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INTRODUCCION

Con esta guia se pretende montar paso a paso un robot educativo,el robot k-kuribot, de manera que
cualquier profesor pueda hacerlo sin tener conocimientos previos ni de electrénica ni de informatica.

Se trata de un robot que se programa mediante una botonera la cual dispone de 5 micro pulsadores.

ELEMENTOS ELECTRICOS

Los elementos eléctricos estan compuestos por varios circuitos electrénicos, la placa Arduino, un
interruptor ,etc.

La botonera

La placa Arduino Nano. También se puede montar la Arduino Pro Mini
Dos driver ULN2003 para motores paso a paso

Dos motores paso a paso

Porta pilas, un zumbador y un interruptor

U o

Mdédulo bluetooth (opcional)

ESQUEMA DE BLOQUES DEL ROBOT K-KURIBOT

5 . 5
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Para llegar a comprender como funciona este robot es necesario entender este esquema de bloques.
En él se muestran las partes principales del robot indicandose en la parte superior lo que es cada uno
de estos bloques.

Funcionamiento: Para que el robot se mueva es necesario introducir las ordenes de lo que tiene que
hacer (avanzar, girar a la derecha o la izquierda y retroceder) a través de cinco micro pulsadores, cada
uno de los cuales tiene una funcion (avance, giro derecha, giro izquierda, retroceder, ejecutar). Por tanto
la botonera (1) contiene estos cinco micro pulsadores y cada vez que se pulsa uno de ellos llega una
sefal a la placa Arduino Nano (2) indicando que debera de guardar en su memoria esta orden. Al pulsar
el botén de ejecutar en la botonera (1) la placa Arduino Nano controla los dos motores paso a paso (4) a
través de los drivers(3), de manera que el robot se mueve segun las ordenes dadas a través de la
botonera. Los drivers tiene tienen como misién el amplificar la potencia que puede entregar las salidas
digitales del Arduino Nano (2).

Cada vez que el robot termine de ejecutar una orden se oira un breve pitido. Cuando termine de
ejecutar todas las ordenes producira una breve melodia.
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ESQUEMA DE MODULOS DEL ROBOT K-KURIBOT
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Este esquema de médulos es igual que el de bloques pero en mayor detalle

By Tino Fernandez
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EL ESQUEMA ELECTRICO COMPLETO DEL ROBOT

Este esquema es necesario para saber como se conectan eléctricamente los diferentes modulos del
robot entre si. También sirve como ayuda a la hora de buscar averias o para intentar solucionar algun
problema en el momento de montar el robot.

En el momento de ponerse manos a la obra para montar el robot k-kuribot nunca se hace todo a la vez,
es decir, no se monta todo junto sino que se hace por partes:

1. Montaje paso a paso de los componentes de la botonera a la vez que se comprueba que
funciona correctamente

2. Montaje de parte de la estructura del robot y comprobacion de la botonera con tensiones

3. Montaje de la placa Arduino Nano en la breadboard y primeras pruebas funcionales con la
botonera

4. Comprobar el buen funcionamiento del zumbador
5. Conexionado de los cables del médulo bluetooth y comprobar que las conexiones estan bien

6. Conexionado de los cables de alimentacion de los drives y conexionado de los mismos a la
breadboard segun el esquema eléctrico completo

7. Por ultimo una vez montados y cableados todos los médulos se procede a cargar el programa o
sketch del robot dentro la placa Arduino Nano

LA BOTONERA

Se trata de un circuito electrénico que se monta sobre el
robot. A través de esta botonera se programa este robot
para que ejecute toda una serie de ordenes (avanzar,
retroceder, giro a la derecha y giro a la izquierda) de
movimiento después de pulsar el botén de “GO” o “IR”.

Funcionamiento: Cada vez que se presiona cualquiera de
estos pulsadores se manda un valor de tensién
determinado a la placa Arduino para que realice una accién
segun la programacion. Por ejemplo, si se presiona el
pulsador de “GO”, se suministra a la entrada A4 de la placa
Arduino Nano una tensién de 4,16V.

ESQUEMA ELECTRICO Y PCB DE LA BOTONERA

CFR de Ferrol 5 By Tino Fernandez


http://www.futureworkss.com/arduino/arduino.html

Guia de montaje del robot K-KURIBOT

Jz

Bluetooth
R1 . RZ . R3 . R4 . RE . RE
10K 10K 10K 10K 10K 10K 2
ED -
. 2
= S = =N - 2ig swa_ N
J1 ' H ==
Derecha Aras lzquierda Foelarne Becutar ol 2 IMII Botonera _Lo}l_g 255 2 R "
1 1 1 1 1 : [T e 47 fe1
3 OFF-0ON 3 oz
? z Rx T
Blustooth  tet
J4 =0 ~o ] g
PP1 - GHD 0K M hiodulo Blustooth
o =
— 0
=0
Cara de componentes Cara de pistas
[e) R
51
( prERanTE
[.F.R. FERROL /g
KSKURIBOT V.3
R
«("0% Ties
R4 RS R
?/ AR s \%
5T ] ] 53 "] 53
El =
c 170UIERDA EJECUTAR DERECHA
. @ -
LY g 12 Rb . a1
a4 —— 10K RZ:
FF1-END IOK‘ ‘
(o] *
R3 ) 54 \%
’°"‘ c ATRAS
)

q1

LA
L]
& % OFF-ON
— Ro tn
BOTOMERA (i 10K 5
= D

n
BLUETODOTH
=
f
EE
=
=
-
g :
BLUETOOTH

RELACION DE COMPONENTES DE LA BOTONERA
7 Resistencias de 10 Kilo ohmios (R1 a R6 y R9)
1 Resistencia de 1 Mega ohmios (R7)
1 Resistencia de 4K7 ohmios (R8)
5 Micropulsadores de 12 milimetros (S1 a S5)

Tres conectores macho de tres terminales (J1,J2,J3) y un conector recto de un terminal J4
Un zumbador y un microconmutador

Opcional: Modulo Bluetooth HCO6 (6 terminales de conexion). Zécalo hembra 6 terminales
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PROCESO DE MONTAJE DE LA BOTONERA

Paso 1 - Identificacion de componentes

Las resistencias pueden ser de cuatro, cinco o
seis bandas de colores, por tanto sera
necesario conocer el codigo de colores para
poder identificar las resistencias de 10K y 1M.

Los conectores pueden ser de dos tipos,
lineales o acodados, estos ultimos estan
doblados por un extremo y son los mas
adecuados para el montaje de este robot.

Los micro pulsadores deberan de ser de 12
milimetros para poder realizar el montaje segun
esta guia. Son de doble contacto, es decir,
disponen de un circuito doble conectado en
paralelo, por tanto este micro pulsador tendra 4
terminales.
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Paso 2 - Disponer de la placa de circuito impreso de la botonera junto con la serigrafia de la cara de

componentes

Sin serigrafia
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Paso 3 — Colocacion de las resistencias R1 a R9 y los conector J1 (botonera) y J4 (de prueba - gnd)

En este paso se colocan todas las resistencias segun su disposicidn en la placa usando la cara de
serigrafia de componentes.

IMPORTANTE: E/ procedimiento con cada componente siempre sera el mismo, primero se coloca sobre
la placa de circuito impreso, a continuacion se sueldan sus terminales y al final se cortan con un alicate
fino de corte. Se continua de la misma forma con el resto de componentes.

® B

C.F.R. FERROL
E-EURIBOT V.3

N[> Toen
Ri

= he

[ o

42
BATERI A

Paso 4 - Verificar el correcto montaje de las resistencias R1 a R7

Para llevar a cabo este paso hay que disponer de un polimetro asi como del esquema eléctrico de esta
parte del montaje.

RG

Ay
1DK 1DK 1DK 1DK 1DK 10K
1
Derecha »"-\tras zqulerda delante Jecutar Botonera
R?’

1Meg

+5
—| Ad - Nano
/=l GMD

ok
| L= [k

0
Medida 1: Comprobar que las resistencia R1 a R6 estan bien montadas. Con un ohmetro colocado
entre los teminales J4 (masa o GND) y +5V de J1 debera de marcar un valor de resistencia de 60K

Medida 2: Con un ohmetro entre GND y el terminal A4-Nano de J1 debera de indicar un valor de 1Mega
ohmio (el valor de resistencia R7) o incluso menos.
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Paso 5 — Colocacion de los micro pulsadores S1 a S5 (programar ordenes del robot).

Al igual que con las resistencias hay que tener el esquema delante para saber lo que se va a montar y
el procedimiento es el mismo, primero se monta un micro pulsador se suelda y se continua con el
siguiente. Tener en cuenta los colores de cada micro pulsador cuando se monten los botones de

colores.

L]
47K

T a2
BATERI A

BLUETOOTH

Para colocar los micro pulsadores hay que:

1. Primero cortar con un alicate de corte fino dos bornes negros de la parte inferior

2. Segundo con un alicate plano poner derecho cada uno de los cuatro terminales

Paso 6 — Comprobar que los micro pulsadores funcionan

Una vez montados con la ayuda de un ohmetro en la escala de 100K se colocan las puntas entre el

conector J4 (GND) y el terminal A4-Nano de J1.

Fijarse en este esquema:

R1 R2 R3 R4 Ra RE
10K 10K 10K 10K 10K 10K =
=
[
3 sS4 52 51 35 o 3=
T e, i . =, i —_ +4 @
A 0og|y
Derecha Atras lzquierda Adelante Ejecutar 5 Botanera
R¥ T
A - - . . . !
Theg
-0

a) Al pulsar S3 el 6hmetro marcara 10K
b) Al pulsar S4 el 6hmetro marcara 20K
c) Al pulsar S2 el 6hmetro marcara 30K
d) Al pulsar S1 el 6hmetro marcara 40K

e) Al pulsar S5 el 6hmetro marcara 50K
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Paso 7 — Montaje del resto de componentes de la botonera

La parte que queda por montar se puede ver en el esquema inferior:

J3
Bluetooth
—| D11
| 02 Arduino Mano
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St = =
_____ =0 A4
I ol 52%
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—o | i gE =
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1
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Bluetooth St =0
e G
0 Ra §
10k 4 Madulo Bluetooth
-0 —
-0

Se procede a montar el interruptor Sw1, los conectores J2 (bateria)
y J3 (bluetooth) asi como el zumbador. Es importante fijarse que el gLl reanoL

zumbador tiene polaridad, terminal positivo del mismo va a la b UL e
izquierda.

Paso 8 — Verificar que el conector J2 y el micro interruptor de
encendido funcionan.

Usando un ohmetro colocado en la posicién de continuidad o en la
escala mas baja y con las puntas entre los terminales +6V y VIN-
Nano de J2 (bateria) debera de marcar:

e El deslizador hacia la derecha = no suena o infinito

* El deslizador hacia la izquierda = suena o cero ohmios

Paso 9 — Comprobar que los componentes asociados al conector J3 (bluetooth) estan bien montados y
funcionan

Este apartado se divide en dos partes:

1. Comprobacioén del zumbador. Aplicar una tension de 5V entre el terminal D10 del conector J3 'y
el terminal de pruebas J4 (GND). El zumbador debera de sonar

2. Comprobar la alimentacién al médulo Bluetooth. Aplica una tensién de 5V entre el terminal D11
de J3 y el terminal de pruebas J4. Con un voltimetro medir entre la unién de las resistencia R8 y
R9 y el terminal de prueba J4 una tensién de 3.4 voltios.
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VER LA BOTONERA MONTADA EN 3D

Para facilitar el proceso de montaje de este circuito es posible pulsar sobre el siguiente enlace para ver
la botonera: Abrir enlace

En caso de no poder abrir el enlace copiar y pegar la siguiente direccion url:
https://3dwarehouse.sketchup.com/model.html?id=c237317a-f1b6-44e4-ac13-e832dca525¢c9

Ahora pulsar sobre el simbolo < de la parte central de la pantalla

Presionar sobre el icono de la camara de fotos
En el menu que se abre pulsar sobre el icono superior de “Scenes”

> nh =

Seleccionar las diferentes vistas de la tarjeta 3D

Scenes —

01Todo

|

02C_Componentes
03C_pistas

04Bluetooth

05}1_botonera

08)2 Bateria

073_bluetooth

o8interruptor

09 Autor

IMPORTANTE: Para poder ver la botonera en 3D sera necesario trabajar en Windows 8, en caso
contraria sera necesario descargar e instalar:

1. Primero el fichero de la botonera desde: Descargar botonera
2. Instalar e instalar el visor de 3D: Descargar el visor (no funciona con windows xp)

Una vez descargado e instalado el visor abrir este programa y a continuacion buscar el fichero de la
botonera para abrirlo.
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RELACION DE COMPONENTES DEL ROBOT K-KURIBOT

Para poder montar la estructura del robot sera necesario disponer de los siguientes componentes

T
TN

* 18 Tornillos allen de 3 mmy 13
mm de largo

e 2 tuercas de rosca de 3
milimetros

Pieza impresa A

Soporte para los motores

Pieza impresa B

Soporte para el porta pilas

Pieza impresa C

Soporte para la botonera
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Pieza impresa D

Soporte para la breadboard y los drivers

Pieza impresa E

Soporte para la bola

Pieza impresa F

Dos ruedas

Una canica de 14 milimetros

Electrénica

Dos motores paso a paso
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Electronica

Dos drivers motores paso a paso

Electrénica

Breadboard

Electronica

Placa Arduino Nano

Electronica

Porta pilas + 4 pilas LR06

Electrénica

Botonera

Electronica
3 Conectores de 3 terminales macho
3 Conectores de 3 terminales hembra

9 Piezas metalicas

Un conjunto de cables de colores
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MONTAJE DE LA ESTRUCTURA DEL ROBOT

Llevar a cabo los siguientes apartados:

Paso 1 — Montaje de los motores paso a paso

Sobre la pieza Ay se utilizan 4 tornillos

Paso 2 — Union del soporte del porta pilas

Sobre la pieza B se une con 1 solo tornillo a la pieza A

o o

Paso 3 — Montaje del soporte de la botonera

La pieza C se monta sobre la pieza B con un solo tornillo
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Paso 4 — Montaje del soporte de la electronica

La pieza D se sujeta por arriba a la pieza C y por abajo a la pieza A. Dos tornillos

Paso 5 — Colocacion del porta pilas
Antes de montar el porta pilas habra que realizar los siguientes apartados:
Paso 5.1 Disponer de los siguientes materiales
1. Porta baterias
Conector hembra para conector macho acodado de tres terminales

2
3. Tres piezas metalicas en donde sujetar cables del conector hembra
4

Cable violeta con terminal macho en un extremo y cortado a una longitud de 15
centimetros

12 centimetros

2 3
mere

i_-—-— 15 centimetros |

Paso 5.2 Cortar los dos cables de la bateria a una longitud de 12 centimetros. Ahora cortar un
cable de color violeta con una longitud de 15 centimetro tal y como se ve en la ilustracion
superior.
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Paso 5.3 Pelar los cables de la bateria y colocarlo usando las piezas metalicas dentro del
conector hembra de tres terminales segun la ilustracion inferior. Fijarse que el conector hembra
debera de tener dos muescas en la parte superior y el cable negro estara a la derecha. De esta
forma se montan los cables del conector J2 (alimentacién de la bateria).

Paso 5.4 Montar las 4 pilas LR0O6 en el porta pilas y comprobar que existe una tension de 6V
entre los cables rojo y negro del conector de tres terminales

Paso 5.5 Conectar la alimentacion a la botonera introduciendo el conector macho aéreo a la
hembra de la PCB de J2.

Paso 5.6 Usando un voltimetro comprobar:

1. Latension entre el cable negro de J2 y el cable violeta de J2. Debera funcionar de
dos formas, al desplazar la palanca del micro interruptor hacia la derecha habra
tension, y si se desplaza hacia la izquierda no hay tensién.
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0N
4 OFF
AUTO POWER OFF

‘Micro interruptor

Paso 5.7 Desconectar el porta pilas de la botonera. Meter el porta pilas se mete dentro del
hueco de la pieza B con los cables del lado del motor izquierdo. Debajo la pieza E se sujeta con
dos tornillos a la pieza B

Paso 6 — Colocacioén de la canica de 14 milimetros

Simplemente se mete a presién dentro del hueco de la pieza E
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MONTAJE DE LA ELECTRONICA Y CONEXIONADO
No se montan toda la electrénica a la vez, sino por partes de manera que van probando aquellas partes
que se estan montando.
Paso 1 — Montar la botonera sobre el soporte C

Para realizar la sujecion se utilizan 4 tornillos. A continuacion comprobar que el micro interruptor esta en
OFF y colocar el conector hembra del porta pilas en el J3 de la botonera

Paso 2 — Comprobar el funcionamiento de la botonera con tension

A continuacién se llevan a cabo una serie de apartados que permiten comprobar usando un polimetro
que la botonera produce las tensiones correctas cada vez que se presiona un pulsador ademas de
comprobar que el zumbador suena

Paso 2.1 — Preparar el conector de la placa Arduino J1 y conectarlo a la botonera

Este conector dispone de tres terminales, la tension de +5V y GND que alimentan la botonera y
la sefial de salida de la misma llamada “Nano — A4”

Paso 2.1.1 Disponer de los siguientes materiales

Conector hembra para conector macho acodado de tres terminales
2. Tres piezas metalicas en donde sujetar cables del conector hembra

3. Tres cables de colores, negro, amarillo y naranja con una terminal macho en un
extremo y con una longitud de 16 centimetros
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‘Ihlhh_:'l ‘ X 47

L o —

| 16 centimetros ‘

Paso 2.1.2 Montar el conector hembra en el conector macho J1 de la botonera

En la ilustracion inferior puede verse como iria montado, fijarse que en J1 el cable
naranja ird en el centro y el cable negro en la izquierda.

Paso 2.2 — Montar la breadboard sobre el soporte D

Esta placa de pruebas se monta de lado y se ejerce una ligera presion para colocarla en su lugar
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Paso 2.3 — Colocar el cable naranja del conector J1 en la breadboard

Este cable envia la alimentacién de +5V desde la placa Arduino Nano hasta la botonera y se
coloca en cualquier columna de 5 puntos de la placa de pruebas.

."".’.""'.
e
Ll B .

ﬂ-q.--.-v----

LR R e

Paso 2.4 — Colocar el cable violeta del conector J3 en la breadboard

La conexion de este cable en la placa de pruebas se realiza en la misma fila en donde se colocé
el cable naranja del conector J1. Este cable violeta es la tensién de +6V que proporciona las
cuatro pilas LRO6 cuando se cierra el micro interruptor y de esta forma se alimenta a la botonera

para después comprobar que funciona correctamente.

s
1/

5
N\

o,

L 4
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Paso 2.5 — Comprobar que la botonera funciona bien con tension

Colocar un voltimetro en una escala superior a 6V y conectar la punta roja de prueba al cable
amarillo suelto de la botonera y la punta negra al cable negro suelto.

Ahora comprobar se aparecen las siguientes tensiones segun el micro pulsado que haya sido

presionado.
Micro Tension
pulsador

S3 1V
S4 2V
S2 3V
S1 4V
S5 5V

Estos valores pueden variar
ligeramente.

Paso 3 — Montaje de la placa Arduino Nano en la breadboard

Para realizar este paso primero hay que desconectar el cable violeta (+6V) y cable naranja (+5V) de la
breadboard, solo se colocaron para comprobar que todo el montaje realizado a este momento estaba

bien realizado.

Conectar la placa Arduino Nano segun la ilustracion inferior. Fijarse que debera de quedar una columna
libre tanto a la izquierda como a la derecha de la placa Arduino Nano y ademas dos filas libres abajo.

kt T

T fg‘ﬁ-: *.r-.-tw

2 Filas
libres

Columna
libre
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IMPORTANTE: la placa Arduino Nano debera quedar metida del todo. Puede ser necesario quitar la
breadboard y montar la Nano fuera para ejercer mayor presién sobre ella a la hora de colocarla.

Paso 4 — Conexiones entre la Arduino Nano y la botonera
Al igual que con anterioridad este apartado se divide en partes.

Paso 4.1 — Cables del conector J1, alimentacién botonera y sefial de salida hacia Arduino

. . |
| | |
1 Ic1
| ARDUING 12— |
" | NANO 2
Sotonera \ | 11|:|
s Re Re Naranja ! ERDUNO  °
A—y Ah— Ay v | ! | ) o
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=< A4 . E :t
Negre | | e s
=1 S5 [ENDZ] — Al AT
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Derecr-a At a5 Izqu|en::a Adel.!'\ e Ejecutar + Ad RST |—
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'W"v - - - - : \ | — a8 wﬂ —
1Meg — AT _— n
| | -::T,
| _[ T
I
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L

Como se puede ver en el esquema superior se trata de tres cables, allmentaC|on de la botonera
+5V (cable de color naranja), sefial de salida de la botonera A4 (cable amarillo) y por ultimo el
cable de masa o GND (cable negro). Pasar estos tres cables por debajo de la botonera.

Conexiones de los tres cables

con Arduino Nano
- Negro a GND
- Naranja a 5V

- Amairillo a A4

Paso 4.2 — Cables del conector J2 hacia la placa Arduino. Solo se conecta un cable con la
tension de +6V (color violeta) que alimenta la placa a través del micro interruptor de la botonera.

Az e —
AR T —
AT Vin 4

|
|
| L

J2
| Bateria

T
Q‘I— WIN - Nano ’ﬂ
—
I o {+Fila | Filas

GHD1

L=

CFR de Ferrol 23 By Tino Fernandez


http://www.futureworkss.com/arduino/arduino.html

Guia de montaje del robot K-KURIBOT

En la ilustracion se puede ver como se conecta el cable violeta del conector J2 en la breadboard
y donde en la placa Arduino Nano indica VIN.
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Paso 5 — Preparar las conexiones para el médulo bluetooth y el zumbador
A continuacion se llevan a cabo una serie de apartados que permiten comprobar que el zumbador
funciona correctamente
Paso 5.1 — Preparar el conector de la botonera J3
Este conector dispone de tres terminales, dos para el circuito de bluetooth y uno para alimentar
el zumbador

Paso 5.1.1 Disponer de los siguientes materiales

1. Conector hembra para conector macho acodado de tres terminales
2. Tres piezas metalicas en donde sujetar cables del conector hembra

w

Tres cables de colores, verde, gris y azul con una terminal macho en un extremo y
con una longitud de 18 centimetros

hhhll ‘ Iﬁ

as
aass
I 18 centimetros |

Paso 5.1.2 Montar el conector hembra en el conector macho J3 de la botonera

En la ilustracion inferior puede verse como iria montado, fijarse como estan ordenados
los colores de los cables, de izquierda a derecha azul, gris y verde.

CFR de Ferrol 24 By Tino Fernandez


http://www.futureworkss.com/arduino/arduino.html

Guia de montaje del robot K-KURIBOT

Paso 5.1.3 Pasar los cables por debajo de la botonera y de la breadboard

Conexiones de los tres cables

de J3 con Arduino Nano

-Azula D12
- Grisa D11
- Verde a D10
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Paso 5.1.5 Comprobar que el zumbador funciona

Desconectar el cable violeta conectado al terminal VIN y el cable verde conectado a D10
del Arduino Nano, unirlos entre si y activar el interruptor de la botonera, debera de pitar si
funciona. Después volver a colocar cada cable en su sitio, cable violeta en VIN y cable
verde en D10.

w1 DVNES T BND 304 D5 04 D7 D6 09 DI
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Paso 6 — Montaje y conexién de los drivers de los motores paso a paso

Paso 6.1 — Montaje de los drivers sobre la pieza D. En la parte superior de esta pieza se monto
la breadboard y en su parte inferior se sujetan los dos drivers con un tornillo cada uno.

i Driver,
err'é'g o Izquierdo

Paso 6.2 — Conexionado del driver de cada motor. Para hacerlo enrollar el cable que viene con
la placa de circuito impreso de cada driver.

CONEXION MOTOR DERECHO CONEXION MOTOR IZQUIERDO

Paso 6.3 — Conexionado de los cables de control de cada driver a la placa Arduino Nano en la
breadboard. Se realiza segun este esquema. En total se conectan 8 cables, 4 por cada driver
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En estas fotografias se puede ver como deberan ser realizadas las conexiones.
» Cortar dos grupos de cuatro cables de 10 centimetros, amarillo, naranja, verde y azul.

» Se comienza por conectar los cables del driver del motor derecho (D2 a D5). Fijarse en la foto
que el cable D2 de color gris ird a la breadboard a la izquierda justo donde pone el Arduino Nano
D2. Los colores de los cables son de izquierda a derecha naranja (D2), amarillo (D3), verde (D4),
azul (D5), naranja (D6), amarillo (D7), verde (D8) y azul (D9).

* Los cables del driver del motor izquierdo (D6 a D9) se conectan de igual forma, quedando el
cable blanco D9 de la parte inferior derecha en la conexion del Arduino Nano donde se indica D9

CONEXIONES SUPERIORES - BREADBOARD
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Paso 6.4 — Conexionado de la alimentacion de cada driver. Cada driver dispone de 2 cables de
alimentacion segun se puede ver en el esquema inferior.
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Paso 6.4.1 — Conexionado de la alimentacion de los drivers (4 cables) de color rojo y
marron pegados (+6V y masa). Usar dos grupos de cables rojo y marrén de 20 cm
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Paso 7 — Montaje de las ruedas

Para montar las ruedas primero habra que insertar las tuercas en la ranura correspondiente
dentro de cada rueda. Sino entra con un soldador hay que calentarlas hasta que el plastico

comience a ceder y permita introducirlas.

Una vez introducidas las tuercas colocar los tornillos y ajustarlos hasta que rosque en las

tuercas. Por fin estara montado...

PROGRAMACION DEL ROBOT K-KURIBOT

Para programarlo sera necesario tener instalado antes que nada el entorno de programacion de Arduino
también conocido en el nombre de IDE (Entorno Integrado de Programacion)

Paso 1 — Descarga e instalar el IDE de Arduino. Este programa tanto vale para Windows como Linux y

para Mac: https://www.arduino.cc/en/Main/Software

Download the Arduino Software

ARDUINO 1.6.12

The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to
wirite code and upload it to the board. It runs on
Windows, Mac 05 ¥, and Linus The environment is
wiritteninjava and based on Processing and other open-
source softwvare.

This software can be used with any Arduino board.

Refer to the Cetting Started page for Installation
instructions.

©.0

Windows installer
Windows 7P file for nen admin install

Windows app (Microsoft Store)
Get 58

Mac 0S X10.7 Lion or newer

Linux 32 bits
Linux 64 bits
Linux ARM (experimental)

En la ventana que se abre y si se trata de instalar la versién para Windows pulsar sobre “Windows

installer”
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Paso 2 — Descarga del programa y el driver del Arduino Nano

Escribir este enlace en el navegador para descargar un fichero comprimido:

http://www.futureworkss.com/kkuribot.zip

Paso 3 — Programando el robot K-Kuribot

Una vez descargado descomprimir este fichero. Apareceran dos carpetas:

[ JICH3415ER]
[T [kkuribot]

CH341SER: Contiene el driver que hay que instalar si la placa Arduino Nano dispone de un
integrado de conversion de USB a Serial del tipo CH340. Esta instalacion solo hay que hacerla
una vez en el ordenador donde se va a trabajar:

1.
2.

CFR de Ferrol

Abrir la carpeta “CH341SER”
Buscar el fichero “SETUP.EXE” dentro de la carpeta anterior para instalar el driver

En la ventana que se abre pulsar sobre el botén de “Install”. Una vez instalado cerra esta
ventana

Conectar el robot al pc mediante el puerto USB del Arduino Nano

Ahora en la ventana de administrador de dispositivos y dentro del apartado (Puertos &
LTP) debera de aparecer: USB-SERIAL CH340 (Numero de puerto, por ejemplo
COoM7)

L' Administracién de equipos

Q archivo  Accion  YWer  Wentana  Ayuda
4 = e =

Q Administracidn del equipo (local) - EQUIPO
= ﬁﬁ Herramientas del siskema é Adaptadores de pantalla
Wisor de sucesos B8 adaptadores de red
Zarpetas compartidas E&P Zontroladoras de bus serie universal (USE)
E Usuarios locales v grupos =) Controladaras IDE ATAMATAPT
&4 Reqistros v alertas de rendir =4 Controladores de disquete
E;; administrador de dispaositivio [ Dispositivos de interfaz de usuario (HIDY
= @ Almacenamiento _J Dispositivos de siskema
+ Medios de almacenamiento @, Dispositivos de sonido, video v juegos
Desfragmentador de disco }é Equipo
Administracion de discos -_, Manitar
+ @ Servicios v Aplicaciones 7y Mouse v otros dispositivos sefialadares
Ctros dispositivos
‘5-.‘ Audio Device on High Definition Audio Bus
"-‘EL." Controladora de bus Sr
‘%? MulbiCard Device
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6. Con el paso anterior se ha verificado que el driver del convertidor para Arduino ha sido
correctamente instalado

Carpeta kkuribot: Contiene el programa del robot. Se trata de la versién del programa realizado
por Bricolabs. Para poder programarlo:

1. Conectar la tarjeta del Arduino Nano con un cable USB al ordenador

2. En la ventana del administrador de dispositivos de Windows y dentro del apartado
“Puertos (COM & LTP)” comprobar si aparece: USB-SERIAL CH340 (Numero de puerto,
por ejemplo COMY7 — igual que en el apartado anterior)

3. Dentro de la carpeta “kkuribot” buscar y ejecutar el fichero “kkuribot.ino”.
4. Una vez abierto el IDE de Arduino con el sketch (programa) del kkuribot:
a) Dentro del menu “Herramientas” y “Placa” escoger “Arduino Nano”

b) Dentro del menu “Herramientas” y “Puerto” escoger el numero de puerto que aparecio
indicado en el administrador de dispositivos (apartado 2), en este ejemplo el puerto
COM7)

c) Por ultimo pulsar el icono de la flecha verde “Subir” para cargar el sketch dentro del
robot. Hay que esperar unos segundos hasta que la barra de carga inferior indica que
el programa ha sido cargado.

Botepp

COMPROBANDO QUE EL ROBOT FUNCIONA

1. Desconectar el cable USB y encender el robot. Colocarlo de forma que la canica quede en la
parte trasera del robot. Cada vez que se pulse una tecla debera de sonar un pitido indicando que
se ha guardado la orden que se ira a ejecutar después de pulsar S5.

Pulsar una vez la tecla S1 y después la tecla S5: debera de avanzar 10 centimetros
Pulsar una vez la tecla S4 y después la tecla S5: debera de retroceder 10 centimetros

Pulsar una vez la tecla S3 y después la tecla S5: debera de girar 90 grados hacia la derecha

o & N

Pulsar una vez la tecla S2 y después la tecla S5: debera de girar 90 grados hacia la izquierda

PROGRAMANDO UNA RUTA

Esta ruta consiste en que avance 20 centimetros, gire a la derecha 180 grados, avanza otros 20
centimetros volviendo a su posicion inicial y que gire 180 a la izquierda grados de manera que vuelve
estar como al principio.

Pulsar dos veces S1 — orden de avanzar 20 centimetros
Pulsar dos veces S3 — orden de girar 180 grados a la derecha
Pulsar dos veces S1 — orden de avanzar 20 centimetros
Pulsar dos veces S2 — orden de girar 180 grados a la izquierda

o~ b=

Pulsar S5 para que el K-KURIBOT realice esta ruta
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INSTALACION DEL MODULO BLUETOOTH Y DE LA APP

La ultima parte de este documento trata sobre como instalar este médulo bluetooth para poder controlar
el robot mediante una app usando un teléfono moévil o una tablet. Los pasos a seguir son tres colocacion
del médulo bluetooth, descarga el programa e instalacion de la app:

COLOCACION DEL MODULO BLUETOOTH

1. Disponer del médulo bluetooth. Se pueden usar varios médulos de
bluetooth el HC05 o el HC06. Podra ser de cuatro o de seis terminales.

2. Desmontar la pieza superior que sujeta el porta pilas, quitar primero la canica y después los dos
tornillos que sujetan la pieza. Se realiza esta operacion para soldar el médulo con mayor
facilidad.

3. A continuacion proceder a soldar este médulo sobre la parte inferior de la placa de circuito

impreso de la botonera tal y como se muestra en la fotografia inferior derecha:
i Y ¥

4. IMPORTANTE: Fijarse en la foto que este médulo se monta en el caso del que tiene cuatro
terminales dejando un agujero libre a cada lado, se monta sobre los cuatro agujeros centrales,
tal y como se puede ver en la foto superior izquierda.

5. Una vez soldado comprobar mediante un polimetro y con el robot apagado que no existen
cortocircuitos entre los terminales.

DESCARGA DEL PROGRAMA

Descarga el programa desde hitp://www.futureworkss.com/kkuribotbluetooth.zip
2. Una vez descargado este fichero comprimido descomprimirlo directamente dentro de un disco

duro
[ J[CH3415ER]

3. Una vez en el disco duro aparecen dos carpetas: ;
[ [kkuribot_bluetooth]

Acceder a la carpeta “kkuribot_bluetooth” y abrir la carpeta que contiene “educabot-1.5.2”

5. Ahora dentro de la carpeta “educabot-1.5.2” se podra ver la licencia asi como otra carpeta del
mismo nombre la cual hay que abrir

Buscar y pulsar sobre el fichero “educabot-1.5.2.ino” para abrir el IDE de Arduino
Conectar el robot mediante un cable USB y comprobar en que puerto esta conectado
Por ultimo subir el programa a al placa Arduino pulsando el boton de “Subir”
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INSTALACION DE LA APP
Una vez completado el paso anterior el robot podra funcionar mediante bluetooth, pero para hacerlo:

1. Entrar en Googleplay mediante un teléfono moévil o una tablet
2. Dentro de la barra de busqueda escribir “educabot”
3. Debera de aparecer una aplicacion con este nombre tal y como aparece en la imagen inferior

. GooglePlay  educabor

Entretenimiento Resultados de busqueda Todos los resultados w

B

Aplicaciones
A\ -ﬁ_(“ ﬁ_-
Peliculas Aplicaciones

. Educabot - Control bluetooth
Musica . Juan Marcos Filgueira

Control remoto a través de Bluetooth para robots
Educabot come Ardiunc.

Libros

Kiosco

L & & & & ¢

ol

Dispositivos

4. Pulsar sobre el texto “Educabot - Control bluetooth”
5. En la siguiente ventana que se abre pulsar sobre el botén de “Instalar”
6. Al cabo de unos segundos la aplicacion sera instalada

o Educabot - Control bluetooth
e — Juan Marcos Filgueira Educacion it 2 2 2 % N
I H Peci3
] Esta aplicacién es compatible con tedes tus dispositives.
| |
—-— e a

Controla tu Educabot desde
cualquier mévil o tablet

Transmite las drdenes al robot
a través del modulo Bluetooth
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http://www.futureworkss.com/arduino/arduino.html

