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CONEXIONADO DE MOTORES
PINES PARA MOTORES: D1, D2, D3 y D4. Motores derechos: A- A+

Motores lzquierdos: B- B+

IMPORTANTE!!! Comprobar que los dos motores
de cada lado giren en el mismo sentido.

Trasero
zquierdo
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En ArduinoBlocks tiene un menu de bloques especificos para

. . @ nformacion P Archivos (& gl DRIVER MOTORES L2593
programar el sistema de propulsion de nuestro ROVER.

(L;i:; ; Sevo S Pin IR Grodos WERGUBICHN Fetardo (mo) W)
Motor DERECHO (A+, A-): D1 (Control velocidad con PWM) y | =
D3 (Control direccidon (Adelante ON, Atras OFF)) I Foones o o 0 D GRS
| Esp

| ——
Entrada/Salida ervo - IR Pin rados
ooroc - P GIED (K —— -
Puerto serie-
——

Bluetooth Pasoapaso b NN Pasosivueta Pin-1 2135 Pin-2 LI Pin-3 (25D Pin4 CEED
Sensores

Actuadores
Motor IZQUIERDO (B+, B-): D2 (Control velocidad con PWM) y ml?—
Pantalla LCD
D4 (Control direccidon (Adelante ON, Atras OFF)) | foln
Relo) RTC
GPS MolorDC | Pin (GEER (KD Pin GEED (ISR Pin-Pwv CEER ESD]
— E— Tarieta SD
Motor DC * i D2 - WOM - | F a-PYW (1023 ] MQTT (IoT) L298N Iniciar  /# .  EN-A I Nt GEES IN2 GERS IN3 G INa G158 ENB
L ! Blynk (lo” ;
Sy . — N.BV;;;T)
RFID N Mover %, Motor G velncinaa
Lei?Maﬁ'ixiﬁxﬁ
MP3
I Domotica LM298P Iniciar - : EN-A[GEED DIR-A GFES EN-B (EES DIR-E (IED

LM298P Mover (T A - W Agelante - | velnuﬂad 255
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1.- Control del sentido de giro de motores

Vamos a comprobar el sentido de giro de los motores del ROVER. Recuerda que los dos motores de cada lado
deben girar en el mismo sentido. Primero vamos a comprobar los motores del lado derecho, para ello carga
el siguiente programa y verifica que su giro es hacia adelante.

Bucle
Motor DC | Pin CIES CIIES Pin CEED IS PinPWM CIER  EIZED
|

Comprueba que los dos motores del lado derecho giren en el mismo sentido y hacia adelante. En
caso contrario, cambia la polaridad del motor que gire hacia atras, o |la polaridad de los dos motores
si los dos giran hacia atras.

ACTIVIDAD: 1.- Cambia el ON del pin D3 por un OFF y comprueba el resultado.

2.- Realiza las mismas comprobaciones con los motores del lado izquierdo.
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2.- Rutina de movimientos basicos

Con el siguiente programa vamos a realizar un ciclo para que el ROVER avance durante 1 segundo, retroceda
durante otro segundo y se quede parado otro segundo r_nés.

Motor DC I. GEDt - MON - Fxi8 D3 - MWON - Bei8a'A D1 - I 1023 |
Molor DC | Z0¥D2 - WON - BaiF D4 - WON - B 220178 D2 - I 1023
' Esnerar m mii'lsegundns.
ACTIVIDAD: Cambia los tiempos de espera e | B0t ROt _fains _Rott liaio
introduce una parada entre la marcha adelante y Motor DC | Pin (EEEN (NN Pin CIEN CIEGEEN Pr-PwM CEEN 60D
la marcha atras.  Esperar WEIT0) mitsegundos
Motor DC I IED] - MON - Ba¥D3 - WON - BaiZ2Vi'E D1 - 0]
Motor DC _} Z0¥D2 - WON - Jzu¥D4 - WON - Fau=2i"I D2 - [0

E.;'zpem: milisegundos
Esverar oKETH] ,
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3.- Giros

En el apartado 1.2.- Sistema de propulsion del vehiculo ROVER se muestran las distintas opciones de
movimientos que se pueden lograr.

En el siguiente ejemplo vamos a programar el ROVER para que realice un giro lento a izquierdas.

Control movimientos del ROVER.

B (B (B8, 1‘.1‘ Motorbc | Pin GHEB (IR Pin GEED (D PP D €175)

) Giro lzquierdalento  GirolzquierdaSuave  Giro lzquierdaRapido  Avance Lento <400 ce Rapido >600

Motor DC _} LR D2 - MON - Jeid D4 - R ON - Raieg Ui D2 - I 0]

(.° ® (a8 =

Giro Derecha Lento Giro Derecha Suave Giro Derecha Rapido Retroceso Lento <400  Retroceso Rapido >600

STOP

ACTIVIDAD: 1.- Realiza un giro a derechas lento.

2.- Cambiando el PWM realiza las distintas opciones de movimientos que se pueden lograr.
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Con ArduinoBlocks podemos agrupar bloques de cddigo creando funciones. Esto es muy util cuando
gueremos dividir un programa en bloques funcionales o cuando se repiten varias veces las mismas partes de
codigo. En el siguiente ejemplo vamos a crear dos funciones que seran las de ADELANTE LENTO y GIRO

DERECHA LENTO

En el grupo de bloques de FUNCIONES tenemos el bloque PARA {(.....).
Daremos el nombre de GIRO DERECHA LENTO y ADELANTE LENTO.

€30 1 hacer algo

_ B Matematicas
j_r.:_] [(='F] ADELANTE LENTo: I Texto Il 21 hacer aigo |
§ Variables
I Llsias
| esp
B FntradaiSalida

DITIC

ArduinoBlocks creara automdticamente
los nuevos bloques.

EF - hacer algo

Funciones
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4.1.- Funciones

Una vez definidas las funciones continuamos con el cddigo del programa introduciendo en cada funcién los
bloques que la formaran. Ver el siguiente ejemplo:

I e GIRO DERECHA LER
[ODEURNIE LENID | MotorDC | - Pin RIS (NS Pin CEED (KD Pin-PWM 0]

Esperar milisegundos

Motor DC { - Pin (378 (NN Pin (78 (NES Pin-PWM BFER €D
I GIRO DERECHA LENTO }

—

LEW
== =0 ADELANTE LENTO
[ MotordG - Pin (XD Pin (ZEED PinPWM (IED

Motor DG} Pin (378 (SN Pin (B (SIS Pin-PWM GZEB. G20

—

ACTIVIDAD: Realiza tantas funciones como movimientos tiene el ROVER.
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5.- Practicas de trayectorias

Para avanzar en control y manejo de nuestro ROVER vamos a hacer un programa que realice una trayectoria
describiendo un cuadrado. El programa es muy sencillo y utilizando las funciones del apartado anterior
quedaria de la siguiente manera:

hacer | ADELANTE LENTO
‘Esperar EF0) milisegundos
| GIRO DERECHA LENTO

Habra que ajustar el tiempo de las esperas ya esos tiempos
dependen de muchos factores como el propio motor, las ruedas y
el rozamiento, el tipo de alimentacion de energia y el nivel, el PWM
gue usemos,...

Esperar por siempre (fin)

ACTIVIDAD: 1.- Haz que tu ROVER realice la trayectoria de un cuadrado exactamente de 1 m de lado.
2.- Haz que realice la trayectoria de un rectangulo de 0,5 m x 1 m.

. - . £ o ASOCIACION
3.- ¢Podrias realizar un triangulo equilatero? ey
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