
Pantalla OLED
Memoria LM298P Iniciar = 1 - EN-A DIR-A EN-B DIR-B
2

L298N Iniciar  /® IN1 IN2 EE3 ‘N3 EE3 IN4 53 ENB ’

| L298NMover % . Motor (X3 [NEENTED Velocidad PWM

A . Motor ¥ FNEETTED Velocidad MEE

MOTOR A MOTOR B

—>i

— valores de
L298N Mover /® 4, Motor EXB (XENTED Velocidad oL 0a 255
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Practica 2: MOTORES

Parte Il: Movimientos basicos de los motores:
Con este programa vamos a hacer que el robot avance durante 2 segundos, se
pare otros dos segundos y retroceda dos segundos mas.

Inicializar

[ L298N Iniciar ,® ,  EN-AEEES IN1EE) IN2 EE) IN3 EE3 IN4 £EJ EN-B

L298N Mover % . Motor B EGEELGES Velocidad el

L298N Mover “.::-‘_"4 FPum g B - [ Adelante - RELELCLN G 255
- l‘

Esperar ' milisegundos

L298N Mover !_;:_.f'a 4n Motor [N ETEENERES Velocidad )
o i

L298N Mover /% . Motor (X8 UXTENCRS Velocidad ()
W

Esperar ' milisegundos

L298N Mover /% . Motor I3 FUEEED Velocidad '
= 1_

L296N Mover  ,® .,  Motor 3 EIEERS Velocidad '

Esperar ' milisegundos
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Practica 2: MOTORES

Parte lll: Giros:

Se pueden realizar 3 tipos de giros:

A) Giro lento: en este giro el motor exterior tendrd movimiento y el motor
interior quedara parado.

B) Giro lento y amplio: para realizar este giro al motor exterior le damos un
PWM de 255 y el motor interior un PWM por debajo de 100, pero ambos
motores deben tener el mismo sentido de rotacion.

C) Giro rapido: tanto el motor exterior como el interior giraran con un PWM de
255, pero en sentidos contrarios.

CASOS DE GIROS

GIRD APOLNERDAS RAPIDD

GIRD A EQLNERDAS LENTOD

Sl

GIRD A DERECHAS LENTO ‘GIRD A DERECHAS SUAVE

1
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Practica 2: MOTORES

Parte lll: Giros:
Los programas de giros serian los siguientes:
Ejemplo de giro lento y amplio a izquierdas

Bucle

L298N Mover /. e Motor (%3 EREEISES Velocidad

L298N Mover  ~= .. Motor CE) [EIEENCRS Velocidad = [E[)
¥

Ejemplo de giro lento a izquierdas

L298N Mover *,:a--** PP A - Il Adelante - RUELELELR 255

L298N Mover & . Motor B ENEENEES Velocidad | [1)
| gt

(-
Ejemplo de giro rapido a izquierdas

L298N Mover ,® . Motor (N [XEENIEED Velocidad

L298N Mover = .. Motor [EE§ [EIEERS Velocidad | EX5))
W
(-
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Practica 2: MOTORES

Parte IV: MiniRetos.

.- MiniReto I: Avanza con el robot 50 cm, realiza un giro de 180 2 y avanza 50 cm.
El robot debe volver al punto de partida.

.- MiniReto Il: Realiza los tres tipos de giros explicados anteriormente pero
exactamente de 90 2 a izquierdas y derechas.

.- MiniReto lllI: Utiliza el PWM para que el robot avance en linea recta variando la
velocidad cada 2 seg. Utiliza 50, 100, 150, 200, 255 y O.

.- MiniReto IV: Haz que AscenticBOT realice un cuadrado de 50 cm de lado.
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