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INTRODUCCION

Esta guia esta disefiada para que cualquier profesor sin conocimientos de electrénica ni de informatica
sea capaz de montar un robot educativo programable usando un teclado con cinco micro pulsadores.

LAS PARTES DE ESTE ROBOT
Las partes de este robot estdn compuestas por varios circuitos electronicos, la placa Arduino, una
botonera, etc.
La botonera
La placa Arduino Nano. También se puede montar la Arduino Pro Mini
Dos drivers para motores paso a paso integrados en un solo chip
Dos motores paso a paso
Porta pilas, un zumbador y un interruptor

o0 s DN

Maodulo bluetooth (opcional)

ESQUEMA DE BL.OQUES DEL ROBOT K-KURIBOT

5 ” 5
Porta pilas - 6V Interruptor
+BY
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i Driver motor ———m»
6 ™| derecho
Bluetooth

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
sefial a la placa Arduino Nano (2) indicando que debera de guardar en su memoria esta orden. Al pulsar
el botdn 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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EL ESQUEMA ELECTRICO COMPLETO DEL ROBOT

Este esquema es necesario para saber como se conectan eléctricamente los diferentes mdédulos 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.

N o g b

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

Montaje de parte de la estructura del robot, conexionado del cable de las pilas y comprobacion
de la botonera con tensiones

Montaje de la placa Arduino Nano en el zécalo del circuito impreso y primeras pruebas
funcionales con la botonera

Comprobar el buen funcionamiento del zumbador
Comprobar que la tension del médulo bluetooth es correcta y a continuacién soldarlo en la placa
Conexionado de los conectores de los drivers a los conectores machos del circuito impreso

Por ultimo una vez montada la placa de circuito impreso con todos sus componentes y realizado
el conexionado se procede a cargar el programa o sketch del robot dentro la placa Arduino Nano

LA BOTONERA

Se trata de un circuito electronico que se monta sobre el robot. En este nuevo disefio el
microcontrolador también se monta junto con los botones de control del robot asi como un integrado que
contiene los drivers de los dos motores.

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 tension determinado
a la placa Arduino para que realice una accion segun la
programacion. Por ejemplo, si se presiona el pulsador de
“GO’”, se suministra a la entrada A4 de la placa Arduino Nano
una tension de 4,16V.

CFR de Ferrol 4 By Tino Fernandez


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

Guia de montaje del robot K-KURIBOT

ESQUEMA ELECTRICO DE LA BOTONERA
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PLACA DE CIRCUITO IMPRESO (PCB) DE LA BOTONERA
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RELACION DE COMPONENTES DE LA BOTONERA

7 Resistencias de 10 Kilo ohmios (R1 a R6 y R9) (Colores 5 bandas: Marrén, negro, negro rojo —
Colores 4 bandas: Marrén, negro, naranja)

1 Resistencia de 1 Mega ohmios (R7) (Colores 4 bandas: Marrén, negro, verde)

1 Resistencia de 4K7 ohmios (R8) (Colores 5 bandas: Amarillo, violeta, negro, marrén — Colores 4
bandas: Amarillo, violeta, rojo)

1 Condensador electrolitico de 10uF (10 micro faradios)

1 Condensador de poliester miniatura de 100nF (100 nano faradios)

5 Micro pulsadores de 12 milimetros (S1 a S5)

1 conector macho de dos terminales (J1) y dos conectores machos de 5 terminales (J2 y J3)

1 Conector tipo poste (Punta de prueba PP1 — GND). Para realizar las medidas con el polimetro

1 zumbador y 1 micro conmutador

1 Arduino Nano + zécalo DIP30 (15 terminales por fila)

1 UNL2803APG + zécalo DIP18 (Son 8 amplificadores de potencia, uno por cada linea de entrada)
Opcional: Médulo Bluetooth HC06 (6 terminales de conexién). Zécalo hembra 6 terminales

CFR de Ferrol 6 By Tino Fernandez


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

Guia de montaje del robot K-KURIBOT

PROCESO DE MONTAJE DE LA BOTONERA

Paso 1 - Identificacion de componentes

. . . cnam de color de cuarta banda 25k11 _55.;
Las resistencias pueden ser de cuatro, cinco o li E
seis bandas de colores, por tanto sera

necesario conocer el coédigo de colores para Codigo de color de quinta banﬂa[ l M et
poder identificar las resistencias de 10K y 1M.

Multpicador Tolemnca

codigo de color de sexta banda |

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.
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Salver
8 Cocficiente de
temperatura

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 3 — Colocacion de las resistencias R1 a R9 y los conector J1 (+6V) y J4 (PP1-GND)

En este paso se colocan todas las resistencias segun su disposicién en la pIaca usando la cara de

serigrafia de componentes. N trauterds L‘“’ ool 3 Eg;ﬁ;@
& O)

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 l ' "l”“(:FR Vﬁ
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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.
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Medida 1: Comprobar que las resistencia R1 a R6 estan bien montadas. Con un ohmetro colocado

entre los terminales J4 (masa o GND) y el agujero del Arduino Nano marcado como +5V de IC2 debera
de marcar un valor de resistencia de 60K
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Medida 2: Con un ohmetro colocado entre los terminales J4 (masa o GND) y el agujero del Arduino

Nano marcado como A4 de IC2 debera de marcar un valor de resistencia de aproximadamente 1 millén
de ohmios.
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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.
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2

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:

J4
% PP1 - GMND 12

I O A L A A A A A A A R P

(e ke
ARDUING D1z
—= MAND D1z
- o R1 R2 R3 R4 RS RB D11
AMN ' A * AN ' AMA ’ AN ' A o1
10K 10K 10K 10K 10K 10K 03
g: ] Dg
REF D7
S3 S S2 51 S5 D&
—T - T -1 e i £
A D4
Derecha Atras lzquierda Adelante Ejecutar A oz
RT A3 0z
[ WYY ) : \ . . Pt RST
1Meg 1 2E RHO
e Tl
o ghp N
- 14 (19
= be |

]

CFR de Ferrol 10 By Tino Fernandez



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

Guia de montaje del robot K-KURIBOT

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

Paso 7 — Montaje del resto de componentes de la botonera. Usar el zécalo para el Arduino Nano y para
el integrado de los drivers. En este esquema se pueden ver los componentes a montar.
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Se procede a montar el interruptor Sw1, el conector J1 (bateria) y J2 y J3 (cables de los motores) asi
como el zumbador, C1 y C2. Es importante fijarse que el zumbador tiene polaridad asi como el

condensador electrolitico C1.

A s
o

=

Motor derecho

1l Ll

L

\/\,ARDUINU NAND § &
L

=
-0 o~ >0
nnnnnnn RNDVIN

D)

C N &
|I|||”"’U‘“~U- ’ 10UF ﬁ!

@ ¢
BLUETODTH

CFR de Ferrol 11 By Tino Fernandez


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

Guia de montaje del robot K-KURIBOT

Tener también cuidado al montar los conectores de los motores (J2 y J3) en la parte inferior ya que
tienen polaridad, las partes cortadas de estos conectores miran hacia el interior de la placa, no hacia el

exterior.

Paso 8 — Verificar que el conector J1 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 +9V del conector J1 (bateria) y el terminal VIN del zécalo debera de marcar:

* El deslizador hacia abajo = no suena o infinito

¢ El deslizador hacia arriba = suena o cero ohmios

& ON
A OFF

AUTO POWER OFF 0

200K
n ™S

M
o L0M
i« L]

Usar un trozo de estano. Un extremo de este trozo se introduce en el agujero del zécalo marcado como
VIN (parte inferior derecha). El otro extremo del estafo se coloca en la punta negativa del 6hmetro.
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VER EL ROBOT K-KURIBOT V.5 MONTADO EN 3D

Para facilitar el proceso de montaje de este robot es posible pulsar sobre el siguiente enlace para verlo
montado en 3D con vistas: Abrir Enlace

En caso de no poder abrir el enlace copiar y pegar la siguiente direccion url:
https://3dwarehouse.sketchup.com/model/02f229c2-9e4e-4d08-8cd9-0ab7d866eb91/Robot-educativo-

kkuribot-versi%C3%B3n-5

1.

Presionar directamente sobre la imagen para que se abra en 3D. Tardara
unos segundos en cargar
Preparing for hyperspace jump.

En la parte central derecha de esta ventana pulsar sobre “<” para que se
abra la barra de los iconos

Pulsa sobre el icono en la parte inferior derecha para poner el objeto 3D a pantalla completa

Ahora pulsar sobre el simbolo de la “claqueta de cine”, en la parte superior de la barra de iconos
que aparece a la derecha

Seleccionar las diferentes vistas de la tarjeta 3D

0O o b o
< T ]
6 @ ©
G
=
[ I a
@
08Parte.d

IMPORTANTE: En caso de que el robot no se pueda ver a través del navegador web:

1.
2.

Primero descargar el fichero del robot desde: Descargar Robot 3D
Instalar e instalar el visor de 3D: Descargar el visor

Una vez descargado e instalado el visor abrir este programa y a continuacion buscar el fichero 3D del
robot para abrirlo.

diasa 2

e | ks, a5 ot | TP | Gt o | Dbt g | 10kt s | 1P s | 14tk | ohtth |
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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

dd e e

ddddaceh

* 15 Tornillos Allen de 3 mmy 13
mm de largo

e 2 tuercas de roscade 3
milimetros

Pieza impresa A

Soporte para los motores

Pieza impresa B

Soporte para el porta pilas
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Pieza impresa C

Soporte para la botonera
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Pieza impresa E

Soporte para la bola

Pieza impresa F

Dos ruedas

Una canica de 14 milimetros

Electronica

Dos motores paso a paso
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Electronica

Porta pilas + 4 pilas LR06

Electrénica

Botonera

Electrénica
1 conector hembra de 2 terminales

2 piezas metalicas

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 — Unién del soporte del porta pilas

Sobre la pieza B se une con 1 solo tornillo a la pieza A
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Paso 3 — Montaje del soporte de la botonera

La pieza C se monta sobre la pieza B con un solo tornillo

Paso 4 — Montaje de las pilas
Antes de montar el porta pilas habra que realizar los siguientes apartados:
Paso 4.1 Disponer de los siguientes materiales
1. Porta baterias
2. Conector hembra para conector macho de dos terminales

3. Dos piezas metalicas en donde sujetar cables del conector hembra
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Paso 4.2 Pelar los cables de la bateria y colocarlo usando las piezas metalicas dentro del
conector hembra de dos terminales. Fijarse que el conector hembra debera de tener dos
muescas en la parte superior y el cable negro estara a la izquierda. De esta forma se montan los
cables del conector J1 (alimentacién de la bateria).

Paso 4.3 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 dos terminales

Paso 4.4 Conectar la alimentacion a la botonera introduciendo el conector macho aéreo a la
hembra de la PCB de J1.

Paso 4.5 Usando un voltimetro comprobar que el interruptor funciona y que llega una tensién de
+6V a la placa

1. Colocar la punta positiva del voltimetro a
VIN del zécalo del Arduino Nano. La punta
negativa se coloca a la punta de pruebas
PP1. Usar un trozo de estano para
introducir un extremo del estano dentro
del agujero del zécalo (en la parte inferior
derecha de dicho zécalo) y el otro
extremo del estafio se une al terminal
positivo del polimetro.

2. Poner el conmutado SW1 en ON
(desplazado hacia arriba). El voltimetro
debera de marcar +6V

3. Ahora desplazar el conmutador SW1
hacia abajo. El voltimetro marcara cero
voltios.
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Paso 5 — Comprobar el funcionamiento de la botonera

Antes de montar el porta pilas y la botonera en la estructura del robot hay que comprobar que las
tensiones que va proporciona esta botonera estan bien.

- M. dereche
ahdasanna

Paso 5.1 Conectar usando un cable de un terminal " E
cortado de una resistencia el agujero del zocalo del —> e

Arduino Nano etiquetado como 5V con el agujero : s neni Sl
VIN n e SV VlINJ

@ i &eNDVIIH

Paso 5.2 Colocar la punta positiva del voltimetro
usando otro cable de un terminal de una resistencia
al agujero del z6calo etiquetado como A4. Colocar
el terminal negativo del polimetro a la punta de
pruebas PP1

Cable puente

Paso 5.3 Ahora comprobar la tension que tienen
que aparecer segun se pulsan las siguientes teclas:

Teclas pulsada S3 S$4 S2 S1 S5
Tensiones 1V 2V 3v 4V 5V

Una vez terminado quitar el cable en los agujeros del zécalo.
Paso 6 — Comprobar el funcionamiento del zumbador.

Poner el conmutador en la posicion de ON y a continuacién con un cable unir los agujeros del
zbcalo del Arduino Nano VIN y D10. Al hacerlo el zumbador debera de sonar.

Paso 7 — Montar el porta pilas en la estructura del robot

Desconectar el porta pilas de la botonera. El porta pilas se coloca 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 8 — Colocacioén de la canica de 14 milimetros

Simplemente se mete a presion 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 — Montaje de los integrados en los zécalos en la botonera.
Antes de montar la botonera en la estructura montar primero el
integrado ULN2803APG y después del Arduino Nano.
IMPORTANTE: Ambos se colocan en una sola posicion, tienen
polaridad.

Paso 2 — Montar la botonera sobre el soporte C.
Para realizar la sujecion se utilizan 4 tornillos. No apretarlos.

Paso 3 — Conectar el cable del porta pilas a la PCB.

A continuacién comprobar que el micro interruptor esta en OFF y colocar el conector hembra del porta
pilas en el J1 de la botonera. Pasar el cable del porta pilas entre el soporte y la placa de circuito impreso
de manera que quede sujeto. Una vez conectado el conector J1 apretar los 4 tornillos.
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Paso 4 — Conectar los motores

Para realizar esta tarea y que los cables de los motores no queden fuera del cuerpo del robot,
enrollarlos sobre si mismos y darles al menos tres vueltas en el momento de hacerlo. A continuacién
conectar el cable del motor izquierdo en J2 y el del motor derecho en J3.

Paso 5 — 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...
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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

Windows installer
Windows 7iP file for nen admin install

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 Q5 ¥, and Linus. The environment is
wiritteninjava and based on Processing and other open-
source software. Mac 0S X107 Lion or newer
This software can be used with ary Arduino board.
Refer to the Cetting Started page for Installation
instructions.

Windows app (Microsoft Store)
Get 58

©.0

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”

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/kkuribotbluetooth.zip

Paso 3 — Programando el robot K-Kuribot
Una vez descargado descomprimir este fichero. Apareceran dos carpetas:

_JICH3415ER]
| I [kkuribot_bluetooth]

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

3. Enla ventana que se abre pulsar sobre el botén de “Install’. Una vez instalado cerra esta
ventana

4. Conectar el robot al pc mediante el puerto USB del Arduino Nano
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5. 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
COM7)

O Administracion de equipos

Q Archivo  Accion YWer  Yentana  Awuda

& EAHEEFS PHE & =28

Q Administracian del equipa {local) = EQUIPC
= ﬁ% Herramientas del sistema + j Adaptadores de pantalla
+- 7] visor de sucesos +- B8 Adaptadores de red
+ Zarpetas compartidas + E%P Cantroladaras de bus serie universal (USE)
+ % IUsuarios locales v grupos +-i=y Controladoras IDE ATAMATAPT
+ @] Reqgistros v alertas de rendi +-i=)y Controladores de disquete
E;. Administrador de dispositivo +- g7 Dispositivos de inkerfaz de usuario (HID)
= @ Almacenamiento + j Dispositivos de sistema
+ Medios de almacenarmisnto +- %), Dispositivos de sonido, video v juegos
Desfragmentadar de disco + 5 Equipo
Adrninistracidn de discos + _, Monitor
+ @ Servicios v Aplicaciones +-1"y Mause v atros dispositivos sefialadores

COkras dispositivos

‘r-::' Audio Device on High Definition Audio Bus

"-};:' Controladora de bus 5

"-E:' MulbiCard Device

+-4% Procesadores

-1 Y Puertos (COM & LPT)
nb" Puerta de comunicaciones (COM1)
ny‘ Puerto de impresara ECP (LPT1)
rrl"f ISE-SERLAL CH340 (COM19)

+-“zs Teclados

= i = A= Ai

6. Con el paso anterior se ha verificado que el driver del convertidor para Arduino ha sido
correctamente instalado

kkuribot_bluetooth: Contiene el programa del robot. Se trata de la versién del programa
realizado por Gabit. 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 “educabot-1.5.2” buscar y ejecutar el fichero “educabot-1.5.2.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.
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COMPROBANDO QUE EL ROBOT FUNCIONA

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
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.

o s~ N~

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
Pulsar S5 para que el K-KURIBOT realice esta ruta

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 maovil o una tablet. Los pasos a seguir son tres colocacién
del médulo bluetooth, descarga el programa e instalacion de la app:

COLOCACION DEL MODULO BLUETOOTH

Disponer del médulo bluetooth. Se pueden usar varios modulos de
bluetooth el HCO05 o el HC06. Podra ser de cuatro o de seis terminales.

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.

A continuacién proceder a soldar este modulo sobre la parte inferior de la placa de circuito
impreso de la botonera tal y como se muestra en la fotografia inferior derecha:
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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.

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 movil o una tablet
2. Dentro de la barra de busqueda escribir “educabot”
3. Debera de aparecer una aplicacién con este nombre tal y como aparece en la imagen inferior

' Google Play  educabot

Entretenimiento Resultados de b sq ueda Todos los resultados v

B

Aplicaciones

L Educabot - Control bluetooth
o Musica . Juan Marcos Filgueira
. Control remcteo a través de Bluetooth para robots
. Libros Educabet come Ardiunc.
=

L}
I
—
Ki ——
oED —_——
L & 8 & 4

El

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

® Educabot - Control bluetooth
Juan Marcos Filgueira Educacion La 2 & 3 BINY
o EH PEeci3
L Esta aplicacion es compatible con todos tus dispositivos
L
— SSRGS

Controla tu Educabot desde
cualquier mévil o tablet

Transmite las érdenes al robot
a través del modulo Bluetooth

CFR de Ferrol 26 By Tino Fernandez


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

Guia de montaje del robot K-KURIBOT

CAMBIANDO EL. NOMBRE AL ROBOT

Cuando se quiere controlar el robot a través de un dispositivo movil como pueda ser un teléfono o un
tablet y para poder seleccionar el robot una vez encendido, sera necesario personalizar el nombre del
robot dentro la lista de los dispositivos bluetooth que puedan aparecer. Al buscar por bluetooth y si hay
varios robots encendidos aparecera varias veces el nombre “HC-06", por tanto es una buena idea poner
un nombre a cada robot para poder distinguirlos dentro de esta lista.

Los pasos a realizar para cambiar el nombre al robot:
1. Copiar el siguiente codigo dentro del IDE de Arduino. Se abre el IDE y se borra todo lo que haya
dentro de él. A continuacion se pega este codigo y se guarda el fichero con el nombre
“Robot_Nombre”

#include «<SoftwareSerial.h>
SoftwareSerial _bt softwareSerial ({12}, (11)}:

vold setup()
pinMode ({12} , INFUT) ;
pinMode ({11}, CUTEUT):
bt softwareSerial.begin(9600)
_bt softwareSerial.flushi)
String name = "HNNHN":
String str = "AT+NAME"+name+™\r\n";
_bt softwareSerial.write(str.c_str());

roid loop ()
{
}

2. Una vez copiado dentro del IDE conectar el robot al ordenador y seleccionar el puerto donde
aparece, fijarse ademas que esta seleccionada la placa Arduino nano

3. Ahora para cambiar el nombre fijarse que hay que cambiarlo dentro del texto “NNNN” que esta
entre las comillas, por ejemplo, si al robot se le quiere poner el nombre de Pitufo Alegre habra
que sustituir las NNNN por este nombre dentro de las comillas = “Pitufo Alegre”. A continuacion
presionar sobre el botén de la flecha “Subir”

4. Por ultimo habra que volver a cargar el firware original del robot para poder usarlo, “educabot-
1.5.3”

Otra forma de cambiar el nombre mas rapidamente es descargando este fichero comprimido que
contiene el Sketch de Arduino. Descomprimirlo y presionar dos veces sobre el fichero .ino que esta
dentro de la carpeta:

http://www.futureworkss.com/bluetooth robot.zip

Una vez cambiado el nombre probar con el dispositivo mévil que aparece el nuevo nombre dentro de la
lista de dispositivos bluetooth encontrados.

Importante: Para volver a manejar el robot hay que cargar de nuevo el programa.
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APENDICE A: UTILIZACION DEL POLIiMETRO

Se pueden producir varios errores de manejo del polimetro de forma que no obtienen los resultados
esperados aunque el montaje este bien realizado.

EL OHMETRO NO MIDE NADA

Existen varias causas por las cuales el ohmetro no muestra el valor a medir (muestra un “1 .” en la parte

izquierda de la pantalla — valor infinito)

Caso 1: No se obtiene medida alguna por que

las puntas del polimetro estan mal colocadas. Display.
La punta negra debera estar colocada en “COM”
y la punta roja en “V/Q” Wi tgr_%_ﬂ__' |H‘| = ' KT-3900 ¢ t| =——HFE
i M 5 g :
Error: Las puntas estaban en COM y en 2A 0 : £ e
10A p y Ghm&tlﬂ = ﬂmmw 1‘.-.,“ T
. i | Voltimetro
Amperimetro de continua
de continua
Caso2: No se obtiene nada porque el selector Saledhor
de escala no esta colocado para medir ohmios.

5 « » Votimetro
Ademas aparece en la pantalla “.000”, una da alaria
indicacion de este error de seleccion. Amperimetro
Error: Colocado para medir voltios o amperios ¢ alterna

. - Terminal
Voltios/ohmios
Caso 3: Las puntas estan bien colocadas y el 10AY 284 COMVICQ

selector esta en ohmios y aun asi no se obtiene
medida alguna.

- ! P ™ .
Terminal amperimetro Terminal comin

Error: No se obtiene medida porque la escala de ohmios esta por debajo del valor a medir, por ejemplo,
se quiere medir las 6 resistencias en serie (60K) y la escala en ohmios esta en 2K o en 20K. Debera de
estar en 200K para obtener la medida.

Caso 4: El aparto de medida esta bien configurado y aun asi no mide.

Error: Se trata de un fallo muy comun, no se esta haciendo buen contacto con las puntas de prueba del
o6hmetro sobre los puntos que hay que medir. Presionar sobre estos puntos para hacer buen contacto y
asi obtener un valor de medida en la pantalla del polimetro.

COMO NO SE REALIZA UNA MEDIDA CON EL. OHMETRO
Cuando se realiza una medida de resistencias con el 6hmetro nunca se tocan las partes metalicas de
las puntas de medida con cada mano, es decir, con una mano se aguanta por el plastico sin tocar la
punta metalica de medida y con la otra mano se puede tocar la punta metdlica. Si se tocan con las dos
manos ademas de medir la resistencia del componente electrénico soldado a la placa de circuito
impreso también se mide la resistencia del cuerpo, por ejemplo:
Valor de R8 + R9 = 4.7K + 10K = 14.7 Kilo ohmio al medir sin tocar las dos puntas

Valor obtenido al tocar las dos puntas = 13.8 Kilo ohmios. Esta medida se debe a que se miden las dos
resistencias en serie y en paralelo con la resistencia del cuerpo humano.

R total = ((R8 + R9) X R cuerpo) / (R8 + RO + R cuerpo). En este ejemplo la resistencia del cuerpo vale
202 Kilo ohmios
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EL VOLTIMETRO NO MIDE NADA

Existen varias causas por las cuales el voltimetro no muestra el valor a medir (muestra “.000” en la
pantalla — cero voltios)

Caso 1: No se obtiene medida alguna por que las puntas del polimetro estan mal colocadas. La punta
negra debera estar colocada en “COM” y la punta roja en “V/Q”

Error: Las puntas estaban en COM y en 2A 0 10A

Caso 2: El voltimetro sigue mostrando cero voltios.
Error: El selector de escala esta mal colocado, se encuentra para medir amperios

Caso 3: El voltimetro sigue mostrando cero voltios.

Error: El selector de escala esta mal colocado, se encuentra para medir tensiones alternas en
lugar de continuas

Caso 4: El aparto de medida esta bien configurado y aun asi no mide.

Error: Se trata de un fallo muy comun, no se esta haciendo buen contacto con las puntas de
prueba del voltimetro sobre los puntos que hay que medir.

Caso 5: Al medir aparece “1.” en la pantalla.

Error: La tension a medir esta por encima de la escala seleccionada, es decir, si se quiere medir
una tension de +6V continua y el selector de escala esta en “2” en lugar de “20” aparecera este
valor en la pantalla.

APENDICE B: FALLOS EN LAS MEDIDAS

En este apartado se trata de los problemas que pueden aparecer a la hora de usar el polimetro cuando
se esta montando el robot y para ir comprobando que todos los componentes del mismo estan bien
montados. En todos los siguientes casos se supone que el polimetro siempre estara bien configurado
para hacer las medidas de ohmios o voltios.
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Medida en ohmios en el paso “Paso 4” del montaje de la botonera
En este apartado se trata de comprobar que las resistencias R1 a R6 estan bien montadas, para
ello usando el 6hmetro del polimetro se debera de medir un valor de 60 kilo ohmios.

Caso 1: Se obtiene una medida de infinito aunque se presione sobre los puntos a medir para hacer
buen contacto.

Fallo 1: Se ha montado mal una de las resistencias, en lugar de montar 6 de 10Kilo ohmios una
de ellas es de 1Mega ohmio o 1 millén de ohmios, por eso no da la medida. Poner el polimetro
en una escala mayor a 1Mega y obtener una lectura del orden de 1,05 Mega ohmios.

Fallo 2: Todas las resistencias son del valor correcto, por tanto el fallo se debe a una falsa
soldadura. Repasar las soldaduras.

Caso 2: El resultado de la medida es de 54.7 Kilo ohmios

Fallo: Se ha montado la resistencia de 4.7K en lugar de una de las de 10K. Mirar cual es la que
esta cambiada, desoldar la y poner la de 10K.

Caso 3: La medida obtenida es del orden de 12K. Todas las resistencias estan bien montadas.

Fallo: Existe un cortocircuito en la placa de circuito impreso. Al soldar uno de los terminales el
estafio se ha unido a otro terminal muy préximo al cual no tiene que estar soldado. Revisar la
placa para buscar este cortocircuito y simplemente calentado con el soldador quitar la uniéon
entre estos dos terminales mal conectados.

Medida de la resistencia R7 de 1millon de ohmios.
Caso 1: El ohmetro no mide nada

Fallo: La resistencia esta mal soldada y no hace contacto ( se supone que se ha presionado
sobre los puntos de medida para comprobar que se hace buen contacto con las puntas del
6hmetro)

Caso 2: Se obtiene un valor de 10Kilo ohmios
Fallo: Resistencia equivocada, se tenia que montar la de 1 Mega ohmio y se monto la de 10K

Medida de resistencias con los micro pulsadores montados

Caso 1: Al presionar el micro pulsador S2 no se obtiene ningun valor de resistencias. Con S3 se
obtienen 10K y con S4 20K

Fallo: Este micro pulsador esta mal soldado y no hace contacto. Repasar las soldaduras

Caso 2: No se obtiene resultados con cualquier otro micro pulsador al igual que paso en el caso 1

Fallo: Al igual que con el caso anterior repasar las soldaduras del micro pulsador que al
presionar lo no se obtenga un valor de resistencia.
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Medida de tensiones

Se analizan todas los posibles fallos en las medidas de tensiones

Medidas activando y desactivando el micro interruptor SW1

En este caso se ha conectado la tension de 6V de las cuatro pilas de 1.5V mediante el conector J1 a la
placa de circuito.

Caso 1: Al poner el micro interruptor SW1 en la posicion de ON el voltimetro no marca nada

Fallo 1: La punta positiva del voltimetro no hace contacto dentro del agujero VIN del zécalo.
Meter un cable mas fino en este agujero y a continuacion volver a medir

Fallo 2: Una de las pilas del portapila estda mal montado, no hace contacto

Caso 2: Al poner el micro interruptor SW1 en la posicion de ON el voltimetro no marca nada y ademas
las pilas se calientan

Fallo: Existe un cortocircuito en las pistas de la placa de circuito impreso. Revisar que no exista
un cable pelado debajo en el momento de conectar las pilas y apoyar la placa en la mesa.

Caso 3: Al poner el micro interruptor SW1 en ON aparece una tension de 6 voltios pero no desaparece
al ponerlo en OFF

Fallo: Este micro interruptor esta cortocircuitado por su parte superior, es decir, en la cara de
componentes el estano se ha corrido hasta abajo cuando se ha soldado y toca la parte metalica
del cuerpo haciendo un cortocircuito. Simplemente calentar los puntos de soldadura y levantar lo
un poco de la cara de componentes.

Medida de tensiones al presionar cada uno de los micro pulsadores
Caso 1: Al presionar cada uno de los micropulsadores no se obtiene tension ninguna.

Fallo: El cable puente entre los agujeros VIN y 5V del zécalo no hace contacto. Pelar ambos
extremos de este cable puente con una mayor longitud y apretar a la hora de introducir cada
extremo pelado en estos agujeros.

Caso 2: Las tensiones obtenidas no son correctas. Al presionar S3 la tensién obtenida es de 0.7Voltios
en lugar de 1Voltio

Fallo: Las pilas estan gastadas.
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FALLOS DE FUNCIONAMIENTO

Después de haber montado este robot es posible que no funcione por diversas causas. En este analisis
se considera que se han realizado todas las medidas propuestas en este manual y que aquellos fallos
que han sido detectados ya han sido corregidos.

A continuacién se detallan las situaciones antes las cuales nos podemos encontrar una vez programado
este robot y después de haberlo encendido.

1) EL ROBOT NO EMITE NINGUN SONIDO NI SE MUEVE
Puede ser debido a varias causas:

Las pilas estan mal conectadas y aunque se active el interruptor no va a funcionar. Fijarse que la
luz del microcontrolador no se enciende. Alguna de las pilas puede estar montada al revés

El sketch (programa que se carga dentro del microcontrolador del robot) no ha sido cargado
correctamente. Volver a cargarlo y probar de nuevo. A veces se desconecta el robot del
ordenador antes de que sketch esté totalmente cargado

Problemas con el microcontrolador. Dependiendo de donde se haya adquirido este Arduino Nano
sus caracteristicas eléctricas van a variar, sobre todo si vienen de China. Uno de los parametros
mas importantes es la intensidad maxima que pueden entregar para controlar los motores a
través de los drives y si esta intensidad esta por debajo de este valor puede fallar. La solucién es
bien sencilla, cambiar esta placa Arduino Nano (no esta estropeada) por la de otro fabricante
Chino, mejor seria Europeo pero son mas caros).

2) SOLO SE MUEVE UNA RUEDA
Después de programarlo y presionar el boton central uno de los motores no se mueve.

En este caso la causa puede ser doble, que no esté bien presionado el conector del motor de la
rueda que no se mueve en el conector de la placa de circuito impreso o que el motor esté
estropeado. Presionar el conector del motor sobre el conector del zoécalo para después probar si
ahora funciona. En el caso del motor reemplazarlo por uno nuevo.

Otra posible causa es que el driver (circuito integrado) este tocado. Para averiguar si es del
driver simplemente intercambiar los motores entre si, y si ahora falla el motor del lado contrario
entonces querra decir que los dos motores estan bien y lo que esta mal es el driver.

3) NO SE MUEVE AL PRESIONAR EL BOTON DE EJECUTAR

En este caso cada vez que se presiona un botdn el robot pita indicando que ha aceptado esa orden,
pero al presionar el botén de ejecutar no hace nada

La causa es que el circuito integrado de los drivers, cuyo nombre es “ULN2803APG”. Cambiar
este integrado por otro
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ACTIVIDADES DIDACTICAS EN EL AULA

iiPor fin podemos usar nuestro robot recién montado con lo alumnos!!

Las siguientes propuestas didacticas estan pensadas de menos a mas, es decir, las primeras se utilizan
para aprender a programar correctamente el robot y ver como se comporta segun esa programacion.
Las siguientes actividades son segun el contenido curricular de cada materia y nivel educativo

1 - ACTIVIDADES PARA APRENDER A MANEJAR EL ROBOT

Actividad 1- El saludo robético

Programar el robot para que avance 10 centimetros, gire a la derecha 90 grados, gire a la izquierda 180
grados y después vuelva a su posicion inicial.

Actividad 2- Conociendo mundo

En este caso se trata de que el robot se programe para que de un pequefio paseo a la vez que gire a un
lado o a otro lado cada cierto tiempo. El paseo hay que programarlo en linea recta y siempre después
de cada giro debera de seguir esa misma linea.

Actividad 3- Aprendiendo a evitar obstaculos

Ahora hay que programar el robot para que siga un camino y delante de ese camino se coloca un
obstaculo, por ejemplo la tapa de un boligrafo o cualquier otro objeto que no sea muy grande. El robot
debera de ser programado para evitar este obstaculo y seguir la misma linea recta en la que comenzé
después de haberlo evitado

Actividad 4- El cuadrado gigante

El robot debera de recorrer un cuadrado de 40 centimetros de lado y al final de este recorrido debera de
volver a la misma posicion a la que comenzo.

Actividad 5- El bailador

Programar el robot para que baile. No se pide que baile un estilo concreto de musica, simplemente que
baile.... :-) :-)
Nota: Pensar como se hace y después probar, seguro que cualquier programacion quedara genial.

Actividad 6- El robot miedoso

Ahora se trata de que el robot siga cualquier recorrido hasta una puerta (imagina que encima de la
mesa has colocado una tapa de boligrafo que hace de puerta). El robot debera de ir hasta alli mirar lo
que hay a ambos lados de la puerta y volver corriendo de vuelta a su punto de origen
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2 — ACTIVIDADES SEGUN MATERIA Y NIVEL EDUCATIVO

Todas estas actividades se realizan usando una hoja DIN A3 con un tabla de 3 x 4 celdas de 10 x 10
centimetros

Las primeras actividades con el tablero estan pensadas para que el profesorado se familiarice con él
Actividad tablero 1- Camino sencillo

La idea es que el robot se siga un pequefio camino en el tablero y que después vuelva a la casilla de
salida y en la misma posicion en la que salio. El camino a recorrer lo decide cada persona que va a
programar el robot

Actividad tablero 2- Evitar un obstaculo

Colocar un obstaculo en un posible recorrido sobre el tablero y programar el robot para que puede
esquivarlo

Actividad tablero 3- Trabajando con dos robots a la vez

Colocar dos robots en dos celdas diferentes y lejanas entre si. Programar los dos robots para que se
aproximen entre si sin tocarse y que después vuelvan a su lugar de origen

Actividad tablero 4- Trabajando las matematicas

Trabajar con los 6 primeros numeros y pintar con un
rotulador no permanente estos nimeros dentro de las celdas

del tablero

Como se realiza esta actividad

El alumno tira un dado y le sale un numero. Debera de
colocar el robot sobre ese mismo nimero en el tablero y
programarlo para que llege a ese numero pero en otra celda
del tablero en la misma posicion en la que salio de la

primera celda

Multiples actividades didacticas (varias materias y niveles educativos)
http://olmedarein7.wixsite.com/roboticainfantil/actividades

http://escornabot.org/wiki/index.php/Recursos
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VISTIENDO A NUESTRO ROBOT

Ahora que ya sabemos usarlo vamos a coger ideas de otros compafieros de la red:

1. Cabeza de cartén o impresa en 3D y sujeta con un simple velcro

2. Disfraz realizado con goma eva. Robot Gato

Fuente:
http://ceipmiskatonic.blogspot.com.es/2016/01/disfraces-para-escornabot-brivoi.html

3. Disfraz realizado con varios materiales

4. Video que muestra como crear un disfraz con un pack vacio de leche

https://www.youtube.com/watch?v=MtaggEOXVQg
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COMO REALIZAR CUALQUIER TIPO DE PLANTILLA

PLANTILLA PARA TRABAJAR CON EL ROBOT MBOT DE MAKEBLOCK

Tenemos un grupo de trabajo en el cole en el que estamos haciendo materiales para trabajar con el
kkuribot. Nuestra idea es hacer una plantilla grande para trabajar el proximo curso en la materia de libre
configuracién de robotica. La idea es empezar con el kkuribot y hacer una plantilla con el nombre y la
imagenes de las diferentes piezas y sensores del mBot.

Sonia Castafieda de Ortigueira

VARIOS TIPOS DE PLANTILLAS

Algunos temas que me gustaria trabajar serian :

Reciclaje (imagenes de todos los tipos de colectores que hay o bien imagenes de diferentes
tipos de residuos),

Meses del afio

El tiempo

Recordatorios de las tablas de multiplicar

Planetas

Animales

Angeles Vilarifio

PASOS A REALIZAR PARA REALIZAR ESTAS PLANTILLAS

1. Editor de imagenes Gimp: http://www.gimp.org.es/

2. Busqueda de imagenes:

1. Utilizar la busqueda avanzada de imagenes de google con el filtro de la licencia
https://www.google.es/advanced_image_search

2. En caso de usar imagenes que no se sabe si tiene derechos de autor usar esta pagina web:
https://www.tineye.com/

3. Usar paginas con enlaces sitios de imagenes gratuitas (Creative Commons)
https://epymeonline.com/mejores-bancos-de-imagenes-gratis/

Utilizar la plantilla vacia del tamafio que se quiera usar (A4, A3 o A2)
http://www.futureworkss.com/arduino/Documentacion/hojasdin.zip

Descarga cada imagen dentro de una carpeta con el titulo de la plantilla
Abrir el editor de imagenes y crear una capa por cada imagen o texto a usar
Variar el tamafio de cada imagen a usar para adaptarla a los cuadros

Quitar el fondo de algunas imagenes

Guardar el fichero finalizado con todas las capas juntas asi como el original con todas las capas
separadas
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