
PROGRAMACIÓN SENSÓRICA
VEHÍCULO ROVER



CONEXIONADO VEHÍCULO ROVER
CONEXIONADO SENSORES

SENSOR PIN

DHT22 D5

LDR A0

EFECTO HALL D7

IMPORTANTE!!! Comprobar las conexiones G (GND), V
(VCC) y D (SEÑAL) entre los sensores y la shield.

Conectar los sensores según la siguiente tabla:

Señal

Voltaje (+)

Tierra (-)
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El sensor DHT-22 es un sensor capaz de medir Temperatura y Humedad. En nuestro ROVER el sensor se
conectará al PIN Digital D5. Para empezar a realizar el programa lo primero que haremos será crear dos
variables numéricas; la variable: Temperatura y la variable: Humedad, y las asignamos al sensor.

1.- Sensor DHT-22
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Una vez creadas y asignadas las variables vamos a completar el programa usando el puerto serie para leer
sus valores. Primero inicializaremos el puerto serie a 9600 Baudios.

1.- Sensor DHT-22
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El sensor LDR (Light Dependent Resistor) basa su funcionamiento en una resistencia cuyo valor varía con la
incidencia de la luz sobre ella. A más luz menor resistencia y viceversa. Es un sensor analógico por lo que, en
nuestro ROVER, se conectará al único Pin analógico que existe, el A0. Crearemos una variable y la
llamaremos LUZ.

2.- Sensor LDR.
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De manera análoga al apartado anterior, realizaremos una lectura por el puerto serie del valor del sensor
LDR.

2.- Sensor LDR

Ve tapando y destapando el sensor con la mano y comprueba los
distintos valores que va dando.

Los valores medidos no son Lumenes (medida en el SI del flujo luminoso), ni tampoco son Ohmios.
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El sensor de efecto HALL se utiliza para medir campos magnéticos. En nuestra expedición lo utilizaremos
para detectar rocas magnéticas y se utilizará como sensor digital conectado al PIN D7.

3.- Sensor de efecto HALL.

Fíjate como el propio sensor tiene un led rojo que se ilumina cuando detecta un campo magnético.

Crearemos una variable, pero en este caso será booleana, ya que este sensor sólo tendrá dos estados (1 ó 0).
La llamaremos MAGNETICO.
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Vamos a realizar la lectura por el puerto serie, pero con algunos cambios con respecto a los sensores
anteriores. En esta ocasión utilizaremos un condicional para que, en caso de detectar campo magnético, se
envíe el mensaje de “ROCA MAGNÉTICA” y en caso contrarío “ROCA NO MAGNETICA”. Paralelamente
haremos que se encienda el LED D0 de la placa NodeMCU cuando se detecte el campo magnético.

3.- Sensor de efecto HALL.

El sensor presenta una lógica inversa así que cuando detecta un campo
magnético envía un 0 y cuando no detecta envía un 1.
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Se podría mejorar el programa anterior de la siguiente manera:

3.- Sensor de efecto HALL.
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Podríamos hacer una pequeña modificación en el programa anterior e incluir una negación en la asignación
de la variable. De esa manera el programa nos parecerá “más lógico” para nuestro entendimiento.

3.- Sensor de efecto HALL.

Recuerda que los LEDs de la placa NodeMCU también funcionan con lógica inversa.


