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, , _ »  Vervideo
Capitulo 1.- Introduccion Arduino
De la misma que nuestros sentidos llegan al cerebro para ser procesados y actuar en
consecuencia la placa Arduino también los tiene.

o luz

e Sonido

e QOrientacién
e Temperatura
e Humedad

Informacidén de los sensores.

Salidas LED

Motores
Servos
Pantallas LCD

Bluetooth

Pare este tutorial vamos a trabajar con Arduino UNO.
Su facilidad en la programacion lo hace asequible a cualquier persona.

& Blink | Arduino 1.65 - [m| X
Eile Edit Sketch Jools Help

Elink

/ the setup function run® cnce when you press reset or power the board

Que iremos aprendiendo progresivamente y con varios ejemplos.


https://youtu.be/eBVvD85Ml2c

Esta siendo cada vez mds utilizada en el sistema educativo, para iniciar a los estudiantes en el
mundo de la programacion y la robdtica.

rSallda serial TX

—Entrada serial RX
Botén reset

Conector usb—

Programador serie

Microcontrolador
Fuente de

alimentacion
externa

Pines analogicos



Capitulo 2.- Instalacion del IDE de Arduino y mi primer programa

Vamos a instalar el programa que necesitaremos para programar nuestro Arduino, accederemos
al siguiente enlace:

https://www.arduino.cc/ > Ver video
&9 (31 Arcino desde cepenBapr X | € Arcuino - Home x + v - 8 x
€ x (o idinae e f) MO0/

PROFESSIONAL | EDUCATION | STORE

(0] WARDWARE  SOFTWARE  CLOUD  DOCUMENTATION »  COMMUNITY v  8L0G  ABOUT

WHAT IS ARDUINO?

Create, program, GO!

Get creative with playful,
BUY AN ARDUINO w flexible technology projects

that transform learning.

LEARN ARDUINO L] Check it out now!

ARDUINO IN THE CLOUD E=

o e
Connect your Arduino e @ Hel|
. boards with the official MSESTEVREHONEIAS Al
O E=m Arduino USB Cable! 10T DEVICE IN THE

HARDWARE SOFTWARE DOCUMENTATION +« COMMUNITY + BLOG ABOUT

Seleccionaremos Software.

Downloads

DOWNLOAD OPTIONS

©o) Arduino IDE 2.0.0 Windows Win 10 nd newer, 64 bits

Windows Msi installer

Windows 2P file
The new major release of the Arduino IDE is faster and even more

powerful! In addition to a more modern editor and a more
responsive interface it features autocompletion, code navigation,

and even a live debugger. macOS 10.14: “Mojave” or newer, 64 bits

Linux Appimage 64 bits (X86-64)
Linux ZIP file 64 bits (X86-64)

For more details, please refer to the Arduino IDE 2.0
documentation.

Nightly builds with the latest bugfixes are available through the
section below.

SOURCE CODE

The Arduino IDE 2.0 is open source and its source code is hosted on
GitHub.



https://www.arduino.cc/
https://youtu.be/GUuWgk3dXd0

En nuestro caso yo como tengo Windows descargaré el que he seleccionado.

Support the Arduino IDE

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has
been downloaded 66.130.283 times — impressive! Help its

development with a donation.

$3 $5 $10 $25 $50 Other

JUST DOWNLOAD CONTRIBUTE & DOWNLOAD

Si quieres puedes aportar una donacion a la fundacidn si es lo que deseas, si no es asi selecciona

JUST DOWLOAD.

arduino-id

e_2.0.0_Win

dows_bdbit
EXE

Ahora tienes que realizar el proceso de instalacion, haciendo doble clic.

L2 Instalacion de Arduine IDE
Acuerdo de licencia
Por favor revise el acuerdo de licenda antes de instalar Arduino IDE.

Presione Avanzar Pagina para ver el resto del acuerdo.

lrerms of Service

The Arduino software is provided to you "as is™ and we make no express aor implied
warranties whatsoever with respect to its functionality, operability, or use, induding,
without limitation, any implied warranties of merchantability, fitness for a particular purpose,
or infringement. We expressly disdaim any liability whatsoever for any direct, indirect,
consequential, inddental or special damaages, induding, without limitation, lost revenues, lost
profits, losses resulting from business interruption or loss of data, regardless of the form of

action or legal theory under which the liability may be asserted, even if advised of the
possibility or likelihood of such damages.

Si acepta todas las condiciones del acuerdo, seleccdone Acepto para continuar. Debe aceptar
el acuerdo para instalar Arduino IDE.

Arduino IDE 2.0.0

Cancelar




Hacemos clic en Acepto.

L) Instalacion de Arduine IDE — ot

Hegir opciones de instalacion
&Para quién se instalard esta aplicacién?

Elige =i deseas que este software esté disponible para todos los usuarios o solo para ti.

(®) Cualguiera gue utilice este ordenador {todos los usuarios);

(") 5olo para mi, {pmver)

Instalacion nueva para todos los usuarios (se pediran los credendiales del
administrador)

< Atras Cancelar

Agui podemos seleccionar si solo lo utilizaré yo a todos los usuarios de este ordenador, yo he
seleccionado cualquiera que utilice este ordenador, seguido del botdn siguiente.

L) Instalacién de Arduino IDE — p 4

Hegir lugar de instalacion
Elija la carpeta para instalar Arduino IDE.

El programa de instalacion instalara Arduino IDE en la siguiente carpeta. Para instalar en una
carpeta diferente, presione Examinar y seleccione otra carpeta. Presione Instalar para iniciar
la instaladdn.

Carpeta de Desting

| Examinar...

< Atrds Cancelar

Podemos cambiar la ubicaciéon de donde queremos instalar el programa, lo dejaremos donde
pone por defecto seguido del botdn Instalar.

Empieza el proceso de instalacién.



Instalacién de Arduino IDE

Instalando
Por favor espere mientras Arduino IDE se instala.

Arduino IDE 2,0.0
< Atrés Siguiente = Cancelar

Instalacién de Arduine IDE

Finalizando el Asistente de

% Instalacion de Arduino IDE

ARDUINO

Arduino IDE ha sido instalado en su sistema.

Presione Terminar para cerrar este asistente.

= Atrés Cancelar

Activamos al casilla Ejecutar Arduino IDE. Seguido del botdn Terminar.



& sketch_oct20a | Arduino IDE 2.0.0 - [m] X
File Edit Sketch Tools Help

Select Board -
sketch_oct20a.ino
1 )
2
3
4 t
s
6 r
8 {
8
9}
1e
Output

Descargando Arduino_BuiltIn@l.e.e
Arduino_BuiltIngl.e.e

Instalande Arduino_BuiltIn@l.e.e
Instalado Arduino BuiltIn@l.e.e

Descargando Firmata@2.5.8 .
Firmata@?.5.8 Updates are available for some of your boards. X

Instalande Firmata@2.5.8
Instalado Firmata@2.5.8 ( LATER ) ( INSTALL MANUALLY )-

ln1,Col1 UTF-8 X Noboardselected (21 B

Seleccionaremos INSTALL ALL

& sketch_oct20a | Arduine IDE 2.0.0 - [m] X
File Edit Sketch Tools Help

Select Board -

sketch_oct20a.ino

1

2

3

4}

5

6 oid r

6 0id [

8

9 3}

1e

Output

arduino:avr@l.8.5

Replacing platform arduino:avr@l.8.3 with arduino:av

Desinstalando arduino:avr@l.8.3

Platform arduino:avr@l.8.3 uninstalled

Desinstalando arduine:avr-gcc@?.3.e-atmel3.6.1-arduino7, la herramienta ya no es requerida
Desinstalando arduine:avrdude@6.3.@-arduinol?, la rramienta ya no requerida

Desinstalando arduino:arduinoOTA@1.3.8, la herramienta ya no es requerida
Configurando plataforma.
Platform arduino:avr@l.8.5 installed

In1,Col1 UTF-8 XNoboardselected O3 B
Ya estamos listos para empezar a programar.

Del menu File vamos a seleccionar Preferences:
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Preferences

Settings Network

Sketchbook location:

c\Users\pmveriOneDrive\Documentos\Arduino

[ Show files inside Sketches

Editor font size:

14

Interface scale: M4 Automatic 100 %

Theme: Light (Arduino) v

Language: English v (Reload required)
Show verbose output during [ compile (] upload

Compiler wamings None

[ Verify code after upload
4 Auto save
[J Editor Quick Suggestions

Additional boards manager URLs:

BROWSE

Lo podemos cambiar a espafiol.

Si del menu Herramientas seleccionamos Puerto.

j@n I bt G52 Anl

[ B |

sketch_oct20a | Arduine IDE 2.0.0

Archivo  Edit

sketch_oct20

1

e AT B ST )

>

Sketch Herramientas Help
Auto Formato
Archivo de programa

Gestionar bibliotecas...

YO Monitor Serie
Plotter Serie

¥ Placa

vo  Puerto

Obtener informacion de la placa

Crl =T

Ctrl = Mayds + |
Ctrl = Mayiis + M

3
13

} Actualizador de Firmware de WiFi101 / WiFiNINA

| Cargar certificados raiz 5L

Grabar Bootloader

Serial ports

COMS3 (Arduino Uno)

comzo

com19
com1g
COM16
com17

CoM15

Descargando el indice: library_index json.gz

Podremos observa si ha detectado nuestra placa Arduino.
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&) sketch_oct?0a | Arduino IDE 2.0.0

Archivo Edit Sketch Herramientas Help

sketch_oct20a.ino

1 wvoid setup() {

2 put your setup code here, to once
3

4 3

5

6 void loop() {

8

® 1}

1@

Al empezar con un nuevo proyecto ya muestra la siguiente estructura.
void setup() {

}

Este bloque solo se ejecutara el al principio y solo una vez.

void loop() {

}

A continuacién se ejecutara esta parte del cddigo, que se reproducira en modo de bucle sin
parar, hasta que desconectemos la placa.

£ sketch_oct?0a | Arduino IDE 2.0.0
Archive Edit  Sketch Herramientas Help
sketch_oct20a.ino
1 vold setup() {
2 pinMode (13, OUTPUT); Para decirle que pin vamos a usa
3 En este caso 1 amos a utiliza 0 salida.
4}
5
6 void loop() {
7 digitallirite(13, HIGH); Ahora al pin 13 le alto.
3 delay{1a88); Ahora hacemos un proceso de es
a digitallirite(13, LOW); Ahora al pin 13 le a bajo.
18 delay(1288); Otro proceso de espera de 1 segundo
11}
12|

Todo texto que agregamos después de // son comentarios que no afectan a la programacion
pero si ayuda al programador lo que realiza parte del cédigo de programacion.

Con el botén remarcado vamos a verificar que el programa esta bien.
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B cketch_oct20a | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch  Herramientas  Help

20 IS

sketch_oct20a.ino

Tienes que tener seleccionada el tipo de placa Arduino con la que estas trabajando.

B cketch_oct20a | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch  Herramientas  Help

20 KT

sketch_oct20a.ino

Ya podemos subir el programa a nuestra placa de Arduino.

Ahora si todo ha ido bien podremos ver como el LED conectado el pin 13 se enciende y se apaga
con intervalos de 1 segundo, ya hemos hecho nuestro primer programa.

Monitor Serie
Este primer ejercicio vamos introducir nuestro nombre, y a partir de este nos salude.

&) sketch_nov?a | Arduino IDE 2.0.1 — O X

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

.‘:fl ArdUino Uno

sketch_nov2a.ino cea
1 String Nombre;
2
3 vold setup() {
4 Serial.begin(966@);
5 Serial.println("Dime tu nombre: ");
6 while (Serial.available() == 8){
8 }
2 Hombre = Serial.readString();
1@ Serial.print(“Hola, "};
11 Serial.print(Nombre);
12 Serial.println(" espero que pases un buen dia.");
13 1
14
15 void loop() {
16
17} m
18

Introduce tu nombre.

13



Salida  Monitor Serie x ¥ @ =

Retorno de ca... = 9600 baud =

Dime tu nombre:

Hola, Pedro espero gue pases un buen dia.

Lin. 19, col. 1 UTF-8 ¥ Arduino Unoon 1COM3 (32 B

En el siguiente capitulo vamos a preguntar por nuestro nombre y nos diga el nimero de
caracteres que tiene.

EJ sketch_novZa | Arduine IDE 2.0.1 — O >

Archivo Editar Sketch Herramientas Ayuda

sketch_nov2a.ino
1 String Nombre;
2 int letras;
3 void setup() {
4 Serial.begin(968@);
g Serial.println({"Dime tu nombre: "};
6 while (Serial.available() == 8){
8 h
9 Hombre = Serial.readString();
1@ letras = Nombre.length();
11 Serial.print("Tu nombre tiene ");
12 Serial.print({letras);
13 Serial.println({" letras.");
14}
15
16 void loop() {
17 T
18}
Salida  Monitor Serie x ¥ O =

Retorno de ca... = 9600 baud b

Dime tu nombre:

Tu nombre tiene 8 letras.

Lin. 20, col. 1 UTF-8 & Arduino Unoon 1COM2 22 B

Vamos a realizar otro proyecto en que nos preguntard por nuestro nombre y tiene que imprimir
cada letra en una linea distinta.

14



sketch_nov2a | Arduine IDE 2.0.1 — O e
Archivo Editar Sketch Herramientas Ayuda
sketch_nov2a.ino
1 String Mombre = "";
2 int NumLetras;
3 void setup() {
4 Serial.begin(960@);
5 Serial.println("Dime tu nombre: ");
6 while (Serial.available() == @){
7
8 }
9 Nombre = Serial.readString();
18 NumLetras = Nombre.length();
11 char letras[NumLetras];
12 HNombre.toChararray(letras, NumLetras);
13 for (int 1 = @; 1 < NumLetras-1; i++){
14 Serial.print(i);
15 Serial.print("--->");
16 Serial.println(letras[i]);
17 3
18 delay(20@);
19}
28 |
21 void loop() {
22
23}
Salida  Monitor Serie x ¥ Q=
Retorno de ca... * | 9600 baud v
Dime tu nombre:
0--->F
1-—->e
2--->d

Lin. 25, col. 1 UTF-8 ¥ Arduino Unoon 1COM3 (22 B

Ahora vamos a realizar un programa que nos pregunte por un nimero y a continuacion imprima
desde el nimero 1 hasta el que hemos introducido.

sketch_nov2a | Arduine IDE 2.0.1 — | e
Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda
sketch_nov2a.ino

1 int Numero;

2

3 void setup() {

4 Serial.begin(96e0@);

5 Serial.println("Dime un numero: ");

6 while (Serial.available() == @){

7

8 }

9 Numero = Serial.parseInt();

18 for (int 1 = @; 1 <= Numero; i++){

11 Serial.print(i);

12 Serial.print(",");

13 3

14

15}

16 |

17 void loop() {

18

19}

15



Salida  Monitor Serie x ¥ Q=

Retorno de ca... ¥ 9600 baud 7

Lin. 21, col. 1 UTF-8 ¥ Arduino Unoon1COM3 (22 B

Vamos a realizar el siguiente circuito:

IIIIIIllIy "'II;II.. - [
- - & " = = L " 8 8 ® @ = = L

+ +
-NI..nuﬁ7L :a:a:{xlrﬂzni mARERERE
— W " & ® - " " oW oW ® ® % ® 'E R E R R .
— % s e % s " e P e o oW . E I
P roa--ﬂ---n- EE I
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Si escribimos en el monitor serie Rojo, AMARILLO o VERDE que se encienda el led
correspondiente y apague los demas leds.

Este serd el codigo:

$define ROJO 4
$define BMARILLO 3
$define VERDE 2
String COLOR;

W (o [

16
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Lad

void setup()
{
pinMode (ROJO, CUTEUT);
pinMode (AMARILLO, OUTPBUT);
pinMode (VERDE, COUTEUT) ;
Serial.kegin (9600} ;
digitalWrite (ROJO, LOW);
digitalWrite (AMARILLO, LOW);
digitalWrite (VERDE, LOW);
be:ial.println{"E;mE un color ROJO, AMARILLO

void loop ()

{
while (Serial.available(} == 0){

COLOR = Serial.readStringl();

if (COLOR = "ROJO") §
digitalWrite (ROJO, HIGH);
digitalWrite (AMARILLO, LOW);
digitalWrite (VERDE, LOW);

if (COLOR = "RAMARTILIO™){
digitalWrite (ROJO, LOW);
digitalWrite (AMARILLO, HIGH);
digitalWrite (VERDE, LOW);

if (COLOR = "VERDE"}{
digitalWrite (ROJO, LOW);
digitalWrite (AMARILLO, LOW);
digitalWrite (VERDE, HIGH);

[

17
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Capitulo 3.- Entradas/Salidas digitales con Pulsador y LED

Para este capitulo vamos realizar el siguiente circuito.
> Ver video
1 & ~

Vamos a escribir el siguiente cédigo:

Resistencia Led 220 Q

Resistencia pulsador 10KQ

v “v sevee seves shewvy weves
' . treee savee @ ) A
§
seedesreerscsssevevens leeeresse
seadresevrsrerrrrnrr v e NEIETET O S

I T I A A LA AR O B
._8

B sketch_oct20a | Arduine IDE 2.0.0

Archivo Edit Sketch Herramientas Help

Seleccionar Placa

sketch_oct20a.ino

void setup() {
pinMode(2, INPUT);
pinMode(3, OUTPUT);

1
2
3
4}
5
6 void loop() {

m

1se{

El pin 2 lo configuramos como pin de entrada.
El pin 2 lo configuramos como pin de salida.

Cuando empieza el bucle.

if (digitalRead(2) == HIGH){
digitalWrite(3, HIGH);

se
11 digitalWrite(3, LOW);

18



https://youtu.be/BWhup75svIk

Si el pin 2 recibe un nivel alto, pues enciende el led que esta en el pin 3
Sino apaga el led que esta en el pin 3.

Ahora cuando presiones el interruptor observaras como el led se enciende y cuando lo sueltas
el led se apaga.

Ahora sin modificar el circuito vamos a realizar otro proyecto, que tal si al presionar el
interruptor, si el led estd apagado este se encienda y de lo contrario si este estd encendido que
se apague.

) sketch_oct20a | Arduinc IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
sketch_oct20a.ino

1 int PULSADOR = 2;
2 int LED = 3;
3 int ESTADD = LOW;
4
5 void setup() {
6 pinMode(PULSADOR, INPUT);
7 pinMode(LED, OQUTPUT);
8 1
9
18 void loop() {
11 while(digitalRead (PULSADOR) == LOW){
12 Mientras no presionemos el pulsador gue no haga nada
13 1
14 ESTADO = digitalRead(LED); Verifica el estado del LED
15 digitalWrite(LED, !ESTADO); Es negacidn No
16 while(digitalRead (PULSADOR) == HIGH}{
17 Este bucle evita los famosos llamados rebotes.
18 1
19 1}

Ahora sin modificar el circuito queremos que al presionar el pulsador el led se encienda durante
5 segundo y se vuelva a apagar.

B sketch_oct?0a | Arduing IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

m

sketch_oct20a.ino

1 int PULSADOR = 2;
2 int LED = 3;
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17
18
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Sentencia if

int ESTADO = LOW;

void setup() {
pinModa (PULSADOR, INPUT);
pinMode(LED, OUTPUT);

¥

void loop() {
while(digitalRead(PULSADOR) == LOW){

}..

digitalwWrite(LED, HIGH); // Enciende el Led
delay(5e88); // Espera 5 segundos
digitalWrite(LED, LOW); // Apaga el Led
while(digitalRead(PULSADOR) == HIGH){

" Este bucle evita los famosos llamados rebotes.
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Partiendo de este circuito, la primera préctica consiste en que si voltaje que circula es mayor
de 4 voltios el led se tiene que encender y si no es asi que el led se apague.

int Poten = &0;
int Led = 12;

float VLectura;
float V;

void setup ()

{
pinMode (Led, OUTPUT);
Serial.begin (9600} ;

=ralen=l g

void loop ()

{
Viectura = analogRead (A0} ;
V = VLhectura * 5.0 f1023.0;
Serial.println (V) ;
if (Vv > 4.0){

digitalWrite (Led, HIGH};

iE (V<= 4.0)]
digitalWrite (Led, LOW);

delay(100) ;

En la siguiente practica queremos que nuestro led se encienda cunado se encuentre entre 2
voltios y 4 voltios, de lo contrario que el led se apague.

int Poten = AD;

int Led = 12;
float VLectura;
float V;

void setup()

{
pinMode (Led, OUTPUT);
Serial.kegin(2c00

sheialy 5

void loop ()

{
Viectura = analegBRead (RO);
V = VLhectura * 5.0 f1023.0;
Serial.println(V);
if (VW >=2.0 && V<= 4.0}

digitalWrite (Led, HIGH]);
if (V<2.0 |1 V>4.0){
digitalWrite (Led, LOW);

delay(100);

En esta ultima practica vamos a modificar el disefio.
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else
Partiendo del siguiente circuito:
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Queremos que si el voltaje esta entre 0.0 a 3.0 voltios que se encienda el led verde, si se
encuentra entre 3.1 a 4.0 que se encienda el led amarillo y si se encuentra entre 4.1 a 5.0 que
se encienda el led rojo, los demas led que no cumplan dicha condicién han de permanecer
apagados.

int Poten = AO;

int LedRojo = 12;

int LedAmarillo = 11;
int LedVerde = 10;
float VLectura;

float V;

void setup()

{
pinMode(LedRojo, OUTPUT);
pinMode(LedAmarillo, OUTPUT);
pinMode(LedVerde, OUTPUT);
Serial.begin(9600);

}
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void loop()
{
Vlectura = analogRead(A0);
V = Vlectura * 5.0 /1023.0;
Serial.printin(V);
if(V<=3.0{{
digitalWrite(LedVerde, HIGH);
lelse{
digitalWrite(LedAmarillo, LOW);
digitalWrite(LedRojo, LOW);
!

if (V>=3.1 && V<=4.0){
digitalWrite(LedAmarillo, HIGH);

lelse{
digitalWrite(LedVerde, LOW);
digitalWrite(LedRojo, LOW);

}

if (V>=4.1){
digitalWrite(LedRojo, HIGH);

telse{
digitalWrite(LedVerde, LOW);
digitalWrite(LedAmarillo, LOW);

}

delay(100);

1

Resistencia pull-down y pull-up

Overclocked Toaster
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Practica:

Realiza el siguiente circuito:
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Ahora vamos a escribir el siguiente codigo:

int TIEMPC = 200;
void setup()

for {(int i = 2; i <« T; it+)
i
pinMecde (i, OUTEUT);

void loop ()

for {(int i = 2; i <« T; it+)
1

digitalWrite (i, HIGH):;
delay (TIEMFQ); // Wait for
digitalWrite (i, LOW);

delay (TIEMFQ); // Wait for
for {(int i = 5; i » 2; i—-)
1

digitalWrite (i, HIGH):;
delay (TIEMFQ); // Wait for
digitalWrite (i, LOW);

delay (TIEMFQ); // Wait for

+
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Una vez realizado el correspondiente circuito, queremos que cuando el potenciometro de una
sefial superior a 1000 el led empiece a parpadear, y si estamos por debajo de este valor el led
deja de parpadear.

1 imt Poten = AD;
2 imt led = 3;
3 imt ValorLeido;

S woid setup()

6

T pinMode (led, OUTPUT) ;

3 Serial .begin(9c00);

9 1
11| woid loopl()
12 4
13 ValorLeido = analogRead (Poten);
14 while (ValorlLeido > 1000} {
15 Serial .println(ValorLeido);
16 analogWrite (led, HIGH);
17 delay(200);
13 analogWrite (led, LOW);
1% delay(200);
20 ValorLeido = analogRead (Poten);
22 analogWWrite (led, LOW);
23 1

26



switch

En este ejemplo vamos a utilizar la sentencia switch que es como un conjunto de if pero solo
aceptar numeros enteros para este capitulo vamos a crear un circuito con 5 leds y estos los
vamos a numerar de izquierda a derecha con los nimeros 1, 2, 3,4y 5, por mediacién del
monitor serial le vamos a decir que nimero de led queremos encender, si introducimos un
numero mayor de 5 que nos diga que este led no existe.
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Vamos a escribir el siguiente cédigo:

int led1 =6;

intled2 =5;

int led3 = 4;

int led4 = 3;

int led5 = 2;

int NumLed;

void setup()

{
for (inti=2;i<7; i++){
pinMode(i, OUTPUT);
1
Serial.begin(9600);

1
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void loop()

{
Serial.printin("Introduce el numero de led a encender");
while (Serial.available() == 0){

}
NumlLed = Serial.parselnt();
switch(NumLed){
case 1:
digitalWrite(led1, HIGH);
digitalWrite(led2, LOW);
digitalWrite(led3, LOW);
digitalWrite(led4, LOW);
digitalWrite(led5, LOW);
break;
case 2:
digitalWrite(led1, LOW);
digitalWrite(led2, HIGH);
digitalWrite(led3, LOW);
digitalWrite(led4, LOW);
digitalWrite(led5, LOW);
break;
case 3:
digitalWrite(led1, LOW);
digitalWrite(led2, LOW);
digitalWrite(led3, HIGH);
digitalWrite(led4, LOW);
digitalWrite(led5, LOW);
break;
case 4:
digitalWrite(led1, LOW);
digitalWrite(led2, LOW);
digitalWrite(led3, LOW);
digitalWrite(led4, HIGH);
digitalWrite(led5, LOW);
break;
case 5:
digitalWrite(led1, LOW);
digitalWrite(led2, LOW);
digitalWrite(led3, LOW);
digitalWrite(led4, LOW);
digitalWrite(led5, HIGH);
break;
default:
digitalWrite(led1, LOW);
digitalWrite(led2, LOW);
digitalWrite(led3, LOW);
digitalWrite(led4, LOW);
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digitalWrite(led5, LOW);
Serial.printin("El numero de led introducido no es correcto");
}
!

Vamos a contar en binario, para ello vamos a mostrar la siguiente tabla:

B : s 3 1
o] o 0 0 0 O/00 |0
1] o 0 0 1 O0O00]
2| o 0 1 0 ONIORL BI¢
3] o 0 1 1 ONEONI BI B
4] o 1 0 0 O/l®/0]0
5] o 1 0 1 O@/0 0]
6| O 1 1 0 OBK BE BI¢)
7] o 1 1 1 L XL B[ 3
| 1 0 0 0 ® O 0|0
9| 1 0 0 1 ® OO0 0]
0] 1 0 1 0 [ JIoB[ Ble)
1] 1 0 1 1 ® O 0 0
12] 1 1 0 0 ® ®§ OO
13] 1 1 0 1 ' 3K BIOBI B
14 1 1 1 0 [ 3K 3L BI¢)
15] 1 1 1 1 o000

Vamos a disefar el siguiente circuito:
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Este sera el codigo:

intledl1=9;
int led2 = 10;
intled3 =11;
int led4 = 12;
int contador = 0;
int valor = 0;
void setup()
{
pinMode(led1, OUTPUT);
pinMode(led2, OUTPUT);
pinMode(led3, OUTPUT);
pinMode(led4, OUTPUT);
!
void loop()
{
while (contador <= 15){
valor = contador;
if (valor >= 8){
digitalWrite(led4, HIGH);
valor = valor - §;
lelse{
digitalWrite(led4, LOW);
1
if (valor >= 4){
digitalWrite(led3, HIGH);
valor = valor - 4;
lelse{
digitalWrite(led3, LOW);
}
if (valor >= 2){
digitalWrite(led2, HIGH);
valor = valor - 2;
lelse{
digitalWrite(led2, LOW);
!
if (valor >= 1){
digitalWrite(led1, HIGH);
valor = valor - 1;
lelse{
digitalWrite(led1, LOW);
!
contador ++;
delay(1000); // Wait for 1000 millisecond(s)
1

contador =0;

}
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Capitulo 4.- PWM con LED y Potenciometro para Brillo/Intensidad

Vamos a realizar el siguiente circuito.
| 2 Ver video

~~~~~~~

mmmmm

Potenciometro de 10 KQ

---------------
....................

.............................
------------------------------
............................
ooooooooooooooooooooooooooooooo
--------------------------------

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

..................................................
oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

Antes de continuar con el proyecto vamos a explicar los pines digitales PWM ~

En un pin digital solo hay dos valores.

digitalWrite(pin, LOW) digitalWrite(pin, HIGH)
V V
5+ 5
0 5 0 N

Solo dos UGnicos valores posibles de tensién: 0 o 5 V
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void loop(){

digitalWrite(pin, LOW);

Vv delay(20);

digitalWrite(pin, HIGH);
54 PO delay(20);

}

ntl ‘\:‘
(0] f Frequencia
L f =1/T = 1/0,04 seg
f = 25 Hz (Hertz)
- : Hertz = ciclos por segundo

Ponemos un valor bajo, esperamos por un tiempo de 20 milisegundos pasamos de a un valor
alto durante 20 milisegundos y asi sucesivamente.

En el grafico de la izquierda se muestra que tiene un valor bajo por 20 ms y a continuacién un
valor alto por 20 ms., que se ird repitiendo.

El Periodo de la sefal representado con la T es igual a 40 milisegundos.
Esto es igual a la Frecuencia que se representa con la letra f, que se mide en segundos.
f=1/T=1/0,04 seg.
f =25 Hz (Herts)
Hertz = ciclos por Segundo.

Ciclo de trabajo (duty cycle)
Es la relacidén entre el
tiempo que la sefial esta
V activa y el periodo.

0 N
t

\
tiempo en que la sefial esta activa

El tiempo donde la sefial esta activa en tal periodo.

En este ejemplo es de un 50% que se define con la letra D.
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PWM: Modulacién por Ancho de Pulso

Vv Vv vV
57T — 5+ 5t
0 0 0
E t £
D = 20% D = 50% D = 80%
Vef = 1V Vef = 2.5 V Vef = 4 V

Aqui tenemos tres ejemplos donde le primero de la izquierda D = 20% de sefal activa, el del
centro un 50% y el de la derecha un 80%.

Si sabemos que la sefial alta son 5 voltios en el grafico de la izquierda que es de un 20% serd un
total de 1 voltio.

En el grafico del centro como vemos que D = 50% sera un total de 2.5 voltios.

En cambio en el grafico de la derecha la sefial D = 80% sera un total de 4 voltios.
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Solo los pines 3, 5, 6,9, 10 y 11 tienen esta propiedad.

Ahora vamos a ver un ejemplo de cddigo:
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int LED = 3;

void setup() {
pinMode(LED, OUTPUT);
¥

void loop() {
|analogurite(LED, 8-255)

}

Al hacer una lectura una escritura del pin 3, este podrd tener valor entre 0 y 255, siendo 0, 0
voltios y 255 para 5 Voltios. Si queremos que sea 2,5 voltios tendremos que poner 127.

Ahora con ayuda de la sentencia for vamos a hacer que nuestro led aumente su brillo y lo

disminuya.

Archivo  Edit

o0

LTINS P - T O T QY

uwoga

1@

B cketch_oct20a | Arduine IDE 2.0.0

Sketch Herramientas Help

sketch_oct20a.ino

int LED = 3;
int BRILLO;

vold setup() {
pinMode(LED, OUTPUT);
¥

void loop() {

for(BRILLD = @; BRILLO < 256; BRILLO++){
analoglirite(LED, BRILLO);
delay(18);

h

for(BRILLO = 255; BRILLO >=8; BRILLO--){
analogWrite(LED, BRILLD);
delay(18);

h

El bucle for hace que la variable BRILLO empiece asumiendo el valor de 0, (LED apagado) en la
siguiente vuelta el 1y asi sucesivamente hasta llevar al valor 255 (LED totalmente encendido).

Con lo cual el LED asume los valores 0, 1, 2..., 255 que ird aumentando el brillo.
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El siguiente bucle empieza con BRILLO igual a 255 y termina con el valor 0 decrementado cada
ve 1.

Con lo cual el LED asume los valores 255, 254, 253,..., 0 de este modo el LED disminuira su brillo
hasta apagarse totalmente.

@ sketch_oct20a | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch  Herramientas Help
©O
sketch_oct20a.ino
1 int LED = 3;
2 int BRILLO;
3 int POT = 8;
4
5 void setup() {
6 pinMode(LED, OQUTPUT);
7 // Las entradas analégicas no requieren inicializacidn
8 ]
9
18 void loop() {
11 BRILLO = analogRead(POT) / 4;
12 analoglirite(LED, BRILLO);
13}

Ahora veras que girando el potenciémetro modificaras el brillo del led.

M- O @0
e o |
i

DIGIT/ L (PWM~)

100y
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int pin = &;

[

3| woid setup()
4
3 pinMode (pin, OUTPUT);
& 1
g8 woid loop()

{
10 analogWrite (pin, 0);
11 delay {100} ;
12 analogWrite (pin, 1253);
13 delay {100} ;
14 analogWrite (pin, 233);
15 delay {100} ;
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int analeogicoc = &A0;

int led = 10;

int walor;

void setup ()

{
pinMode {1ed, OUTPUT) ;
Serial.begin(9600);

void loop ()
{

valor = analogRead(analogico) /4;
analogWrite (led, waleor);
Serial.println(valcor);

delay (100} ;
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map

con esta funcion vamos a adaptar valore que leemos en la salida analdgica A0 que son valores
entre 0y 1023 a valores de entre 0 y 255 que son los valores que puede escribir en un pin digital
en PWM.

1 int analog = AQ;
2 imt led = 3;

3| int brillo;

4| int Valor;

& woid setup()

T 1

B pinMode (1led, OUTPUT);
c Serial.begin(9c00);

12| woid loop()

13| 1

14 Valcr = analcgBRead(analcg) ;

15  |brille = map(valor, 0, 1023, 0, 255);|
16 analogWWrite (led, brillc);

17 Serial.println(brillc);
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Capitulo 5.- HC- SR04 Sensor Ultrasonico

(

Usa hondas de ultrasonido para detectar la distancia de un objeto, el sonido que emite no lo
podemos escuchar ya que tiene una frecuencia de 40 Khz. Practicamente el doble de la

frecuencia maxima que el oido humano puede percibir.

Frecuencia: 40 Khz
Rango: 2 a 400 cms

Vamos a realizar el correspondiente circuito:

mmmmmmmmmmmmmm
aaaaaaaa

-
mm ARDUINO

™
R

ooy ww

Este sera el codigo:
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&) sketch_oct20a | Arduino IDE 2.0.0 — O >
Archivo Edit Sketch Herramientas Help
sketch_oct20a.ino e
1 int TRIG = 18;
2 int ECO = 9;
3 int LED = 3;
4 int DURACION;
5 int DISTANCIA;
6
7 void setup() {
8 pinMode(TRIG, OUTPUT);
9 pinMode(ECO, INPUT);
18  pinMode(LED, OUTPUT);
11 Serial.begin(9688);
12}
13
14 void loop() {
15 digitalWrite(TRIG, HIGH):
16 delay(1);
17 digitalWrite(TRIG, LOW);
18 DURACION = pulseIn{ECO, HIGH);
19 DISTANCIA = DURACION / 58.2; valor suministrado por el fabricante.
28 serial.println(DISTANCIA);
21 delay(200);
22} i
23
Salida  Monitor Serie x ¥y O =
Nueva linea ~ || 9600 baud 7

Lin. 23, col. 1 UTF-8 % Arduino Unoon 1ICOM3 (22 B

Inicializamos la variable TRIG con el valor 10 que es el pin al que esta conectado.
La variable ECO con el valor 9 que es el pin al que esta conectado.
La variable LED con el pin que esta conectado.

Las variables DURACION y DISTANCIA no le asignamos ningtn valor, se le asignara durante la
ejecucion del programa.

En el void setup() le decimos que el pin con el valor de la variable TRIG es de salida. El pin con el
valor de la variable ECO es de entrada, asi como el pin de la variable LED.

Para mantener una comunicacién con la consola tendremos que poner Serial.begin(9600).

Con el bucle void loop() con digitalWrite(TRIG, HIGH) estamos mandando al pin 10 una corriente
alta.

Esperamos 1 milisegundo.

Ahora con digitalWrite(TRIG, LOW) estamos mandando al pin 10 una corriente baja.
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A la variable DURACION le pasamos la siguiente formula pulseln(ECO, HIGH), le asignamos el
tiempo que ha recibido la sefial.

Con la variable DISTANCIA y con la siguiente formula DURACION / 58.2 (Este valor suministrado
por el fabricante) le asignaremos la distancia en cms. del sensor a un objeto.

Con delay(200) hacemos una demora de 200 milisegundos.

Ejecutaremos la consola para poder ver los valores.

&) sketch_oct20a | Arduino IDE 2.0.0 — O >

Archivo Edit Sketch Herramientas Help

sketch_oct20a.ino

1 int TRIG = _18:

Si muestra algun valor negativo, es normal indica que el sensor esta fuera de rango, porque el
objeto estd muy lejos o por que el objeto no recibe el rebote ultrasénico.

Ahora queremos que el LED se encienda cuando detecte una distancia mayor de 0 y menor de
20 cms.

sketch_oct20a | Arduino IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

.H:; Arduinn Uno - _

sketch_oct2la.ino

int TRIG
int ECO = 9;
int LED = 3;
int DURACION;
int DISTANCIA;

n
=
]

B I T B o B

void setup() {
pinMode(TRIG, OUTPUT);
pinMode(ECO, INPUT);
16  pinMode(LED, QUTPUT);
11 Serial.begin(ocea);

uwooea

12 1}

13

14 void loop(}) {

15 digitallirite({TRIG, HIGH);

16 delay(1l);

17 digitalWrite(TRIG, LOW);

18 DURACION = pulseIn{ECO, HIGH);

19 DISTANCIA = DURACION / 58.2; Valor suministrado por el fabricante.
28 Serial.println({DISTANCIA);

21 if (DISTANCIA > @ && DISTANCIA < 28){
22 digitalWrite(LED, HIGH);

23 b
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24 else {

25 digitalWrite(LED, LOW);
26 3

27 delay(2e@);

28 1}

Ahora cuando lo ejecutes ves acercando un objeto y alejandolo.
&& es la condicidon que compara mas de una condicién y se han de cumplir todas.

Ahora queremos que el Led realice un parpadeo y cuanto mas cerca esté el objeto el parpadeo
sera mas rapido.

14 void loop() {

15 digitalWrite(TRIG, HIGH);

16 delay(1);

17 digitalWrite(TRIG, LOW);

18 DURACION = pulseIn{ECO, HIGH);

19 DISTANCIA = DURACION / 58.2; Valor suministrado por el fabricante.
28 Serial.println(DISTANCIA);

21 if (DISTANCIA > @ &% DISTANCIA < 28){
22 digitalwWrite(LED, HIGH);

23 delay(DISTANCIA * 18);

24 digitalWrite(LED, LOW);

25 delay(DISTANCIA * 18);

26 1

27

28}

Vamos a modificar el circuito.

T - N .
wmm ARDUINO

...................................
.....
----------

I R ) D R R I I D

..................................................
..................................................
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Capitulo 6.- Servomotor (conexidon, modelos, ajustes para uso

Engranajes de
reduccidn

Motor de CC y
circuitos de control

GND
- VCC
Micro Servo SENAL

Dependiendo del fabricante

b b

- (. oSO |

SENAL SENAL SENAL SENAL
{. [- Ancho de Pulso de 1ms = 0°
Ancho de Pulso de 2ms = 180°

Permite un movimiento de 0 a 180 grados.

Vamos a disefiar el siguiente circuito:
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https://youtu.be/6bPVZg17vKc

> -
»xmm ARDUINO

LI A LRI I I I R B I
-------------------- " e

T I I I I R L

..................................................

Vamos a escribir el cddigo:

& Capitulo® | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

Seleccionar Placa -

Capitulo6.ino

#include <Servo.h>
Servo servol;
int PINSERVO =

int PULSOMIN
int PULSOMAX

|
=]
(.

1808
2000;

LV Y T S P
1

woga

void setup() {
1@ servol.attach(PINSERVO, PULSOMIN, PULSOMAX);
11}
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13 void loop() {
14 servol.write(B);
15 delay(50e8);
6 servol.wsrite(188);
17 delay(50e8);

18 1

Para poder manejar el servo tenemos que incluir la siguiente libreria.

#include <Servo.h>

Creamos un objeto con esta libreria: Servo servol;

Definimos la variable PINSERVO = 2 en el pin que estd conectado el servo.

Definimos las variables PULSOMIN = 1000 y PULSOMAX = 2000, valores en milisegundos.

En el void setup() configuramos el servol.attach(3, 1000, 2000), pero en lugar de los valores
estdn sus variables.

Ahora en el bucle void loop() Para moverse a la posicion de 0 grados servol.write(0), esperamos
5 segundos, nos movemos a la posicion de 180 grados y de nuevo esperamos 5 segundos, y se
ira repitiendo.

Como vemos que no realiza un giro de 180 grados hemos modificado los siguientes parametros:

caa;

6 int PULSOMIN
7 in 25e8;

t PULSOMAX

Esto lo hemos realizado progresivamente.

Ahora vamos a modificar el programa para poderlo controlar con el Potenciémetro.
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B sketch_oct20a | Arduino [DE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help

ifl Arduino Uno i _

sketch_oct20a.ino

1 #include <Servo.h>»
2
3 servo servol;
4
) int PINSERVO = 2;
6 int PULSOMIN = 588;
7 int PULSOMAX = 2588;

|"‘_; 8 int WALORPOT;

= 2] int ANGULO;
1@ int POT = 8;
11
12 void setup() {
13 servol.attach(PINSERVO, PULSOMIN, PULSOMAX);
14 Las entradas analdginas no requieren de iniciliazacid
15}
16
17 void loop() {
18 VALORPOT = analogRead(POT};
19 ANGULO = map(VALORPOT, @, 1623, @, 18@);
28 servol.write(ANGULO);
21 delay(2@);
22 1

Hemos realizado las siguientes modificaciones:

Hemos definido las variables VALORPOT, ANGULO sin asignarle ningun valor.

La variable POT a 0 ya que haremos referencia al pin analégico AO.

En el void loop() a la variable VALORPOT le asignamos el valor que lee desde el pin AO.

El valor que puede obtener es de 0 a 1023 y lo queremos transformar a un valor de 0 a 180 para
esto se utiliza la funcién map, y se lo asignamos a la variable ANGULO.

Con Servol.write(ANGULO) desplazamos al servo a la posicion de la variable ANGULO.

Hace una espera de 20 milisegundo y volvemos a empezar el bucle.
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Capitulo 7.- Temperatura y Humedad ambiente con DHT22 o

Temperatura 0 a 50°C +- 2°C -40 a 125°C +- 0.5°C
Humedad 20 a 80% +- 5% 0 a 100% +- 2.5%
Muestras 1 Hz 0.5 Hz
Voltaje . 3ab5.5V 3a5.5V

Vamos a realizar el circuito:

| Rt

LouTNpuy

i
o
3
=
=

S T
nE W mNoe o
.NI 201¥YNY

Cuando instalamos este programa no incluye las librerias del sensor HDT11.
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https://youtu.be/2tdsg_K-oQQ

(@ sketch_oct20b | Arduino IDE 2.0.0 - o X
Archivo Edit Sketch Herramientas Help

Vesfica/Compilar cul+ R

Cargar cl+ U
sketc
Configurar y subir

Cargar usando el programador Ctrl + Mayis + U

Exportar binario compilads Alt+Ctrl + 5

. Optimizar para depuracién

. Mostrar carpets de Sketch Alt+ Ctrl + K
Incluir biblioteca »  Gestionar bibliotecas.. Ctrl + Mayts + |

1 Afiadir fichero....
Afiadir biblicteca ZIP.

& T
Bibliotecas de Arduino
Arduina_Builtin
EEPROM
Ethernet
Firmata
HID
Keyboard
LiquidCrystal
Mouse
D
sPl
Senvo
SoftwareSerial
Stepper
TET
Wire

[no conectade] £

(& sketch_oct20b | Arduino IDE2.0.0 - [m] X
Archivo Edit Sketch Herramientas Help

Arduine Uno -
GESTOR DE BIBLIOTECAS sketch_oct20b.ino
DHT11| 1 void setup() {
2 / put your un
Type All v 3
Topic:  All v 4 }
5
[ﬂh DFRobot_DHT11 de 5
DFRobot z N

Digital DHT 11 Temperature
and Humidity sensor.
DFRobot Standard
library(SKU:DFRO06T). 10
Mas informacién

100 INSTALAR

DHT sensor library de
Adafruit

Arduino library for DHT11
DHT22, etc Temp &
Humidity Sensors
Arduino library for DHT11
DHT22, etc Temp &
Humidity Sensors

Mas informacién

[

DHT sensor library for
ESPx de beegee_tokyo
Optimized libray to match
ESP32 requirements. Last
changes: Fix negative
temperature problem
(credits @helijunky)
Arduino ESP library for
DHT11, DHT22, etc Temp &
y Sensors

Lin. 1,col. 1 UTF 0 [no conectadol 0

Buscaremos por DHT11.
Hacemos clic en el botdn instalar.

Ahora tenemos que buscar Adadruit Unified Sensor y también instlarlo.
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& sketch_oct20b | Arduino IDE 2.0.0
Edit

Sketch  Herramicntas Help

Ahora la tenemos que incluir

Vamos al cédigo:

ompilar
sketc
Cargar usando el programador Ctrl
Exportar binario compilado
. Optimizar para depuracién
i
Mo carpeta de Sketch
Incluir biblioteca 4
1 iadir fichero.....
&y
1e
Salida
Instalado Adafruit L3GD2e U@2.e.1
Descargando Adafruit BMPO85 Unified@l.1.1
Adafruit BMP885 Unified@l.1.1
Instalando Adafruit BMP@S85 Unified@l.1.1
Instalado Adafruit BMP@85 Unified@l.1.1
Descargando Adafruit 16DOF@1.1.1
Adafruit 10D0F@1.1.1
Instalando Adafruit 1eDOF@1.1.1
Instalado Adafruit 10DOF@1.1.1

Gestionar bibliotecas... Ctrl = Mayis + |
Afiadir biblioteca ZIP...

Arduino_Builtin
EEPROM
Ethernet
Firmata

HID

Keyboard

Liquic
Mouse
D
spi

Servo

Stepper

T

Wire

Lin. 1,col. 1 UTF-8 & Arduino Uno [no conectado] (22 B

fruit_10DOF

Adafruit_Unified_Sensor

nclude <TinyDHT.h>
#Finclude <Adafruit_Sensor.h>

Fd =
H
[N
r
I
[
L
T

SEMS0OR =

oW
k] k]
~+ +

(=51
A
+

HUMEDAD;

]

2

3

TEMPERATURA;

DHT dht(SENSOR, DHT11);
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17 vold loop() {
18 TEMPERATURA = dht.readTemperature();
19 HUMEDAD = dht.readHumidity();

28 Serial.print{"Temperatura: ");
21 Serial.print(TEMPERATURA);
22 Serial.print(” Humedad: ");

23 Serial.println({HUMEDAD) ;
24 +

Si ahora miramos a la consola:

sketch_oct20b | Arduino IDE 200 - o x
Archive Edit Sketch Herramientas Help

¥ Arduino Ung -

sketch_oct20b ino
1 #include <TinyDHT.h>
#include <Adafruit_Sensor.h»

2

3

4 int SENSOR = 2;
5 int TEMPERATURA;
6 int HUMEDAD;

7
8

DHT dht(SENSOR, DHT11);

9
1e
11 void setup() {
12 Serial.begin(9668);
13 dht.begin();
14
15}
16
17 void loop() {
18 TEMPERATURA = dht.readTemperature();
19 HUMEDAD = dht.readHumidity();
20 Serial.print(“Temperatura: ");
21 Serial.print(TEMPERATURA);
22 serial.print(” Humedad: ");
23 Serial.println(HUMEDAD);
24}
25
Salida  Monitor Serie x ¥ 0=

ensaje a "Arduino Uno’ en 'COM3 Nueva linea ~ 9600 baud e

Lin.8, col. 22 UTF-8 Arduino Unoon1COM3 (37 B

Nos muestra la temperatura y la humedad.

Salida  Monitor Serie »

Temperatura: 24 Humedad: B85
Temperatura: 24 Humedad: 33
Temperatura: 24 Humedad: B85
Temperatura: 24 Humedad: B85
Temperatura: 25 Humedad: 33
Temperatura: 25 Humedad: B85
Temperatura: 25 Humedad: 93
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Capitulo 8.- Modulo Relé con optoacoplador (relay

Electromecanico)

Relé Relé
sin tensidn con tensidn
(en reposo) (energizado)

Bobina NC C NA Bobina NC C NA

Diagrama eléctrico / Esquemdatico
(simplificado)

NC C NA NC'T NA

()

Kl —
‘ = =
N\
I

»
X
2
o
(5]
<
o
o
@
oz

0l

QVASZI YOI - QYNOST WOL

V&
g

§7ATD)
O

OUAOE YOI

JIONOS
JVAGZ) Y01 OVAOSZ V0L
FTONOS

1S-0QAG0-AYS
)

913"
Q0A8Z YOI
PR 378

JQA8Z YOI OQOAOE ¥

+

+

. 8
)
L3
B
7

(=

-
-~

- EE el | 5
@ |l | D

19824 1238103 - e
il

& :
DRS00 GND GBI 1 veC ‘

GND IN1 IN2 VCC
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https://youtu.be/Q5UkNPgN9Ow

NC C NA
2066

VCC o

id

*::K- Relé
IN e

Optoacoplador

N

Transistor

GND NPN

Vamos a disefiar el circuito:

)
J
)
J

€D)

DIGITAL (PWM=~)

J—

oy
¥

JVAOSZ VoL

J-15-20QAS0-QYS

30067 Y01 ANE YOI
J-15-DAAS0-QYS

JAABZ YOI JQAOE YOI

JVASZL YOL DVAOSZ YOI
JVASZL YOI

2|INPO Aej2d Z o
FTONOS
FTONOS

(]

e
]

>
-

Ahora vamos a programarlo:

B cketch_oct?1a | Arduine IDE 2.0.0

Archiun:- Edit Sketch Herramientas Help

00 I

sketch_oct21a.ino

int RELE = 2;

void setup()
pinMode(RELE, OUTPUT);

1
2
3
4
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5 )

6

7 wvoid loop() {

8 digitalWrite(RELE, LOW);
g9 delay(56868);

18 digitalWrite(RELE, HIGH);
11 delay(5688);

12 1

Podemos escuchar el ruido que hace la bobina al abrir y cerrar el circuito.

Posibles usos:

Teclado
Sensor de movimiento
Apertura de puerta
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Neutro i

Vivo
(fase)

Precaucion
al trabajar
con tensidon de red

Sensor crepuscular
Sensor de movimiento
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Capitulo 9.- Teclado Keypad 4x4 y simple control de acceso con

clave
| 2 Ver video

Teclado (keypad) 4x4

1) @) &) &
I e
G B &) &
" J/ J/J/J/
0 & &) @
B i 1
Uy B 6 0,
F4

7T\

F1 F2 F3iF4° €1/ C27 €34

Este tipo de distribucidn se les denomina matricial.

Vamos a conectarlo:

F1->9
F2->8
F3->7
F4->6
C1->5

@l 1 —_—
C4->2 TERaRgRE e iz @

Arduino”

Vamos a programar:
Para evitar el problema de rebotes vamos a descargar unas librerias.
Seleccionaremos Sketch de este Incluir biblioteca y de este Gestionar bibliotecas.

Buscaremos por keypad.
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https://youtu.be/9ligsi5Bgv8

Keypad de Mark Stanley,
Alexander Brevig

As of version 3.0 it now
supports mulitple
keypresses. This library is
based upon the Keypad
Tutorial. It was created to
promote Hardware
Abstraction. It improves
readability of the code by
hiding the pinMode and
digitalRead calls for the
user.

Keypad is a library for using
matrix style keypads with
the Arduino.

Mas informacion

Tenemos que instalar este.

Array[]

byte MIARRAY[6]; [ b T T SlEai=y

Indice
byte MIARRAY[6] = {1,2,3,4,5,6}; [1[2[3]4]5]6]

VALOR = MIARRAY[O]; l1]2]3]|4]5]s6]
// VALOR = 1

En este proyecto vamos a trabajar con Array[ ].

Array[]

byte MIARRAY[6] = {1,2,3,4,5,6}; [1]2]3[4]5]6]

MIARRAY[5] = 7; [a]l2]a]a]s]z]

Importante:

nd

Si queremos modificar un valor de la Array.
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1 #include <Key.h>

2 #include <Keypad.h>

3

4 const byte FILAS = 4;

5 const byte COLUMMAS = 4;

6 char keys[FILAS][COLUMNAS] = {

7 I - R R e

8 {"4','5",'6",'B"},

9 {°7','8",'9°.'C"},
16 R TR',#','D),
11 3
12 byte pinesFilas[FILAS] = {9,8,7,6};
13 byte pinesColumnas[COLUMNAS] = {5,4,3,2,};
14
15 keypad teclado = keypad(makekeymap(keys), pinesFilas, pinesColumnas, FILAS, COLUMNAS);

Cada vez que utilicemos este tipo de teclado este cédigo habra que escribirlo.

#include <Key.h>
#include <Keypad.h>

const byte FILAS = 4;
const byte COLUMNAS = 4;
char keys[FILAS][COLUMNAS] = {
{"1",72","3","A"},
{I4IJI5IJI6.).B'})
{'7°,°8%,'9",°C'},
{I*IJIGIJI#.)'D'}J
¥
byte pinesFilas[FILAS] = {9,8,7,6};
byte pinesColumnas[COLUMNAS] = {5,4,3,2,};

Keypad teclado = Keypad(makeKeymap(keys), pinesFilas, pinesColumnas,
FILAS, COLUMNAS);

char TECLA;

char CLAVE[7];

char CLAVE_MAESTRA[7] = "123456";
byte INDICE = 0;

void setup() {
Serial.begin(9600);

}

void loop() {
TECLA = teclado.getKey();
if (TECLA) {
CLAVE[INDICE] = TECLA;
INDICE++;
Serial.print(TECLA);
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}

if (INDICE == 6){
if(!strcmp(CLAVE, CLAVE_MAESTRA))
Serial.println(" Correcta");

else
Serial.println(" Incorrecta");
INDICE = ©;

}

Este sera el resultado en la consola:

Salida Monitor Serie x

Mensaje (Ctrl + Enter para enviar el mensaje a "Arduino Uno' en "COM3’)

123456 Correcta
634321 Incorrecta
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Capitulo 10.- Mdédulo LCD 1602A con libreria LiquidCrystal

> Ver video
Columnas
1 VSS GND 9 D2 Datos 2
2 VDD 5V 10 D3 Datos 3 Lineas

3 Vo Contraste 11 D4 Datos 4

4 RS Registro 12 D5 Datos 5

Lectura/
5 R/W Escritura 13 D6 Datos 6
6 E Habilita 14 D7 Datos 7 ; 16
VO'DIIZZIX’D‘mmD'IA
7 DO Datos 0 15 A Anodo -
8 D1 Datos 1 16 K Céatodo

La ubicacidn de los caracteres empiezan 0,0 y termina 1,15.

01 2 3 456 7 8 9 10 11 12 13 14 15

Las conexiones que estan seleccionadas de color azul no las vamos a utilizar.
El pin 3 ird conectado a un Potencidmetro, para controlar el brillo.

Podemos soldar estos pines.

Este sera el circuito:
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https://youtu.be/JEZiHQY-JPI

Arduino”

N | || 7 e

Modulo LCD 1602A
Preset de 10 KQ
Resistencia de 220 Q

Vamos a programar:

sketch_cct2la | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
sketch_oct21a.ino
1 #include <LiquidCrystal.h>
2
3 LiquidCrystal 1cd(7,6,5,4,3,2);
4
= void setup{) {
6 led.begin(l6,2);
77
8
9 void loop() {
18 lcd.setCursor(@,d);
11 led.print("Hola, han pasado™);
12 lcd.setCursor(@,1);
13 led.print(millis({) / 1@88);
14 ledoprint(™ seg.™);
15}

Incluimos la libreria LiquidCristal.h.
En la linea 3 a que pines estdn conectados.

En la linea 6 decimos que dimensiones tiene el LCD.
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Desde la linea 10 hasta la 14 trabajamos con la posicién del cursor e imprimir texto.

Hola. han rasado
235 sed.

Ahora queremos que el texto parpadee a modo de llamar la atencién.

ﬂ sketch_oct21a | Arduine IDE 2.0.0
| Archive Edit Sketch Herramientas Help
sketch_oct21a.ino

1 #include <LiquidCrystal.h»

2

3 LiquidCrystal 1cd(7,6,5,4,3,2);
4

5 vold setup() {

6 led.begin(16,2);

7}

8

g9 void loop() {
16 lcd.setCursor(@,e);
11 led.print("Alarma activa !™);
12 lcd.display();

13 delay(5ee);
14 lcd.noDisplay();

15 delay(588);

16}
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Otra modificacidn es mostrar el cursor, es util cuando quiere demostrar que esta esperando que
se ingrese algun dato.

@ sketch_oct21a | Arduino IDE 2.0.0

Archivo Edit Sketch Herramientas Help

.H:rl ArdUino Uno . -

sketch_oct21a.ino

#include <lLiquidCrystal.h>»

LiquidCrystal 1cd(7,6,5,4,3,2);

1

2

3

4

5 vold setup() {
6 lcd.begin(16,2);
7

8

9

iy
void loop() {
1@ lcd.setCursor(@,e);
11 led.print("Ingrese clave:");
12 lcd.setCursor(@,1);
13 led. cursor();
14 delay(5@8);
15 lcd.noCursor();
16 delay(5e8);
17 1}

Cuando queremos utilizar un texto que tenga mas de 16 caracteres.

@ sketch_oct21a | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help

.\;'-l ArdUinD Uno - -

sketch_oct21a.ino

#include <LiquidCrystal.h>

LiquidCrystal lcd(7,6,5,4,3,2);

1

2

3

4

5 void setup() {
6 lcd.begin(16,2);
7

8

9

}
void loop{) {
1a lcd.setCursor(2,@);
11 led.print({"Prueba scroll™);
12 lcd.scrollDisplaylLeft();
13 delay(le8e);
14 1
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Capitulo 11.- PIR Sensor de movimiento Infrarrojo Pasivo HC-

Tiempo Sensibilidad

VCC Senal GND

Este es el circuito:

o@ Badil e s n
Arduino 3 =
\
ve e
s e
B

---------------------------------------------------------------
------------------------------------------------------------
---------------------------------------------------------------

Vamos a programar:
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https://youtu.be/eFoa88s6yZY

Rele | Arduino IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help

00 I

Rele.ino
1 int PIR = 2;
2 int RELE = 3;
3 int ESTADOD = 8;
4
5 void setup() {
6 pinMode(PIR, INPUT);
7 pinMode (RELE, OUTPUT);
8 delay(20008);
9 }
1e
11
12 void loop() {
13 ESTADD = digitalRead(PIR);
14 if (ESTADO == HIGH) {
15 digitalWrite(RELE, LOW);
16 delay(40@8);
17 } else {
18 digitalWrite(RELE, HIGH);
19 B
28}
Neutro

Tensidn de red

Vivo
(fase)

Precaucidn
al trabajar
con tensidén de red

E=EREEEESSREES B ke = i
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Cuando detecta movimiento se enciende una luz.

I

Cuando detecta movimiento suena una alarma.
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Capitulo 12.- LED RGB y mddulo KY-016 Ky-009 (dnodo/catodo

comun
|

LED RGB

(R) Rojo — 4//7
Comun —_—//
(G) Verde / // //
(B) Azul
R
A A
A G C
X AN
B
Anodo comin Catodo comun

Catodo comun en los tres casos:

KY-016 KY-009

Este es el disefio:
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https://youtu.be/xX8_QvwOJ6I

RX- Arduino

eeeee oseeve sflUce ceeee ceene YV Ve .
L LA AL L L S e P EE S e .

LED RGB catodo comun
Resistencias 330 Q

Vamos al cédigo:

[ T s B B i T o B o

[ e
[ I S ]

13
14
15
16

% 5 P - =

w"000000'000‘!0'00*'00‘&"'_ Ol
T T I A R A S A
. R R R R R

int LEDROIO = G;
int LEDVERDE = 18;
int LEDAZUL = 11;

void setup() {
pinMode ( LEDROJO, OUTPUT);
pinMode ( LEDVERDE, OUTPUT);
pinMode(LEDAZUL, OUTPUT);

}

void loop() {
analoghWrite(LEDROIO, 255);
analoghirite(LEDVERDE, @);
analoghrite{LEDAZUL, 8);

¥

Nos muestra el LED RGB de color rojo.

vold loop() {
analoglkrite(LEDRCIO, 8);
analoghkrite (LEDVERDE, 255);
analogWrite(LEDAZUL, 8);

¥

Nos muestra el LED RGB de color verde.
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void loop() {
analogirite(LEDROIO, @);
analoghrite{LEDVERDE, @),
analoghWrite(LEDAZUL, 255);
h

Nos muestra el LED RGB de color azul.

ﬁ sketch_oct?1a | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
©O
D sketch_oct21a.ino
1 int LEDROJO = 9;
2 int LEDVERDE = 18;
3 int LEDAZUL = 11;
4
=Y
6 void setup() {
7 pinMode(LEDROJO, OUTPUT);
8 pinMode ( LEDVERDE, OUTPUT);
g pinMode( LEDAZUL, OUTPUT);
18 }
11
12 void loop() {
13 analoghrite(LEDROIO, 255);
14 analoghrite(LEDVERDE, @);
15 analoghlirite(LEDAZUL, 8);
16 delay(2ee0);
17 analogWrite(LEDROIO, 8);
18 analoglirite (LEDVERDE, 255};
149 analoghWrite(LEDAZUL, 8);
28 delay(2e68);
21 analoghkrite(LEDROIO, 8);
22 analoghrite(LEDVERDE, @);
23 analoghkirite(LEDAZUL, 255);
24 delay(2ee0);
25}

Cada 2 segundos va cambiando de color.
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# 4000FF g

H: 255

#BFFFOO

S: 100

: 100

B
R: 64
G: 0
B: 255

Add to
My Colors

CLEAR

En un editor de imdgenes podemos jugar con todos los colores.

Rojo Verde Azul

Amarillo 255 255 0
Rosa 255 0 255
Morado 178 102 255
Naranja 255 128 0

13 analoglkrite(LEDROIO, 255);

14 analoghlirite(LEDVERDE, 255};

15 analogWrite(LEDAZUL, 8);

16 delay(2888),;

17 analoghWrite(LEDROJO, 255);

18 analoglirite(LEDVERDE, 8);

19 analoghrite(LEDAZUL, 255);

28 delay(2668);

21 analoglkrite(LEDROIO, 178);

22 analoglrite(LEDVERDE, 182);

23 analogWrite(LEDAZUL, 255);

24 delay(2@88);

25 analoglirite (LEDROJO, 255);

26 analoglirite (LEDVERDE, 128);

27 analoghirite(LEDAZUL, 8);

23 delay(2668);

Ahora vamos a crear un funcién para ir creando colores.
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sketch_oct21a.ino

1 int LEDROJO = 9;

2 int LEDVERDE = 18;

3 int LEDAZUL = 11;

4

=t

6 void setup() {

7 pinMode ( LEDROJO, OUTPUT);
8 pinMode (LEDVERDE, OUTPUT);
g pinMode (LEDAZUL, OUTPUT);
18}
11

12 void loop() {

13 miColor({255,255,8);

14 miColor(255,8,255);

15 miColor{178,182,255);

16 miColor(255,128,8);

17 +

18

19 void miColor({int rojo, int verde, int azul)}{
28 analoghirite(LEDROIO, rojo);
21 analoghirite{LEDVERDE, wverde);
22 analoghirite(LEDAZUL, azul);
23 delay(2868);

24 |1}

De este modo evitamos cédigo repetitivo.
Te propongo la siguiente practica:

B
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Este es el cddigo:

sketch_oct21a | Arduine IDE 2,00
Archive Edit Sketch Herramientas Help
©O
sketch_oct21a.ino
1 int LEDROJIC = G;
2 int LEDVERDE = 18;
3 int LEDAZUL = 11;
4 int PORE = 8;
5 int POR1 = 1;
6 int POR2 = 2;
7 int BRILLOS,
8 int BRILLO1;
9 int BRILLOZ;
1@
11 vold setup() {
12 pinMode(LEDROJO, OUTPUT);
13 pinMode ( LEDVERDE, OUTPUT);
14 pinMode(LEDAZUL, OUTPUT);
15 1
16
17 void loop() {
18 BRILLO® = analogRead(PORE) / 4;
19 analoglirite(LEDROJIO, BRILLO®);
28 BRILLO1 = analogRead(POR1) / 4;
21 analoghirite(LEDVERDE, BRILLO1);
22 BRILLO2 = analogRead(POR2) / 4;
23 analogWrite(LEDAZUL, BRILLO2);
24
25}

Ahora a buscar los colores que mas te gusten.
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Capitulo 13.- Sensor de Sonido KY-038 y Ky-037 (Modo digital)

Ver video

>
Médulos sensor de sonido

KY-038

Sensibilidad

=)

Vamos realizar el correspondiente circuito.

Salida Analdgica
GND

VCC

Salida Digital

Este dispositivo detecta el sonido, y cuando lo recibe haremos que se encienda la luz y

nuevamente cuando lo vuelva a recibir qué se apague.

Nnoao
X33

T < =
=
{

ICsPe

2 L
T . —r
rxmm Arduino

e e e s
D "o

\

LED
Resistencia 330 Q
Sensor sonido KY-038

L I I I R A I A AR A

Vamos a escribir el cédigo:
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https://youtu.be/wfiSH0CkInE

@ sketch_oct2Za | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
©O
sketch_oct?Zaino
1 int MIC = 2;
2 int LED = 3;
3 int WALOR;
4 int ESTADO;
=
6 void setup() {
7 pinMode (MIC, INPUT);
3 pinMode (LED, OUTPUT);
9 1
16
11 void loop() {
12 VALOR = digitalRead(MIC);
13 if (VALOR == HIGH){
14 ESTADO = digitalRead(LED);
15 digitalWrite(LED, !ESTADO);
16 delay(50@);
17 }
18}

Si a este circuito le ponemos un relé podemos hacer que con el ruido de una palmada se
encienda la luz de nuestra habitacion.

La salida analogia nos brinda el valor de referencia del preset de sensibilidad.

Vamos a realizar el programa para que lea el valor de la salida analdgica.

@ sketch_oct22b | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

I:I:- ' Arduino Uno - I

sketch_oct22b.ino

1 int MIC = 8;

2 int VALOR;

3 void setup() {

4 Serial.begin(ocBe);

5 %

6

7 void loop() {

8 VALOR = analogRead{MIC);
9 Serial.println(VALOR);
1@ delay(588);

11}
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(& sketch_oct22b | Arduino IDE 200
Archive Edit Sketch Herramientas Help

¥ Arduino Ung

sketch_oct22b.ino
1 int MIC = @;

2 int VALOR;

3 void setup() {

4 Serial.begin(9660);

5 )

6

7 void loop() {

8 VALOR = analogRead(MIC);

9 Serial.println(VALOR);

1e delay(see);

11}

12

13 7
Salida  Monitor Serie ¥ 0=

Nueva linea ~ | 9600 baud h

Muestra los valores.

v
H Y

Lin. 13, col. 1 UTF-8 M Arduino Unoon 1COM3 (32

Entrada

——e Analoégica
GND Arduino

Preamplificador

KY-037

Para poder enviar la sefial a un Preamplificador.
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Capitulo 14.- Sensor Crepuscular pro fotorresistencia (LDR)

Sensor crepuscular por fotoresistencia

LUZ " RESISTENCIA
Dia ALTA BAJA
Noche BAJA | ALTA

Vamos a realizar el siguiente circuito:

Led con una resistencia de 220 Qy el médulo KY-=18 consta de una Fotorresistencia mas una
resistencia de 10 KQ.

Si queremos utilizar el equivalente.
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https://youtu.be/d3zcjfjqFxE
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La resistencia es de 10 KQ.

Vamos a programar:

L) sketch_oct?2a | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help

20 EITE—

sketch_oct2Za.ino

1 int SENSOR = 8;

2  int LED = 3;

3 int VALOR;

4

5 vold setup() {

6 pinMode(LED, OUTPUT);

&

9

18 void loop() {

11 VALOR = analogRead({SENSOR);
12 [if (vaLOR < s@@){ |

13 digitalWrite(LED, LOW);
14 delay(lea8);

15 telse]

16 digitalwWrite(LED, HIGH);
17 }

18}

El valor de la condicidn lo tendras que ajustar a tus necesidades y de la iluminacion de donde
estés trabajando.
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@ sketch_oct22a | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

sketch_oct22a.ino

int SENSOR = 8;
int LED = 3;
int VALOR;

int PhM;

void setup() {
pinMode(LED, QUTPUT);
'/ Entradas analdginas no regquieren inicializacidn.

void loop() {
VALOR = analogRead(SENSOR);
PLM = map(VALOR, @, 1823, @, 255);
analoglirite(LED, 255-PWM);

}

La iluminacion del LED es inversamente proporcional a la luz que recibe el Sensor Crepuscular.

Si queremos que la iluminacién del LED sea proporcional a la luz que recibe el Sensor
Crepuscular, modificariamos la linea 14.

14 analoghirite(LED, PWM);
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Capitulo 15.- Sensor de Orientacidn (por interruptor de mercurio).
»  Vervideo

GND
vee
SENAL -

Precaucidn

el Mercurio

es altamente
téxico

KY-017

Este sera el circuito de conexion:

LED CeOB OB .
Res'stenCIaBBOQ LI T T T T T T I .o .
Mddulo KY-017 ."‘“"“

T T T R I I A A
...... T T T T T A R
D T T T T A N Y
T T T R D T I A T U A DY
T T I T A A R T A A A A Y D I A A

Vamos a escribir el cédigo:

int SEMNSOR = 2;
int LED = 3;
int ESTADO;

J o T R
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https://youtu.be/8tZvNRE4rn8

=] ©h N

8

9
1@
11
12
13
14

void setup() {
pinMode (SENSOR, INPUT);
pinMode(LED, OQUTPUT);

¥

void loop() {
ESTADO = digitalRead(SENSOR);
digitalWrite(LED, ESTADO);
delay(les);

2 x KY-027

A continuacidn vamos a realizar el correspondiente circuito.

L -

TX .

Rxmm Arduino”

== 5[t -+SL

(izquierdo) (derecho)
.'i.. '0;:'. L .0.' L




Vamos a escribir el siguiente cédigo:

(Lo I D I Wy [ S W R

e S SR SR N R 5 R il el i =l et et sl e el
B NN N R L AU B =« I B TR W [ -y Wy Y B R v

=]
[%a]

int
int

int
int

int
int

SENSOR_DERECHO = 2;
LED DERECHO = 3;

SENSOR_IZQUIERDD = 4,
LED TZQUIERDO = 5;

ESTADO DERECHO;
ESTADD T7QUIERDOD;

vold setup() {
pinMode ( SENSOR_DERECHO, INPUT);
pinMode (SENSOR_IZQUIERDD, INPUT);
pinMode(LED DERECHO, OUTPUT);
pinMode(LED IZQUIERDO, OUTPUT);

void loop() {
ESTADO DERECHO = digitalRead(SENSOR_DERECHO);
digitalWrite(LED_DERECHO, ESTADO_DERECHO);
delay(1ea),;

ESTADO IZQUIERDO = digitalRead(SENSOR_IZQUIERDO);
digitalWrite(LED IZQUIERDO, ESTADO IZQUIERDO);
delay(lea);
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Capitulo 16.- Sensor de Vibracién KY-002 (y aplicaciones)

—
—
—_—
—
—
—

I

Reposo Vibracidn

A

10 KQ

TX - B i,
Rxmm Arduino

LED
Resistencia 330 Q
Mddulo KY-002

ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

oooooooooooooooooooo

Vamos a programar:
1 int SENSOR = 2;
2 int LED = 3;
3 int ESTADO;
4
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https://youtu.be/JF9Ksi7Zb20

5 void setup() {

6 pinMode (SENSOR, INPUT);

7 pinMode(LED, OQUTPUT);

8 ]

9

18 void loop() {

11 ESTADO = digitalRead(SENSOR);
12 if (ESTADO == LOW){

13 digitalWrite(LED, HIGH);
14 delay(58@);

15 I

16 digitalWrite(LED, LOW);
17}

Ejemplos de aplicacidn

® Deteccidn de golpe o forzado
de puerta como parte de sistema
de alarma.

® Desbalance en motor de sistema
de ventilaciodn.

® Golpe o movimiento brusco en
maquinas de autoservicio.
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Capitulo 17.- Mdédulo Joystick analdgico KY-023

1™1023

510 102

VCC

GND @

Circuito

IZQUIERDO —> 3
DERECHO —> 5
ABAJO --> 6
ARRIBA --> 9
PULSADOR --> 10
SW-->11

VRX --> A1
VRY --> AO

----------

2 x LED rojo
2 x LED \erde

LED amarillo

5 x Resistencia 330 Q
Resistencia 10 KQ
Médulo KY-023

--------------------------------------------------
--------------------------------------------------

Vamos a programar:

Hay que tener en cuenta que cuando el joystick estd en el centro dejamos un margen que se
muestra en el cuadrado de la siguiente imagen.

82


https://youtu.be/okvUaG2BRBo

Zona de reposo

int X;

int V;

int LED_IZQUIERDO = 3;
int LED_DERECHO = 5;
int LED_ABAJO = 6;
int LED_ARRIBA = 9;
int PULSADOR = 10;
int LED_SW = 11;

int SW;

void setup() {
pinMode (LED_IZQUIERDO, OUTPUT);
pinMode (LED_DERECHO, OUTPUT);
pinMode (LED_ABAJO, OUTPUT);
pinMode (LED_ARRIBA, OUTPUT);
pinMode (LED_SW, OUTPUT);
pinMode (PULSADOR, INPUT);
// Entradas analdgicas no requiere inicializaciodn

void loop() {
X = analogRead(AQ);
Y = analogRead(Al);
SW = digitalRead(PULSADOR);
if (X >= @ && X <= 480){
analogWrite(LED_IZQUIERDO, map(X, ©, 480, 255, 0));
}else {
analogWrite(LED_IZQUIERDO, ©);
}

if (X >= 520 && X <= 1023){

analogWrite(LED_DERECHO, map(X, 520, 1023, @, 255));
}else {

analogWrite(LED_DERECHO, ©);

}
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if (Y >= 0 && Y <= 480){

analogWrite(LED_ABAJO, map(Y, ©, 480, 255, 0));
}else {

analogWrite(LED_ABAJO, 0);

}

if (Y >= 520 && Y <= 1023){

analogWrite(LED_ARRIBA, map(Y, 520, 1023, @, 255));
}else {

analogWrite(LED_ARRIBA, 0);

}

digitalWrite(LED_SW, !SW);
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Capitulo 18.- Sensor de Campo Magnético modelos KY (por efecto

Sensor de campo magnético efecto Hall

49E

Typical

| Output
Voltage
[

Voltage (V)

10 - e e

Hall F T t T 1
H H glsmert -1000  -500 0 500 1000

Magnetic Range (Gauss)

Polo Sur _ Polo Norte

KY-035 Polos opuestos se atraen SN EN
e

Polos iguales se repelen [N R
“«— —>

\

Sensor de campo magnético efecto Hall

Typical
Output
Voltage

10

F T t T 1
-1000  -500 0 500 1000
Magnetic Range (Gauss)

V=baja V=sube V=sube V=baja

Vamos a realizar el circuito:
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https://youtu.be/Q6f3VA2Vsic

Médulo KY-035 R T T I A R I I A I A R R e

Vamos a escribir el cédigo:

) sketch_oct23a | Arduinc IDE 2.0.0

Archive Edit  Sketch Herramientas Help

sketch_oct23a.ino

int SENSOR;

1
2
3 void setup() {

4 Serial.begin(966a);
=

6

8 void loop() {

g SENSOR = analogRead{ad);
18 Serial.println(SENSOR);
11 delay(sea);

12}

Vamos a modificar el programa:

int SENSOR;

void setup() {
Serial.begin(9668);

b
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void loop() {
SENSOR = analogRead(AB);
if(SENSOR < 458 || SENSOR > 508){
Serial.print("Campo detrectado: "},

WG = hon

18 1

11 Serial.println(SENSOR);
12 delay(5ea);

13}

Este sera el resultado:

Salida  Monitor Serie Salida  Monitor Serie x
Message (Enter to send message Message (Enter to send message i
Campo detrectado: 370 Campo detrectado: 702
Campo detrectado: 377 Campo detrectado: 703
Campo detrectado: 3B1 Campo detrectado: 705
Campo detrectado: 383 Campo detrectado: 705
Campo detrectado: 3B5 Campo detrectado: 707
Campo detrectado: 3ES Campo detrectado: 707
Campo detrectado: 3B5 Campo detrectado: 708

Tanto si el iman lo pasamos por el polo positivo o negativo se sale de los margenes que hemos
especificado en programa.

87



Capitulo 19.- Interrupciones externas (pruebas con KY-010)
»  Vervideo

Interrupciones externas en Arduino

© MODELO "PINES INTERRUPCIONES

Uno, Nano, Mini y

o I3

otras basadas en 328 2, 3
i MegaADK 2, 3, 18, 19, 20, 21

i Mega, Mega2560 y
[
|

Micro, Leonardo y
|otras basadas en 32u4| @ 1, 2, 3,7

ouynpJy WXy

| zero todos los pines digitales
‘ excepto el 4

Due

todos los pines digitales

®im

(no se Llistan todos los modelos disponibles)

attachInterrupt(digitalPinToInterrupt(pin), ISR, modo);

pin: 2 6 3 en Arduino UNO

ISR: funcidén a 1llamar cuando
se detecte la interrupcidn

modo: e QW // nivel bajo
®RISING // flanco de subida
® CHANGE // cambio de nivel
®FALLING // flanco de bajada
®HIGH* // nivel alto

HIGH

RISING FALLING

* (nicamente disponible para modelos Due, Zero y MKR1000

LOW

CHANGE
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https://youtu.be/up-goNfJ_EY

Foto interruptor

vcc

330 Q 10 KQ

<H
N
| 7|

KY-010

Vamos a disefiar el circuito:

Modulo KY-010

Vamos a programar:
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=

COI - T T S T R

R R R N = = =
[ TN o N R R N " = I =1

17
18

void ISR(){

}

sketch_oct3a | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

7' Arduino Uno -

sketch_oct23a.ino

volatile int CONTADOR = @; // Variable global
int ANTERIOR = @&,

vold setup() {
Serial.begin{g96@8);
attachInterrupt(digitalPinToInterrupt({2), sensor, RISING);
L

void loop() {
if (ANTERIOR != CONTADOR){
Serial.println{CONTADOR);
ANTERIOR = CONTADOR;

void sensor(){
CONTADOR++;

A tener en cuenta con las ISR

e No puede recibir ni devolver
parametros.

\

e C(Ciertas funciones que dependen de
interrupciones como delay() y millis()
no funcionan.

e Serial.print() depende de interrupciones
y es muy lenta, no la uses.

e Se puede interrumpir todas las veces
que sea necesario pero debe ser por el
menor tiempo posible (se breve).

Ahora vamos a modificar el cédigo para que cuando vayamos realizando interrupciones el
parpadeo del LED 13 vaya mas rapido.
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sketch_oct23a | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

0O EITTENEE

sketch_octZ3aling

1 volatile int CONTADOR = 18@8; // Variable global
2 int ANTERIOR = @;

3

4 void setup() {

5 pinMode(13, OUTPUT);

6 attachInterrupt(digitalPinToInterrupt(2), sensor, RISING);
7}

8

g9 void loop() {

18 digitallirite(13, HIGH);

11 delay(CONTADOR) ;

12 digitallirite(13, LOW);

13 delay(CONTADOR) ;

14 if (CONTADOR < 10@){

15 CONTADOR = 1@6e,

16 }

17

13}

19

28 void sensor(){

21 CONTADOR = CONTADOR - 1e@,
22}
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Capitulo 20.- Codificador rotatorio KY-040 (rotay encoder)

Anti horario

(CCw)
Horario
(CW)
KY-040
VCC
Horartio ,/”’_——-5\\§§
(CW)
/,/\/J\
— A
— 4+ B
9 .
A
GND
c N
B
VCC
Horario ,/”’—__~\\§§
(Cw) -
N
— A
— ¢+ B
— A
GND
C
B
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https://youtu.be/fnDHQ6YcxTs

VCC

Horario /\
(CwW)
¢ A
— B
A
GND
C
N
B
VCC
Horario /\
(CW)
— A
— B
A
GND
C
B
VCC
Horario /\
(Cw)
— A
e
A
GND
@
B
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Horario
(CW)

VCC
f_ A
I3
A
GND
C

/]

B
vVCcC
Anti horario
(can 7N

— A

———— 13

A

GND
C
B
VCC
Anti horario
(can LN

— A

——'B
N

N
A
GND
C
B
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Anti horario
(CCW)

GND A

VCC

Anti horario

(ccw) /\

A
GND

VCC

Anti horario
(CCw)

GND A

WV

95
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Anti horarlo
(CCwW)

— A
— |3
A
B
Anti horario
(ccw) k(/’———§\\\\ vce
Horario /\
(CW)
A
0
— A
C———— [3]
B 1
GND
C A
0
Interrupcidén sobre A en modo LOW
Si B =1 -> sentido Horartio B 0
Si B =0 -> sentido Anti horario

Vamos a realizar el circuito.

Modulo KY-040

OzZo
Sun
— ez
=r N
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unsigned long: variable sin signo
de 32 bits.
(0 a 4.294.967.295)

millis(): tiempo transcurrido desde
k el inicio del programa
en milisegundos.

static: modificador para indicar
que una variable debe
mantener su valor entre

llamados de la funcién.

Vamos a realizar la programacion:

int A = 2; //DT
int B = 4; //CLK
int ANTERIOR = 50;
volatile int POSICION = 50;
void setup() {
pinMode (A, INPUT);
pinMode(B, INPUT);

Serial.begin(9600);

attachInterrupt(digitalPinToInterrupt(A), encoder,

Serial.println("Listo");

void loop() {
if (POSICION != ANTERIOR){
Serial.println(POSICION);
ANTERIOR = POSICION;

void encoder(){

min(x, y): calcula el minimo de
dos nameros.
(permite establecer el
limite superior)
N
max(x, y): calcula el maximo de

dos nlmeros.
(permite establecer el
limite inferior)

LOW);

static unsigned long ultimaInterrupcion = 0;
millis();
if(tiempoInterrupcion - ultimaInterrupcion > 5){

unsigned long tiempoInterrupcion

if (digitalRead(B) == HIGH)

{
POSICION++;
}
else {
POSICION--;
}
POSICION =

min(100, max(@, POSICION));

ultimaInterrupcion = tiempoInterrupcion;

}

97



Capitulo 21.- LM35 Sensor analégico de temperatura + LCD 1602A

Sensor de temperatura analdégico LM35

Alimentacidén: 4 a 30 V

Rangos: -55°C a 150°C LM35/A
-40°C a 110°C LM35C/A
0°C a 100°C LM35D

Vout: 10mV por grado centigrado(Celsius)

VCC | GND Ejemplos: 24°C -> Vout: 240mV (0.240 V)
Vol 15.4°C -> Vout: 154mV (0.154 V)

SENSOR = analogRead(AQ0);
® ... 1023
O v 5V

Regla de tres simple:

1023 - 5000mV
SENSOR - X - X = SENSOR * 5000mV
1023
A (X estd en mV, dividiendo
TEMPERATURA = X / 10 por 10 obtenemos el valor

en grados centigrados)

N

/' TEMPERATURA = ((SENSOR*5000)/1023)/10;

Vamos a realizar el correspondiente circuito:
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https://youtu.be/5l-o8pl0Y_4

~ oowm o mom

DIGITAL

Arduino”

ANALOG IN .

Nom oz o
<« < =« =

Esta sera el codigo:

e & s 0
e o o o
® & 8 00

1 int SENSOR;

2 float TEMPERATURA;

3

4 void setup() {

5 Serial.begin(96@8);

6 I

3 void loop() {

9 SENSOR = analogRead(A@);
16 TEMPERATURA = ((SENSOR * 582@.8)/1823)/18;
11 Serial.println{TEMPERATURA, 1); El 1 le d
12 delay(1l@eg);
13}

Como resultado:

Salida Monitor Serie x

[T U T o T N
[ (S
Wbs B B

i8]
I
on
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Para obtener un valor mas preciso vamos a realizar 5 lecturas y el promedio se mostrard en el

monitor serial.

1 int SEMSOR;

2 float TEMPERATURA;

3 float SUMA;

4 void setup() {

g Serial.begin(9688),;

6 1}

3 vold loop() {

9 SENSOR = analogRead(A8);

1@ SUMA = @;

11 for (int i=8; i<5; i++){

12 TEMPERATURA = ((SENSOR * S@88.8)/1823)/18;
13 SUMA = SUMA + TEMPERATURA;
14 delay(588);

15 1

16 Serial.println(SUMA/5.8, 1);
17}

Este sera el resultado:

Salida

| S T % ]
[T ST
i S I 8 ]

Vamos a realizar el siguiente circuito:

Arduino”

Monitor Serie

Médulo LCD 1602A

Preset de 10 KQ St
Resistencia de 220 Q cvewed

LM35

e e 0 e
CRCRC R
e e e

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

-

.
.
.
.
.
.
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Este sera el codigo:

1 #include <LiquidCrystal.h>

2 LigquidCrystal lcd(7, 6, 5, 4, 3, 2);
3 int SENSOR;

4 float TEMPERATURA;

g float SUMA;

6 void setup() {

7 lcd.begin(16,2);

8 Serial.begin(96@88);

2 3}
1e
11 void loop() {
12 SENSOR = analogRead(A8);
13 SUMA = 8;
14 for (int i=8; i<5; i++){
15 TEMPERATURA = ((SENSOR * 5808.8)/1823)/18;
16 SUMA = SUMA + TEMPERATURA;
17 delay(508);
18 3
19 led.setCursor(@,8);
28 ledoprint("Temp: ™);
21 led.print(SUMA/5.8, 13;
22 led.print(™ C");
23}

Si dispones de dos sensores de temperatura DS18B20 te propongo el siguiente ejercicio.
Tendras que importar las siguientes librerias:

OneWire de Jim Studt,
Tom Pollard, Robin
James, Glenn Trewitt,
Jason Dangel, Guillermo
Lovato, Paul Stoffregen,
Scott Roberts, Bertrik
Sikken, Mark Tillotson,
Ken Butcher, Roger Clark,
Love Nystrom

Access 1-wire temperature
sensors, memory and other
chips.

DallasTemperature de
Miles Burton
<miles{@mnetcs.com=,
Tim Newsome
<nuisance@casualhacker.ne
Guil Barros
<gfbarros@bappos.com=,
Rob Tillaart
<rob.tillaart@gmail.com=>
Supports 0S18B20,
0518520, DS1822, DS1820
Arduino Library for Dallas
Temperature ICs

Si desconectar el monitor lcd de propongo que hagas el siguiente circuito.

Podras observar que ahora esta conectado el 9 PWM.

Queremos que nos muestre la lectura alternando los dos sensores con un intervalo de 5
segundos.
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Este serd el codigo:

CU I P T A W Y

LT ]

#include <DallasTemperature.h>
#include <OneWire.h>»
#include <LiquidCrystal.h>

LiguidCrystal lcd(7, &, 5, 4, 3, 2);

const int pinDatosDQ = 9;

tloat TEMPERATURA;

float SUMA:

OneWire oneWiredbjeto(pinDatosDQ);
DallasTemperature sensorD512B26(&onekWire0bjeto);
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13
14
15
16
17
18
19
28
21
22
23
24
25
26
27
28
29
£l
31
32
33

vold setup() {
lcd.begin(16,2);
Serial.begin(96@@);
sensorDS18B28 . begin();

}

vold loop() {
sensorDS1BB26. requestTemperatures();
lcd.setCursor(@,8);
led.print("Temp 1: ");
led.print(sensorDS1B8E28.getTempCByIndex(@));
lcd. print{" C");
delay(5a88);
lcd.clear();
lcd.setCursor(@,8);
led.print("Temp 2: ");
lcd.print{sensorD518B28.getTemplByIndex(1));
led.print(™ C");
delay(5288);
lcd.clear();

Proyecto final:
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Capitulo 22.- Bluetooth HC-05 Introduccidon y comandos AT

Médulo Bluetooth”"HC-05

® Protocolo de comunicacidn
por radiofrecuencia en banda
ISM de 2.4 Ghz de corto alcance
(tipico de 5 a 10 mts.)

e Comunicacidén inalémbrica entre
dispositivos con bajo consumo

® Usado principalmente en teléfonos
méviles, auriculares, teclados, mouse
y mandos a distancia

Médulo Bluetooth™HC-05

Pulsador
Modo configuracidn

N
== STATE ¢
LEVEL33V & oo 8 <
Power:3.6V—8V :?fg
73040 4= EN
AT+NAME Nombre del dispositivo
AT+PSWD Contrasefna (PIN)
AT+UART Parametros de comunicacidn

AT+ROLE b Rol del dispositivo:
0: esclavo (slave)
1: maestro (master)

AT+0RGL Restaura a valores de fabrica

AT+RESET Vuelve a modo usuario
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https://youtu.be/5SmKOUHhmWk

Uso: COMANDO? lectura del valor (no modifica)
Ej.: AT+NAME? 1lee valor del nombre
AT+PSWD? 1lee valor del PIN

COMANDO= asigna un valor
Ej.: AT+ROLE=0 asigna valor 0 al rol
AT+PSWD=3456 asigna 3456 como valor de PIN

HC-05 Arduino

vee 5V
GND  GND
TXD 10
RXD 11 N

Power:3.6V—6V

Vamos a la programacion:

B sketch_oct?4a | Arduine [DE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
©O
sketch_oct24a.ino
1 #include <SoftwareSerial.h»
2
3 SoftwareSerial miBT(18, 11});
4
5 void setup() {
6 Serial.begin(o6ga);
7 Serial.println("Listo");
8 miBT.begin(384808);
g 1}
1@
11 void loop() {
12 if (miBT.available()}) Lee BT envia a Ardui
13 Serial.write(miBT.read());
14
15 if (Serial.available())
16 miBT.write(Serial.read()); Lee Arduino y envia a BT
17}
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Observamos que al cargar el programa el Bluetooth parpadea de forma rapida.
Para entrar en modo de configuraciéon vamos a realizar los siguientes pasos.
Desconectamos el cable que alimenta con 5 voltios al Bluetooth.

Observards que el médulo se apaga.

Volvemos a conectar los 5 voltios mientras mantenemos pulsado el botén de la placa del
Bluetooth, durante unos 5 segundos, ahora observamos que el parpadeo es mas lento.

Ahora vamos a abrir el monitor serial de Arduino.

II”
¥

¥ O

Ambos NL& CR ~ | 9600 baud e

En la parte derecha de la consola tenemos que tener seleccionado NL & CR.
Enviamos el mensaje AT seguido de Ctrol + Intro, si nos contesta con Ok es que est4 listo.
Vamos a preguntar por el nombre del Bluetooth.

AT+NAME? y nos contestara :

Ahora vamos a consultar su rool: AT+ROLE?

0 significa que estd como esclavo.

Ahora vamos a preguntar AT+UART?
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Vamos a restaurar los valores de fabrica: AT+ORGL

Vamos a cambiar el nombre del Bluetooth: AT+NAME=PERE

Ahora vamos a cambiarle la contrasefia: AT+PSWD=1234.

Vamos a configurarlo con el rool esclavo: AT+ROLE=0.

Vamos a establecer la comunicacion a: AT+UART=38400,0,0

Vamos a salir del modo configuracién: AT+RESET, ahora ya vuelve a parpadear rapidamente.
A continuacidn vamos a vincular el Bluetooth a nuestro dispositivo mévil.

Nos pedira el pin que le asignamos en la configuracion.
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Capitulo 23.- Bluetooth HC-05 (App en teléfono Android + LEDs +

- N3 4 u 1904
BlueTooth Serial Controller

sonnected to MIBT ASCII

ROJO VERDE+ VERDE-

Vamos a realizar el siguiente circuito:

HC-05 Arduino

VCC 5V
GND GND
TXD 10

RXD 1kl

LEVELA3V & o
| Power36V—6V oy -
ZS5-040

Mddulo HC-05

LED rojo

LED verde
Resistencias de 330 Q

Ahora en tu dispositivo Android tendras que instalarte la siguiente aplicacion:

Arduino
bluetooth
controller
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https://youtu.be/kSl8SUb5L9A

Vamos a rescribir el siguiente cédigo:

sketch_oct24a | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

00 I

sketch_oct24a.ino

1 #include <SoftwareSerial.h:»

2

3 Softwareserial miBT(18, 11);

4

g char DATO = 8;

6 int LEDROIO = 2;

7 int LEDVERDE = 3;

8

EE} 9 void setup{) {

18 miBT.begin(26@a);
11 pinMode(LEDROJO, OUTPUT);
12 pinMode (LEDVERDE, OUTPUT);
13}
14
15 void loop() {
16 if (miBT.available(}) {
17 DATO = miBT.read(),
18 if(DATO == '1")
19 digitalWrite(LEDROJO, HIGH);
28
21 if(DATO == '2")
22 digitalWrite(LEDROJO, LOW);
23
24 if(DATO == '3")
25 digitalWrite(LEDVERDE, HIGH);
26
27 if(DATO == '4")
28 digitalWrite(LEDVERDE, LOW);
29
38 1
31
32}

Lo cargamos en el Arduino.
Ejecutamos la aplicacion que instalamos con anterioridad.
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Ahora vamos a modificar el programa, para que el led verde que esta en el pin 3~ cada vez que
enviemos en nimero 2 se incremente su brillo en 10 y cada vez que enviemos un 3 decremente
su brillo en 3.

BuzzerPasivo | Arduinc |DE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

0 e ¥ Arduino Uno -

BuzzerPasivo.ino

#include <SoftwareSerial.h:
SoftwareSerial miBT(18, 11};
int LEDROIO = 2;

int LEDVERDE = 3;

1

2

3

4

5 char DATO = @;
&

7

a8 int BRILLO = 8;
2!

16 v void setup(){

11 miBT.begin(96@&);

12 pinMode (LEDRCIO, OUTFUT);
13 pinMode (LEDVERDE, OQUTPUT);
14 +

15

16 v void loop()}{
17 ~ | if(miBT.available())}{

18 DATO = miBT.read();

19 v if (DATO == "2"){

28 ERILLO = ERILLO + 1&;

21 W if (BRILLO » 255){

22 BRILLO = 255G;

23 3

24 analoglirite(LEOVERDE, BRILLO);
25 }

26 W if (DATO == '3"){

27 ERILLO = BRILLO - 1@;

28 if (BRILLO < @)

29 BRILLO = @,

38 t

31 analogWrite(LEDVERDE, BRILLO);
32 3

33 }

34 +
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Capitulo 24.- Receptor Infrarrojo KY-022 + LED RGB (Lector

Receptor Infrarrojo

KY-022

OUT GND VCC

Comunicacién por Infrarrojo (IR)

® Frecuencia de seflal portadora: 38 Khz
® Distintos fabricantes / distintos protocolos

; \

«——1 légico——}«—0 1égico— W
\

1.2ms | o.6ms | 0.6ms | 0.6ms

® 1 l6gico: rafaga de 1.2 mseg de duracidn

® 0 l6gico: rafaga de 0.6 mseg de duracidn

® Separacidn entre niveles légicos: ausencia de portadora
durante 0.6 mseg

Comunicacidén por Infrarrojo (IR)

Ejemplo de protocolo SIRC de 12 bit:
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https://youtu.be/gPmsGyOuowI

Inicioj«—— Comando —>|<—Direcc'16n—>|

Comando (7 bits): tecla del control remo%o
Direccién (5 bits): cuando se pueden activar distintos
dispositivos desde un mismo control

Vamos a disefiar el circuito:

Ahora vamos a programar, el objetivo es mostrar en el monitor serial el valor del botén que
seleccionamos en el mando a distancia.

IRremoteESP3266 de
David Conran, Sebastien
Warin, Mark Szabo, Ken
Shirriff

This library enables you to
send and receive infra-red
signals on an ESP8266 or
an ESP32.

Send and receive infraraed
signals with multiple
protocols (ESP8266/ESP32)
Mas informacion

Primero vamos a descargar la correspondiente libreria.
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£ ControlRemoto | Arduino IDE 2.0.0

ControlRemoto.ino

s

L I R B S W R N

el et e e e i el e e
e T v B B T o B e W < B U B w2

Help

#include <IRremote.hpp>

int SENSOR = 11;

IRrecv irrecv({SENSOR);
decode results codigo;

void setup() {

serial.begin(96g8);
irrecv.enableIRIn();

void loop() {

if(irrecv.decode(&codigo)){
Serial.println{codigo.value,

irrecv.resum

¥
delay(1e8);

e();

Hexadecimal (base 16):

0,1,2,3,4,5,6,7.8,9

Ejemplo:
12 en Decimal:
12 en Hexadecimal:
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»A,B,C,D,E,F

12 (2 digitos)
C (1 digito)

Valores que retorna en
hexadecimal cuando presiona-
mos desde el mando a distancia
los valores del 0 al 1, en tu caso
los valores pueden ser otros



Si te aparece el valor FFFFFFFF significa que estas manteniendo pulsado el mismo botdn
durante un tiempo prolongado.

Vamos a realizar el correspondiente circuito:

N
g X1 I ,1"‘1’, Teevs sevee
Médulo KY-022 H EERR A Frree B Im
LED RGB catodo comun D — ¢ ¢ v e v D I I I )
Resistencias 330 Q DO O Pl R s R bl

.
D T I )
I )
D I “e e e

Vamos a programar:

£ ControlRemoto | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

00 DT

ControlRemeto.ino
1 #include <IRremote.hpp»
2 #define Boton_1 8xFF3BCF
3 #define Boton 2 8xFF1BE7
4 #define Boton 3 @xXFFTABS
=t int SENSOR = 11;
6 IRrecv irrecw(SENSOR);
7 decode results codigo;
8 int LEDROJO = 2;
9 int LEDVERDE = 3;
1@ int LEDAZUL = 4;
11 void setup() {
12 Serial.begin{9668);
13 irrecv.enableIRIn();
14 pinMode ( LEDROJO, OUTPUT);
15 pinMode ( LEDVERDE, OUTPUT);
16 pinMode (LEDAZUL, OUTPUT);
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17
18
19
26
21
22
23
24
25
26
27
28
29
El:]
31

void loop() {

i

if({irrecv.decode(&codigo)){
Serial.println{codigo.value, HEX);
if({codigo.value == Boton_ 1)
digitalWrite(LEDROICO, !digitalRead(LEDROIO));
if{codigo.valus == Boton_2)
digitalWrite(LEDVERDE, !digitalRead({LEDVERDE});
if({codigo.value == Boton_3)
digitalWrite({LEDAZUL, !digitalRead(LEDAZUL));
irrecv.resume();

}
delay(5ee);
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Capitulo 25.- Sensor de linea KY-033 (seguidor de linea)

Sensor de Linea

Rango: 2 a 20 mm.
Linea: blanca / negra

Sensor de Linea

Diodo emisor
infrarrojo

Fototransistor receptor
infrarrojo

Preset de
sensibilidad

Circuito integrado
comparador

i | Rango: 2 a 20 mm.
Linea: blanca / negra
KY-033

Vamos a disefiar el circuito:
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https://youtu.be/dtdwIfRPdwg

Médulo KY-033

Vamos a programar:

LR A A I I I R SR SR AR A A . |
D I R R ) eoflessosoessos

N e e e e e e
Lo B e T o T Y L T R S W B 8 R - = B v

Archivo  Edit  Sketch  Herramientas

sketch_occt25a | Arduine IDE 2.0.0

Help

sketch_oct25alino

1
2
3
4
5
6

int SENSOR =
int VALOR;
int ANTERIOR = 1;

2;

vold setup() {
Serial.begin(9ocBe);
pinMode (SENSOR, IMPUT);
¥

void loop() {
VALOR = digitalRead(SENSOR);
if (VALOR != ANTERIOR){
if (VALOR == HIGH)
Serial.println{"Linea™};
else
Serial.println{"Fuera™);
ANTERIOR = WALOR;
}
delay(5ea);
¥
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En una cartulina de color blanco, tienes que agregar unas tiras de color negro, como si fuera la
carretera.

Linea

Fuera Fuera

Este sera el resultado:

Salida Monitor Serie x

Cuando estd en la zona blanca dice Fuera y cuando esta en la zona negra dice linea.

Un ejemplo para el uso es el seguimiento de un linea.

Seguimiento de una linea (negra)

Como solo tiene dos ruedas una de las ruedas se para y al moverse solo una es cuando nuestro
vehiculo gira.
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Seguimiento de una linea (negra)

N Desviacidén hacia derecha

>

Sensor detecta fuera de linea

v

Correcidn deteniendo
motor de rueda izquierda

X' 'T

Seguimiento de una linea (negra)

Desviacidén hacia izquierdayp,

>

Sensor detecta fuera de linea

N

Correcidén deteniendo
motor de rueda derecha

Como el sensor no sabe si la linea negra esta a su derecha o izquierda existe una solucién:

Seguimiento de una linea (negra)

Aproximacién de dos pasos

Paso 1: sensor detecta lineah

.l

detiene rueda derecha
para girar a derecha

Paso 2: sensor no detecta linea

9

detiene rueda izquierda
para girar a izquierda

Lo ideal es trabajar con 2 mddulos:
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Seguimiento de una linea (negra)

yUtilizando dos sensores

1 I |

Ambos sensores Sensor derecho Sensor izquierdo
sobre la linea fuera de la linea fuera de la linea

o el 2
0’ DY OB

Este mdodulo también se puede ubicar en un sitio fijo y cuando otro objeto se mueva peda
detectar su ubicacién exacta.
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Capitulo 26.- Sensor de gas natural MQ-5 (y combustibles)

> Ver video

j MQ-2 ) MQ-7
@
= Gases combustibles A Monéxido de carbono
S Humo =
& MQ-3 MQ-8
@
- Vapor de alcohol = 4 Hidrégeno
4 MQ-4 © MQ-9
@ 4
Bar Gas natural Monéxido de carbono
y- Metano I Gases combustibles
MQ-5 2 MQ-135
@ @
= Gas natural ~ 4 Amont{aco i
S S Benceno
Vapor de alcohol
MQ—6 Humo
@
S

‘ Propano ‘ ‘

/75

Sensor de gas

Preset de
sensibilidad
(salida digital)

FrAEE .
lsll ollmllsl  ~ ~

Comparador

Evd
D

Alta sensibilidad a un determinado gas
Menor sensibilidad a otros gases
Rapida respuesta

Fiable y simple de implementar

Sensor de gas

Py . . i
\/f?\*. Bobina calefaccionada y una superficie
L ) recubierta de un compuesto sensible
a la presencia de un determinado gas

Modelo MQ-5

Alta sensibilidad:

® Gas natural
e Gas licuado de petrdleo (GLP)

Menor sensibilidad:
® Gases combustibles (propano, butano)
® Vapor de alcohol
e Humo
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https://youtu.be/xBMReV63d0Q

Este sera el circuito:

Vamos a programar:

@ sketch_oct24a | Arduine DE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

00 TS

sketch_oct24a.ino

int VALOR;

1
2
3 void setup() {

4 Serial.begin(9688),;
5}

6

void loop() {

VALOR = analogRead(AB);
Serial.println({VALOR);
18 delay(5@a);
11}

Al ejecutar le hemos aproximado en encendedor de gas solo saliendo el gas cerca del sensor.

Salida  Monitor Serie x

(SR SIS
[
W Mo

(SIS
o

[
[
n

fs) 3
e R
Ao o

[
o
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Proceso de “curado” del sensor

24 hs: recomendacidén del fabricante
para resultados precisos

6 hs: mi recomendacidn para
buenos resultados

15 min: resultados muy aproximados
(solo para impacientes)

@ sketch_oct24a | Arduino IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
Auto Farmato Ctrl + T
Archive de programa
sketch_oct24 Gestionar bibliotecas... Ctrl + Mayds + |
1 im Monitor Serie Ctrl + Mayis + M
i vo Plotter Serie
: }S' Placa: "Arduino Una" 3
6 Puerto : "COM3" 3
7 vo Obtener informacion de la placa
8 W
g s Actualizador de Firmware de WiFi101 / WiFiNINA
1@ di Cargar certificados raiz 551
11 T
12 Programador »
Grabar Boctloader

Del menu Herramientas podemos seleccionar Plotter Serie para mostrar un grafico con los

valores:

B com3

11

valug 1 Interpolate

450

L
n
[}

100
17 5 34

Type Message Both NL & CR 9600 baud
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ﬁ sketch_occt2da | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
sketch_oct24da.ino
1 int VALOR;
2 int BUZZER = 2;
3 int LED = 13;
4 void setup() {
5 Serial.begin(2688);
6 pinMode(LED, OQUTPUT);
7 pinMode(BUZZER, OUTPUT);
8}
a9
18 void loop() {
11 VALOR = analogRead{AB);
12 if (VALOR > 4@e){
13 digitalWrite(BUZZER, HIGH);
14 digitalWrite(LED, HIGH);
15 lelse |
16 digitalWrite(BUZZER, LOW);
17 digitalWrite(LED, LOW};
18 I
19 Serial.println({VALOR);
28 delay(5@a);
21 }
10 .5
—_ L '
N*N%(\"_ﬂ“——'—e
‘\\0\\ K\\$
51 5
2 ._._; I L
—=—LPG \“\\ﬂl\:\“\ts\l f
. l\'\n \\\ [
——00 L\ﬂk\\“\\\rm
—*—alcohol NS~
01 L= pon
100 1000 10000
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Precaucién al trabajar
en ambientes con gases combustibles

Un ejemplo de esta utilidad consiste que cuando detecte gas un relé ponga en marcha un
ventilador.

Pare evitar posibles chispas que pueda realizar el relé este debe de permanecer lejos de donde
se produce la fuga de gas.
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Capitulo 27.- Neopixel LED RGB inteligente WS2812 (y titas)

LED RGB inteligente NEOPIXEL (WS2812) %\.‘“.\_

tira de 8 “pixeles”

WS2812 WS2812B
GND [/ ] oout

DIN ] ] vee

LED RGB inteligente NEOPIXEL (WS2812)

VCC T T 1
vcc N vcc vcc
DIN DIN DOUT DIN DOUT DIN DOUT
GND GND GND
GND | | ]

encadenado de pixeles

EGND T
il ) CInCcU-2812-8
- 4-7U0C

mGND

encadenado de tiras
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https://youtu.be/MeTmdw-FTPA

Soldadura de cables a tira

e . GNDEm

CJMcu-2812-8 ' pourm

-2uBC 4-7VDCl
ND GNG B

Este es el circuito:

Arduino”

Fuente externa

6a 12Vdc
7 “5. . . . . ol B0 .
’ » 50« 8 ®» s 0On =
h
EEEE sflells Beeee soves oo R
Tira de 8 Neopixel (WS2812) .., \

Resistencia de 470 Q ceceves

Este serd el codigo:

#include <Adafruit_NeoPixel.h:»
Adafruit_NeoPixel tira = Adafruit_MNeoPixel(8, 2, WNEQO_GRB + NEQO_KHZZb&);

void setup() {
tira.begin();
tira.show();

}

LS T o IR S W 5 I}
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8

9 void loop() {

18 tira.setBrightness{28); f/Brillo global para toda la tira.

11 tira.setPixelColor(®,8,8,255); //El prier valor es el ndmero de led,
12 //Seguido de los colores R,G,B en

13 f/este caso saldra el color azul.

14 tira.show();

Como podras observar se enciende el primer led con el color azul.

Vamos a modificar el cédigo:

1 #include <Adafruit_NeoPixel.h:>

2 Adafruit_MNeoPixel tira = Adafruit_MNeoPixel(3, 2, NEQC_GRB + MEQ_KHZEZ8a);
3

4 void setup(} {

5 tira.begin();

6 tira.show();

7}

2

2 void loop() {
18 tira.setBrightness(2@); //Brillo global para teoda la tira.
11 for(int 1 = 8; 1<8; i++){
12 tira.setPixelColor(i,®,8,255); //El prier valor es el nimero de led,
13 /f5eguido de los colores R,G,B en
14 {feste caso saldra el color azul.
15 tira.show();
16 delay(5ee);
17 }

Cuando lo ejecutes encenderd un led detrds de otro hasta encender todos los leds.

void loop() {
tira.setBrightness(2@); //Brillo global para toda la tira.
for{int i = 8; i<8; i++){
tira.setPixelColor({i,®,8,255); //El prier valor es el nimero de led,
//Seguido de los colores R,G,B en
f//feste caso saldrd el color azul.
tira.show();
delay(588);
b

|tiPa.cleaP{}; |

b

Al agregar la funcion clear() cada vez que se encienden todos los led, estos se apagaran para
volver a repetir el ciclo.

Ahora realiza las siguientes modificaciones:
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18
11
12
13
14
15
16
17
138
19
208
21
22
23
24

St

R

void loop() {

tira.setBrightness(2@); //Brillc global para toda la tira.

for({int 1 = @; i<8; i++){
tira.setPixelColor(i,®,8,255);

tira.show();
delay(58@);

}

for(int L = 7; i»=8; i--){
tira.setPixelColor(i,255,8,8);

tira.show();
delay(58@);

}

//EL prier valor es el nlmero de led,
//5eguido de los colores R,G,B en
/feste caso saldrad el color azul.

//EL prier valor es el nimero de led,
//5eguido de los colores R,G,B en
/feste caso saldrd el color rojo.

Se ponen de color azul empezando desde el primero hasta el ultimo y luego de color rojo desde
el ultimo hasta el primero.

Vamos a agregar las siguientes lineas:

9
16
11
12
13
14
15
16
17
13
19
28
21
22
23
24
25
26
27
28

void loop() {

tira.setBrightness(28); //Brillo global para toda la tira.

for{int i = @; i<8; i++){
tira.setPixelColor(i,e,8,255);

tira.show(};

delay(5@a);
tira.setPixelColor(i,e,8,8);
tira.show();

for(int 1 = 7; i»=8; i--){
tira.setPixelColor(i,255,8,8);

tira.show(};

delay(5@a);
tira.setPixelColor(i,e,8,8);
tira.show();

¥

//E1 prier valor es el nimero de led,
//5eguido de los colores R,G,B en
//este caso saldrd el color azul.

//E1 prier valor es el nimero de led,
//5eguido de los colores R,G,B en
ffeste caso saldrd el color rojo.

Ahora las luces se encienden y se apagan antes de encenderse el siguiente led.
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Consumos de energia de NEOPIXEL

- WS2812

® Consumo promedio:
} 20 mA por cada componente (R,G,B)

e Consumo maximo:
60 mA todos los componentes a
maximo brillo (255,255,255 =

Ejemplo tira de 8 pixeles:

Consumo promedio: 160 mA (20 mA x 8)
Consumo maximo: 480 mA (60 mA x 8)

Consumos de energia de NEOPIXEL

Regulador de tensiodn

Fuente externa

6a12Vdc‘ 1 Y Sahhaaa s <

Salida Arduino 5V: 500 mA maximo
N

Con alimentacidén externa no deben conectarse
dispositivos con consumos mayores a 500 mA

Fuente externa regulada de 5 Vdc

Tira de 30 pixeles: Tira de 60 pixeles:
Minimo: 0.6 A Minimo: 1.2 A
Optimo: 1.8 A Optimo: 3.6 A

ﬁ- O s n vIIOIvIl IO‘II I;OI "

GND Arduino con GND de fuente externa

Resistencia de 470 Q
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Matriz de 8x8

131



Capitulo 29.- Libreria Stepper con 28BYJ-48(PAP unipolar) y

ULN2003

Motor Paso a Paso y Controlador

Paso a paso Unipolar

Controlador
28BYJ-48

ULN2003

Utilizaremos el mismos circuito:

Motor PAP Unipolar28BYJ-48 5 V Pin8 -> IN1
Médulo driver ULN2003 Pin9 -> IN2

Pin 10 -> IN3
Pin 11 -> IN4

Fuente externa 6 a 12 VDC
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https://youtu.be/KbSUcuWQBJI

Paso A B C D
1 1 1 0 0
2 0 1 1 0
3 0 (0 1 1
4 1 0 0 1

Vamos a programar:

ﬂ sketch_oct25b | Arduine IDE 2.0.0

Archivo Edit Sketch Herramientas Help

sketch_oct25b.ino

1 #include <Stepper.h>

2

3 Stepper motorl(2848, 8, 18, 9, 11); // Pasos completos
4

5 void setup() {

6 motorl.setSpead(2); // En RPM (valores de 1, 2, o 3 para 28BYJ-48)
7

8 }

9
18 void loop() {
11 motorl.step(512); // Cantidad de pasos
12 delay(2888);
13}

Comentario de la linea 6.
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RPM (Revoluciones Por Minuto)

1 RPM: 1 vuelta/minuto => 1 vuelta/60 segundos
60/2§h8 = 0,02929 seg * 1000

=> 29,3 milisegundos

2 RPM: 2 vueltas/minuto => 1 vuelta/30 segundos
30/2048 = 0,01464 seg * 1000

=> 14,6 milisegundos

Hemos elegido en el programa 2 RPM.

Y se queremos realizar un giro en sentido contrario.

18 void loop() {

11 motorl.step(512); // Cantidad de pasos direccion horario

12 delay(208@);

13 motorl.step(-512}; // Cantidad de pasos direccién antihorario
14 delay(20688);

15}

Hemos modificado el cédigo del programa anterior, ahora el motor gira en sentido horario un
cuarto de vuelta, se detiene 2 segundos, a continuacion gira en sentido antihorario un cuarto de
vuelta y se detiene de nuevo 2 segundos.

En el siguiente proyecto queremos asignarle el nimero de vueltas desde la consola.
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&) sketch_oct25b | Arduineo IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

sketch_oct25b.ino

1 #include <Stepper.h>

2

3 Stepper motorl{2848, 8, 18, 9, 11); Pasos completos
4

5 void setup() {

[ motorl.setSpeed(2); En RPM (valores de 1, 2, o 3 para 28BY]-438
7 Serial.begin(9688);

8}

9

18 void loop() {

11 if (Serial.available()){

12 int pasos = Serial.parselnt();

13 Serial.println{pasocs);

14 motorl.step(pasos);

15 1

16 1}

Ejecutamos el programa y activamos el monitor en serie.

Salida Monitor Serie =

in

Hemos introducido el valor 512 que nos lo muestra y el motor empieza a actuar.
Si ponemos -512 el motor gira en un cuarto de vuelta en sentido contrario.

Observaras que por defecto hay dos led encendidos, esta es la configuracién de esta libreria.
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Para des energizar las bobinas vamos a agregar el siguiente codigo:

void loop() {
if (Serial.available()}{
int pasos = Serial.parseInt();
Serial.println(pasos);
motorl.step(pasos);
digitalWrite(8, LOW);

digitalWrite(9, LOW);
digitalWrite(18, LOW);
digitalwrite(11, LOW);
}
¥

Ahora cuando el motor esté parado las luces no estardn encendidas como se muestra en la
imagen anterior.

e

-l it .
o s et it ks e N i Y

ot

e
‘d““
- =
= P e e
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Capitulo 30.- PRO MINIy conversores USB-TTL PL2303 CH340

Arduino Pro Mint

Arduino Pro Mint

18 mm.
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https://youtu.be/4b5IsQhQDQE

Arduino Pro Mint

e Dos tiras de pines rectos
e Una tira de pines a 90° N

Arduino Pro Minti

Regulador de tensidén

LED de encendido

@

~
-
3
<
~
&1
=
.
~
g
v

LED “L"”

-
@
3
@
L
£
L
]
L J
]
®
&

Microcontrolador
ATmega 328p

Bot6én de Reset

Arduino Pro Minti

DTR TXD RXD VCC GND GND

TXD RAW
RXD GND
RESET RESET
GND vcce
2 A3
3 A2
4 Al
o AO
6 13
7 12
8 11
9 10

ICSP A4 A5 A6 A7
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Conversor USB-TTL

Conversor USB-TTL

Modelo PL2303HX

Otros modelos ampliamente utilizados: e CH340
e CP2102
e FTDI232

Conexidén USB-TTL a Pro Mint

USB-TTL Pro Minti

5V — VCC
GND —— GND
TXD === RXD
RXD =—— TXD
Conversores con salida DTR ===== DTR

(reset automatico)
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Conexidn USB-TTL a Pro Minti

o 3 s USB-TTL Pro Mini
STXD M ONO)
oo dezeesy [shon g o 5 Vv — VCC
GND —— GND
TXD == RXD
RXD =—— TXD
Conversores con salida DTR ===== DTR

(reset automatico)

Ya podemos conectar el USB a nuestro ordenador.

[ @ stetcn oo avcino 0 20

| Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

Tenemos que seleccionar el tipo de placa y en el puerto que tiene que estar conectado.

Introduciremos el siguiente cddigo para verificar si funciona.

'

void setup() {
pinMode(13, OUTPUT);

void loop() {

digitalkirite(13, HIGH);

LTI Y T O [ Y
s

8 delay(le8e);

Q digitalWrite(13, LOW);
18 delay(1888);

11 r

Cuando en la barra del programa del Arduino IDE después de compilar cuando diga subiendo,
hemos de presionar el botdn RESET de la placa Arduino mini.

140



Arduino Pro Mint

Regulador de tensién
L B I
-~

Tensién de entrada: 6 a 16 VDC RAW

Tensién de salida: 5 VDC

Corriente méxima: 150 mA GND
VCC

5 VDC @ 500 mA
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Capitulo 31.- LCD 12C adaptador e instalacion de librerias

especificas

Adaptador LCD I2C

Adaptador LCD I2C

3
=18

7 pEmm
A

LCD 1602A
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https://youtu.be/kuLgPLrg-cY

conexién paralela a LCD
(16 pines) |y

) alimentacién

7 bus 12C
habilita/deshabilita preset regulador
iluminacidén posterior de contraste

de LCD

Bus I2C (IIC, I*C, TWI)
Inter-integrated Circuith

Arduino
SDA
SCL
Maestro
(master) SDA SCL SDA SCL
Esclavo Esclavo
VCC GND (slave) (slave)
VCC GND VCC GND
VCC
GND o & Y
® SDA: Datos Serie (Serial Data)
® SCL: Reloj Serie (Serial Clock)
Bus I2C (IIC, I°C, TWI)
Inter-integrated Circuit
Arduino
SDA
SCL
Maestro
(master) SDA SCL SDA SCL
Esclavo Esclavo
VCC GND 3 ; (slave) (slave)
Resistencias VCC GND VCC GND
de pull-up
VCC
GND

® SDA: Datos Serie (Serial Data)

Al Open—dralnt£ e SCL: Reloj Serie (Serial Clock)

143



Bus I2C (IIC, I’C, TWI)
Inter-integrated Circuit

SDA
SCL
Nacitro SDA SCL SDA SCL Cada dispositivo conectado \
(master) al bus se identifica \
mediante una direccidn lnica

Esclavo Esclavo

(slave) (slaVe)/
0x27 — 0x76

Direccién (7 bits) Datos (8 bits)

Inicio 1: Lectura (Read) "0: Recibido (ACK) -~ Parada
(start) 0: Escritura (Write) 1: No Recibido (NACK) (stop)

Fuente: https://learn.sparkfun.com/tutorials/i2c

Vamos al circuito:

12C UNO MEGA
SDA M 20
SCL A5 21

Arduing

JII ZO9TWD1

Vamos a programar:
Tenemos que descargar la libreria del siguiente enlace.

https://web.archive.org/web/20200720122215/https://bitbucket.org/fmalpartida/new-
liquidcrystal/downloads/
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https://web.archive.org/web/20200720122215/https:/bitbucket.org/fmalpartida/new-liquidcrystal/downloads/
https://web.archive.org/web/20200720122215/https:/bitbucket.org/fmalpartida/new-liquidcrystal/downloads/

Lo descargamos y lo descomprimimos.

v = [m] X
O fmalpartida / New LiquidCrystal - X +
& C (ﬂ htps:.’;‘web.archlve.org.’u‘;eb.’l[‘.iEGQM222‘Bs'hlips:/',-’bltbJ(kei.nrg;‘fmalpartlda:rev.--hcu\d(rysta\:dc'ﬂ.‘r\natlsﬂ 53 ﬁ) » =5 0O a H
i Aplicaciones
interner anenive  [NHpS or i liquidcrystal/download: |[Go] SEP Rl SEP @ (%]
- Ll o B e
27 Jan 2013 - 30 May 2022 2019 el 2021
=y 1l w [ | L1l 1 ¥ About this capiure
~ ‘ X . . You caught us doing some quick maintenance, X
<> Source Francisco Malpartida / Untitled project / New LiquidCrystal temporarily restricting your repository to read-
only access.
b Commits Downloads
I'Y BEmizs Downloads Tags  Branches
f9  Pull requests
§ Name Size Uploaded by Downleoads Date
le2 | Pipelines
Download repository 49 MB
=] Deployments B
NewliquidCrystal_1.5.1.zip 6.2 MB Francisco 121037 2019-04-28
B lssues Malpartida
° . [ New ] NewLiquidCrystal_1.5.0.zip 6.1 MB Francisco 14015 2019-03-23
ira issues Malpartida
B wi Newliguiderystal_1.3.5.zip 24 MB Francisco 150472 2017-11-26
Malpartida
B Downloads
NewliguidCrystal_1.3.4.zip 6.0 MB Francisco 391460 2015-10-24
Malpartida

Tienes que renombrar la antigua libreria y a la nueva copiarla en la carpeta con el mismo nombre

que tenia la anterior.

& Pantalla | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
¥ Arduino Uno
Pantalla.ino
1 #include <Wire.h>
2 #include <LCD.h>
3 #include <LiquidCrystal_I2C.h>
4
5 LiquidCrystal I2C lcd (Bx27, 2, 1, @, 4, 5
[
7 void setup() {
8 led. setBacklightPin(3,POSITIVE);
9 led.setBacklight (HIGH) ;
1@ lcd.begin(16,2);
11 led.clear();
12 1}
13
14 void loop() {
1% lcd.setCursor(@,@);
16 lecd.print("Hola, ha pasade™);
17 led.setCursor(@,1);
18 led.print(millis() / 1eea);
19 led.print(” seg.™);
28}

La libreria Wire.h ya viene por defecto y la podemos cargar.

Las librerias LCD.h y LiquidCrystal_I2C.h la hemos obtenido de la nueva libreria que hemos

descargado y sustituida por la anterior.

En la linea 5 creamos un objeto llamado Icd que serd de tipo LiquidCrystal_12C a los que le
pasaremos una serie de parametros como la direccién que es 27 en hexadecimal, ademas de
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indicarle el nimero de puertos del circuito integrado del adaptador corresponde a los pines E,
RW, RS, D4, D5, D6, D7.

vcce vcc

RS
RW

E
PO DO
P1 D1
P2 D2
SDA S SDA P3 D3
SCL SCL P4 D4
P6 D6

A

[e— K

PCF8574
4& vce 1

jumper GND

En la linea 8 sirve para indicar el nimero de puertos paralelos que se usara para habilitar la
iluminacidn trasera de la pantalla y que sea positiva.

En la linea 9 enviando un nivel alto encendemos la iluminaciéon posterior.
En la linea 10 le decimos que nuestro modelo en un 16 x 2.

En la linea 11 borra de la pantalla cualquier contenido que pudiera tener.

La parte del void loop() es igual que cuando trabajamos la pantalla sin el adaptador.
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Cambiando la direccidn

2
>
>
»
)
2
=)
2

A0 Al A2 DIR
1 1 1 0x27
0 1 { 1| exz6
i § 0] - 1 i 0x25
0 o 1 [ 0x24
1 1 0 0x23
0 1 \ 0 | 0x22
1 0] (0} 0x21
0 0 } o | ex20

PO P99

Este ahora seria 0, 1, 1 con la direccién 0x26, hay un total de 8 combinaciones.
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Capitulo 32.- BMP280 Presidon atmosférica, Temperatura, Altitud

Presién atmosférica y temperatura

Presidén atmosférica y temperatura

Debido a la variacidén de
lo podremos

BMP280

BMP280

Presidn: 300 a 1100 hPa =
Temperatura: -40 a 85°C +1.0

Interfaz: SPI o I2C

Alimentacién: 3.3 V

la presidn atmosférica con la altura
utilizar como altimetro
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https://youtu.be/LtZ_b2WVMrU

Presi6n atmosférica (barométrica)

Unidad de medida en sistema
internacional: Pascal

100 Pa = 1 hPa (hectopascal)
1 hPa = 1 mb (milibar)

Barémetro. Atribucién Christof Pins (CC-BY-SA-3.0)

Diagrama eléctrico (esquemdtico)
médulo GY-BMP280

Avee = 3.3 v

VDD

SDA > SDI CSB
SCI SCK SDO

CSB: 0: SPI
1: I2C BMP280

SDO: 0: Direccién I2C 0x76 GN
1: Direccién I2C 0x77 _L




Vamos a soldar los pines.

Vamos a realizar el circuito.

Médulo UNO MEGA
SDA Ad 20

\

RX W

(UNO;
om NAZTD - g scL As 21

3

GY-BMP280 LR R LR I A R R I

L R . DR BRI I I A B I

v s LR T I O I

= LR R A ) LR R B B R I B B

LR I I I T A B R O I B A L A R B U e o T T A T B B I A A

.AlimentarVCCcon3.3V J e vy o ele e el

® 8 0 0 8 0 e O e e LGNS LR R R
LU S S I I I AU I I S R I A Ve e e e e e e e e

LU A LR LU * e e e LR CC R ® o0 0 L LR * o0 0
*« oo * e e e e e e e e « e e v oo « o e o “ e e e e “ o e

Vamos a programar:

Tenemos que incluir una libreria. Buscaremos por BMP280.

Adafruit BMP2380 Library
de Adafruit

Arduino library for BMP280
pressure and altitude
SENSOrs.

Arduino library for BMP280
SENSOrs.

Mas informacidn

Antes de continuar vamos a abrir la carpeta donde estds las librerias.
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[ = | libraries

Inicio Compartir Vista
{, Cort
x o Cortar

-] Copiar ruta de acceso 17 Facil acceso +

Anclar al Copiar Pegar Mover Copiar Eliminar Cambiar  Nueva

x \j % MNuevo elemento =
]

- -I'I Abrir ~ Seleccionar todo
t!j =5

Modificar Mo seleccionar nada
Propiedades

Acceso rapido |:I Pegar acceso directo aw aw - nombre  carpeta £ Historial DDInverhr seleccion
Portapapeles Organizar Nuevo Abrir Seleccionar
“ v » OneDrive - Personal » Documentos > Arduino » libraries v O 2 Buscar en libraries
- ~
|| Documentos Lo MNombre Fecha de modificacién Tipo Tarnafio
Adobe Adafruit_10DOF Carpeta de archivos
Arduino Adafruit_BMP025_Unified Carpeta de archivos
Audacity Adafruit_BMP280_Library Carpeta de archivos

Adafruit_BuslO
Adafruit_EPD
Adafruit_GFX_Library
Downloads v Adafruit_HX8357_Library

Corel VideoStudio MCE

Documentos digitalizados

R - ]

48 elementos 1 elemento seleccionado

Adafruit_BMP280_Library

Carpeta de archivos

G

Carpeta de archivos

S

Carpeta de archivos

G

Carpeta de archivos

&

Abrimos dicha carpeta y abrimos el siguiente archivo, con el bloc de notas.

C Adafruit_BMP220.h

=1

E 3

=/

Nj Adafruit_BMP230.h: Bloc de notas

Archive Edicién  Formato  Ver Ayuda

@file Adafruit_BMP28@.h
This is a library for the Adafruit BMP28@ Breakout.
Designed specifically to work with the Adafruit BMP28@ Breakout.

Pick one up today in the adafruit shop!
—————— > https://www.adafruit. com/product/2651

These sensors use I2C to communicate, 2 pins are required to interface.
Adafruit invests time and resources providing this open source code,
please support Adafruit andopen-source hardware by purchasing products
from Adafruit!

K.Townsend (Adafruit Industries)

BSD license, all text above must be included in any redistribution

#ifndef _ BMP28O _H__
#define _ BMP28O H__

// clang-format off

#include <Arduino.h>

#include <Adafruit_Sensor.h>
#include <Adafruit_I2CDevice.h>»
#include <Adafruit SPIDevice.h>»
J// clang-format on

Buscaremos la siguiente texto:

Buscar

et

Buscar: |E=MF‘25'I}_A.DDHESS

| Eguscar siguiente i

Direccian
[ ] Coincidir maytsculas y mintsculas O Aiba @ Abaig

] Ajuste automatico

Cancelar
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I'd

|#deFine ELEREERNAESS (8x77) /**< The default I2C address for the

Cambiaremos 77 por el 76 y guardamos los cambios.
Ya podemos empezar a programar.

[T v I I R N O FE I

g Pl Pl Bl B PR Pl D B Bd B = 2 2 2=
Lo T o B v B B 4 N o B Y R R - T = I s B B T o B R W Ry U D S v}

by

L
=
—

#include <Adafruilt _Sensor.h»
#include <Adafruit BMP228.h>
#include <Wire.h>

Adafruit BMP238 bmp;

float TEMPERATURA;
tloat PRESION;

vold setup() {

Serial.begin(9668);

Serial.println("Iniciando:™};

if ( !bmp.begin{) ) {
Serial.println{"BMP28@ no encontrado !");
while(1};

¥

void loop() {

TEMPERATURA = bmp.readTemperature();
PRESION = bmp.readPressure()/188;
Serial.print("Temperatura: ");
Serial.print{TEMPERATURA);
Serial.print(™ C ");

Serial.print{"Presion: ");
Serial.print(PRESION);
Serial.println("™ hPa");

delay(56868);

Este sera el resultado:

Salida

Monitor Serie =

Message (Enter to send message to 'Arduino Uno’ on 'COM3')

Iniciando:

Temperatura: Z20.
Temperatura: 20.
Temperatura: 20.
Temperatura: 20.

80 C Presion: 9%0.60 hPa
79 C Presion: 990.56 hPa
80 C Presion: 9%0.681 hPa
79 C Presion: 9%0.62 hPa

sensor. *f

Ahora queremos mostrar la altitud para ello vamos a agregar varias lineas al codigo.
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1 #include <Adafruit_sensor.h>

2 #include <Adafruit BMP238.h>

3 #include <Wire.h>»

4

5 Adatruit BMP238 bmp;

6

7 float TEMPERATURA;

8  float PRESION,[Pe]

9
16
11 void setup() {
12 Serial.begin(9688);
13 Serial.println{"Iniciando:™};
14 it { !bmp.begin() ) {
15 Serial.println{"BMP282 no encontrado !");
16 while(1};
17 }
18 | PP = bmp.readPressure()/100; |
19}
20
21 void loop() {
22 TEMPERATURA = bmp.readTemperature();
23 PRESION = bmp.readPrassure()/1886;
24 Serial.print("Temperatura: ");
25 Serial.print(TEMPERATURA) ;
26 Serial.print(™ C ");
27
28 Serial.print({"Presion: ");
29 Serial.print(PRESION);
38 Serial.print(™ hPa");
31
32 Serial.print{" Altititud aprox.: ");
33 Serial.print(bmp.readdltitude(Pa));
34 Serial.println(" m. ");
35
36 delay(5868);
37}

Ahora movemos nuestra placa hacia arriba y veremos como nos estd indicando la altitud de la
placa con respecto a la posicidn anterior.

Salida  Monitor Serie x
Message (Enter to send message to "Arduino Uno' on "COM3")

Temperatura: 20.63 C Presion: 89%0.62 hPa Altititud aprox.: -0.23 m.
Temperatura: Z20.62 C Presion: 5%0.60 hPa Altititud aprox.: -0.06 m.
Temperatura: 20.62 C Presion: 5%0.57 hPa Altititud aprox.: 0.15 m.
Temperatura: 20.62 C Presion: 9%0.58 hPa Lltititud aprox.: 0.06 m.



Capitulo 33.- Lector tarjeta MicroSD bus SPI (y data-logger DHT11)

Lector de memoria MicroSD

SANiSUNG
migee
1GB»

Lector de memoria MicroSD

Nivelador de sefal
5a3.3V

SANISUNG : \
Mmiceo ; et Interfaz ",
= : SPI

1GB» 1 : 0

_Q Alimentacidn
de 5V

Regulador de tensidn
5 a 3.3V
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https://youtu.be/nNDqRpfEy40

Bus SPI (Serial Peripheral Interface)

MOSI MOSI
MISO MISO
SCK SCK
SS SS (CS)
552 —
Esclavo
(Slave)
Maestro
(Master) —>{ MOSI
Arduino MISO
SCK
S5 (CS)
Esclavo
(Slave)

Bus SPI (Serial Peripheral Interface)

(}//////1;;;j———§\\\\\\\\3fUIl—duglex

Bus SPI con 3 cables

MOSI
MISO ) MISO
SCK SCK
SS S5 (CS)
552 [—
Esclavo
(Slave)
Maestro
(Master) —>| MOSI
Arduino MISO
SCK
S5 (CS)
Esclavo
(Slave)
MOSI SI (MOSI)
SCK SCK
SS S5 (CS)
Esclavo
(Slave)
Maestro
(Master)

Maestro UGnicamente
escribe en el Esclavo

TF

® MOSI: Master Out Slave In
® MISO: Master In Slave Out
® SCK:

® SS:

reloj serie (serial clock)

Selector de Esclavo
(Slave Select o Chip Select)

(envio y recepcidn
simultanea)
para alta velocidad

® MOSI: Master Out Slave In
® MISO: Master In Slave Out
® SCK:
® SS:

reloj serie (serial clock)

Selector de Esclavo
(Slave Select o Chip Select)

MISO S0 (MISO)
SCK SCK
Ss 55 (TS)
Esclavo
(Slave)
Maestro
(Master)

Maestro Gnicamente
lee del Esclavo

2
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Médulo UNO MEGA
CS 10 53
SCK 13 52
MISO 12 50
MOSI 11 51

Lectura de MicroSD

SAMSUNG

1GB»

¥3ldvayv

SANMISUNG

icro
M=

0'zgsn - MicroSD
=S 0N a USB

1GB»

w Propiedades: Unidad USB (H:) x
Compartir ReadyBoost Personalizar
General Herramientas Hardware

- !
Tipo: Unidad USB

Sistema de archivos: FAT

[ Espacio usado: 93.304bytes  96,0KB
Espacio disponible: 2.041.053.184 1,90 GB
Capacidad: 2.041.151.438 bytes 1,90 GB

Unidad H:

Cancelar Aplicar
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Tiene que estar formateado en un formato de FAT o FAT32.

Vamos a programar:

#include <SPI.h>
#include <SD.h>

#define SSpin 10
File archivo;

void setup() {

}

Serial.begin(9600);
Serial.println("Inicializando tarjeta...");
if (!SD.begin(SSpin)){
Serial.println("Fallo de inicializacién!");
return; //Salimos de la funciodn
}
Serial.println("Inicializacion correcta");
archivo = SD.open("prueba.txt", FILE_WRITE); // Si no existe lo crea.

if (archivo) { // Si se ha creado el archivo.
archivo.println("Probando 1, 2, 3"); //Escribimos el siguiente texto.
Serial.println("Escribiendo en archivo prueba.txt...");
archivo.close(); // Cerramos el archivo.
Serial.println("Escritura correcta");
} else {
Serial.println("Error en apertura de prueba.txt");
}
archivo = SD.open("prueba.txt"); // Abrimos el archivo en modo lectura.
if (archivo){ //Si lo hace correctamente
Serial.println("Contenido de prueba.txt:");
while (archivo.available()){
Serial.write(archivo.read()); // Lee caracter a caracter.
}
archivo.close(); //Cierra el archivo.
} else {
Serial.println("Error en la apertura de prueba.txt");

}

void loop() {

// Esta vacio.

Este sera el resultado en Monitor serie.
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Salida  Monitor Serie x

Egcribiendo en archivo prueba.tCxt...
Eacritura correcta
Contenido de prueba.txt:

Cerramos el monitor serie y lo volvemos a abrir.

Salida Monitor Serie =

Inicializacion correcta
Ezcribiendo en archivo prueba.txt...

Ezcritura correcta

Probando 1, 2, 3
Probando 1, 2, 3

Al ejecutarlo de nuevo agrega una nueva linea al final.

Vamos a agregar el sensor de humedad.

Médulo DHT11
(KY-015)

Médulo UNO MEGA
s 10 53
SCK 13 52
MISO 12 50
MOSI 11 51

.. . U soees e
seeee seeee sess eleve sesee soees




Vamos a programar:

#include <TinyDHT.h>
#include <Adafruit_Sensor.h>
#include <SPI.h>

#include <SD.h>

#define SENSOR 4
int TEMPERATURA;
int HUMEDAD;

#tdefine SSpin 10
File archivo;
DHT dht(SENSOR, DHT11);

void setup() {
Serial.begin(9600);
Serial.println("Inicializando tarjeta...");
if (!SD.begin(SSpin)){
Serial.println("Fallo de inicializacién!");
return;
}
Serial.println("Inicializacion correcta");
archivo = SD.open("datos.txt", FILE_WRITE);

if (archivo) {
for (int 1 = 1; i < 31; i++ ){
TEMPERATURA = dht.readTemperature();
HUMEDAD = dht.readHumidity();

archivo.print(i);
archivo.print(",");
archivo.print (TEMPERATURA);
archivo.print(",");

archivo.println(HUMEDAD) ;

Serial.print(i);
Serial.print(",");
Serial.print(TEMPERATURA);

Serial.print(",");
Serial.println(HUMEDAD);

delay(1000);
}

archivo.close();
Serial.println("Escritura correcta");
} else {
Serial.println("Error en apertura de datos.txt");

159



void loop() {

Este sera el resultado del monitor serial:

Salida

Monitor Serie

Ahora vamos a leer el fichero en el ordenador.

| DATOS.TXT: Bloc de...

Archive Edicion  Formato
1,25,95
2,25,95
3,25,95
4,25,95
5,25,95
6,25,95
7,25,95
8,25,95
9,25,95
18,25,95
11,25,95
12,25,95
13,25,95
14,25,95
15,25,95
16,25,95
17,25,95
18,25,95
19,25,95
20,25,95
21,25,95
22,25,95
23,25,95
24,25,95
25,25,95
26,25,95
27,25,95
28,25,95
29,25,95
38,25,95

Ver

O
Ayuda
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Capitulo 34.- Reloj de Tiempo Real (RTC) DS3231 bus 12C

Médulo Reloj de Tiempo Real (RTC)
DS3231

@ POLER
Y]

[E-T]

Médulo Reloj de Tiempo Real (RTC)
DS3231

Didmetro 20 mm. 20 mm.
Espesor 3.2 mm. [ 2.5 mm.
S — ———

Médulo Reloj de Tiempo Real (RTC)
DS3231

i @

Salida 32 Khz 32K

Salida programable sQw
Interfaz I2C ( SCL &

Alimentacidn
de 3.3 a 5 ¥
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https://youtu.be/ZOMXEYuQwwY

Médulo Reloj de Tiempo Real (RTC)
DS3231

== —_—
CR2032 CR2025
Didmetro 20 mm. 20 mm.
Espesor 3.2 mm. i 2.5 mm.
— —

Médulo Reloj de Tiempo Real (RTC)
DS3231

Mantiene fecha y horario (afio, mes, dia, hora, minutos, segundos) E%
Oscilador interno compensando por temperatura (TCXO0) Q‘
Error de *2 ppm (unos pocos minutos al afio)
Bateria de respaldo mantiene fecha y horario por al menos 5 afos
Salida directa de oscilador interno de 32.768 Khz (32 K)

open-drain
Salida programable de 1 Hz, 1 Khz, 4 Khz, 8 Khz (SQW)

Facil conexién mediante interfaz I2C

Vamos a crear el circuito:

Médulo UNO MEGA
SDA A4 20
SEE A5 21

——w @

[
R
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Vamos a programar, para ello deberemos descargar una libreria.

Buscaremos por rtclib.

RTClib de Adafruit
Works with DS1307,
DS53231, PCF8523
PCF8563 on multiple
architectures

A fork of Jeelab's fantastic
RTC library

Mas informacion

#include <RTClib.h>
#include <Wire.h>

RTC_DS3231 rtc;

void setup() {
Serial.begin(9600);

if (! rtc.begin()){
Serial.println("Modulo no encontrado!");
while(1);
¥
//rtc.adjust(DataTimer (2022, 10, 26, 13, 44, 0));
rtc.adjust(DateTime(__DATE__, _ TIME_ ));

void loop() {
DateTime fecha = rtc.now();
Serial.print(fecha.day());
Serial.print("/");
Serial.print(fecha.month());
Serial.print("/");
Serial.print(fecha.year());
Serial.print(" ");
Serial.print(fecha.hour());
Serial.print(":");
Serial.print(fecha.minute());
Serial.print(":");
Serial.println(fecha.second());
delay(10090);

}

Este serd el resultado en el monitor serie.
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Salida Monitor Serie =

2 072022 13:58:28
13:58:29
13:58:30
13:58:31
13:=58:32
13:=58:33
13:58:34
13:58:35

Comentamos la linea donde se actualiza la hora:

//rtc.adjust(DateTime(_DATE__, TIME_ ));

Vamos a subir de nuevo el programa.

sketch_oct26a | Arduino IDE 2.0.0
Archivo Edit Sketch Herramientas Help

+ Arduino Uno -

skeich_oct26a ino

1 #include <RTClib.h>

2 #include <wire.h>
3
4 RTC_DS3231 rtc;
5
6 void setup() {
7 serial.begin(96e®);
M H
a if (! rtc.begin()){
1@ Serial.println(“Modulo no encontrado!™);
11 while(1);
12 1
13 26, 13, 44
14 __TIME__
15 }
16
17 void loop() {
12 DateTime farha = rir now()-
Salida  Monitor Serie % ¥ 0=

Ambos NL& CR ~ 9600 baud -

(SRS VNI

i

Lin. 14, col. 3 UTF-8 & Arduino Unoon 1COM3 (23 B

Los datos de la fecha y la hora se mantienen, gracias a su bateria de respaldo.

Vamos a realizar un programa que haga la funcién de alarma y en determinado momento
aparezca un mensaje en el monitor serial.

#tinclude <RTClib.h>
#include <Wire.h>

RTC_DS3231 rtc;
bool alarma = true;
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void setup() {
Serial.begin(9600);

if (! rtc.begin()){
Serial.println("Modulo no encontrado!");
while(1);

}

}
void loop() {

DateTime fecha = rtc.now();
if (fecha.hour()== 14 && fecha.minute() == 34){
if (alarma == true){
Serial.println("Alarma");
alarma = false;
}

¥
Serial.print(fecha.day());

Serial.print("/");
Serial.print(fecha.month());
Serial.print("/");
Serial.print(fecha.year());
Serial.print(" ");
Serial.print(fecha.hour());
Serial.print(":");
Serial.print(fecha.minute());
Serial.print(":");
Serial.println(fecha.second());
delay(1000);

if (fecha.hour() == 2 && fecha.minute() == 0)
alarma = true; //reactiva alarma

Salida Monitor Serie x

26/10/2022 14:33:54
26/10/2022 14:33:55
26/10/2022 14:33:56
26/10/2022 14:33:57
26/10/2022 14:33:58
26/10/2022 14:33:59

26/10/2022 14:34:0
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Ahora vamos a agregar a nuestro circuito un relé con el fin que desde una hora de inicio hasta
una hora final se active el relé para que nos de iluminacidn durante una hora.

DS3231 UNO MEGA
SDA A4 20
T e st As 2

Mddulo Relé KY-019
Pin "S" a Pin digital 3

@ Keyes SRly

D I T T I I )

Vamos a programar, yo he realizado este ciclo se realice en un minuto.

#include <RTClib.h>
#include <Wire.h>

RTC_DS3231 rtc;

bool evento_inicio = true;
bool evento fin = true;

# define RELE 3

void setup() {
Serial.begin(9600);
pinMode(RELE, OUTPUT);

if (! rtc.begin()){
Serial.println("Modulo no encontrado!");
while(1);

}

void loop() {
DateTime fecha = rtc.now();
if (fecha.hour()== 15 && fecha.minute() == 7){
if (evento_inicio == true){
digitalWrite(RELE, HIGH);
Serial.println("Rele encendido");
evento_inicio = false;
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if (fecha.hour()== 15 && fecha.minute() == 8){
if (evento_fin == true){
digitalWrite(RELE, LOW);
Serial.println("Rele apagadp");
evento_fin = false;
¥
}

Serial.print(fecha.day());
Serial.print("/");
Serial.print(fecha.month());
Serial.print("/");
Serial.print(fecha.year());
Serial.print(" ");
Serial.print(fecha.hour());
Serial.print(":");
Serial.print(fecha.minute());
Serial.print(":");
Serial.println(fecha.second());

delay(1000);
if (fecha.hour() == 2 && fecha.minute() == 9)

evento_inicio = true; //reactiva alarma
evento_fin = true;
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Capitulo 35.- EEPROM memoria incorporada No Volatil teoria /

practica

Memoria EEPROM incorporada

By ZeptoBars [CC BY 3.0]

® No volatil

® Programar y borrar eléctricamente

uControlador | EEPROM

ATmega 328p

UNO, Nano, Pro Mini ... 1024 bytes

ATmega 2560
Mega ...

4096 bytes

Memoria EEPROM incorporada

direccién = 0 1 2 3 4 5
(asdress) [T T [ [ 1]

\

celda | ® 0-255 (decimal)
{ Bute ® 00-FF (hexadecimal)
y e 00000000-11111111 (binario)

® Ciclo de vida de cada celda: 100.000 escrituras

e Tiempo de escritura: 3.3 mseg.

e Por defecto cada celda tiene un valor de 255 (decimal)
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https://youtu.be/ewgXDRlQe8c

Vamos a programas, vamos a necesitar un libreria especifica que ya viene en el IDE.

@ sketch_oct2Va | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
©O
sketch_oct2Talino
1 #include <EEPROM.h>
2
3 void setup() {
4 Serial.begin{9688);
=
6 Serial.print("Capacidadd de memoria: ");
7 Serial.println{EEPROM.length()});
8 Serial.println(™ ™);
9
18 Serial.print{"valor almacenado en direccion @: ");
11 Serial.println{EEPROM.read(®)); // read(direccion)
12
13 Serial.print("Almacenandoc numero 39 en direccion 8");
14 EEPROM.write(B, 39); ff wrtite(direccion, valor)
15}
16
17 void loop() {
18 /f Nada por agui
19}

Cuando ejecutemos el programa veremos como podemos ver la informacion de la celda,
modificar su valor y una vez desconectado el Arduino, con otro programa volver a leer la
informacion.

Salida Monitor Serie

Capacidadd de memoria: 1024
Valor almacenado en direccion 0: 255
Almacenando numerc 39 en direccion O
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ﬂ sketch_oct27a | Arduine [DE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

D sketch_oct2Ta.ino

[y

#include <EEPROM.h>

]

'.'.'-;
WGa =] W pa

~ void setup() {
Serial.begin(oo@8);

Serial.print("valor almacenado en direccion @8: ");
Serial.println{EEPROM.read(®)); // read(direccion)

b

%7

18 void loop() {
Y .
L 11 /{ Nada por aqui
12}

Conectamos de nuevo la placa y como ahora lo que queremos es leer la informacion de la celda
0 de nuestra placa, vamos a ejecutar este cddigo:

Salida Monitor Serie =

Mensaje (Ctrl + Enter para enviar el m a "Ar

[45]

Sd

(48]

Valor almacenado en direccion 0: 39

Como podras observar el valor no se ha perdido.

s int .2 bytes: (entero con o sin signo)

Que pasa si lo que queremos almacenar es un nimero de tipo int, float o char.

® get(direcci6n de inicio, dato)  Leer

Con estas dos funciones podemos almacenar valores sin tener que preocuparnos del nimero de
celdas que va a utilizar.

170



® get(direccidén de inicio, datog Leer

Ejemplo: int valorPot = 768;

EEPROM.get(0, valorPot);

e get(direccién de inicio, dato) Leer

® put(direccién de inicio, dato) || Escribir

Ejemplo: int valorPot = 768;

EEPROM.put(@, valorPot);

Escribir

L Unicamente si el dato
es distinto al existente

evitando ciclos de escritura innecesarios

u sketch_oct27a | Arduine IDE 2.0.0
Archive Edit Sketch Herramientas Help
sketch_oct27a.ino
1 #include <EEPROM.h>
2
3 float temperatura = 27.58;
4 char cadena[] = "Hola esta es una prueba”;
5
6 void setup() {
7 Serial.begin(96@g);
8
9 EEPROM.put(®@, temperatura);
18 EEPROM.put (18, cadena);
11
12 Serial.println{"Valor de punto flotante en direccion 8:");
13 Serial.println({EEPROM.get(8, temperatura));
14
15 Serial.println{"™ ");
16
17 Serial.println{"Valor de la cadena en direccion 18:");
18 Serial.println{EEPROM.get (1@, cadena));
19 1}
20
21 void loop() {
22 // Nada por agui
23}
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Vamos a ejecutar el programa, este serd el resultado:

Salida Monitor Serie =

Mensaje (Ctrl + Enter para enviar el mensaje a "Arduino Uno’ en "COM3’)

Valor de puntco flotante en direccion 0:
27.50

Valor de la cadena en direccion 10:
Hola esta e3 una prueba
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Capitulo 36.- RFID RC522 kit lector, tarjeta, llavero 13.56 Mhz

Médulo RFID RC522

I!!!!Ilml?
= jz-‘

. RFID-RC522 (@

RFID
Identificacién por Radio frecuencia

T 158 ONOOYIOS IISON XOS VOS

"..’H-
B

sefal reflejada modulada

Frecuencia: 13.56 Mhz | -&*%*%*f%ﬁv%f*%&f*fk—_

Distancia maxima: 10 cm.

NFC: comunicacién de campo cercano
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https://youtu.be/LvRfxGTUEpE

También en lugar de la tarjeta se puede utilizar un llavero o etiquetas autoadhesivas.

Médulo RFID RC522

Interfaz SPI (
Antena

Alimentacidn (
de 353V

®
~N
N
0
[8)
i3
[=]
=
L
o
@

>

MFRC522

Médulo RFID RC522

e
o
8
3
g
s
'~
, &
-

soldar tira de pines rectos o a 90°

Suponiendo que estos no vienen soldados.

Vamos a realizar el circuito:

Médulo Uno Mega
SDA(SS) 10 58
SCK 13 52
MOSI 11 51
MISO 12 50

IRQ - .
RST 9 5
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Vamos a programar, para ello debemos de descargar una libreria, buscaremos por rc522.

MFRC522 de
GithubCommunity
Read/Write a RFID Card or
Tag using the ISO/EC
14443A/MIFARE interface.
Arduino RFID Library for
MFRC522 (SPI)

Mas informacidn

Ahora del menu Archivo seleccionaremos Ejemplos de este MFR522 y de este Dumplinfo.

& Dumplnfo | Arduino .0, -
& Dumplnfo | Arduino IDE 2.0.0 m} x

Archivo Edit Sketch Herramientas Help

[ e

Dumplnfo.ino

load this sketch inte Arduino IDE
IDE (hit CtrlsShftsM). When
/PCD, the s 1 output

in layout below

Serial Mo

PICC (that is: a RFID Tag
ID/UID, t
14 * when removing the PICC

read all the PICCs present
er and present them to th
that this may take some tim

16 * If your

e
* details of the a
19 * keep the PICCs at r

ed into the public domain.

Arduino o uino
Uno/1@1 Mega Nano v3 Leonardo/Micro

Pin Pin Pin

)

Pooo

b

3 D1e 18

/ IC5P-4 51 D11 ICSP-4
f ICSP-1 58 D12 ICSP-1
f ICSP-3 52 D13 ICSP-3

-
w

rds can be found here: https://github.com/miguelbalboa/rfid#pin-layout

Dumplnfo | Arduino IDE 2.0.0 — m} x

Archivo Edit Sketch Herramientas Help

Arduine Uno

Dumplinfe.ino

38 #include <SPI.h>
39 #include <MFRC522.h>

48

41 #define RST_PIN =] / Configurable, ypical pin layout e
42 #define SS_PIN 1e / Configurable, typical pin layo e
43

44  MFRC522 mfrc522(S5_PIN, RST_PIN); // Create MFRC522 instance

45

46 void setup() {

47 Serial.begin{96e8); serial communications with the PC

43 while (lserial); g if no serial port is opened (added for Arduinos based on ATMEGA32U4)
49 SPI.begin(); s

1] mfrc522.PCD_Init();

51 delay(4); /! Op board do need more time after i

52 mfrc522.PCD_DumpVersionToSerial(); Show details of PCD - MFRC522 Card

53 Serial.println(F("Scan PICC to see UID, SAK, type, and data blocks..."));

54 }

55

56 void loop() {

57 // Reset the loop if no new card present on t . This saves entire pro when idle
t8 if ( ! mfrc522.PICC_IsNewCardPresent()) {

] return;

68 1

61

62 /f Select one of the cards

63 if ( ! mfrc522.PICC_ReadCardSerial()) {

64 return;

65 1

66

67 // Dump debug info about the card; PICC_Ha is automatica

68 mfrc522.PICC_DumpToSerial(&(mfre522.uid));

69 }

Arduino Uno [no
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#include <SPI.h>
#tinclude <MFRC522.h>

#define RST_PIN 9 // Configuracidén del pin 9
#define SS_PIN 10 // Configuracidén del pin 10

MFRC522 mfrc522(SS_PIN, RST_PIN); // Inicializa el moédulo lector

void setup() {

Serial.begin(9600); // Inicializa la comunicacidn monitor serie

while (!Serial); // No haga nada si no se abre ningun puerto serie
(agregado para Arduino basado en ATMEGA32U4)

SPI.begin(); // Inicializa SPI bus

mfrc522.PCD_Init(); // Inicializa MFRC522

delay(4); // Retraso opcional. Algunas placas necesitan mas
tiempo después de la inicializacidn para estar listas.

mfrc522.PCD_DumpVersionToSerial(); // Mostrar detalles de PCD -
Detalles del lector de tarjetas MFRC522

Serial.println(F("Escanne PICC para ver UID, SAK, tipo y bloque de
datos..."));

}

void loop() {
// Restablezca el bucle si no hay ninguna tarjeta nueva presente en el
sensor/lector. Esto guarda todo el proceso cuando estd inactivo.
if ( ! mfrc522.PICC_IsNewCardPresent()) {
return; // Salimos del loop y entramos de nuevo

}

// Seleccione una de las tarjetas
if ( ! mfrc522.PICC_ReadCardSerial()) {
return; // Salimos del loop y entramos de nuevo

}

// Volcar informacidén de depuracion sobre la tarjeta: PICC_HaltA() se
llama automaticamente
mfrc522.PICC_DumpToSerial(&(mfrc522.uid));

}
PCD

nProximity Coupling Device
(médulo lector)

PICC

Proximity Integrated
Circuit Chip
(tarjeta, llavero)
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Subimos el programa a Arduino y rapidamente abrimos el monitor serie.

Salida Monitor Serie

Mensaje (Ctrl + Enter para enviar el mensaje a "Arduino Uno' en "COM

Firmware Versiom: 0x92 = wv2.0

Scan PICC to see UID, 54K, type, and data blocksa...

Escanee PICc para ver UDI, SAK, tipo y bloque de datos.

Recuerda que tenemos que aproximar la tarjeta.
Este sera el resultado en el monitor serie.

Salida  Monitor Serie x

Mensaje (Ctrl + Enter para enviar el mensaje a "Arduino Uno' en 'COM3")

Firmware Wersion: 0x82 = w2.0

Scan PICC to see UID, SRE, type, and data blocks...
Card UID: 8% 21 BB 98

Card SAK: 08

PICC type: MIFARE 1EB

Sector Block o 1 2 3 4 5 & 7 8 9 10 11 12 13 14 15 AccessBits
15 63 00 00 00 00 00 00 FF 07 80 69 FF FF FF FF FF FF [0 0 1 ]
62 00 00 OO OO 0O OO OO0 OO ©C OO 0O OO0 OO0 00 00 00 [0 O O ]
61 00 00 OO OO 0O 0O OO0 OO0 ©C OO0 OO OO0 00 00 00 00 [0 O O ]
€0 00 00 00 OO 00 0O OO 00 OO0 00 00 OO0 00 00 00 00 [0 O 0 ]
14 59 00 00 00 OO0 00 00 FF 07 80 69 FF FF FF FF FF FF [0 0 1 ]
& 00 00 0O OO0 OO0 OO OO0 OC OC OO0 00 00 00 00 00 00 [ OO O ]
57 00 00 OO OO OO OO OO0 OO ©C OO0 00 OO0 00 00 00 00 [0 O O ]
56 00 00 00 OO 00 0O OO0 OO0 OO0 OO0 00 OO0 00 00 00 00 [0 O O ]
13 55 00 00 00 00 0O 00 FF 07 80 69 FF FF FF FF FF FF [0 0 1 ]
54 00 00 OO OO 0O OO OO0 OO0 ©C OO0 00 OO0 00 00 00 00 [0 0 O ]
53 00 00 00 OO 00 00 OO 00 OO0 00 00 OO0 00 00 00 00 [0 O 0 ]
52 00 00 00 OO 00 0O OO OO0 OO0 00 00 OO0 00 00 00 00 [0 O 0 ]
Si aproximas el llavero sucederd lo mismo.
Card UID: Identificador unico en formato hexadecimal.
Card SAK: Es un valor que identifica el tipo de circuito integrado en la

tarjeta.

PICC type: Nombre comercial del circuito de la tarjeta. (MIFARE 1KB).

Sector Block o 1 2 3 4 3 & 7 g &% 10 11 12 13
15 63 oo oo 00 OO OO0 OO FF O7 80 6% FF FF FF FF
a2 g0 00 OO OO OO OCQ 00 OO OO OO 0O OO OO0 OO0

6l oo o0 OCG 00 OO0 00 OO0 OO0 OO0 00 OO 00 00 00

a0 oo o0 OCG 00 OO0 00 OO0 OO0 OO0 00 OO 00 00 00
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Byte Number within a Block
Sector Block 0(1(2]|3|4|5|6(7([8[9]|10|11]12[13(14(15 Description
15 3 Key A Access Bits Key B Sector Trailer 15
2 Data
1 Data
0 Data

Esta organizada en 16 sectores.
En el 0 encontramos:
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0 3 Key A Access Bits Key B Sector Trailer 0
2 Data
1 Data
0 Manufacturer Data Manufacturer Block

En la posiciédn 0 encontramos los datos del fabricante.

Block 0/Sector 0
Byte (0|1 [2|3|a|5|6|[7]8]|0]10]|n][12[13]14]15]

NUID & Manufacturer Data

001aan010

Figure 6. Manufacturer block for MF1S503yX with 4-byte NUID

NUID: Identificador unico en este ejemplo es 89 21 B8 98 para nuestra tarjeta y 49 B9 ED A3
para nuestro llavero.

Ahora vamos a realizar un programa para que solo nos muestra el NUID.

#tinclude <SPI.h>
#tinclude <MFRC522.h>

#define RST_PIN 9
#define SS_PIN 10

MFRC522 mfrc522(SS_PIN, RST_PIN);

void setup() {
Serial.begin(9600);
SPI.begin();
mfrc522.PCD_Init();

}
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void loop() {
if(! mfrc522.PICC_IsNewCardPresent())
return;

if(! mfrc522.PICC_ReadCardSerial())
return;

Serial.print("UID:");
for (byte i = @; i < mfrc522.uid.size; i++){ // mfrc522.uid.sice es su
tamano.
if(mfrc522.uid.uidByte[1] < 0x10){
Serial.print(" 0");

}
else{
Serial.print(" ");
}
Serial.print(mfrc522.uid.uidByte[i], HEX);
}
Serial.println();

mfrc522.PICC_HaltA(); // Llama a la funcidn para decir a la tarjeta que
// ya no necesitamos mds informaciodn.

Vamos a subir el programa, activemos el monitor serie y aproximemos la tarjeta y después el
llavero.

Este sera el resultado:

Salida Monitor Serie

bl mmemts (] L Ertar mars amiar sl mraneais o I B, e YA
|| L= :C-I_. wr L _I =] |a-:- = EI Vo EI = 2o d -\.-\.I LT W . EI QL ) B

OID:

[NE]
w =
)
I
(=]

I
i

o pa
1

o o

[FURET

TS RTS]

OID:

b

En nuestro caso el primero es el de la tarjeta y el segundo es el del llavero.
Vamos a reutilizar el primer programa para este ejercicio:

#tinclude <SPI.h>
#tinclude <MFRC522.h>

#define RST_PIN 9
#define SS_PIN 10

MFRC522 mfrc522(SS_PIN, RST_PIN);

179



byte LecturaUID[4];
byte Usuariol[4] = {0x89, 0x21, OxB8, 0x98}; // Tarjeta
byte Usuario2[4] = {@x49, ©xB9, OxED, @xA3}; // Llavero

void setup() {
Serial.begin(9600);
SPI.begin();
mfrc522.PCD_Init();
Serial.println("Listo");
¥
void loop() {
if(! mfrc522.PICC_IsNewCardPresent())
return;

if(! mfrc522.PICC_ReadCardSerial())
return;

Serial.print("UID:");
for (byte i = @; i < mfrc522.uid.size; i++){ // mfrc522.uid.sice es su
tamano.
if(mfrc522.uid.uidByte[1] < 0x10){
Serial.print(" 0");
}else {
Serial.print(" ");
}
Serial.print(mfrc522.uid.uidByte[i], HEX);
LecturaUID[i] = mfrc522.uid.uidByte[i];

}
Serial.print("\t"); // Espacio de tabulacion.

if(comparauUID(LecturauUID, Usuariol))
Serial.println("Bienvenido Usuario 1");
else if (comparaUID(LecturaUID, Usuario2))
Serial.println("Bienvenido Usuario 2");
else
Serial.println("No te concozco");

mfrc522.PICC_HaltA();

}
boolean comparaUID(byte lectura[], byte usuario[])
{
for (byte i=0; i < mfrc522.uid.size; i++)
{
if(lectura[i] != usuario[i])
return(false);
}
return(true);
}
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Vamos a subir el programa y vamos a aproximar la tarjeta y después el

1lavero.

Este serd el resultado:

Salida  Monitor Serie

Mensaje (Ctrl + Enter para enviar el mensaje a "Arduino Uno' en "COM3")

Listo
UID: 8% 21 BB 98 Bienvenido TUsuario 1
UID: 4% BS ED A3 Bienvenido Usuario 2

Hemos puesto una segunda tarjeta de acceso a una zona restringida y este

ha sido el mensaje:

Salida Monitor Serie =

Mensaje (Ctrl + Enter para enviar el mensaje a "Arduino Ung’ en "COM3)

Listo
OID: 8% 21 BB 948 Bienvenido Usuario 1
OID: 49 BS ED A3 Bienvenidc Usuario 2
OUIn: F5 ES5 E4 BS Ho te concozco

Si no tienes mas tarjetas de acceso modifica el valor de la tarjeta o el
llavero sube de nuevo el programa y verdas como ahora te dira no te conozco.

byte LecturalUID[4];
byte Usuariol[4] = {6x89, @x21, @xB8, @x98}; // Tarjesta

byte Usuario2[4] = {E! B, :a B)@I}; /f Llavero

Cambia alguno de los valores que te sefialo. El valor tiene que ser

Hexadecimal.
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Capitulo 37.- Matriz LED 8x8 con MAX7219 y LedControl

Matriz de LED 8x8
con MAX7219

Matriz de LED 8x8
(cadtodo comgn)

co C1 c2 c3 c4 c5 C6
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https://youtu.be/_QNUIiuW2N0

DIN
Cs
CLK

(0) .

(1)

ca (s 6 7

R

Diagrama en

vcc

ISET

DIN
LOAD
CLK

DOUT

MAX7219

Vamos al disefio del circuito.

Matriz 8x8

.0

Médulo Uno Mega
DIN 5
CLK 359

@3 10 53

Vamos a la programacion, para ello lo primero que tenemos que hacer es instalar una libreria.
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LedControl de Eberhard
Fahle
<e.fahle@wayoda.org=

Version 1.0.6

The library supports multiple
daisychained drivers and
supports Led-Matrix
displays as well as 7-
Segment displays.

Alibrary for the MAXT219
and the MAX7T221 Led
display drivers.

Este primer programa tiene como objetivo ir encendiendo y apagando cada uno de los leds de
la matriz, desde el primer elemento hasta el ultimo.

el sketch_oct26a | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

00 IS

D sketch_oct26a.ino
1 #include <LedControl.h»
2 LedControl lc=LedControl(11,13,18,1};
3
il
5 void setup() {
6 lc.shutdown(@,false);
7 le.setIntensity(e,4);
B lc.clearDisplay(e);
9
18
11 void loop() {
12 for{int fila = 8; fila <8; fila++){
13 for(int columna = @; columna < 8; columna++){
14 lc.setled(@,fila,columna,true);
15 delay(188);
16 lc.setled(@,fila,columna,false);
17 delay(188);
18 1
19 }
28}
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Libreri{a LedControl

® LedControl(DIN, CLK, CS,|Nro. de dispositivos|)

® shutdown(Nro. de dispositivo, estado)
® setIntensity(Nro. de dispositivo, intensidad)
® clearDisplay(Nro. de dispositivo)

® setLed(Nro. de dispositivo, fila, columna, valor)

En LedControl el nimero de dispositivos si solo tienes uno sera 1 pero puedes tener hasta 8, de
este modo el segundo seria el 2 el tercero el 3 y asi sucesivamente.

En Shutdown el nimero de mdédulo empieza por Oy el 8 tiene el nUmero 7, y no deseamos que
esté apagado.

En SetIntensity indicamos la intensidad del led o brillo del mismo, primero recibe el nimero del
dispositivo y para el brillo un nimero entre 0 y 15.

En ClearDisplay que borra la matriz, que recibe el nUmero de dispositivo.
En el programa afadimos dos bucles for anidados para que haga un recorrido por todos los leds.

Vamos a modificar el cédigo:

r
L

oo |: ,I
fila = @; fila <B8; fila++){

0op
int

r{int columna = 8&; columna < 8; columna++)}{
lc.setled(®,fila,columna, true);
d

(-

Ahora podras observar que enciende todos los leds pero no los apaga.

Ahora vamos a ver como mostrar un caracter, digito o letra.
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Visualizacién por multiplexacidn

© 12 3 456 7

NOoOOu s, WNEFEo

Queremos visualizar el nimero 0.

Visualizaciéon por multiplexacidn

© 1 2 3 456 7

00111000

—>

N OO A WN -

\
Visualizacidén por multiplexacidn \xg

@1 2. 3 4 5 6 7

00111000
01000100
01000100
01000100
01000100
01000100
01000100
00111000

N OO s WDNN R

b
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Vamos a la programacion:
Vamos a comentar la funcién Ic.SetRow(numero de dispositivo, fila, valor).

setRow(Nro. de dispositivo, fila, valor)
8 bits <‘,:D

#include <LedControl.h>
LedControl lc=LedControl(11,13,10,1);
#define demora 1000
byte cero[8]={
B00111000, // La letra B significa numero binario.
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B00111000

3

byte uno[8]={
B00010000,
B00©110000,
B00010000,
B00010000,
B00010000,
B00010000,
B00010000,
B00©111000

1

byte dos[8]={
BP0111000,
B01000100,
B00000100,
B00000100,
B00001000,
B00010000,
B00©100000,
B01111100

1

byte tres[8]={
BP0111000,
B01000100,
B00000100,
B000©11000,
B00000100,
B00000100,
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B01000100,
B00111000

}s

byte cuatro[8]= {
B00001000,
B00011000,
B00101000,
B01001000,
B01001000,
B01111100,
B00001000,
B00001000

}s

byte cinco[8]= {
Bol1l111100,
B01000000,
B01000000,
B01111000,
B00000100,
B00000100,
B01000100,
B00©111000

}s

byte seis[8]= {
BP0111000,
B01000100,
B01000000,
B01111000,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B00111000

1

byte siete[8]= {
Bo1111100,
B00000100,
B00000100,
B00001000,
B00010000,
B00100000,
B00100000,
B00100000

}s

byte ocho[8]= {

// array que contiene todos los elementos de las
// filas necesarias por mostrar el digito cuatro

// array que contiene todos los elementos de las
// filas necesarias por mostrar el digito cinco

// array que contiene todos los elementos de 1las
// filas necesarias por mostrar el digito seis

// array que contiene todos los elementos de las
// filas necesarias por mostrar el digito siete

// array que contiene todos los elementos de las
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}s

byte nueve[8]= {

}s

void

B00111000,
B01000100,
B01000100,
B00111000,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B00111000

B00111000,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B00111100,
B00000100,
B01000100,
B00111000

setup() {

// filas necesarias por mostrar el digito ocho

// array que contiene todos los elementos de las
// filas necesarias por mostrar el digito nueve

lc.shutdown(@,false);
lc.setIntensity(0,4);
lc.clearDisplay(9);

void loop() {

mostrar_0();
delay(demora);
mostrar_1();
delay(demora);
mostrar_2();
delay(demora);
mostrar_3();
delay(demora);
mostrar_4();
delay(demora);
mostrar_5();
delay(demora);
mostrar_6();
delay(demora);
mostrar_7();
delay(demora);
mostrar_8();
delay(demora);
mostrar_9();
delay(demora);

//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//
//

llama funcion
demora
llama funcion
demora
llama funcion
demora
llama funcion
demora
llama funcion
demora
llama funcion
demora
llama funcion
demora
llama funcion
demora
llama funcion
demora
llama funcion
demora

189

mostrar_0O

mostrar_1

mostrar_2

mostrar_3

mostrar_4

mostrar_5

mostrar_6

mostrar_7

mostrar_8
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void mostrar_0(){
for (int i =

{

// funcion

0; i< 8; i++)

lc.setRow(@,i,cero[i]); //

en misma posicion

}
}

void mostrar_1(){
for (int i =

{

// funcion

0; i< 8; i++)

lc.setRow(@,i,uno[i]); //

misma posicion
}
}

void mostrar_2(){
for (int i =

{

// funcion

0; i< 8; i++)

lc.setRow(@,i,dos[i]); //

misma posicion
}
}

void mostrar_3(){
for (int i =

{

// funcion

0; i< 8; i++)

lc.setRow(@,i,tres[i]); //

en misma posicion

}
}

void mostrar_4(){
for (int i =

{

// funcion

0; i< 8; i++)

lc.setRow(@,i,cuatro[i]);
cuatro en misma posicion

}
¥

void mostrar_5(){
for (int i =

{

// funcion

0; i< 8; i++)

lc.setRow(@,i,cinco[i]);
cinco en misma posicion

}
}

mostrar_0
// bucle

establece

mostrar_1
// bucle

establece

mostrar_2
// bucle

establece

mostrar_3
// bucle

establece

mostrar_4

itera 8 veces por

fila con valor de

itera 8 veces por

fila con valor de

itera 8 veces por

fila con valor de

itera 8 veces por

fila con valor de

el array

array cero

el array

array uno en

el array

array dos en

el array

array tres

// bucle itera 8 veces por el array

mostrar_5

// establece fila con valor de array

// bucle itera 8 veces por el array
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void mostrar_6(){ // funcion mostrar_6
for (int 1 = 0; i < 8; i++) // bucle itera 8 veces por el array
{
lc.setRow(@,i,seis[i]); // establece fila con valor de array seis
en misma posicion

}
}
void mostrar_7(){ // funcion mostrar_7
for (int 1 = 0; i < 8; i++) // bucle itera 8 veces por el array
{
lc.setRow(@,i,siete[i]); // establece fila con valor de array
siete en misma posicion
}
}
void mostrar_8(){ // funcion mostrar_8
for (int 1 = 0; i < 8; i++) // bucle itera 8 veces por el array
{

lc.setRow(@,i,ocho[i]); // establece fila con valor de array ocho
en misma posicion

¥
}
void mostrar_9(){ // funcion mostrar_9
for (int 1 = 0; i < 8; i++) // bucle itera 8 veces por el array
{
lc.setRow(@,i,nueve[i]); // establece fila con valor de array
nueve en misma posicion
}
}

En el siguiente cédigo te adjunto el mismo programa que hemos realizado pero mucho mas
optimizado.

#tinclude <LedControl.h>
LedControl lc=LedControl(11,13,10,1);
#tdefine demora 1000
byte numeros[][8]= {
{
B00111000, // Numero ©
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B00111000
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}s

}s

¥

}s

}s

B00010000,
B00110000,
B00010000,
B00010000,
B00010000,
B00010000,
B00010000,
B00111000

B00111000,
B01000100,
B00000100,
B00000100,
B00001000,
B00010000,
B00100000,
Bo01111100

B00111000,
B01000100,
BO0000100,
B00011000,
BO0000100,
BO0000100,
B01000100,
B00111000

B00001000,
B00011000,
B00101000,
B01001000,
B01001000,
B01111100,
B00001000,
BO0001000

Bo1111100,
B01000000,

// Numero 1

// Numero 2

// Numero 3

// Numero 4

// Numero 5
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}s

¥

}s

}s

B01000000,
B01111000,
B00000100,
B00000100,
B01000100,
B00111000

B00111000,
B01000100,
B01000000,
B01111000,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B00111000

Bol1111100,
B00000100,
B00000100,
B00001000,
B00010000,
B00100000,
B00100000,
B00100000

B00111000,
B01000100,
B01000100,
B00111000,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B00111000

B00111000,
B01000100,
B01000100,
B01000100,
B00111100,
BO0000100,
B01000100,

// Numero 6

// Numero 7

// Numero 8

// Numero 9
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B00111000

}
}s

void

1c.
1c.
1c.

void

setup() {
shutdown (@, false);

setIntensity(0,4);
clearDisplay(0);

Toop() {

for(int j=0; j<10; j++){

}
}

delay(demora);

mostrar(numeros[j]);

void mostrar(byte num[]){

for (int 1 = 0; i < 8; i++)

{

lc.setRow(@,i,num[i]);

en misma posicion

}
}

// llama funcion mostrar_ 0

// demora

// funcion mostrar_0
// bucle itera 8 veces por el array

// establece fila con valor de array cero

A continuacidn vamos a escribir el siguiente cédigo:

#include "LedControl.h"

// incluye libreria LedControl

LedControl lc=LedControl(11,13,10,1); // crea objeto

#tdefine demora 250

byte flecha arriba 1[8] = {

flecha

B00000000,
B00011000,
B00111100,
Boll1lille,
B11011011,
B00011000,
B00011000,
B00011000

1

byte flecha_arriba_2[8] = {

flecha
B00011000,

// constante demora con valor de 250

// array con primer cuadro de animaciodn de

// array con segundo cuadro de animacidn de
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B00111100,
Bolllllile,
Bl11011011,
B00011000,
B00011000,
B00011000,
B00000000

1

byte flecha_arriba_3[8] = { // array con tercer cuadro de animaciodn de
flecha

B00111100,

Bol1l111119,

B11o11011,

B00011000,

B00011000,

B00011000,

B00000000,

B00000000O

1

byte flecha_arriba_4[8] = { // array con cuarto cuadro de animacion de
flecha

Bol1111119,

B11011011,

B00011000,

B00011000,

B00011000,

B00000000,

B00000000,

B00011000

}s

byte flecha arriba 5[8] = { // array con quinto cuadro de animacidn de
flecha

Bl1le1l1e11,

B00011000,

B00011000,

B00011000,

B00000000,

B00000000,

B00011000,

B00©111100

1

byte flecha_arriba 6[8] = { // array con sexto cuadro de animaciodn de
flecha

B00011000,

B00011000,
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B00011000,
B00000000,
B00000000O,
B00011000,
B00111100,
BO01111110

1

byte flecha_arriba_7[8] = { // array con séptimo cuadro de animacion de
flecha

B00011000,

B00011000,

B00000000,

B000000O0,

B00011000,

B00111100,

Bol1i1l1i1iile,

Bl11011011

1

byte flecha arriba 8[8] = { // array con octavo cuadro de animacidn de
flecha

B00011000,

B00000000,

B00000000,

B00011000,

B00111100,

Bol1i1l1i1lile,

Bl1e11011,

B00011000

}s

byte flecha_arriba 9[8] = { // array con noveno cuadro de animacidn de
flecha

B00000000,

B00000000,

B00011000,

B00111100,

Bol111119,

Bi1lo11e011,

B00011000,

B00011000

1

void setup() {
lc.shutdown(@, false); // enciende la matriz
lc.setIntensity(0,4); // establece brillo
lc.clearDisplay(9); // blanquea matriz
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void loop(){
mostrar_1(); // llama funcidén mostrar_ 1
delay(demora); // demora
mostrar_2(); // 1lama funcién mostrar_2
delay(demora); // demora
mostrar_3(); // 1lama funcién mostrar_3
delay(demora); // demora
mostrar_4(); // llama funcidén mostrar 4
delay(demora); // demora
mostrar _5(); // llama funcién mostrar_5
delay(demora); // demora
mostrar_6(); // 1lama funcién mostrar_6
delay(demora); // demora
mostrar_7(); // llama funcidén mostrar_7
delay(demora); // demora
mostrar_8(); // 1lama funcién mostrar_8
delay(demora); // demora
mostrar_9(); // 1lama funcién mostrar_9
delay(demora); // demora

}

void mostrar_1(){ // funcidén mostrar_1
for (int 1 = 0; i < 8; i++) // bucle itera 8 veces por el array
{

lc.setRow(@,i,flecha_arriba_1[i]); // establece fila con valor de
array flecha_arriba_1

}

}

void mostrar_2(){ // funcidén mostrar_2
for (int 1 = 0; i < 8; i++) // bucle itera 8 veces por el array
{

lc.setRow(@,i,flecha_arriba_2[i]); // establece fila con valor de
array flecha_arriba_2

¥

}

void mostrar_3(){ // funcidén mostrar 3
for (int i = 0; i < 8; i++) // bucle itera 8 veces por el array
{

lc.setRow(@,1i,flecha_arriba_3[i]); // establece fila con valor de
array flecha_arriba_3

}

}

void mostrar_4(){ // funcidén mostrar 4
for (int 1 = 0; i < 8; i++) // bucle itera 8 veces por el array
{
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lc.setRow(@,1i,flecha_arriba_4[i]);
array flecha_arriba_4

}

//

}

establece fila con valor de

void mostrar_5(){
for (int i = 0; i < 8; i++)

{

// funcion mostrar 5
// bucle

lc.setRow(@,1i,flecha_arriba 5[i]);
array flecha_arriba_5

}

//

}

itera 8 veces por el array

establece fila con valor de

void mostrar_6(){
for (int 1 = 0@; i < 8; i++)

{

// funcidén mostrar 6
// bucle

lc.setRow(@,i,flecha_arriba_6[i]);
array flecha_arriba_ 6

}

//

}

itera 8 veces por el array

establece fila con valor de

void mostrar_7(){
for (int 1 = 0@; i < 8; i++)

{

// funcidén mostrar 7
// bucle

lc.setRow(@,i,flecha_arriba_7[i]);
array flecha_arriba 7

}

//

)

itera 8 veces por el array

establece fila con valor de

void mostrar_8(){
for (int 1 = 0; i < 8; i++)

{

// funcioén mostrar 8
// bucle
lc.setRow(@,i,flecha_arriba_8[i]); //
array flecha_arriba_8

}
}

itera 8 veces por el array

establece fila con valor de

void mostrar_9(){
for (int 1 = 0; i < 8; i++)

{

// funcidén mostrar_9
// bucle

lc.setRow(@,i,flecha_arriba_9[i]);
array flecha_arriba_9

}

//

}

itera 8 veces por el array

establece fila con valor de

Vamos a optimizarlo:

#include "LedControl.h"
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LedControl lc=LedControl(11,13,10,1); // crea objeto
#tdefine demora 250 // constante demora con valor de 250

byte flecha[][8] = {
{ // array con primer cuadro de animacion de flecha_arriba_1
B00000000,
B00011000,
B00111100,
Bol1l111119,
B11o11011,
B00011000,
B00011000,
B00011000

¥

{ // array con segundo cuadro de animacién de flecha_arriba_2
B00011000,
B00111100,
Bo111111e,
Bi1le11e11,
B00011000,
B00011000,
B00011000,
B00000000O

}s

{ // array con tercer cuadro de animacién de flecha_arriba_3
B00111100,
BO1111110,
Bi1lo11e011,
B00011000,
B00011000,
B00011000,
B00000000,
B00000000

}s

{ // array con cuarto cuadro de animacidn de flecha_arriba_4
Bol111119,
B11011011,
B00011000,
B00011000,
B00011000,
B00000000,
B00000000,
B00011000

}s
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{

}s

¥

}s

}s

// array con quinto cuadro de animacion de flecha_arriba 5
Bl1e11011,
B00011000,
B00011000,
B00011000,
B00000000,
B00000000,
B00011000,
B00111100

// array con sexto cuadro de animacion de flecha_arriba_6
B00011000,
B00011000,
B00011000,
B00000000,
B00000000,
B00011000,
B00111100,
B01111110

// array con séptimo cuadro de animacidén de flecha_arriba_7
B00011000,
B00011000,
B00©000000,
B00000000,
B00011000,
Bo0111100,
Bo111111e0,
B11011011

// array con octavo cuadro de animacion de flecha_arriba_8
B00011000,
B00000000,
B00000000,
B00011000,
B00111100,
Boll1lille,
B11e11011,
B00011000

// array con noveno cuadro de animacidén de flecha_arriba_9
B00000000,
B00000000,
B00011000,
B00111100,
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Bo1111110,
Bl11011011,
B00011000,
B00011000

void setup() {
lc.shutdown(@,false); // enciende la matriz
lc.setIntensity(0,4); // establece brillo
lc.clearDisplay(9); // blanquea matriz

void loop(){
for(int j=0; j<9; j++){
mostrar(flechal[j]);
delay(demora); // demora

}

void mostrar(byte num[]){ // funcion mostrar 1
for (int 1 = @; i < 8; i++) // bucle itera 8 veces por el array

{

lc.setRow(@,i,num[i]);

}

Ahora para finalizar vamos a ver como encadenar un segundo médulo:

Médulo Uno Mega
DIN i1 51
CLK 13 52
ES 102853

Médulo 1 Médulo 2

VvCC vcC
GND GND
DOUT DIN
CLK CLK
cs s

Asi sera el codigo:
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ﬂ sketch_oct26c | Arduino IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

' _

ff incluye libreria LedControl

LedControl lc=LedControl(11,13,1@,2); // Ahora tenemos dos médulos.

/{ enciende la matriz segundo médulo
/{ establece brillo segundo modulo
// blanquea matriz segundo médulo

Arduino Uno
sketch_oct26c.ino
1 include "LedControl.h"
2
3
4
& vold setup() {
6 lc.shutdown(@,false);
7 lc.setIntensity(@,4);
8 lc.clearDisplay(@);
9
18 lc.shutdown(l,false);
11 lec.setIntensity(1,4);
12 lc.clearDisplay(l);
13}
14
15 vold loop(){
16 for(int fila = 8; fila < 8; fila++) {
17 for(int columna = 8; columna < 8; columna++) {
18 lc.setled(@®,fila,columna, true);
19 delay(188);
28 lc.setled(@,fila,columna,false);
21 delay(188);
22
23 1
24
25 for(int fila = 8; fila < &; fila++) {
26 for{int columna = 8; columna < 8; columna++) {
27 lc.setled(1,fila,columna, true);
28 delay(188);
29 lc.setled(1,fila,columna,false);
e delay(188);
31
a2 3
33 )

f itera por las filas

itera por las columnas

/ enciende LED

/ demora de 188 mseg.
f apaga LED

/ demora de 188 mseg.
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Capitulo 38.- NANO modelos FT232RLy CH340G (con enlaces a

Arduino Nano

Arduino Nano

9w hvfll.!'l'.\N-!“

DIGITAL (PWH~) K ¥
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https://youtu.be/1-ZyM0dGCY8

Arduino Nano

Mini USB

Conversor
USB-TTL

ATMega 328p

Regulador
SV

Arduino Nano

D13 —
PWM
PWM
AQ — PWM
Al —
A2 — EEB
A3 — B3 PWM
yp— . > PWM
A5 —— [N
A6 — B3 3 PWM
A7 — B 8
. 3 ‘2,
2
é -
5 X
=z E:
Arduino Nano
SPI (SCK) D13 — M —— 012 (MISO)
——D11 (MOSI) | SPI
—— D10 (SS)
AQ — £ — Do
A1 — EBEX —D8
A2 — EER B——7
A3 — BN &) — D6
(SDA) A4 — B3 — D5
145 ((SCL) A5 —— [ESF3 — D4
A6 —— BRES | — D3
A7 — B9 M — b2
L5 N
X 3
vg " — Do (RX)]UART
s B—0p1 (1X) | S
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Arduino Nano

SPI (SCK) D13 — ] — D12 (MISO)
3.3 v — BRI s E] —— D11 (MoSI) | SPI
(A)REF —— PERE] — D10 (SS)

no — (RIS & — Do
Al — RE] — D8
A2 — B AR — 07
A3 — B g D6
(SDA) A4 — BB ] —— D5
(SCL) A5 —— BB ] — D4
A6 — BB (1 — D3
A7 — j 8] — D2
5 v — PN —— GND
RESET —— oK |l —— RESET
v — P N — o (Rx)]UART
vin — B | —D1 (TX)
(7a12v) PG

Alimentando Arduino Nano

Mini USB I}————> p

3.3V
(50 mA. maximo)
Conversor
USB-TTL
Incorpora
regulador
de 3.3 V
—— 5 V (500 mA. maximo)
—— GND
RegUbador <— VIN: 7 a 12 VDC

Conversor USB-TTL

® FT232RL
e CH3406
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Para descargar controlador driver para FT232RL

https://ftdichip.com/drivers/vcp-drivers/

O (1) Arduino desde ceroenspal X @

HOME  PRODUCTS APPLICATIONS DRIVERS SUPPORT asoutus- (il CHINA ) Q & @

Drivers

Home / Drivers / VCP Drivers

 D2XX Dewvers ® DIXX Drlvers

as an additional COM port avalable 10 the PC. A

5 sre available from the e of the

site for sefected operating sy

VCP Drivers

We are using cookies to give you the best experience on our websits.
You can find out more about which cookie:

ing or switch them off in zetting:

Para descargar controlador driver para CH304G

http://www.wch-ic.com/downloads/CH341SER EXE.html

€ (1) Arduino desde cero enfspa. X [ ¢

v - a8 x
C AN weh-ic.com/downloads/CH341SER_EXE b

144MHZ = L @ ‘@ 10 Touch-key
Clock Speed  |ow Power - AXUART
Down to 4SUAMHZ 2xCAN 12-bit ADC 2xPC

Downloads

popular searches

CH341SER.EXE

CH340T, CH340C, 37
CH3408, C A,
1T, CH341B, CH341C

2022-05-11
DataSheet

631K8

Development Source

1 USB to serial port Windows driver, supports Windows XP/Vista/
/2012/2

/8.1/10/11/ SERVER
t. Microsoft WHQL Certified, supports USB to 3-line and 9-line serial

port. Used to distribute to user with the product,
Others
lownload
Video
Contact Us

relation files

file name file content

CH340/CH341 USB to serial port Wi
SERVER /2008,
10 3-fine and 9-fine serial

rdows driver, supports Windows XP/Vista/7/8/8.1/10/11/
/2016/2019/2022 -32/64bit, Microsoft WHQL Certified, supports USB

CH340/CH341 USB to serial port LINUX driver, supports 32/64-bit operation system.
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https://ftdichip.com/drivers/vcp-drivers/
http://www.wch-ic.com/downloads/CH341SER_EXE.html

CH341SER.ZIP

The scope of application version upload time

CH340G, CH340T, CH340C, 3.7 2022-05-13 545KB
CH340N, CH340K, CH340E,

CH340B, CH341A, CH341F,

CH341T, CH341B, CH341C,

CH341U

CH340/CH341 USB to serial port Windows driver, supports Windows XP/Vista/7/8/8.1/10/11/ SERVER
2003/2008/2012/2016/2019/2022 -32/64bit, Microsoft WHQL Certified, supports USB to 3-line and 9-line serial
port.

& download

i

CH3415ER.
|

Vamos a descomprimir e instalarlo.

Nano vs. UNO

A favor: En contra:
e Reducido tamaifo e Conector USB no tan robusto
e Micro controlador ATMega 328p e Riel de 3.3 V limitado

e g en corriente
e Dos entradas analdégicas adicionales

e Incompatible con “shields”
e Amigable con Protoboard del modelo UNO

e Bajo precio
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Capitulo 39.- OLED 128x64 12C bicolor basado en SDD1306 por

Pantalla OLED 0,96"” 128 x 64 px.
bicolor interfaz I2C

Pantalla OLED 0,96"” 128 x 64 px.
bicolor interfaz I2C
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https://youtu.be/cnrV3xJf4po

Pantalla OLED 0,96” 128 x 64 px.

bicolor interfaz I2C
N

<«<—— 128 px. ———>

16 px. (

_—

64 px.
48 px.

P ——

Pantalla OLED 0,96"” 128 x 64 px.
bicolor interfaz I2C

"(20,10)

Pantalla OLED 0,96” 128 x 64 px.
bicolor interfaz I2C

Cable plano flexible
(FFC)
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Pantalla OLED 0,96” 128 x 64 px.
bicolor interfaz I2C

Driver SSD1306 I
Chip on Glass (COG)

Pantalla OLED 0,96” 128 x 64 px.
bicolor interfaz I2C

! ® No requiere iluminacidn
global posterior

® Excelente contraste
y angulo de visidén

® Reducido consumo

Vamos a realizar el correspondiente circuito:

@ 2 . : OLED  ArduinoUNO Mega
' ) g2 VCC 5V 5V

GND GND GND
.0 C) scL A5 21
Arduino SDA A4 20

210



Vamos a programar, para ello vamos a instalar dos librerias.

Adafruit GFX Library de Adafruit 55D1306 de
Adafruit Adafruit
Version 1.11.3 S5D1306 oled driver library

Install this library in addition
to the display library for your
hardware.

Adafruit GFX graphics core
library, this is the 'core’ class
that all our other graphics
libraries derive from.

1 #include <Wire.h>

2 #include <Adafruit GFX.h>»

3 #include <Adafruit S5D1386.h>

4

= #define ANCHO 128

6 #define ALTO &4

7

8 #define OLED _RESET 4

9 Adafruit_SSD1366 oled(ANCHO, ALTO,
1@
11 void setup() {
12 Wire.begin();
13 oled.begin(55D1386 SWITCHCAPVCC,
14 1
15
16 void loop() {
17 oled.clearDisplay();
18 oled.setTextColor(WHITE);
19 oled.setCursor(8,8);
28 oled.setTextSize(l);
21 oled.print("Hola, han pasado:");
22 oled.setCursor(1@,30);
23 oled.setText5ize(2);
24 oled.print{millis() /1@e8),;
25 oled.print(” seg.”);
26 oled.display();
27 1

for monochrome 128x64
and 128x32 displays
5501306 oled driver library
for monochrome 128x64
and 128x32 displays

setTextSize(escala)
(x,y)

8 px.
< 6 px.—>
escala: o1 ( 6 x 8 px. )
2 (12 x 16 px.)
e 3 (18 x 24 px.)

&Wire, OLED RESET);

8x3c);

Vamos a subir el programa.
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Ahora vamos a realizar los siguientes cambios.

16
17
18
19
28
21
22
23
24
25

void loop() H

il

oled.
oled.
oled.
oled.
oled.
oled.
oled.

oled

clearDisplay();

setTextColor({WHITE);

setTextSize(l);

setCursor(8, 8);

print({"Texto en amarilloc ocupa dos lineas, 16
setCursor(®, 16);

print({"Hola, este texto ya esta en la zona de
.display();

I

px");

color

<7

cyan y entran & lineas en total, mucha informacion en poco espaciol”);

Texto en amarillo ocu
pa dos lineas, 16 px

Hola, este texto wa e
sta en la zona de col
or cyan g entran 6 1i
neas en total, mucha

informacion en poco e
spacio !

Ahora vamos a mostrar graficos, para ello vamos a realizar el siguiente programa.

LI T [ - T [ ¥ Ry Y

WGa

1@

12
13
14
15

#include <Wire.h:
#include <Adafruit GFX.h:>
#include <Adafruit S5D1386.h>

#define ANCHO 128

#de

#de

tine ALTO 64

fine OLED_RESET 4

Adatruit_55D1386 cled (ANCHO, ALTO, &Wire, OLED _RESET);

vold setup()
Wire.begin();
oled.bagin(5501386 SWITCHCAPWCC, @x3C);
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16
17
13
19
28
21
22
23

void loop() {
oled.clearDisplay();
for{int i=1; i<oled.height({)/2; i++){

et

oled.drawCircle(oled.width()/2, oled.height()/2, i, WHITE);
oled.display();
delay(258);

Ira dibujando circulos empezando por uno en el centro pequeno e irdn dibujandose circulos mas
grandes cada vez.

En la ultima linea agregamos un clearDisplay().

16
17
13
19
28
21
22

void loop() {
oled.clearDisplay();
for(int i=1; i<oled.height{)/2; i++){

[—

(
oled.drawCircle(oled .width({}/2, oled.height(}/2, i, WHITE);
oled.display();
delay(25@);
oled.clearDisplay();

Ahora cuando lo subas podras apreciar la diferencia.
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Ahora cambiar el cédigo de void loop().

6 void loop() {
17 oled.clearDisplay();
8 oled.drawRect(26,26,88,44 ,WHITE);
19 oled.setCursor(28,34);
28 oled.setTextsSize(2);
21 oled.setTextColor(WHITE);
22 oled.print("ALARMA" ),
23 oled.display();
24 r

drawRect(x, y, ancho, alto, color)
N

(x,y)
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= pines de
q&imentacién y sefial

LED de encendido

area de deteccidn
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https://youtu.be/pHmM7-4NKJQ

o- (GND)

(esquematico)

S

o+%(5V)

Arduino  Sensor

A0 S
5V +
GND

Esta sera la programacion:

100

NPN

é 100

-1

LED
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sketch_oct28a | Arduine IDE 2.0.1

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

Arduino Uno - I

sketch_oct28a.ino
1 int SENSOR;
2
3 void setup() {
4 Serial.begin(9688);
5 1
6
7 void loop() {
3 SENSOR = analogRead(Ad);
2 Serial.println(SENSOR);
18 delay(1288);
11}

Este serd el resultado cuando el sensor detecte el agua.

Salida  Monitor Serie x

| [
8 [

08

}
il
=] N [k

=
O

Vamos a modificar el circuito original:

Arduino  Sensor

Sensorde a L e e e B O e

= TNy et i A0 s
LED R R T 5V i
et o el b A GND -

2 resistencia
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Vamos a programar:

sketch_occt28a | Arduine IDE 2.0.1

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

00 I

sketch_oct28a.ino

1 int SENSOR;

2 #define LED 2

3

4 void setup() {

5 pinMode(LED, OUTPUT);

6 )

7

8 vold loop() {

9 SENSOR = analogRead(AB);
18 if(SENSOR » 8){

11 digitalwWrite(LED, HIGH);
12 )

13 else {

14 digitalwWrite(LED, LOW);
15 1

16 delay(1aa8);

17}

Ahora pon el sensor en el agua, se tiene que encender el led, para que este se apague tienes
que secar el sensor.
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Capitulo 41.- Buzzers active y pasivo (zumbadores) tonos y

melodias
| 2 Ver video

Buzzer activo y pasivo

KY-012 KY-006

Generando sonido

Transductor piezoeléctrico N

Material cerdamico
piezoeléctrico (PTZ)

Electrodos

Adhesivo S Fass|

= ]

,f””’/a'y

Membrana de bronce

Material ceramico
piezoeléctrico (PTZ)

—_—— h

Membrana de bronce
Ondas de sonido

219


https://youtu.be/UQsixwoX5EQ

Buzzer activo

Transductor piezoeléctrico%
+

circuito oscilador

ONIHSYMN
w3Lavy
Y 3S

® Genera un sonido a una
frecuencia fija de 2,5 Khz

KY-012 e Consumo de 30 mA

Buzzer pasivo

Transductor piezoeléctrico

® Permite generar sonido en el
rango de 1,5 a 2,5 Khz

KY-006 ® Consumo de 20 mA 5

0i{do humano

20 Hz a 20 Khz
N

con el paso de los ahos
la respuesta de frecuencia se 50 Hz a 15 Khz
ve reducida al rango promedio:

Vamos a realizar el correspondiente circuito:
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Pulsador
Buzzer activo (KY-012)

Arduino Pulsador Buzzer

2 pin
8 S
GND  pin -
&

Vamos a programar:

@ sketch_oct?4a | Arduine IDE 2.0.0

Archive Edit Sketch Herramientas Help

00 DT

sketch_oct24a.ino

#define PULSADOR 2
#define BUZZER_ACTIVO 8

pinMode (PULSADOR, INPUT_PULLUP);

1
2
3
4 void setup() {
=
6 pinMode (BUZZER_ACTIVO, OUTPUT);

¥
8
g void loop() {
16 if(digitalRead(PULSADOR) == LOW){
11 for(int 1 = 8; 1 < 5; i++){
12 digitalWrite(BUZZER_ACTIVO, HIGH);
13 delay(508);
14 digitalWrite(BUZZER_ACTIVO, LOW);
15 delay(568);
16 1
17 }
18}

INPUT_PULLUP -> Lo estamos forzando a un nivel alto.
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pinMode(pin, modo)

modo: e INPUT (entrada)

e INPUT _PULLUP (entrada con resistencia
de pull-up de 20 KQ)

e OUTPUT (salida)

vcc

20 KQ

—— pin

ue

Vamos a crear un circuito que ademds tiene que tener un potenciémetro.

ANALOG IN
oy ul®
%o o

o

N
f |
.. . . - TR _1
L - L - .l......l.+
- RRAERAC2RERR
- LI B B L
. I I T I A .
- L L B D e
. -
- U I I T I I e
LU B LI I B LI I B L
h=TE B B A * 8 ¥ ¥ ¥ @ . - " ¥ W =]
LR I LI R B L L J
oo e e w I I I O O B O I =)
L L R N D B
- werssaRENPDIRERrIg ORI A0ERNAE
I..i. - s s " e - . - - L - - - I
e " e s w e e - . . -
+ +
‘. J

Consiste en que el potencidmetro de una sefal superior a 1000 el zumbador tiene que sonar de
lo contrario tiene que estar en silencio.
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int Peot = n0;
int Buz = 3
int Potencia;
void setup ()
{

pinMode (Buz, OUTPUT} ;

=
=

void loop ()
{
Potencia = analogRead (Pot);
if (Potencia > 1000) {
digitalWrite (Buz, HIGH) ;
telze]
digitalWrite (Buz, LOW);

Buzzer pasivo

Transductor piezoeléctrico

® No incorpora un oscilador

N

® Podremos generar sonido a
KY-006 diferentes frecuencias

Buzzer pasivo

funcidén tone()

Y

tone(pin, frecuencia, duracién)
N \

e pin: cualquiera digital
(no requiere tener capacidad PWM)

KY-006

® frecuencia: en Hertz (ciclos por seg.)

e duracidn: en milisegundos (opcional)
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Buzzer pasivo

funcidn noTone()

noTone(pin)
N

Detiene la generacién de la sehal
KY-006 en el pin especificado

Vamos a disefiar el circuito:

Pulsador
Buzzer pasivo (KY-006)

Arduino PuIsadoEe Buzzer

2 pin
8 S
GND  pin -

Es circuito es el mismo que el anterior solo hay que cambiar el Buzzer activo por un Buzzer
pasivo.

i Midsica Maestro !

Piano de 88 teclas &

bl

S ———p

2

il

8
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Vamos a programar:

#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#define
#tdefine

NOTE_B®
NOTE_C1
NOTE_CS1
NOTE_D1
NOTE_DS1
NOTE_E1
NOTE_F1
NOTE_FS1
NOTE_G1
NOTE_GS1
NOTE_A1
NOTE_AS1
NOTE_B1
NOTE_C2
NOTE_CS2
NOTE_D2
NOTE_DS2
NOTE_E2
NOTE_F2
NOTE_FS2
NOTE_G2
NOTE_GS2
NOTE_A2
NOTE_AS2
NOTE_B2
NOTE_C3
NOTE_CS3
NOTE_D3
NOTE_DS3
NOTE_E3

104
110
117
123
131
139
147
156
165

i Misica Maestro !

Piano de 88 teclas

// notas y frecuencias
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#tdefine
ttdefine
#tdefine
#tdefine
ttdefine
#tdefine
ttdefine
ttdefine
#tdefine
ttdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
#tdefine
t#tdefine
#tdefine
#tdefine
t#tdefine

NOTE_F3
NOTE_FS3
NOTE_G3
NOTE_GS3
NOTE_A3
NOTE_AS3
NOTE_B3
NOTE_C4
NOTE_CS4
NOTE_D4
NOTE_DS4
NOTE_E4
NOTE_F4
NOTE_FS4
NOTE_G4
NOTE_GS4
NOTE_A4
NOTE_AS4
NOTE_B4
NOTE_C5
NOTE_CS5
NOTE_D5
NOTE_DS5
NOTE_E5
NOTE_F5
NOTE_FS5
NOTE_G5
NOTE_GS5
NOTE_A5
NOTE_AS5
NOTE_B5
NOTE_C6
NOTE_CS6
NOTE_D6
NOTE_DS6
NOTE_E6
NOTE_F6
NOTE_FS6
NOTE_G6
NOTE_GS6
NOTE_A6
NOTE_AS6
NOTE_B6
NOTE_C7
NOTE_CS7
NOTE_D7
NOTE_DS7
NOTE_E7
NOTE_F7

175
185
196
208
220
233
247
262
277
294
311
330
349
370
392
415
440
466
494
523
554
587
622
659
698
740
784
831
880
932
988
1047
1109
1175
1245
1319
1397
1480
1568
1661
1760
1865
1976
2093
2217
2349
2489
2637
2794
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#tdefine NOTE_FS7 2960
#define NOTE_G7 3136
#define NOTE_GS7 3322
#define NOTE_A7 3520
#tdefine NOTE_AS7 3729
#define NOTE_B7 3951
#define NOTE_C8 4186
#define NOTE_CS8 4435
#define NOTE_D8 4699
#tdefine NOTE_DS8 4978

#tdefine PULSADOR 2
#define BUZZER_PASIVO 8

int melodia[] = {
NOTE_C4, NOTE_G3, NOTE_G3, NOTE_A3, NOTE_G3, @, NOTE_B3, NOTE_C4
¥

int duraciones[] = {
4,8,8,4,4,4,4,4
3

void setup() {
pinMode (PULSADOR, INPUT_PULLUP);
pinMode(BUZZER_PASIVO, OUTPUT);

}

void loop() {
if(digitalRead(PULSADOR) == LOW){
for (int 1 = 0; i < 8; i++){
int duracion = 1000 / duraciones[i];
tone(BUZZER_PASIVO, melodia[i], duracion);
int pausa = duracion * 1.30;
delay(pausa);
noTone(BUZZER_PASIVO);

Ahora vamos a cambiar la melodia.

int melodia[] = { // array con las notas de la melodia

NOTE_C4, NOTE_C4, NOTE_D4, NOTE_C4, NOTE_F4, NOTE_E4, NOTE_C4, NOTE_C4,
NOTE_D4, NOTE_C4, NOTE_G4, NOTE_F4, NOTE_C4, NOTE_C4, NOTE_C5, NOTE_A4,
NOTE_F4, NOTE_E4, NOTE_D4, NOTE_AS4, NOTE_AS4, NOTE_A4, NOTE_F4, NOTE_G4,
NOTE_F4

}s
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int duraciones[] = { // array con la duracion de cada nota
8, 8,4,4,4, 2,8,8,4,4,4, 2,38,8,4,4,4, 4, 4, 8, 8, 4, 4, 4,

2
}s

El bucle for tiene que ser de 25.

void loop() {
if(digitalRead(PULSADOR) == LOW){

for {(int i = 8; 1 < 25; i++){
int duracion = 1688 / duraciones[i];
tone(BUZZER_PASIVO, melodia[i], duracion);
int pausa = duracion * 1.38;
delay(pausa);
noTone(BUZZER_PASIVO);

Ya la podemos reproducir.

Segun el siguiente circuito:

NHO MM Wi w N
. (] [
'

DIGITAL (PWM -}

- o
* &
Mo
H o

Fghij

bcde
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Queremos que en Potenciémetro que da un valor analégico desde 0 a 1023 lo convirtamos en

valores desde 60 hasta 10.000 y segun el movimiento de este nuestro Buzzer pasivo cambiard el
todo del sonido.

=
m

ot = A0;
uz = 3;
Potencia;
loat Poten;

oid setup ()

(i

nt
int
nt

~— & P H

pinMode (Buz, OUTPUT) ;
Serial.beqgin (9600);

void loop ()

{
Potencia = analogRead(Pot);
Poten = (Potencia/1023.+%09040.) + &0.
digitalWrite (3, HIGH);
delayMiecroseconds (Poten) ;
digitalWrite (3, LOW)};
delayMiecroseconds (Poten) ;
Serial.println{Poten);
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Capitulo 28.- Paso a Paso (unipolar) 28BYJ-48 con Driver ULN2003

Motor Paso a Paso y Controlador

Paso a paso Unipolar Controlador
28BYJ-48 ULN2003 |

Motor Paso a Paso (stepper)

Unipolar
5 de 5 hilos
estator D =
)
)
<
B )
YYY
Comdn \_I
(¢
A
Paso a Paso 28BYJ-48
/?‘”/ ~
* Alimentacién: 5 VDC eje externo/ [ g -
® Fases: 4 2\ ~
e Reduccidn: 1:64 N
e Consumo: 40 mA por bobina o
e Frecuencia méxima: 100 Hz @Y
(demora de 10 ms.) eje rotor %“gg
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https://youtu.be/2-nVV9S7leM

(naranja) D —4.
)
N P}
)
(rosa) B

(rojo) Comin

(amarillo)

(@]

>

(azul)

Controlador (driver) ULN2003

INL OF—> 7 A
IN2 22— LN:_ B
Yt IN3 Bl or c
o INg [al—D>. T D
- b Lo
—D
—>
GND ]>= 5-12 V
== L =
ULN2003A

® Alta corriente de salida de 500 mA

e Bajo consumo de entrada mediante
transistores “Darlington”

Arduino © e Alimentacién de 5 a 12 Vdc

TTE |

IN1 0 16 |
IN2 :
IN3 : 14 |
IN4 o 13 |

o N W >

GND 5-12 V

ULN2003A

Vamos con el circuito:
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Motor PAP Unipolar28BYJ-48 5V
Médulo driver ULN2003

TX - >
rxmm Arduin

Fuente externa 6 a 12 VDC

Secuencia Paso a Paso Unipolar

SR
}
| |

PASO COMPLETO SIMPLE (WAVE DRIVE)

® | @ r | o [
CHETEN-AR-N
e o oK

1 1
2 0
3 0
4 0

L |

PASO COMPLETO CON DOS BOBINAS (maximo torque) N
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1 | 2 | 3 \ 4 |

Secuencia Paso a Paso Unipolar

Paso A B C D
1 1 ) ) 0
2 1 0 0
3 0 1 0 0
a e 1 1 0
5 0 0 1 0 \
6 o 0 1 1
7 0 0 0 1
8 | 1 0 0 1

MEDIO PASO |
1 | 2 \ 3 | 4 \ 5 | | 6 | | 7 | 8

Vamos a programar con el primer ejemplo (Paso completo simple):

int IN1 = 8;
int IN2 = 9;
int IN3 = 10;
int IN4 = 11;
int demora = 20; //Demora entre pasos, no debe ser menor a 10 ms.

void setup() {
pinMode(IN1, OUTPUT);
pinMode(IN2, OUTPUT);
pinMode(IN3, OUTPUT);
pinMode (IN4, OUTPUT);

}

void loop() {
for (int 1 = @; i < 512; i++) //512*%4 = 2048 pasos
{
digitalWrite(IN1, HIGH); // paso 1
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);
delay(demora);

digitalWrite(IN1, LOW); // paso 2
digitalWrite(IN2, HIGH);

233



digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);
delay(demora);

digitalWrite(IN1, LOW); // paso 3
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, HIGH);
digitalWrite(IN4, LOW);
delay(demora);

digitalWrite(IN1, LOW); // paso 4
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, HIGH);
delay(demora);
}
digitalWrite(IN1, LOW); // Detiene por 5 segundos.
digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);
delay(5000);
}

Ahora vamos a unificar el codigo utilizando una matriz.

matriz (array bidimensional)

paso [4][%g -""“--ii columnas

0 1 2 3
0 1 0 0 0

[

filas d 1 ° ® |
2 0 0 1 0
3 0 ) 0 1

Este sera el codigo:

int IN1 = 8;
int IN2 = 9;
int IN3 = 10;
int IN4 = 11;

int demora = 20; //Demora entre pasos, no debe ser menor a 10 ms.
// Paso completo simple
int paso [4][4] = {

{1, o, 0, 0},

{0, 1, 0, 0},

{0, 0, 1, 0},
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{0, o, o, 1}
1

void setup() {
pinMode(IN1, OUTPUT);
pinMode(IN2, OUTPUT);
pinMode(IN3, OUTPUT);
pinMode(IN4, OUTPUT);

}

void loop() {
for (int 1 = @; i < 512; i++) //512*%4 = 2048 pasos
{
for (int 1 = 0; i < 4; i++)
{
digitalWrite(IN1, paso[i][@]);
digitalWrite(IN2, paso[i][1]);
digitalWrite(IN3, paso[i][2]);
digitalWrite(IN4, paso[i][3]);
delay(demora);
¥

}
digitalWrite(IN1, LOW); // Detiene por 5 segundos.

digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);
delay(5000);

}

Ahora vamos a utilizar Paso completo con dos bobinas:

Paso A B C D

1 1 1 0 0

2 0 1% 1 0

3 0 0 1 1

4 1 0 0 1
T —A e

Solo hemos cambiado los valores de la matriz:

int paso [4][4] = {
{1, 1, e, 8},
e, 1, 1, 8},
i@, @, 1, 1%,
i1, &, &, 1}
¥
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Ahora vamos a programar MEDIO PASO:

® © & © M = = © B
® | e R = = & o o e
= = e & & o o

1
i
0
0
0
0
0
1

0O N U AW N

Este sera el codigo:

int IN1 = 8;
int IN2 = 9;
int IN3 = 10;
int IN4 = 11;
int demora = 20; //Demora entre pasos, no debe ser menor a 10 ms.
// Paso completo simple
int paso [8][4] = {
{1, o, 0, 0},

{1, 1, e, @},
{0, 1, 1, o},
{e, o, 1, 0o},
{e, o, 1, 0o},
{0, 0, 1, 1},
{0, o, 0, 1},
{1, @, @, 1}
3

void setup() {
pinMode(IN1, OUTPUT);
pinMode(IN2, OUTPUT);
pinMode (IN3, OUTPUT);
pinMode(IN4, OUTPUT);

void loop() {
for (int 1 = @; i < 512; i++) //512*8 = 4096 pasos
{
for (int 1 = 0; i < 8; i++)

{
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digitalWrite(IN1, paso[i][@]);
digitalWrite(IN2, paso[i][1]);
digitalWrite(IN3, paso[i][2]);
digitalWrite(IN4, paso[i][3]);
digitalWrite(IN1, paso[i][4]);
digitalWrite(IN2, paso[i][5]);
digitalWrite(IN3, paso[i][6]);
digitalWrite(IN4, paso[i][7]);
delay(demora);
}

}
digitalWrite(IN1, LOW); // Detiene por 5 segundos.

digitalWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);
delay(5000);
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Capitulo 42.- TM1637 mddulo 4 digitos y 7 segmentos con dos

Médulo TM1637
4 digitos 7 segmentos

4-Digit Display V1.1 @

Médulo TM1637
4 digitos 7 segmentos

HW @

14 mm.

4-Digit Display V1.1 @

HW-069

»

CLK
* DIO

o

!'lo
00
N -

TM1637

C3R1 _

* VCC

-
SESssSaaasans

-
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https://youtu.be/CDt1Wlc5rHw

Su conexidn

Médulo TM1637
circuito de conexion

Arduino TM1637

5V VCC
GND GND
2 CLK
3 DIO

Para ello tenemos que acceder a la siguiente pdgina web para descargar las librerias.

https://github.com/avishorp/TM1637

https://github.com/PaulStoffregen/Time

TM1E37-m  Time-rmast
aster.zip ErZip

Instalamos las librerias y empezamos a programar.

1 #Finclude <TM1637Display.h>

2

3 #define CLK 2

4 #define DIO 3

=

6 TM1637Display display(CLK, DIO);
8 void setup()

g display.setBrightness(5);
18}

11

12 vold loop() {

13 display.showNumberDec(millis()/1888);
14 1

setBrightness() admite 8 niveles de brillo entre 0y 7.
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https://github.com/avishorp/TM1637
https://github.com/PaulStoffregen/Time

Vamos a realizar un segundo programa:
<TM1637D1isplay.h>

showNumberDec(nimero, ceros, longitud, posicién)
N

e nimero: numero a mostrar

e ceros: muestra/oculta ceros precedentes
(true, false)

e longitud: longitud del nimero a mostrar
(1 a 4)

e posicidén: inicio de ubicacién del ndmero
a mostrar (0 a 3)

1 #include <TM1637Display.h>

2

3 #define CLK 2

4 #define DIOD 3

5

6 TM1637Display display(CLK, DIO);
8 vold setup() {

9 display.setBrightness(5);
18}
11
12 void loop() {

13 display.showNumberDec(1,false);
14 delay(26868);

15 display.showNumberDec(1,true);
16 delay(26888);

17 display.clear();

18

19 for{int i=0; i<d; i++)]

28 display.showNumberDec(i, false, 1, i);
21 delay(2088);

22 display.clear();

23 1

24 h
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Ya lo puedes subir para ver el resultado.

Vamos a realizar un programa que simulara un reloj.

1 #include <TimelLib.h>»

2 #include <TM1637Display.h>

3

4

5 #define CLK 2

6 #define DID 3

8 TM1637Display display(CLK, DIO);

9

1@ vold setup() {

11 display.setBrightness(5);

12 |[setTime(16, 34, 45, 9, 11, 2822);]

13}

14

15 void loop() {

16 time £ t = now();

17 display.showNumberDecEx(hour(t), @b8lesease, false, 2, 8);
18 display.showNumberDec(minute(t), false, 2, 2);
19 delay(lea);

28}

Tu en el recuadro pondras la hora, minutos, segundos, dia, mes y afo actual.

Cuando subas el programa, ya tenemos un reloj.

<TM1637Display.h>

showNumberDecEx(nGmero, punto%g ceros, long, pos)

e nimero, ceros, longitud y posicién
igual que showNumberDec()

e puntos: muestra/oculta los dos puntos
o puntos decimales (seglin modelo)

modelo con dos puntos
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Valor del paréametro:
0b01000000O

i E . Prefijo Ob expresa
nimero en binartoh

ObOQGOOOOQ (apaga)
Valor del parametro:

0b10000000 = 0.000
0b01000000 = 00.00
0b00100000 = 000.0
0b11100000 0.0.0.0

Ahora modifica el codigo de void loop():

void loop() {
time t t = now();
display.showNumberDecEx(hour(t), ebaleoease, false, 2, B);
display.showNumberDec{minute(t), false, 2, 2);
delay(lea);
display.showNumberDecEx(hour({t), ebbecobese, false, 2, 8);
display.showNumberDec{minute(t), false, 2, 2);
delay(lea);

Ahora podras observar que los dos puntos parpadean.

Ahora vamos a realizar otro programa:

<TM1637Display.h>

setSegments(segmentos[], longitud, posicidn)
[N
e segmentos[]: array con segmentos a encender

e longitud y posicién igual que showNumberDec()
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Capitulo 43.- Ritmo cardiaco (pulso) con KY-039 por infrarrojo
| 2 Ver video

Médulo KY-039
Sensor de ritmo cardiaco

Médulo KY-039
Sensor de ritmo cardiaco

<—— LED infrarrojo
(emisor)

3 | P
.
e 'LQS <«— Fototransistor
= | N (receptor)

Médulo KY-039
circuito de conexidn

Arduino KY-039

AQ S
5V +
GND -
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https://youtu.be/VZl9YEIYvu8

Vamos a programar.

Filtro pasa bajos

factor * valorAnterior + (1 - factor) * valorlLeido

s

0,75 * valorAnterior + 0,25 * valorlLeido

75 % del valor Anterior
valorFiltrado +
25 % del valor Lefido

Lo T 2 T T T o IR Oy N I N I

e il il i =
T "]

15
16
17
18
19
28
21
22
23
24
25
26
27
28
29
36

float factor
float maximo

8.75;
@.8;
int minimoEntrelLatidos = 388;

float valorAnterior = 588;
int latidos = @;

void setup() {
pinMode(13, OUTPUT);
Serial.begin(968@);
Serial.println{"Inicializando mediciones");

}

void loop() {
static unsigned long tiempolPM = millis();
static unsigned long entreLatidos = millis();

int valorlLeido = analogRead(a®);

float valerFiltrado = factor * valorfnterior + (1 - factor) * valorlLeido;
float cambio = valorFiltrado - valorf&nterior:

valorAnterior = valorFiltrado;

if{(cambic »= maximo) && (millis{) > entrelatidos + minimoEntrelLatidos)){
maximo = cambio:
digitalWrite(13, HIGH);
entreLatidos = millis();
latidos++;
¥
else{
digitalWrite(13, LOW);
¥
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31 maximo = maximo * 8.97:

32 if(millis() »= tiempolPM + 15688){

33 Serial.print("Latidos por minuto: ");
34 Serial.println(latidos * 4);

35 latidos = @;

36 tiempolPM = millis();

37 }

38 delay(58);

39 1

Este sera el resultado:
Salida Monitor Serie =

Message (Enter to send message to "Arduino Uno' on "COM3’)

Inicializando mediciones
Latidos por minuto: 64
Latidos por minuto: 92
Latidos por minuto: S2
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Capitulo 44.- Fuente de protoboard Arduino y electronica MB102

Médulo fuente de protoboard

u .h- LI} LI B I R eS8 sa = mew
LI e T I ] 2 n e B e =8y =

T T 3 2T 9 % 73 9 YW E e E s EoEeaw
f " % % T % TTE NS S TR EERTERNORRuEoDSN
T T %33 % 0TCE9 T ECEEESR TR EANE DRSNS
U B S R E S SRS ER SRR E TR NE
EE TR TN T YT s NS S TN R AR YW

s AT TI S Ay eRe S aw
% " S Y32 35S 9T SN % "N " SRS S ETEGQROGQEWEOEOGN
2 " 9 5 3T § % S N %" S 8 R S S R EESsEaAw
B RS T as s s s amn s eenewwswnw
¥ " NSNS N YT EN N eTeQSESsSETAGENw

=) e} =3 ) =3

= - =~ o~ =

Puerto USB
entrada/salida
5 V regulados

\
Regulador lineal %
3,3 V 700 mA (méx.);

Regulador lineal
5V 700 mA (méax.)

Interruptor
encendido/apagado

Tensién de entrada
6,5 a 12 V

e
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https://youtu.be/tznNsm4ep8k

Médulo fuente de protoboard

248



Switch <5y
1
Dgnimg:]nk | &= mN UlL_Aus JP1 (Top
ut Only) | . 45V
1 P T3 _AI733 113
1 IN40D7 3 5 2
2 [ o— Vin _ Vout |—2 " 3
i a v 4] 3
) 2
L ==c1 ] MLED o Lo c == N
= 104 N 470F T 1000F 1000F
_ IP2 (Top
Rl 5\ i
L 4700 —_ ; T
= v 43
PN
iV

USB Port

(Input or Output, but no
circuit protection on the
USB +5V VCC)

Este es su esquema.

SPIN =

(Do not jumper from

one side to the other because
a direct short from 3.3V or
5V to ground will occur)
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J2 (Bottom of board)
1

11— -
PN =

13 Bottom of board)

. :

N =

J4 (Bottom of board)

11 -
22

2PN S

J5 (Bottom of board)
[ S CE—



Capitulo 45.- Niveles logicos y Niveles de sefial 5— 3,3 V

Pin digital
como entrada

> Ver video

Niveles ldégicos
(TTL estandar)

5
4
HIGH N
(2 a5V)
3
Pin digital
como entrada
2
i
LOW
0 (0 a 0,8 V)

Niveles légicos
(TTL esténdar)

5 5
4 4
HIGH
(2 a5V)
3 3
Pin digital
como salida
2 2
ik 1
LOW LOW
0 (0 a 0,8 V) 0 (0 a 0,4 V)
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https://youtu.be/YAjAyDLwAeA

Niveles 1ldégicos

Pines digitales

v %

Entrada Salida
(INPUT) (OUTPUT)
pinMode(2, INPUT); ® légico = @ V (LOW)
[
pinMode(2, OUTPUT); 1 légico = 5 V (HIGH)
N
Niveles légicos
(TTL esténdar)
5 ——
4 —t—
3 —
Pin digital
como entrada
[y P
1 ==
0 =k
Niveles ld6gicos Niveles légicos
(TTL esténdar) (TTL estéandar)
5 5
¢ HIGH ¢ HIGH
(2 a5V) (2 a5V)
3 L 3
in digital . —
?;mo ;gtr:da I:;;,od::g:,t—:ba
2 2
1 1
Low
0 0 » (0 a0,8V)
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Inspector e

ve ll... EEEE .-..' ::::: :::

e ¢ o GEEEED ¢
r=
Eas

tessessevesveseveee cvefocco Poesccrese

En este ejemplo donde colocamos una resistencia entre el pulsador y GND, lo hacemos para
asegurar que mientras no esté presionado el pin digital establecido como entrada, asegura un
nivel légico bajo y cambiara a alto al presionar dicho interruptor.

En definitiva existe un rango de tension que el pin digital establecido como entrada lo hereda
como HIGH o LOW.

Niveles légicos
(TTL estandar)

5 5
4 HIGH &
(2 a5V)

3 !
Pin digital Pin digital
como entrada como salida

2 2

1 1

LOW LOW
- (0 a 0,8 V) . (0 a 0,4 V)
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Pin digital
como entrada

Pin digital
como entrada

Niveles 1ldégicos
(CMOS estandar 3,3 V) ,

(ATmega 328) :

5 5 III

HIGH

4 (3a5V) <
3 S5
Pin digital
como salida
2 2
1l 1 -

Low II
o Ml (0215 o

Usado en las placas UNO, PROy NANO.

Pin digital
como entrada

Niveles 1ld6gicos
(ATmega 328 lé6gica 5y 3,3 V)
I

Minimo para ser considerado como HIGH (VIH)

8,6 * VCC

Maximo para ser considerado como LOW (VIL)

9,3 * VCC
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T (4,22 5 V)

555 Y
HIGH I HIGH \
((ZVaN3 a3 ny) (2,4 a 3,3V
2 =t
Pin digital
como salida
1 1o =
LOW LOW
(06 a 0,8 V) (06 a 0,5 V)
0 0
Niveles légicos

HIGH

LOW
(06 a 0,9 V)




5 3,3

4

; Con VCC =5V 5 Con VCC = 3,3 V
2 e VIH = 3 V . e VIH = 1,98 V
1 o VIl =15\ e VIL = 0,99 V
(] 0

Nivelador de senal
(Level Shifter)

2 Canales 8 Canales

Nivelador de sefal
(Level Shifter)

Caracteristicas generales:

e Debe brindarse alimentacidn
de 5 V como también de 3,3 V

e HV (High Voltage) conecta
con lineas de datos de 5 V

e LV (Low Voltage) conectay
con lineas de datos de 3,3 V

Nivelador de sefal
(Level Shifter)



Nivelador de senal
(Level Shifter)

Nivelador de sefal
(Level Shifter)
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Capitulo 46.- LM 2596 Conversor DC-DC reductor de Salida

Conversor DC-DC LM2596 \

Reductor (step-down o buck)l
N

Conversor DC-DC LM2596

Reductor (step-down o buck)

e Voltaje de entrada: 4,5 a 40V

® Voltaje de salida: 1,23 a 37V
(ajustable)
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https://youtu.be/tpZtv54kOqE

Alimentando proyectos
Tensidén no regulada 6 a 12 V

DXCITAL (Pwn~) F ¥

2 )(UNO)__ ‘N
" ARDUINO 22

Fuente externa 3 . o
6 a 12 VDC BB e

T

Regulador lineal de tensidn

Alimentando proyectos
Tensidén no regulada 6 a 12 V

e 6 V: minimo (absoluto)h

DIGITAL (Pwn-) F &

e 7 a7,5V: ideal : C5C54ﬁED
‘ (G

X
axwm -~ ARDUINO

e 9 a 12 V: correcto

(exceso de tensién lo disipa en calor)

Regulador lineal de tensiodn

(toma tensién no regulada y genera 5 V regulados)

Alimentando proyectos
Fuente de PC

Color de cable  Tensién
l!!!ii!!!! 3530,
=== SV
— 3 12 v
(—
=

GND
5V (STB)
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Alimentando proyectos
Fuente de PC

Etiqueta en fuente provista por el fabricante

ENTRADA CA

Conversor DC-DC LM2596

Reductor (step-down o buck)

e Voltaje de entrada: 4,5 a 40V
N

e Voltaje de salida: 1,23 a 37V
(ajustable)

e Suministro de corriente: 3A (max.)
N

(recomendable uso de disipador) Q
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Conversor DC-DC LM2596

Potencidmetro
regulador &

LM2596

Voltaje de

Voltaje de /////
= / salida

entrada \\\\\

Conversor DC-DC LM2596

Reductor (step-down o buck)l

\

Voltaje de sera menor Voltaje de \‘
Sl salida < b entrada N
() 3

S T8

Mi{nima diferencia entre
entrada y salida de 1,5 V

Por ejemplo para una salida de 5 VQ
deberemos aplicar al menos 6,5 V de entrada
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Conversor DC-DC LM311}

Reductor (step-down o buck)]

e Voltaje de entrada: 3 a 40V

e Voltaje de salida: 1,2 a 37V

(ajustable)

e Suministro de corriente: 1,5 A (max.)

|

|
(requiere uso de disipador) EF‘ \
[/

Reguladores de tensidn

Reductores
(step-down o buck)

Y N\

Lineales *Conmutados

7

; x LM2596

Fijos Variables LDO

78XX LM317 || AMS1117

Eficiencia promedio
del 80 %

Lineales *Conmutados
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*también existen de voltaje

fijo y variable

Eficiencia superior

o al 90%



Capitulo 47.-MPU6050 acelerémetro y girdscopo Teoria y Practica

MPU6050 Acelerdmetro y Girdscopo

IMU
(Unidad de Medicién Inercial)

[N

* Acelerémetro de 3 ejes

e Girdscopo de 3 ejes

e DMP (Procesador de Movimiento Digital)

6 DOF (Grados de Libertad)

centro de
masa

MPU6050

Regulador
de 3,3 V
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https://youtu.be/TwFZ4BJUX5c

MPU6050 Acelerdmetro y Girdscopo

IMU
(Unidad de Medicién Inercial)

* Acelerdmetro de 3 ejes &

Girdscopo de 3 ejes

DMP (Procesador de Movimiento Digital)

6 DOF (Grados de Libertad)

MPU6050 Acelerdmetro y Girdscopo

G

CELil

H|8|8[B] BB

i

> Clock MPU-60X0

CLK

0 1

W

I

i
i
e
;
L

i
i

4

8

Note: Pin names in round brackets ( ) apply only to MPU-6000
Pin names in square brackets [ ] apply only to MPU-6050
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Principio de funcionamiento del

Acelerdmetro

[N

o] = oo

<
<

-
>

eje de sensibilidad

El acelerdometro mide la aceleracidn inercial

@

aceleracién
lineal aplicada

« X b@W mparsuaebdae

aceleracién
lineal aplicada

(cambio de velocidad en el tiempo)

-2 -1

-

i 2

A -
>

eje de sensibilidad

I
N
|
~
+o
~
+N

':66‘6‘66\ m »

fuerza ficticia
o fuerza de inercia
=" 4 .
<

>

eje de sensibilidad

264



Principio de funcionamiento del
Girdéscopo

<V —>
masa de

hyyyyy bruea

>y

El giréscopo mide la velocidad angular alrededor de un eje
(velocidad de giro o momento angular)

<~V —>

masa de >

000N X
/ Fuerza sobre el eje Y
Y por efecto Coriolis

centro de
masa

(cabeceo)

X L
Roll 74

( a l a b e o ) Atribucién: NASA derivative work: labeling modified by Brews ¢
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Vamos al circuito:

MPU6050 Arduino Mega

VCC 5V 5V
: ‘ GND GND  GND
e g : ScL A5 21
- SDA Ad 20
L.
= O®WNO INT > 5

, -N
rxmm Arduino .

ADO Direccién 12C
GND (sin conexién) 0x68
VvcC 0x69

Para la programacion tenemos que descargar un par de librerias.

Vamos a acceder al siguiente enlace: https://github.com/jrowberg/i2cdevlib

& jrowberg /i2cdevlib  Pubiic 0 Nottications Y Fork T4k T S 35k

<> Code ( Issues 20 I Pullcequests @) Discussons @ Actions [ Projects DI Wik © Security | Insights

¥ mate | P 1o S0 coune [ Avon

€ irowberg Remove extra bagin/endTransmission cslls during resds seante 1ddaysago 690

Releases

Packages

Contributors %0

o - @ZOH 1 S0
= (=108

oo FEFERFEEFEREREEETSR

REA

READMEmd
Lanquages

ads Clone @
HTTPS  GitHub CLI
fendTransn
_PATH nttps://github. com/romberg/i2cdeviib.git [l
) Use Git or checkout with SVN using the web URL.
JF/.vscode -} N
B Open with GitHub Desktop
rm and MP,

®) Download ZIP
fendTransn

marbdnm 2 uaare ann
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https://github.com/jrowberg/i2cdevlib

Del boton Code seleccionaremos Download ZIP.

iZedevlib-
master.zip

Vamos a descomprimir el archivo.

Nl
12 CCCV ] DRTTESIED

= | Arduino

Archivo Inicio Caompartir Vista

I_I'ﬂj _I m’} Cortar « (e x @

w-| Copiar ruta de acceso

I|1.

Anclar al Copiar Pegar . Mover Copiar Eliminar Cambiar  MNueva
Acceso rapido [#] Pegar acceso directo ar av =~  nombre carpeta
Paortapapeles Organizar

= v g » i2cdevlib-master » Arduino »
N Mombre
7 Acceso rdpido [ENT,
[ Escritoric HMC5843
* Descargas HMC5883L
. HTU21D
= Documentos
12Cdev
= Imagenes 1AQ2000
Arduino [TG3200
Arduino L3G4200D

Dentro de la carpeta Arduino copiaremos la carpeta [2Cdev.
Ahora iremos al directorio de las librerias de Arduino.

Esta se encuentra en Documentos/Arduino/Libreries.

Una segunda libreria se encuentra en el siguiente enlace:

https://github.com/ZHomeSlice/Simple MPU6050

O (85) i e ceraenBse x () Gt - TomeSicerSimpie bl x ) Gt - owbengReindb 2 x | 4
G 8 githubeomzr mple_Mi e % % =0/

& ZHomesSlice / Simple_MPUG050  pusii 0 Matifications ¥ Fok 21 T St 56

©Code O lmues 2 11 Pulrequests @ Acions [ Projects O Secwrty b Insights

P master v P 1branch ©0ta Goto file m Abaut

Gaing Live

2 THomasics Made Crangas o s for i3

— swcsrse Gn20Sep (D185 commit
ty o o »
o

& 56

@ 0w
v

0 giignore tial comm ars age
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https://github.com/ZHomeSlice/Simple_MPU6050

Repetimos para descargar el archivo.

L

Simple_MP
Ue0530-mas
ter.zip

En este caso no hace falta descomprimirlo, lo instalaremos desde Arduino.

Del menu Sketch Seleccionamos incluir biblioteca y de este Afiadir biblioteca .ZIP

ﬁ sketch_oct?8a | Arduine IDE 2.0.1

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

#include "Simple_Wire.h"

#include "Simple_MPU6050.h" // incluye libreria Simple_MPU6050
#define MPU6050_ADDRESS_ADO_LOW ox68 // direccion I2C con AD@ en
LOW o sin conexion

#define MPU6050 ADDRESS ADO HIGH 0x69 // direccion I2C con AD@ en
HIGH

#define MPU6050 DEFAULT_ADDRESS MPU6050_ ADDRESS ADO LOW // por

defecto ADO en LOW

Simple MPU60O50 mpu; // crea objeto con nombre mpu
// ENABLE_MPU_OVERFLOW_PROTECTION(); // activa proteccion, ya no se
requiere

// #define OFFSETS -5114, 484, 1030, 46, -
14, 6 // Colocar valores personalizados

#define spamtimer(t) for (static uint32_t SpamTimer; (uint32_t)(millis()
- SpamTimer) >= (t); SpamTimer = millis())

// spamtimer funcion para generar demora al escribir en monitor serie sin
usar delay()

#define printfloatx(Name,Variable,Spaces,Precision,EndTxt) print(Name);
{char S[(Spaces + Precision + 3)];Serial.print(F(" "));
Serial.print(dtostrf((float)Variable,Spaces,Precision
»S));}Serial.print(EndTxt);

// printfloatx funcion para mostrar en monitor serie datos para evitar el
uso se multiples print()

// mostrar_valores funcion que es llamada cada vez que hay datos
disponibles desde el sensor
void mostrar_valores (intl6_t *gyro, intl6_t *accel, int32_t *quat,
uint32_t *timestamp) {

uint8_t SpamDelay = 100; // demora para escribir en monitor serie
de 100 mseg
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Quaternion q; // variable necesaria para calculos posteriores

VectorFloat gravity; // variable necesaria para calculos
posteriores

float ypr[3] ={ 0, 0, 0 }; // array para almacenar valores de yaw,
pitch, roll

float xyz[3] = { @, 0, 0 }; // array para almacenar valores
convertidos a grados de yaw, pitch, roll

spamtimer(SpamDelay) { // si han transcurrido al menos 100 mseg
entonces proceder

mpu.GetQuaternion(&q, quat); // funcion para obtener valor para

calculo posterior

mpu.GetGravity(&gravity, &q); // funcion para obtener valor para
calculo posterior

mpu.GetYawPitchRoll(ypr, &q, &gravity); // funcion obtiene valores de
yaw, ptich, roll

mpu.ConvertToDegrees(ypr, Xyz); // funcion convierte a grados
sexagesimales

Serial.printfloatx(F("Yaw") , xyz[e@], 9, 4, F(", "Y); // muestra
en monitor serie rotacion de eje Z, yaw

Serial.printfloatx(F("Pitch"), xyz[1], 9, 4, F(", ")); // muestra
en monitor serie rotacion de eje Y, pitch

Serial.printfloatx(F("Roll") , xyz[2], 9, 4, F(", ")); // muestra
en monitor serie rotacion de eje X, roll

Serial.println(); // salto de linea

void setup() {
uint8_t val;
#if I2CDEV_IMPLEMENTATION == I2CDEV_ARDUINO WIRE // activacion de bus
I2C a 400 Khz
Wire.begin();
Wire.setClock(400000);
#elif I2CDEV_IMPLEMENTATION == I2CDEV_BUILTIN_ FASTWIRE
Fastwire::setup(400, true);

#tendif
Serial.begin(115200); // inicializacion de monitor serie a 115200
bps
while (!Serial); // espera a enumeracion en caso de modelos con
USB nativo
Serial.println(F("Inicio:")); // muestra texto estatico
#ifdef OFFSETS // si existen OFFSETS
Serial.println(F("Usando Offsets predefinidos")); // texto estatico

mpu.SetAddress(MPU6050 ADDRESS ADO LOW).load DMP_Image(OFFSETS); //
inicializacion de sensor

#else // sin no existen OFFSETS
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Serial.println(F(" No se establecieron Offsets, haremos unos nuevos.\n"
// muestra texto estatico
" Colocar el sensor en un superficie plana y esperar
unos segundos\n"
" Colocar los nuevos Offsets en #define OFFSETS\n"
" para saltar la calibracion inicial \n"
" \t\tPresionar cualquier tecla y ENTER"));

while (Serial.available() && Serial.read()); // lectura de monitor
serie
while (!Serial.available()); // si no hay espera

while (Serial.available() && Serial.read()); // lecyura de monitor
serie

mpu.SetAddress(MPU6050 ADDRESS ADO LOW).CalibrateMPU().load DMP_Image()
; // inicializacion de sensor
#endif

mpu.on_FIFO(mostrar_valores); // llamado a funcion mostrar_valores si
memoria FIFO tiene valores

}
void loop() {
mpu.dmp_read fifo(); // funcion que evalua si existen datos nuevos
en el sensor y llama
} // a funcion mostrar_valores si es el caso

Este sera el resultado:

Salida  Monitor Serie x ¥ 0O =
Message (Enter to send message to ‘Arduino Uno' on 'COM3') Ambos NL & CR ¥ | 115200 baud -
Yaw 0.9639, Pitch 4. ] Ro 2.0813

4 2.0743

Yaw 0.2642, Pitch
Yau 0.9642, Pitch
Yaw 0.%642, Pitch
Yauw 0.9642, Pitch
Yaw 0.9643, Pitch
Yaw 0.2642, Pitch
Yaw 0.9643, Pitch

La comunicacién tiene que ser 115200 baud.
Ahora vamos a ver el segundo programa:

#include "Simple Wire.h"

#include "Simple_MPU6050.h" // incluye libreria Simple_MPU6050
#define MPU6050 ADDRESS ADO LOW ox68 // direccion I2C con AD@ en
LOW o sin conexion

#define MPU6050_ ADDRESS_AD@_HIGH 0x69 // direccion I2C con AD@ en
HIGH

#define MPU6050 DEFAULT_ADDRESS MPU6050_ ADDRESS_AD@_LOW // por

defecto ADO en LOW

Simple MPU6050 mpu; // crea objeto con nombre mpu
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// ENABLE_MPU_OVERFLOW_PROTECTION(); // activa proteccion, ya no se
requiere

// #define OFFSETS -5114, 484, 1030, 46, -
14, 6 // Colocar valores personalizados

#tdefine spamtimer(t) for (static uint32_t SpamTimer; (uint32_t)(millis()
- SpamTimer) >= (t); SpamTimer = millis())

// spamtimer funcion para generar demora al escribir en monitor serie sin
usar delay()

#tdefine printfloatx(Name,Variable,Spaces,Precision,EndTxt) print(Name);
{char S[(Spaces + Precision + 3)];Serial.print(F(" "));
Serial.print(dtostrf((float)Variable,Spaces,Precision
»S));}Serial.print(EndTxt);

// printfloatx funcion para mostrar en monitor serie datos para evitar el
uso se multiples print()

// mostrar_valores funcion que es llamada cada vez que hay datos
disponibles desde el sensor

void mostrar_valores (intl6_t *gyro, intl6_t *accel, int32 t *quat,
uint32_t *timestamp) {

uint8_ t SpamDelay = 100; // demora para escribir en monitor serie
de 100 mseg

Quaternion q; // variable necesaria para calculos posteriores

VectorFloat gravity; // variable necesaria para calculos
posteriores

float ypr[3] = { 0, 0, 0 }; // array para almacenar valores de yaw,
pitch, roll

float xyz[3] = { @, 0, 0 }; // array para almacenar valores
convertidos a grados de yaw, pitch, roll

spamtimer(SpamDelay) { // si han transcurrido al menos 100 mseg
entonces proceder

mpu.GetQuaternion(&q, quat); // funcion para obtener valor para

calculo posterior

mpu.GetGravity(&gravity, &q); // funcion para obtener valor para
calculo posterior

mpu.GetYawPitchRoll(ypr, &q, &gravity); // funcion obtiene valores de
yaw, ptich, roll

mpu.ConvertToDegrees(ypr, Xxyz); // funcion convierte a grados
sexagesimales

Serial.printfloatx(F("Yaw") , xyz[@], 9, 4, F(", ")); // muestra
en monitor serie rotacion de eje Z, yaw

Serial.printfloatx(F("Pitch"), xyz[1], 9, 4, F(", ")); // muestra
en monitor serie rotacion de eje Y, pitch

Serial.printfloatx(F("Roll") , xyz[2], 9, 4, F(", "Y); // muestra
en monitor serie rotacion de eje X, roll

Serial.println(); // salto de linea

if ( xyz[1] > 10.0 ){ // si el pitch es mayor a 10 grados
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Serial.println("Nariz arriba"); // muestra texto
}
else if ( xyz[1] < -10.0){ // si el pitch es menor a -10 grados
Serial.println("Nariz abajo"); // muestra texto

}

void setup() {
uint8_t val;
#if I2CDEV_IMPLEMENTATION == I2CDEV_ARDUINO WIRE // activacion de bus
I2C a 400 Khz
Wire.begin();
Wire.setClock(400000);
#elif I2CDEV_IMPLEMENTATION == I2CDEV_BUILTIN_FASTWIRE
Fastwire::setup(400, true);

#endif
Serial.begin(115200); // inicializacion de monitor serie a 115200
bps
while (!Serial); // espera a enumeracion en caso de modelos con
USB nativo
Serial.println(F("Inicio:")); // muestra texto estatico
#ifdef OFFSETS // si existen OFFSETS
Serial.println(F("Usando Offsets predefinidos")); // texto estatico

mpu.SetAddress (MPU6050 ADDRESS AD® LOW).load DMP_Image(OFFSETS); //
inicializacion de sensor

#else // sin no existen OFFSETS
Serial.println(F(" No se establecieron Offsets, haremos unos nuevos.\n"

// muestra texto estatico

" Colocar el sensor en un superficie plana y esperar
unos segundos\n"

" Colocar los nuevos Offsets en #define OFFSETS\n"

" para saltar la calibracion inicial \n"

" \t\tPresionar cualquier tecla y ENTER"));

while (Serial.available() && Serial.read()); // lectura de monitor
serie

while (!Serial.available()); // si no hay espera

while (Serial.available() && Serial.read()); // lecyura de monitor
serie

mpu.SetAddress (MPU6050 ADDRESS AD@ LOW).CalibrateMPU().load DMP_Image()
; // inicializacion de sensor
#tendif

mpu.on_FIFO(mostrar_valores); // llamado a funcion mostrar_valores si
memoria FIFO tiene valores

}

void loop() {
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mpu.dmp_read_fifo(); // funcion que evalua si existen datos nuevos
en el sensor y 1llama
} // a funcion mostrar_valores si es el caso

Este sera el resultado:

Salida  Monitor Serie x ¥ 0@
Message (Enter to send message to "Arduino Uno' on 'COM3') Ambos NL & CR ~ | 115200 baud
Yau 0.0280, Pitch 0.0140, Roll

Yau 0.0280, Pitch 0.0070, Roll

Yau 0.0280, Pitch 0.0140, Roll

Yau 0.0280, Pitch . Roll

Yau 0.0280, Pitch . Roll

Yau 0.0280, Pitch [ Roll

Yau 0.0280, Pitch . Roll

Yau 0.0280, Pitch . Roll
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Capitulo 48.- TTP223 Sensor Tactil Capacitivo Digital Touch sensor

Sensor tactil capacitivo

TTP223B

superficie no conductiva "
(papel, pldstico, madera, vidrio)

Sensor tactil capacitivo
NIP223B
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https://youtu.be/uKxnvFNm8Hw

superficie no conductiva ’
(papel, plastico, madera, vidrio)

superficie no conductiva ‘”
(papel, plastico, madera, vidrio)

Sensor tactil capacitivo
TTP223B

_ . Siou m‘ e
o IR
LED de encendido Foucn Sensor €=
Area de “contacto”

Placa sensora

(delgada capa de cobre estanado)
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Sensor tactil capacitivo
TTP223B

Circuito impreso (PCB)
(espesor de 1,6 mm.)

Vamos a montar el circuito:

TTP2238B Arduino

vcC 5V

GND GND

SIG 4
LED Arduino
Anodo (mediante 3
resistencia 330 Q)
Catodo GND

Vamos al primer programa.

(LT = I I I Wy [T O W R 6 I Y

O
[ B S %

13

=
I

#define LED 3
#define TTP223B 4

void setup() {
pinMode{LED, OUTPUT);
pinMode(TTP223E, INPUT);
¥

void loop() {
if (digitalRead(TTP223B) == HIGH}{
digitalWrite(LED, HIGH);
telseq
digitalWrite(LED, LOW);
}
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15 delay(58);
16 )}

Vamos a modificar el circuito anterior.

LED Arduino
Anodo (mediante 3
resistencia 330 Q)

Céatodo GND

TTP223B Arduino

vccC 5V
GND GND
SIG 4

..................................................
..................................................

Vamos a modificar el programa.

1 #define LED 3

2 #define TTP223B MAS 4

3 #define TTP223B_MENOS 5

4 int BRILLO = @;

=

6 void setup() {

7 pinMode(LED, OQUTPUT);

8 pinModa(TTP223E_MAS, INPUT);

g pinMode(TTP223B_MENOS, INPUT);
18 )}

11

12 void loop() {

13 if(digitalRead(TTP223B_MAS) == HIGH){
14 BRILLO = BRILLO + 28;

15 if (BRILLO »>= 255){

16 BRILLO = 255,

17 3

18 analogWirite(LED, BRILLO);

19 delay(108);

28 telse
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21 if(digitalRead(TTP223B_MENOS) == HIGH){

22 BRILLO = BRILLO - 28;

23 if (BRILLO <= @){

24 ERILLO = @;

25 }

26 analogirite(LED, BRILLO);
27 delay(10@);

28 }

29 }

3@}

Ya podemos subir el programa, un sensor aumenta el brillo del led y el otro lo disminuye.

Otro modelo: Solo da sefial por una sola cara.

Sensor tactil capacitivo
iINTP223B

[Puente A
abierto: salida activa alto

Pin de sefial »

(SIG) cerrado: salida activa bajo

|Puente B

abierto: interruptor momenténeob
(sin bloqueo)

cerrado: interruptor encendido/apagado
(con bloqueo)
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Capitulo 49.- 74Hc595 Registro de desplazamiento (Shift register)

Registro de desplazamiento
(Shift Register) 74HC595

74HC595
Circuito de conexidn (esquematico)

I 5V R = 3300 LEDO
22
16, uF (15) QA —WN—-PF—
£ vee  (16) 1
SRCLR (10) (1) qB W D'»;z 1
= D7 o—— SER  (14) (2) Qc —'W“—N—a {
Ve
D8 o—— RCLK (12) (3) QD b
o 4
D9 O—— SRCLK (11) (4) 68 —W—PD—
725
(5) QF ANN >t
o2 6
OE (13) (6) QG 1
o7
GND  (8) (7) H ——W—P—
(9) i’ —X
GND |
Encadenando dos 74HC595
5V
E vee QA |—— LEDO
m QB p— LED1
70— e | Q¢ [—— LED2
D8 © RCLK QD |—— LED3
D9 O SRCLK QE |—— LED4
QF p—— LED5
0F QG |—— LED6
GND QH —— LED7 5V
e QH’ E et QA LED8
— SRCLR QB LED9
SER Q¢ LED10
RCLK Qb LED11
SRCLK QE LED12

QF LED13

oF Q6 LED14
GND QH LED15
QH’
GND

LITTTTTT
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https://youtu.be/LFqIA3ZvZE8

Registro de desplazamiento
(Shift Register) 74HC595

Datos paralelo

(salida)
P
Datos serie 9|1|0|@| I | | I lﬂ
00101001 A \A
Reloj

o T T e

Este circuito también denominado registro de desplazamiento.

AR I

e | | ]| [ ]| patos serie =3[ [ [ [ [ [ [ [ Ix

00101001

(entrada)
Reloj

eyl DBl L] IR L]

)53 P 5 e 0 1

LI T T T T T IR [l I TTTTTER Ll [[] R
e e

Reloj

Reloj

A los 8 pulsos de reloj.

(N N
Gl [l [i[e[o ]y

Reloj

Para que la carga no se realice hasta que se hayan introducido todos los valores.
HEEEEEN

()
o]0

Tt i
1lojoef1fof1

Reloj
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Por mediacion de un registro de almacenamiento.

CRONONNK)

Pt R N Relo] 2
1lolo]1]of1]6]o0 N

Reloj

Registro de desplazamiento
(Shift Register) 74HC595

Qa Q8 Qc Qp Qe Qf Q6 Qn

CONNNNK)

alRmeagciesnta’;noLeieto | & I ’ I A |0 | % | 9 | g I0 I/_l\]_ el

SER = | 1|0| 1|@| 1|0| 1|0 =

SRCLK ——

Logic Diagram (Positive Logic)

— 13 -
| OE D
RCLK = >
—_— 10 i -
SRCLR *‘.D:}-
SRCLK "—>;;_

14 L
SER - 1D [ 1 3R 15
gJ=C1 *—>=C3 — Qpa
[ 3 4R . . 35

OE: Output Enable, que limita las salidas.

SRCLR: Shift Register Clear, que resetea al registro de desplazamiento.
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5V R = 3300 LEDO
e
10 uFf (15) QA
i ey vee  (16) g
SRCLR (10) (L) v >t '
K*.’Z
= D7 Oo———{ SER  (14) (2) Qc WA —br
D8 O—— RCLK (12) (3) QD —’W‘—ﬁ—
D9 o——| SRCLK (11) (4) QE —'W\——{ST“—-
725
(5) QF

OE (13) (6) QG
27
GND (8) (7) QH WA >t
(9) i’ —X

Este es el circuito:

Visto de arriba

=
g Veg[ 118

afjaz Qoflis [
afas DS

'
sjas O U m
8L On [ ALY
oz WMROw ' :

a[ []#

s[oe OE[112

# 1|
i!IQU

LR L B L - L - - - - - L L
@ @ @ F @ @ @ R RO R R OR R R R R R E R R R R R E R R E R R E R R oA & @
R OE R R F R R F R R RO R R E R E R R R R R R R R EE R R OE RN L
'I-"il-il"l"'ii'ii"l'-ﬂr-"liiii L
l+lll#’li!t!'+|l'i.!'.'+|l!timi L
i+ii#.it#iEfEiEiEtEiEfEi#.i - - W
LI O T B O O B - L] - - - - LR O U B O O B B O B O - .
R R F R R F R R R R R R R R RF R F R RF R RE RN L
BRSO R OSSR SRR RS RS R R EEEEN - .
"R R R OR R R E W " L] - - L] -
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Vamos a escribir el cédigo:

int pinDato = 9; // Pin conectado a DS pin 14 de 74HC595
int pinClock = 11; // Pin conectado a SHCP pin 11 de 74HC595
int pinRegistro = 12; // Pin conectado a STCP pin 12 de 74HC595

void setup() {
// configura los pines a la salida porque se usan en el bucle principal
pinMode (pinDato, OUTPUT);
pinMode (pinClock, OUTPUT);
pinMode (pinRegistro, OUTPUT);

void loop() {
// rutina que cuenta de @ a 255
for (int j = @; j <256; j++) {
// pone a BAJO pinRegistro y lo mantiene bajo durante el tiempo que
este transmitiendo
digitalWrite(pinRegistro, LOW);
// envia el dato
| shiftout(pinDato, pinClock, MSBFIRST, j); |
// retorna el pinRegistro ALTO para sacar los datos hacia las salidas
digitalWrite(pinRegistro, HIGH);
delay(200); // breve espera para poder ver el conteo

Ya podemos subir el programa y podras ver el resultado.

shiftOut(datos, reloj, orden, valor)

datos: pin a donde enviar los datos
serie

reloj: pin de reloj del registro
de desplazamiento

b
orden: MSBFIRST
(bit mas significativo primero)

LSBFIRST
(bit menos significativo primero)

valor: valor a enviar

MSB LSB
ejemplo: 00101001
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Vamos a realizar otro programa:
LED 7 6 5 4 3 2 il 0
27 26 25 24 23 2¢ 21 9

en Decimal 128 64 32 16 8 4 2 1

sketch_oct2¥a | Arduinc IDE 2.0.1
Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda
©O
sketch_oct27a.ino
1 #define SER 9
2 #define RCLK 11
3 #define SRCLK 12
4
5 f#define LED® 1
6 #define LED1 2
7 #define LED2 4
8 #define LED3 8
9 #define LED4 16
1e #define LEDS 32
11 #define LEDG 64
12 #define LEDY 128
13
14 void setup() {
15 pinMode(SER, OQUTPUT);
16 pinMode (RCLK, OUTPUT);
17 pinMode(SRCLK, OUTPUT);
18}
19
28 void loop() {
21 digitalWrite(RCLK, LOW);
22 shiftOut(SER, SRCLK, MSBFIRST, (LEDL);
23 digitalWrite(RCLK, HIGH);
24 delay(5e8);
25}

Ejecuta el programa y veras que se enciende el primer led, cambiar por LED2, y observards que
ahora se enciende el segundo led y asi sucesivamente.

Si queremos encender varios leds.

284



void loop() {
digitalWrite(RCLK, LOW);
shiftOut(SER, SRCLK, MSBFIRST, (LED& + LED1[);
digitalWrite(RCLK, HIGH);
delay(568);

¥

Otra combinacion:

vold loop() {
digitalWrite(RCLK, LOW);
shiftOut(SER, SRCLK, HSBFIRST,'LEDB + LED1 + LED?b;
digitalWrite(RCLK, HIGH);
delay(5ea),;
¥

Para finalizar el capitulo que ensefio como encadenar dos 74HC595.

Encadenando dos 74HC595

5V
E Voo QA [—— LEDO
SRCLR QB |—— LED1
L - S QC |—— LED2
D8 © RCLK Q |—— LED3
D9 O SRCLK QE [—— LED4
QF |—— LED5
0E QG [—— LED6
GND QH |—— LED7 5V
- QH’ E Voo QA LED8
e SRCLR QB LED9
SER QC LED1O
RCLK QD LED11
SRCLK QE LED12

LED13
LED14
LED15

QF

0E Q6
GND QH
QH’
GND

En la programacion realizaremos los siguientes cambios.

INF R EE RS

Ahora podremos tener 16 leds.

#define LED® 1
#define LED1 2
#define LED2 4
#define LED3 8
#define LED4 16
#define LEDS 32
#define LEDE 64
#define LED7 128
#define LEDS 256
#define LEDS 512
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4096 :
(en decimal)

shiftOut() permite solo 8 bitsb

#define
#define
#define
#define
#define
#define

LED1gG 1@24
LED11 28483
LED1Z 4896
LED13 2192
LED14 16384
LED1E 32768

parte alta

parte baja

0010000000 00000

>> Operador de desplazamiento de bits

LED12 >> 8 :

void loop() {
digitalWrite(RCLK, LOW);
shiftOut(SER, SRCLK, MSBFIRST, (LED12 »»> 8)); //parte alta

}

shiftOut(SER, SRCLK, MSBFIRST, LED12);

parte alta

parte baja

(& N N
000000000001 00O00

digitalWrite(RCLK, HIGH);

delay(5e8);
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Capitulo 50.- Actualizar el IDE a la ultima versién estable (2022)

> Ver video

Wwtielvi-a
Genuino
ARDUINO

£ARx woRE asout THE coMTRIBUTOR

LJORE O LIORIO L SRR+ OB L

© sketeh jan1da Arduine 1.8.15 = 0o

Archivo Editar Programa Hemamientas Ayuda

Para poder actualizar tenemos que cerrar la aplicacion.

Nos vamos al siguiente enlace: https://www.arduino.cc/
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https://www.arduino.cc/
https://youtu.be/185hqXcI3Sw

& (1) Arduino desde cero en Espal. X @ Aduro - Home x 4+
« C @ sdumoce © %« »= 0O/

PROFESSIONAL | EDUCATION | STORE Q. Search on Ardh H | sienn

[00) WARDWARE  SOFTWARE  CLOUD  DOCUMENTATION »  COMMUNITY +  BL0G  ABOUT

NO?

S ARDU

Create, program, GO!
Get creative with playful, Con wur ulno
BUY AN ARDUINO - fexible technology projects boards with the official
that transform learning, Arduino USB Cable!
[ - |

our
body shield!

Seleccionaremos la opcién Software.
Se puede visualizar la ultima version disponible y que es estable.

@ Software | Arduino x +
- c O arduino.cc r % @ incsonito

PROFESSIONAL EDUCATION STORE Q Search r SIGN IN

% HARDWARE SOFT CLOUD + DOCUMENTATION ~ COMMUNITY +» BLOG ABOUT

Arduino Web Editor

CODE ONLINE GETTING STARTED

Downloads

DOWNLOAD OPTIONS
Arduino IDE 1.8.19 Windows win 7 and newer

Windows 2P file
The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to write code Windows ap, Blor10 | Get i
and upload it to the board. This software can be used with any Linux 3
Arduino board.

Linux
Linux A
Linux

Refer to the Getting Started page for Installation instructions.

Support the Arduino IDE

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has
been downloaded 58.176.712 times — impressive! Help its

development with a donation )

W

$3 $5 $10 $25 $50 Other

JUST DOWNLOAD CONTRIBUTE & DOWNLOAD
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Si observamos un versién nueva y estable procederemos a su descarga e instalacion.
En mi caso seleccionaré Windows, seguido de JUST DOWNLOAD.

Cuando vayamos a instalar el programa podremos observar el siguiente mensaje:

Arduino Seti

Arduino version 1.8.15 Is already instalied and must be

) ninstalied before you install this version, This won't affect
sketche f hbranes in the sketch directory

i Click “OK to uninstall from

C\Program Files (xB6)\Arduing
lick "Cancel # you have files in the install directory that you
wish to keep (most users don't). Copy them somewhere else
then te.run the installer

Cancelar

Laversion 1.8.15 de Arduino ya estd instalada y debe desinstalarse antes de instalar esta version.
Esto no afectard a los sketches o librerias en el directorio sketch.

Haga clic en Aceptar para desinstalar.

Haga clic en Cancelar si tiene en el directorio de instalacidon que desea conservar (la mayoria de
los usuarios no lo hacen). Copie en otro lugar y luego vuelva a ejecutar el instalador.

El directorio por defecto de librerias esta:
Documentos\Arduino\libreries.

Una vez seleccionemos aceptar.

‘.1 Arduino Uninstall: Confirmation
4 This wizard will urinstall Arduno from your computer, Ciick Urnstal to start
‘:’ the uninstallation
Urmnstaling from: | C: \Program Fies (x86) Wduano
\
i Lance | ‘_'-J.'.iij Unnstal J

Nos muestra el directorio donde se instalara la aplicacion.

Presionamos Unnistall.
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|Bf Arduine Uninstall: Uninstalling -

ﬁ Dedete fie: C:Program Fies (x86) \Arduinothardware ook e ib\geclave |
]

_Show detais_|

i
]
l
%
[
n
v

[0

B Arduino Uninstall

Thie Arduing software has been uninstalled. You can S-Illf" delete the
Andumg install dlltﬂﬂ-ﬁ' [ef it still existz) amd your Ardwing sketch
directery if you wish,

[*_}“‘—“’“‘l

El software Arduino se ha desinstalado. Puede eliminar de forma segura el directorio de
instalacién Arduino (si aun existe) y el directorio de Arduino sketch si lo desea.

Ahora se inicializa la instalacion.

@ Arduino Setup: Installation Options - X

Oheck the components you want to install and uncheck the components
o0 you don’t want to nstall. Ohck Next to continue,

V] Create Start Menu shortout
] Create Deshitop shortaut
] Assocate .no fles

Dejamos las opciones por defecto.
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@ Arduino Setup: Installation Folder - x

Setup will nstall Arduno in the followng folder. To nstal n a different
o foider, cick Browse and select another foider. Cick Install to start the

Space requred: 541.6M8
Space avalable: 114.6G8

Cancel I Nulisoft Install System v3,0 < Back l Instal I

Muestra el nuevo directorio donde instalara los archivos.

Seleccionaremos Install.

@ Arduino Setup: Installing -

Extract: specs-attiny 1606

CanCe Nellsaft Trestall System w30 c Back e g
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Capitulo 51.- IDE 2.0 Instalacion y Completo analisis

| 2 Ver video

Para realizar la instalacion de esta versién vamos a ir al siguiente enlace:

https://www.arduino.cc/en/software

PROFESSIONAL | EOUCATION | STORE

(00) WAROWARE  saFTWARS DOCUMENTATION +  COMMUNITY »  BLOG  ABOUT

Arduino Web Editor a8 -’

OQ m=

Over-the-Air

[ conconume T O Upiate:
Downloads

DOWNLOAD OPTIONS

Arduino IDE 2.0.1

The new major release of the Arduino IDE is faster and even more
powerfull In addition to a more modern editor and a more
responsive interface it features autocompletion, code navigation,
and even a live debugger.

For more details, please refer to the Arduino IDE 2.0
documentation.

Nightly builds with the latest bugfixes are available through the
section below.

SQURCE CODE

The Arduino IDE 2.0 is open source and its source code is hosted on
GitHub,

Nightly Builds

Lo podras instalar para Windows, Linyx y macOs. Nosotros vamos a seleccionar la versién para
Windows.

Support the Arduino IDE

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has
been downloaded 66.552.524 times — impressivel Help its
development with a donation.

$3 $5 $10 $25 $50 Other

JUST DOWNLOAD CONTRIBUTE & DOWNLOAD

— Y

©.9]

Learn more about donating to Arduino.

Aqui podras aportar un donativo para el proyecto o bien seleccionar JUST DOWNLOAD, que es
lo que vamos a seleccionar.
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https://www.arduino.cc/en/software
https://youtu.be/Ga68C61PsRc

0.0

arduino-id

e 2.0.1_Win

dows_gdbit
EXE

Una vez descargado procederemos a su instalacion.

Si tienes instalada una versién anterior, podras mantener las dos versiones.

Una vez instalado observaremos una acceso directo en nuestro escritorio.

[©.0]

[

A diferencias de la versién anterior el icono es redondo.

& sketch_novla | Arduine IDE 2.0.1 — m] x

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda I

S © ¢ KD -

sketch_novia.ino

-

void setup() {

H

void loop() {

0
w

}

SRR R- BT, STV

-

Lin.1,col. 1 UTF-2 ¥ Arduino Uno [no conectado] L)

En la parte superior encontramos la barra de menu.

2 sketch_novla | Arduine IDE 2.0.1 — O *

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

Arduino Uno -

Las opciones de acceso rapido.

Podremos verificar el cddigo del programa, subir el programa a la placa y la opcién de depurar
solo disponibles para algunas placas.

Podemos seleccionar el tipo de placa que tenemos conectada a nuestro ordenador.
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En la parte derecha veremos al Plotter Serie Util para mostrar de forma gréfica valores mediante
simples Series.print(), por ultimo el monitor Serie que ya conocemos al haber realizado capitulos
para ver datos por pantalla.

& sketch_novla | Arduine IDE 2.0.1 — [m] x

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

ArdUina Unn -

sketch_novialing

.

void setup() {

¥

void loop() {

R I R T, S TTR N

-

Lin.1,col. 1 UTF-& ¥ Arduino Uno [no conectads] )

Sobre la columna de la izquierda tenemos:

Con esta carpeta tendremos acceso a la carpeta donde tenemos nuestros
programas. Muestra dos botones lo que esta guardado en el ordenador o en la
nube. = o

Gestor de placas:

Administrar placas actuales o instalar placas nuevas.

Gestor de bibliotecas:

Nos permite instalar librerias que podemos necesitar en algunos proyectos, para
sensores y dispositivos.

Acceso a depurar, nos permite inspeccionar multiples parametros mientras el
cadigo se encuentra en ejecucion.

Con la lupa tendremos acceso rapido al contenido del codigo. También podremos
reemplazar texto.

Ahora del menu Archivo vamos a seleccionar Preferencias...
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Preferencias b

Configuracion

A
]

14
Automatico 100 %

Light (Arduino) ~

I Autoguardado

[_|Sugerenc

URLs adicionales de

©

CANCELAR ACEPTAR

Podremos modificar el tamafio de letra.

Podemos cambiar el Tema de color.

&) sketch_novla | Arduine IDE 2.0.1 — [m] X

0 Editar Sketch Herramientas Ayuda

QO ramwm -

setup()

-

loop() {
it your mai

LTV T I S T N

[
@

Lin.1,col. 1 UTF-8 & Arduino Uno [no conectado] £}

Puedes seleccionar el que mas te guste.

Ahora vamos a conectar una placa Arduino uno.
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&) sketch_novla| Arduine IDE 2.0.1 — m] x
Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda
freo e -
sketch_noy g+ Arduino Uno
- T com3
1
2 1 Desconocido
3 ' COMi5

Ya nos reconoce que en el puerto COM3 tenemos conectada la placa de Arduino.

Lin.1,col. 1 UTF-& ¥ Arduine Unocon 1COM2 [

En la parte inferior derecha también nos estd diciendo que tenemos conectado un Arduino uno
en el puerto COM3.

Del menu Archivo seleccionaremos Ejemplos y de este Blink.

&3 Blink | Arduine IDE 2.0.1 — O *

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

\I frduino Uno '

Blink.ino

[
Bom oo

13
14
15
16
17
18

R ORI R R ORI ORI
[ N VI A ey Y

Mo\

ol atun()
oid setup() {

:

[
"

8 pinMode(LED_BUILTIN, OUTPUT);

=)
t=)

void loop() {

(1608);
talWrite(LED BUILTIN, LOW);

[ Y Ty VY VY T R TV R TV Y]
L= - R I R e

Lin.1,col. 1 UTF-2 $ Arduino Unoon 1COM3 [

Se nos abre otra ventana con el cédigo.

Vamos a seleccionar verificar.

Salida =45

El Sketch usa 924 bytes (2%) del espacio de almacenamiento de programa. El maximo es 32256 bytes.
Las variables Globales usan 9 bytes (@X%) de la memoria dindmica, dejando 2039 bytes para las variables locales. E1 m
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En la parte inferior se nos abre otra ventana, si tenemos errores en el programa aqui se

mostraran.
(& Blink | Arduino IDE 2.0.1 - [m] X
Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda
F  Arduino Uno -
Blink.ina
Le
13

Vamos a subir el programa a la placa.

Salida

L
(Hp]

El Sketch usa 924 bytes (2%) del espacio de almacenamiento de programa. El maximo es 32256 bytes.
Las variables Globales usan 9 bytes (0X) de la memoria dindmica, dejando 2039 bytes para las variables locales. ELl m

El primer icono de la derecha borra los mensajes de salida.

Lin. 1, col. 1 UTF-8 & Arduinc Unoon 1COM3 (22 B

En la parte inferior nos muestra dos notificaciones, si lo seleccionamos.

II||
E ]

Motificaciones

=

(i) Carga completada

\_: Compilacion completada o

Muestra la Compilacion completada y después la carga completada.

Lin. 1, col. 1 UTF-8 # Arduinc Unocon 1COM3 (22 B

Este botdn nos sirve para mostrar u ocultar el panel de salida.

21

28 pinMode(LED_BUILTIN, OUTPUT);

SR ]

~|void loop() {
digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH);
delay(1@8e);
digitalWrite(LED_BUILTIN, LOW);
delay(1@8@);

B

W W W L L
]

L e 1}
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Con estos triangulos podemos expandir y contraer parte de nuestro cédigo.

Ahora vamos a abrir del apartado ejemplos con programa AnalogReadSerial.

&) AnalogReadSerial | Arduino IDE 2.0.1 - O *

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

AnalogReadSerial.ino

[y

[1-]

I = RV B SR TV ]

13 The setup routlne runs once when you press reset:

14 void setup() {

15 initialize serial communication at 9608 bits per second
16 Serial.begin(268@);

17}

18

19 the loop routine ove d er again foreve
28 void loop() {

21 read the input on analog pin @:

22 int sensorValue = analogRead(A8);

23 print out the value you read

24 Serial.println{sensorValue);

25 delay(1l); delay in between reads for stability
26}

27

Lin.1,col. 1 UTF-8 % Arduino Unoon 1COM3 Q)

Nos lo abre en una nueva ventana, ya podemos cerrar la anterior.

Este programa nos muestra por el monitor serial los valores obtenidos por la entrada analdgica
AOQ, con esta no tiene ninglin sensor conectado, al ejecutar el programay activar el monitor Serial
se mostraran valores aleatorios.

Ambos NL& CR = 9600 baud -

B3ORD OB ORDORD ORI P

Lin.1,col. 1 UTF-8 ¥ Arduino Unoon1COM3 (21 B

Se abre una nueva ventana al de salida.
Se podra cerrar seleccionando la x.
Modifica la demora a 1 segundo, delay(1000);

Al cargar de nuevo el programa a la placa y activar el monitor serie, observaras que ahora se
muestra un resultado cada segundo.
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Si seleccionamos de nuevo del menu Archivo / Preferencias, podemos modificar la escala, de
este modo cambiar el tamano de letra tanto en el cédigo como el monitor de salida.

Escala de la interfaz: M Automatico 100 %

En la parte superior de este proyecto tenemos un comentario que ocupar varias lineas, vamos a
contraer dicha zona.

& AnalogReadSerial | Arduine IDE 2.0.1 - O *

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

\l frduino fno -

AnalogReadSerial.ino
12
11
12
13 =
14 ~ void setup()
15
16 Serial.begin(968@);
17 1

De este modo podemos ocultar parte del codigo y poder trabajar con mas comodidad en otra

parte del programa.

Si le damos de nuevo expandiremos este cédigo, se volverd a ver toda esta parte.

Otro detalle al tener en cuenta es que al seleccionar parte del cddigo se muestran unos puntos.
& AnalogReadSerial | Arduine IDE 2.0.1 — O *

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

¥ Arduino Uno -

AnalogReadSerial.ino

>

setup() {

Serial.begin(9660);
}

Estos punto que aparecen entre las palabras nos indicar que hay espacios en blanco, si tenemos
qgue hacer una comparacion con otro valor y no hay los mismos espacios en blanco nos dird que
dichas cadenas no son iguales.

13

14 void setup() {

15

16 Serial.begin(268@);

17}

18 instance-method begin
19

28 void loop
21

22 int sen
23 + unsigned long baud
24 5

25 delay(
26 |

27

- void
Parameters: -

public: void begin{unsigned long baud)
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Al situarnos sobre una palabra reservada del leguaje de programacidon nos devuelve una
referencia rapida de lo que la funcidn nos devuelve.

También nos dice los parametro que tiene que llevar la funcion.
En esta versidn tendremos ayuda sobre el cédigo que estamos escribiendo.

Si tenemos una placa Arduino Nano 33 BLE podremos escribir el siguiente codigo:

DR, OUTPUT);

DG, OUTPUT);

DB, OUTPUT);

(LEDR, LOW);
(LEDG, HIGH);
(LEDB, HIGH);
(LEDR, HIGH);
(LEDG, LOW);
(LEDB, HIGH);
(LEDR, HIGH);
(LEDG, HIGH;
(LEDB, LOW);
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Capitulo 52.- Comunicacion entre dos placas de Arduino
Para este capitulos vamos a realizar el correspondiente circuito:

La placa de Arduino en el apartado de pines digitales encontramos el 0 y el 1 que nos permiten
realizar la conexion entre placas de Arduino.

Los vamos a conectar de la siguiente forma: El pin 1 TX de una placa lo conectamos al 0 RX de la
otra placa y de este modo el pin 0 TX de la primera placa lo conectamos al 1 TX de la segunda
placa.

También hemos de conectar GND entre las dos placas.

La primera placa tiene dos botones en de la izquierda tiene que encender el led de la segunda
placay el de la derecha tiene que apagar el led de la segunda placa.

Este es el cddigo para la placa que se encuentra a la izquierda:

1 imt botonl =
Z int boton?Z

32 imnt estado =
void setup ()

3 1

r

Ped ad

r

()

r

pinMode (botonl, INPUT) ;
pinMode (boton2, INPUT) ;
i Serial.begin (9600} ;

@}

11 woid loopf)
12| {
13 if( digitalRead (botonl) == HIGH) {
14 estado = 1;
17 if( digitalRead (boton2) == HIGH) {
18 estado = 0;
T !
1 if (estado == 1){

Z Serial . .write('l");
- if(estade == 0){
3 Serial . .write('0");

[ SO T 0 T % T % T % T % T L I
i
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La segunda placa contiene un led con su respectiva resistencia que esta conectada al pin 8, esta
segunda placa tiene que recibir comunicacidn de la primera para encender y apagar el led.

Este sera el codigo:

int estado = 0;
int led = 8;
void setup()
{
Serial.kegin (9600} ;

pinMode (led, OUTPUT) ;

void loop ()
{
if(S5erial.available()){
estado = Serial.read();
if (estado = '1"}{
digitalWrite (led, HIGH);
telze if(estado == "0"}{
digitalWrite (led, LCW);
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Capitulo 53.- i2c entre dos Arduino

Vamos a realizar el siguiente circuito:
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Este sera el codigo de la placa Maestro:



tinclude <Wire.h>

f/ Comunicacidén ICZ entre deos Arduinos.
// MAESTRO

-1 T LA b () B

void setup ()

{
/f Unimos este dispositive al bus I2C
Wire.begin();

1

byte pin[] = {<,3,4,3,8};

byte estade = 0;

void loop ()
{

S I L 3 Y O P O T e T O 5

for {imt i = 0; i <« 3; it+)

1

// Comenzamos la transmi=idén sl dispositiveo L.
Wire.beginTransmissicn(l};

i L I e el el el N S L
[ T S e T 1 I 5

o e T Y R T

// Enviamo= un byte, serd el pin a encender.
Wire.write (pin[i]};

// Enmviamo=z un byte, L: Pondrd en estado bajo
// H: Pondri en estado alto.
Wire.write (eatadao);

/{ Paramer= la transmisifn.
Wire.endTransmizssion() ;

/! Ezperamo=z 300 milisequndos.
delay (200);

B S 3 Y S P O T S e Y N &

ebn ebe B Wb eBs e a0 (e Cad Gl Cad Cad Cad Cad Cad Cad [ud Pod B [ud [ B [

i
f/ Cambiamr=s de =stado.
if (esatado == 0}
g I
9 eztado = 1;
0 }
1 elze
2 1
3 estado = 0;
1 }

[

Este serd el cddigo de la placa Esclavo:

// Comunicacisn IZ2C entre dos Arduinos
// ESCLAVO

finclude <Wire.h>

void setup(}{
// Pines en modec salida
pinMode (2, OQUTPUT);
pinMode (3, OQUTPUT);
pinMode (4, OQOUTPUT) ;

S (e S TRY O T T W T )

[ B N s )

[
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pinMaode (5,
pinMode (&,

OUTEUT) ;
QUTPUT) ;

14 JSf Unimos este dispositivo al bus I
15 Wire.begin(l);

17 Registramos el evento al recibkbir
18 Wire.onReceive (recxeiveEvent) ;

20 / Iniciamos el moniter serie para
21 Serial.beqgin(9600);

22| 1

24| woid loop() {

23 delay(300) ;

26 }

32 woid recxeiveEvent(int howMany) {

34 int pinCut = 0;

35 int e=ztado = 0;

37 5i hay dos bytes disponibles

38 if (Wire.awvailable(} = 2}

3C {

40 [ Leemcs el primerc gue sera =1 p
41 pinCut = Wire.read();

42 Serial.print ("LED ") ;

43 Serial.println (pinCut) ;

45 5i hay un byte disponibkble

47 if (Wire.awvailable(} == 1)

48 {

430 egtado = Wire.re=ad();

3 Serial.print("Estado "};

21 Serial.println{estado) ;

53 {/{ RBctivamos y desactivamocs salida.
54 digitalWrite (pinOut, estado);

Ahora vamos a modificar el circuito:
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la comunicacidn.

z2 reciben datoz del

maester.

Los leds se tienen que encender de
derecha a izquierda al mismo.
Tanto los de arriba como los de
abajo tienen que ir a la par.

Tienes que realizar unas pequefias
modificaciones para incluir el pin
ndmero 7.
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Capitulo 54.- Serial de datos entre 2 tarjetas Arduino en Tinkercad

Vamos a disefar el siguiente circuito:
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Desde la pagina web: https://www.tinkercad.com/

Intenta realizar el correspondiente circuito, con sus componentes y conexiones.
Ahora vamos a programar la placa que se encuentra a la izquierda:

int Sensor = AQ; //Asignamos el puerto analdgico AO para el sensor TMP36.
int ValorSensor =0; //Variable para el almacenamiento del valor del sensor.
float Temperatura = 0; // Variable para almacenar el valor de la tempertura.

int Grados_Cent; //Variable para grados centigrados.
int Grados_Fahr; //Variable para grados Fahrenheit.

int Kelv; //Varriable para Kelvin.
int Rojo = 10; //Asignacién del puerto digital 10 para el color rojo.
int Verde = 9; //Asignacién del puerto digital 9 para el color verde.

int Amarillo=8;  //Asignacion del puerto digital 8 para el color amarillo.
unsigned long Tiempo_Tx;

void setup()
{
Serial.begin(115200); // Inicializamos el puerto de comunicaciones a una velocidad
delay(1000); // de 115200 bps.
//Configuramos los puertos digitales 8, 9 y 10 como salidas.
pinMode(Rojo, OUTPUT);
pinMode(Verde, OUTPUT);
pinMode(Amarillo, OUTPUT);
// Inicializamos los pines 8, 9 y 10 como nivel ldgico 0.
digitalWrite(Rojo, LOW);
digitalWrite(Verde, LOW);
digitalWrite(Amarillo, LOW);

Tiempo_Tx = millis(); //Leemos el tiempo de inicio del programa.

void loop()
{

ValorSensor = analogRead(Sensor);
Temperatura = ((ValorSensor*(5000/1024.0))-500)/10;

Grados_Cent = (int)Temperatura; //Grados Celsius o centigrados.
Grados_Fahr = (int)(Grados_Cent-1.8)+32; //Grados Fahrenheit
Kelv = (int)(Grados_Cent + 273.15); //Kelvin

//Transmisién de datos
if((millis() - Tiempo_Tx) > 500) //Transmision encada segundo 1 seg = 1000 miliseg.
{

Serial.print(Grados_Cent); //Transmisién de grados centigrados.
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}

Serial.print("C"); //Enviamos la unidad.

Serial.print(Grados_Fahr); //Transmisién en grados Fahrenhit.

Serial.print("F"); //Enviamos unidad.
Serial.print(Kelv); //Transmision en Kelvin.
Serial.print("K"); //Enviamso la unidad.

Tiempo_Tx =millis();  //Tiempo de actualizacion.

//Recepcién de datos.
if(Serial.available()>0)

{

int datos = Serial.read(); //Lectura de datos.

if(datos=="a') //Temperatura alta.

{
digitalWrite(Rojo, HIGH);//Enciende LED para tempertura alta.
digitalWrite(Amarillo, LOW);
digitalWrite(Verde, LOW);

}
if(datos=="b') //Temperatura baja.
{
digitalWrite(Rojo, LOW);
digitalWrite(Amarillo,HIGH);//Enciende LED para tempertura baja.
digitalWrite(Verde, LOW);
}
if(datos=="n") //Temperatura normal.
{
digitalWrite(Rojo, LOW);
digitalWrite(Amarillo, LOW);
digitalWrite(Verde, HIGH); //Enciende LED para tempertura normal.
}

A continuacidn vamos a programar la placa que se encuentra en la parte derecha:

#include <LiquidCrystal.h> //Incluimos libreria LCD

//nicializamos la libreria LCD con sus respectivos puertos de configuracion.
LiquidCrystal lcd(12,11,5,4,3,2);

char datos[13]; //Variable array para capturar datos de llegada.

int posicion = 0;//Varaible de posicionar datos de llegada.

char *resultado = NULL; //Variable de segmentacion de datos string de llegada.
char separador[] = "CFK"; //Varaible separadora de datos.

//(Celsius, Fahrenheit, Kelvin).

int valores[] = {0,0,0}; //Variable de tipo array para almacenar datos
//segmentados {Celsius, Fahrenheit, Kelvin).
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int Grados_Cent; //Varaible para grados centigrados.
int Grados_Fahr; //Varaible para grados Fahrenkeit.
int Kelv; //Variable para Kelvin.

unsigned long Tiempo_LCD; //Varaible de tiempo parta impresion de texto en LCD.
unsigned long Tiempo_Tx; //Varaible de tiempo para trasmisién de datos.

void setup()

{
Icd.begin(16,2); //Inicializamos la pantalla LCD de 16x2.
Serial.begin(115200); //Inicializamos el puerto de comunicacién a una
//velocidad de 115200 bps.
delay(1000); //Retardo
Tiempo_LCD = millis(); //Leemos tiempo de inicio del programa
//para pantalla LCD.
Tiempo_Tx = millis(); //Leemos tiempo de inicio de progrtama
//para Tx
!
void loop()
{

boolean segmentacion; //Variable para segmentacion de datos después de la
//recepcién de datos.
//Recepcién de datos

while(Serial.available()>0)

{
//Mientras haya datos en el buffer ejecuta la funcion.
delay(5); //Ponemos un pequefio retardo para mejorar la recepcion de datos.
datos[posicion] = Serial.read(); //Leemos un caracter del string "cadena"

//de la "posicidn", luego lee el siguiente.
posicion++; //Aumentamos la variable en 1 para ir leyendo los datos de
//llegada uno a uno.
segmentacion = true; //Después de la recepcion de datos, aprobamos (true)
//para introducir la segmentacion.
}

posicion = 0; //Encerramos el contador de posicidn para empezar de nuevo
//en la préxima recepcion de datos.

//Segmentacion de datos.
if(segmentacion == true)

{
int index = 0;
resultado = strtok(datos, separador); //Separamos los datos correspondientes
//aC FyK.
while((resultado != NULL) && (index <3))
{

valores[index++] = atoi(resultado); //Almacenamos los datos
//segmentados en el arrray.
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}

//y los transformamos.
resultado = strtok(NULL, separador); //Anulamos los resultados para
//una préxima.
//segmentacidn.

}

segmentacion = false; //Después de la segmentacion, lo desaprobamos (false)
//hasta nuevos datos de recepcion.

Grados_Cent = valores[0]; //Leemos los datos de grados Celsius en la posicién 0.
Grados_Fahr = valores[1]; //Leemos los datos de grados Fahrenheit en la posicion 1.
Kelv = valores[2]; //Leemos los datos Kelvin en la posicion 2 del array.

//Impresién en la pantalla LCD
if((millis() - Tiempo_LCD)>500)

{

}

Icd.clear(); //Limpia la pantalla antes de presentar los nuevos datos.
lcd.setCursor(0,1); //Fijamos el cursor de la pantalla en columna O fila 1.
lcd.print(Grados_Cent); //Imprime temperatura en grados Celsius.
lcd.print("C"); //Imprimimos la unidad.

lcd.setCursor(6,1); //Fijamos el cursor en la pantalla en columna 6 fila 1.
lcd.print(Grados_Fahr); //Imprimimos temperatura en Fahrenheit.
lcd.print("F"); //Imprimimos la unidad.

lcd.setCursor(12,1); //Fijamos el cursor de la pantalla columna 12 fila 1.
lcd.print(Kelv); //Imprimmos temperatura en Kelvin.

lcd.print("K"); //Imprimimos unidad.

Tiempo_LCD = millis(); //Tiempo de actualizacién.

//Transferencia de datos
if((millis() - Tiempo_Tx) > 500)

{

if((Grados_Cent>=20) && (Grados_Cent<=25))

{
Icd.setCursor(0,0); //Fijamos el cursor de la pantalla en columna 0, fila 0
lcd.print("TEMPERATURA NORM"); //Imprime comentario.
Serial.print("n"); //Enviamos el cardcter n para temperaturas normales.

1

else if (Grados_Cent<20)

{
lcd .setCursor(0,0); //Fijamos el cursor en columna 0, fila 0.
lcd.print("TEMPERATURA BAJA"); //Imprime comentario.
Serial.print("b"); //Enviamos el caracter b para temperatusas bajas.

}

else if (Grados_Cent>25)

{
lcd .setCursor(0,0); //Fijamos el cursor en columna O, fila 0
lcd.print("TEMPERATURA ALTA"); //Imprime comentario.
Serial.print("a"); //Enviamos el caracter a para temperatusas altas.

}
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Tiempo_Tx = millis();

Ahora comprueba que funciona correctamente.
Ahora vamos a realizar la practica con los siguientes componentes:

Vamos a necesitar:

3 leds de color rojo, verde y amarillo.

2 tarjetas de Arduino NANO.

1 Breadboard.

1 sensor de temperatura.

1 potenciémetro.

5 resistencias de 220 a 330 Q.

Cables para las conexiones.

Vamos a conectar 2 tarjetas de Arduino para la transmision de datos.

Conecta los sensores y actuadores correspondientes.

Realiza la conexidn de cables:

Conecta primero la tarjeta Arduino de la izquierda y sube su correspondiente programa.
Conecta ahora la tarjeta Arduino de la derecha y sube su correspondiente programa.

Los programas los puedes seleccionar y copiar para luego pegarlos en el Arduino ID, para no
tenerlos que copiar de nuevo.
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