C-9877

Robhot con control remoto y mando a distancia de luz infrarroja

Sistema Arduino

Estas instrucciones muestran cdmo construir el propio vehiculo robot inteligente tipo Arduino. Se indica como instalar
paso a paso el chasis del robot, la tarjeta madre compatible con Arduino, el mddulo Shield, los motores reductores, el
porta-pilas y demds accesorios y su sistema de cableado.

Con este proyecto aprenderds a programar el sistema Arduino y su plataforma de aprendizaje.

Cabe destacar que para montar este kit solo se necesita un destornillador NO INCLUIDO

Todas las partes eléctricas y electrénicas  se enchufan o se atornillan a una regleta o clema.

Este robot inteligente puede ser gobernado a distancia gracias al controlador inalambrico, que emite luz infrarroja, y

al receptor IR lleva el vehiculo.

Vistas del robot montado desde todos los angulos
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CONTENIDO DEL KIT
Lista de materiales
N° | Nombre Especificaciones Cant. || N° |Nombre Especificaciones Cant.
1 |Placa base controladora | Tipo Arduino UNO R3 1 13 | Separador metalico M3 x 25 mm 8
2 | Mddulo Shield Interface para la placa 1 14 | Separador metalico M3 x 10 mm 4
base
3 | Cable con conectores Longitud 20 cm 1 15 | Cable con conectores Longitud 20 cm 4
4 polos Hembra-Hembra 2 polos
4 | Cable con conectores Longitud 20 cm 1 16 |Rueda loca robdtica Omnidireccional 1
2 polos Macho-Hembra
5 |Ruedas @65mm con 2 17 | Abrazaderas para cable 2
cubiertas de goma
6 |Soportes para motores | Material acrilico 4 18 | Tornillos M3 x 8 mm 30
7 | Mddulo controlador de L298 1 19 | Tornillos M3 x 30mm 5
motores
8 | Chasis del robot Plastico acrilico 3 mm 1 20 | Tuercas M3 12
transparente
9 |Base porta-pilas Plastico acrilico 3 mm 1 21 | Tornillos M3 x 10 mm 3
10 | USB Line Cable conexidn 22 | Receptor de infrarrojos 1
Robot-USB
11 | Motor con reduccién 1:48 | Con doble eje y cables 2 23 | Mando de control remoto | Emisor de infrarrojos 1
12 | Porta-pilas Para 6 pilas tipo AAoR6 | 1

Antes de iniciar el montaje repasar cuidadosamente e
identificar todos los materiales de la lista anterior

Notas:

- Los colores de los cables de las imagenes pueden variar
segun el modelo fotografiado

- El destornillador puede tener dos puntas extraibles.
Colocar la mas adecuada a los tornillos
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INSTALACION Y MONTAJE
Paso 1: Chasis para el robot tipo Arduino
Usaremos:

(1) Chasis acrilico para robot inteligente 1
(2) Soportes acrilicos para los motores 4
(3) Motor-reductor con eje doble y cables 2
(4) Rueda @65mm con cubierta de goma 2

(5) Tornillos M3x30 mm 4
(6) Tuercas M3 10
(7) Tornillos M3x8 mm 4
(8) Rueda loca robdtica

( 9 ) Herramienta: Destornillador 1

Figural-1: Piezas necesarias para el montaje del chasis

Antes de empezar el montaje arranque la pelicula protectora del plastico acrilico, como se muestra a continuacion

Figural-2:
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Motores reductores con eje doble

Figura 1-3:

(A) Situacion de las ranuras
donde hay que insertar los
soportes acrilicos de los
motores

(B) Soportes acrilicos de los
motores

(C) Tornillos y tuercas para
fijar los motores a sus soportes

Prestar atencion a los detalles de los motores para colocarlos en la posicidn correcta

Teton saliente
S~

Figural-4

‘\ Se recomienda fijar los cables aqui con adhesivo termofusible

Figural-5:
Colocacion de los motores
Visto por la parte inferior del chasis
(lado de los motores)

Marcar los cables de cada motor. El cable ROJO siempre en la parte superior.
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Montaje de los soportes y fijacién de los motores

Figural-6:
IMPORTANTE
El chasis no es simétrico. Si se monta al
revés no sera posible instalar la placa del
circuito de control.
Esta imagen muestra el chasis visto por la
parte de los motores (lado inferior)
La ranura en forma de “L" invertida, sefiala
perfectamente la posicidn correcta.

Figural-7:
Insertar uno de los soportes del motor
desde la parte superior del chasis, segun indica la figura,

Figural-8:
Colocar ahora el motor segun indican las figuras

1-4y 1-5 ylafoto adjunta.
El tetén siempre en la parte exterior del chasis. |
A continuacion colocar el otro soporte, insertandolo segun indica la flecha
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Figural-9:
A continuacion colocar un tornillo y su tuerca en el taladro r

superior y otro en el taladro inferior.
Ver imagen.
La tuerca inferior no rodard al apretar el tornillo ya que
hace tope con el chasis

Figura1-10:
Montar el otro motor siguiendo los mismos pasos del primero.

En la imagen se puede ver perfectamente la correcta posicion del chasis sefialada por la ranura en forma de “L” invertida.
(Vista por el lado de los motores)
Si tu chasis esta montado al revés, sera necesario desmontarlo y volver a montarlo correctamente (ver figura 1 — 6).
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Rueda loca robética

Fijar la rueda con tornillos M3x8 y tuercas M3, segun muestran las figuras siguientes

Figura 1- 11 : Taladros donde debe fijarse la rueda

Figura 1-12: Rueda en su posicion a puno de ser fijada
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Figura 1-13: Las tuercas van por la parte inferior del chasis

Figura 1-14: Insertar las dos ruedas grandes a presion, en el eje exterior de cada motor reductor
Vista inferior del chasis
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ATENCION: desenchufar médulos
Usaremos:

(1) Placa base controladora tipo Arduino 1
(2) Mddulo Shield

La placa base tipo Arduino se suministra ensamblada con el mddulo Shield para que no se dafien los conectores.
Serda necesario desenchufarlos siguiendo los siguientes pasos:

Paso 1. Coger firmemente los dos circuitos impresos tal
como se indica en la imagen

Paso 2: Tirar con sumo cuidado de ambos circuitos

Paso 3: Vigilar de no dafiar ni doblar ningtin contacto de los
conectores. Compruebe, uno a uno, que todos los pines
estén correctamente alineados con los agujeros del
conector del circuito de la placa base.

Estos dos puntos deban verificarse concienzudamente,
de lo contrario es muy facil que al conectar el robot bajo
tension se destruya instantdneamente a causa de algtin
cortocircuito.
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Paso 2. Circuito electrénico de control principal, tipo Arduino Uno

Usaremos:

(1) Chasis robdtico inteligente con todas la ruedas montadas 1
(2) Mddulo tipo Arduino Uno 1
(3) Tornillos M3x8 mm 8
(4) Separadores metalicos M3 x 25mm 4
(5) Herramienta: Destornillador 1

Figura2 - 1: Piezas necesarias para instalar el circuito de control principal
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Figura 2- 2: Fije los cuatro separadores cilindricos segun indica la figura

Figura 2- 3: Circuito principal de control sefialando los 4 puntos de fijacion
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Figura 2- 4: Circuito de control fijado con los tornillos
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Paso 3: Mddulo Shield (interface)

Usaremos:

(1) Robot 1
(2) Mddulo Shield 1

Figura 3- 1: Instalacion del mddulo Shield. Enchufar de nuevo el mddulo, con cuidado, sobre la placa base

Y -1

Atencién al médulo Shield y la placa base:

1. Antes de enchufarlos, revise cuidadosamente la posicién del médulo Shield y el
conector de la placa base.

2.. Compruebe, uno a uno, que todos los pines estén correctamente alineados con los agujeros del
conector del circuito de la placa base.

Estos dos puntos deban verificarse concienzudamente, de lo contrario es muy facil que al
conectar el robot bajo tension se destruya instantaneamente a causa de algun cortocircuito.

. _ ____ ____ ________ ____ ____ ________
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Paso 4: Porta-pilas

Usaremos:
(1) Robot 1
(2) Porta-pilas 1
(3) Separador metalico M3x25 mm 4
(4) Tornillo M3 x 10 mm 10
(5) Placa acrilica soporte del porta-pilas 1
(6) Tuerca M3 2
(7) Herramientas: Destornillador 1

Figura 4-1: Piezas necesarias
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Figura4- 2: Situacion de los separadores

Figura 4-3: Fijacion de la placa acrilica
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Figura 4-4: Preparacion para fijar el porta-pilas

Figura 4-5: Porta-pilas una vez atornillado
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Paso 5: Circuito controlador de los motores

Usaremos:

(1) Robot 1
(2) Circuito controlador de los motores 1
(3) Separadores metalicos M3x10 mm 4
(4) Tornillo M3 x 10 mm 4
(5) Tornillo M3 x 8 mm 4
(6) Herramientas: Destornillador 1

Figura 5-1: Piezas que usaremos para fijar el circuito controlador de los motores
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Figura 5-2: Posicion de los separadores

Figura 5-3: Circuito controlador una vez fijado
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Paso 6: Cableado del robot inteligente

1.

Conexidn del porta-pilas

Figura 6-1: Cableado del porta-pilas

C-9877

Porta-pilas Circuito tipo Arduino UNO con el médulo
Sheld montado
+ .
Cable ROJO Borne + (positivo)
de la regleta de alimentacion
Cable NEGRO Borne = (negativo)

de la regleta de alimentacién

www.cebekit.es sat@fadisel.com
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2.  Conexion de los motores

Figura 6 - 2:
Introducir los cables de los motores a través del talado del centro del
chasis acrilico y subirlos hasta el mddulo controlador de los motores.

Motor
Derecho

Motor
Izquierdo

Figura 6- 3
Conectar los cables del motor izquierdo a la parte izquierda del mdédulo controlador de motores (bornes A1y A2) y los
del motor derecho a la parte derecha (bornes B1y B2)

L298 Motor Controller Pinout

‘ MOTOR A
A2l A1 ATIVA 5v

L 68 _ = 1 SRR

Do) i o B L298 IC

L298 Motor Controller

Motor Médulo controlador de los motores
Motor izquierdo — cable rojo Borne salida A: A2
Motor izquierdo — cable negro Borne salida A: Al
Motor derecho — cable rojo Borne salida B: B2
Motor derecho — cable negro Borne salidaB: Bl

www.cebekit.es sat@fadisel.com 21 de 36



http://www.fadisel.es/
mailto:sat@fadisel.com
http://www.fadisel.es/
http://www.fadisel.es/

C-9877

Paso 7: Conexionado entre el médulo controlador de motores y el médulo Shield.

Figura 7 -1 : Situacién de los contactos en el mgdulo Shield

dfadisel.com 22 de 36
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Figura 7- 3:

El otro extremo del conector enchufado en el médulo controlador de motores

Atenci6n a la polaridad

C-9877

Médulo controlador de motores Mddulo Shield
IN1 D8
IN2 D9
IN3 D10
IN4 D11

Conexion de la alimentacion del médulo controlador de motores

www.cebekit.es sat@fadisel.com
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Figura7-4:

Para la alimentacion del mddulo controlador de motores se utiliza
un cable especial. En un extremo lleva un par de conectores

con dos pines machos, que se conectan a la regleta

del médulo controlador de motores.

Figura 7-5

Conexion de la alimentacién del mddulo
controlador de motores.

Atencidn a la polaridad.

El polo positivo ( 12 V) corresponde al borne
de la esquina del mddulo controlador de
motores (ver imagen)

El borne de esta regleta que esta mas al
centro del médulo no se utiliza.
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Figura 7 -6:
El otro extremo del cable lleva un par de conectores hembra
que se enchufaran a los pines del médulo Shield.

Figura 7-7:
Vista de la situacion de los dos bornes en el mddulo Sheld
Estan marcados en el mddulo como:
9V (positivo) y GND (negativo)
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Figura 7-9:
Vista del robot acabado, a falta del receptor de infrarrojos.
Se puede apreciar la conexion de la alimentacién del mddulo controlador de motores.
Los colores de los cables pueden variar seguin el modelo fotografiado

1L298 Motor Controller Pinout

™) &) o )

3o ] o el S

L298 Motor Controller

Mddulo controlador de motores Mddulo Shield
+12V 9V
Power Supply GND GN
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Paso 8: Control remoto mediante mando infrarrojos

Usaremos:

(1) Robot basico montado anteriormente 1
(2) Mando a distancia emisor de infrarrojos 1
(3) Receptor de infrarrojos 1

Figura 8 — 1: Mando a distancia (izquierda) y receptor de infrarrojos (derecha)
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Nota:

Antes de finalizar el montaje del robot sacar la etiqueta protectora que cubre el pequefio altavoz del mddulo Shield
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Figura 8 - 2 : Altavoz con la etiqueta protectora

Conectaremos ahora el receptor de infrarrojos, que simplemente va enchufado

Figura8-3 Figura8- 4
Situacién del zécalo donde hay que enchufar Vista de la posicién correcta del receptor
el receptor de infrarrojos.

Atencioén: no confundir la correcta polaridad del receptor de infrarrojos

Mando a distancia mediante luz infrarroja

Para evitar el desgaste de las pilas durante el transporte y almacenamiento, éstas estan protegidas con un aislante

especial que se puede ver en la parte inferior del mando.
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Es necesario sacar el aislante para poder conectar el mando a distancia.

Figura 9 —1: Tirar del aislante hacia fuera hasta sacarlo del mando
Guardar el aislante

Figura 9 — 2 : Mando a distancia preparado para funcionar

Funciones de las teclas del mando a distancia por infrarrojos
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FF629D

C-9877

FFEZ1D

Girar a
DERECHA

FFOZFD

FFC23D

FFA857 | FFO06F
FF6897 | FF9867 | FFBO4F
FF30CF | FF18E7 | FF7A85
FF10EF | FF38CT7 | FF5AAS
FF42BD | FF4AB5 | FF52AD
NOTA:
El programa infrarrojos solamente soporta 5 teclas.
Rogamos ajusten el programa a los valores de esta hoja.
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PROGRAMACION del ROBOT
Software

1) En el caso de no disponer el programa ARDUINO, es necesario conectarse a la web
https://www.arduino.cc/en/Main/Software y descargar el programa adecuado a tu
ordenador. Para ello:

2) Conectar las pilas al robot
3) Conectar el robot al ordenador mediante el cable USB del kit

4) Instalar el programa Arduino en el robot

6) Desconectar el cable USB del robot
7) Conectar el interruptor del robot (posicion ON). El indicador luminoso parpadeara

8) Pulsar el botén S1 del médulo Shield. Sonara el zumbador del robot y empezara a
funcionar.

9) Cuando tengamos suficiente soltura con el manejo del robot, si nos interesa
aprender a programar con Arduino y/o experimentar, podremos modificar el programa a
nuestro gusto

En caso de tener problemas con el nuevo programa, solo tendremos que reinstalar el
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Esquema de la placa controladora

Sahdasad auInpag

"

‘PaLLSpLR,

A0 DINISSSU,

iewspedl psJeisibad e sT ONINAQHY

UOTIBWACIUT sTYY 3tm ubissp e azi[eur) 10U og "22mou wnoyitn sbueys o) 1dafgns s1 sieldaiel| 40 211§ g3M 84 U0 UOTIRWJICIUT 1Dnpodd sy
“wayr oy sebueyd eimin} wosy DUTISIUR SeTII[IQUIBAWODUT 4O SIDITHUOD 4O J8asosieyn MITIqIsUcdssd ou SABY [[BYS PUB UOTITULISP S4MNt 40} 8Sal

paxy4EW SUOTIONASUT 40 SaudniBsy fue 4o sSIusldendedeys 40 aduasge aly uo J._mL

10U 1SNW 4auWoIsng ay| tadnou nowyiin faun fue e suondrudsap 10onpodd pue suonedynads oy sabueys axew hew ournpuy

350duNd d8INJILlded ¥ 804 SSONLIHA o0 ALITIEYINYHIH3W

40 SILLNUYHYM 31TdWI ANY ‘0L QALIWIT

LON LNE ONIONTINLI ‘S1In00dd ONIOHWD3Y

‘030dHI 40 SS3UdX3 ‘SATINGHAYM d3H10 179 SWIYTIISI0 OUINBJAY “517NY4 1716 HLIIM, ONY ,S1 SW, 030IN0DHd g subiseQ edusdsisy

iy URIEA
i Boha AT TRHEET
™ Nid-482€99 3016
A= 1 ; ana
z m_ | 2] 7 Mool - ZNS TOTMLY T annoa np | 08
1 T T -
g ZacinLs ——| oodlornimoso) [ 4 B3
mm : 1 4 “ mmm:ﬂn_ ] Lot ; b BRI . m 1
— it O LN o auen ]
b = 1 L o —w cadltLh e LLEL LI R i) +0 % c:u.a mwmﬂ "
01 = p3 Skuﬁ |_| T T ] - TOAENMIND el 3 =
SBH-IT78 4 RE | ol UL (|  JOaeL N Gl B TS NES
[} T o s oy rid T ol
.wﬂﬂﬁu%h. ﬁ £l Fr| Lodle o <] o
uw% mmﬂa T ] L Fi = @ =
v 1" | ZDAZDOV) n T2l LLINIDEENIY) aNg VIR =
m I _ R numnuaqw anew | M amH Mu_o:z.un. i ECN m memxr. E
FOo— 75| ¥orooy, 208y 4 IOMLNIT] 1 = B
aﬂlhm.m.z% L I lcw?uﬂq’ﬂ|ﬁ sadlsoav) sy 8 % S0 TLNIAVLI0! = 5
O —_— N m#_uﬂ BY-ESARLSTI1LST % | AN oo y &
e 51 =T o g e B | W 53
o ZBdlSS) X [t H_\Jr | osdloivoass) LTVLX for =7 2 @
8 [o- £adlison) = | Bl NDHT0S) N34 uﬂlﬂ% :
[ [t + ¥adOS) ma TOEg | CEZLNOMSONOD  (podiETL u vENg Bz —
9 O sadwos)  asssW = TSI 7i| FodlEANDa0S NG HUEES Z-BEEAHSU—IU 2x
T | Ot T b M H . —fgg o] redirinod HL @-asn
mm W 84 %— —DoEg & ﬁ«»;gn (moiodlisssd
[ ®5d or | (GLNID}
. TFET H% . i [Z8g 1z L8d0II0NDO0ILLNDG) "_.u“ =
B o uaxe HE 2 GO = g
w3 e 419 | 5 S
125 | O |nm O 1] - - 13530 ¥ u ZHE
GEH- 31T uBgT 39 O] =28 Ll Y
E L A F- & - O|n. [=IT=e
b3 N a53 = I o CioE N 7 SO -t
NG NE R £ I CUSTH
o & = T35
asn i
=
S'8H-J1¥B ana B AS+
B | 3!
- ae » €AY ONN WLYOUINPY
m —Enes HNE0EE-5BSId ] =
mW.ll_ 13530 | sson o | =
ny
i v ]
€2 2HONO —
EE R |_l q|_ a2
ing fal L
ETE+ T v =+ LAl JImgsi
ang zn ,.w
Ly e+
g s ang
H P
- o
BT N b N S len=pnlaseny’
Za8d TR + TJd - s M N
W - ) i
] Ta = . sl asn wop
s im0 v f—pp ¢ )
ng+ 8ELBSLSZTTESIN
SITTIUTE o
R
MG+

33 de 36

sat@fadisel.com

www.cebekit.es


http://www.fadisel.es/
mailto:sat@fadisel.com
http://www.fadisel.es/
http://www.fadisel.es/

Esquema del médulo Shield:

C-9877

Este es el esquema completo del mddulo Shield.

Segun el kit elegido se usaran solamente unas determinadas partes del médulo.

www.cebekit.es
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Esquema del médulo controlador de motores:

11

C-9877
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C-9877

Nota: Arduino y otras marcas registradas que se citan son propiedad de sus propios titulares.

C € RoHS I @)

Cebekit® es una marca registrada del Grupo Fadisel

www.cebekit.es sat@fadisel.com 36 dc 36


http://www.fadisel.es/
mailto:sat@fadisel.com
http://www.fadisel.es/
http://www.fadisel.es/

	Antes de iniciar el montaje repasar cuidadosamente e identificar todos los materiales de la lista anterior
	Notas:
	- Los colores de los cables de las imágenes pueden variar según el modelo fotografiado
	- El destornillador puede tener dos puntas extraíbles.
	Colocar la más adecuada a los tornillos
	INSTALACIÓN Y MONTAJE
	Paso 1：Chasis para el robot tipo Arduino
	ATENCIÓN: desenchufar módulos
	Paso 2. Circuito electrónico de control principal, tipo Arduino Uno
	Paso 3：Módulo Shield (interface)
	Paso 4：Porta-pilas
	Paso 6: Cableado del robot inteligente
	2. Conexión de los motores
	Paso 7: Conexionado entre el módulo controlador de motores y el módulo Shield.
	Paso 8: Control remoto mediante mando infrarrojos
	Nota:
	Antes de finalizar el montaje del robot sacar la etiqueta protectora que cubre el pequeño altavoz del módulo Shield
	Figura 8 - 2 : Altavoz con la etiqueta protectora
	Conectaremos ahora el receptor de infrarrojos, que simplemente va enchufado
	
	Figura 8 – 3 Figura 8 – 4
	Situación del zócalo donde hay que enchufar Vista de la posición correcta del receptor
	el receptor de infrarrojos.
	Atención: no confundir la correcta polaridad del receptor de infrarrojos
	Mando a distancia mediante luz infrarroja
	Para evitar el desgaste de las pilas durante el transporte y almacenamiento, éstas están protegidas con un aislante especial que se puede ver en la parte inferior del mando.
	Es necesario sacar el aislante para poder conectar el mando a distancia.
	Figura 9 – 1 : Tirar del aislante hacia fuera hasta sacarlo del mando
	Guardar el aislante
	Figura 9 – 2 : Mando a distancia preparado para funcionar
	Funciones de las teclas del mando a distancia por infrarrojos
	
	ADELANTE CÓDIGO DE CADA TECLA
	Girar a DERECHA Girar a IZQUIERDA PAUSA
	ATRÁS NOTA:
	El programa infrarrojos solamente soporta 5 teclas. Rogamos ajusten el programa a los valores de esta hoja.
	
	ADVERTENCIAS
	1 – Este kit está destinado a utilizarse con fines pedagógicos bajo la vigilancia de instructores adultos.
	2 - No conviene para menores de 14 años debido al montaje mecánico y eléctrico del kit y uso del software.
	3 – Mantener el kit alejado de los menores de 3 años. Contiene piezas pequeñas, peligro de asfixia.
	Advertencias sobre las pilas
	Nota: Arduino y otras marcas registradas que se citan son propiedad de sus propios titulares.
	Cebekit® es una marca registrada del Grupo Fadisel
	


