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ENTRADAS

Periféricos de Entrada

SENSORES:
LUz

SONIDO
TEMPERATURA
HUMEDAD
VIBRACIONES
ETC.
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Electronica

MICROCONTROLADOR ASER

SALIDAS

Periféricos de Salida

ACTUADORES:
BUZZER

LUCES
INTERRUPTORES
MOTORES
PANTALLAS LCD
BLUETOOTH

ETC.

CARACTERISTICAS PRINCIPALES ARDUINO:

1.- Qué es Arduino (Concepto)

Hardware
Software
Mamoria Meenorts Comunidad (enorme).
RAM AamM . s . o .
Fracesador 2.- Tiene puertos Analdgicos y Digitales
3.- Tiene Entorno de Desarrollo (IDE-Multi Plataforma)

j'\r' i ﬁ- 4.- Es econdmico y Flexible
=

5.- Cadigo facilmente modificable y actualizado.
6.- Existe mucho Hardware y Shield’s para Arduino

It nE artradaisalids

7.- Es Serial, Secuencial.
4} ‘1} 4} 8.- Trabaja a 16MHz (UNO R3). (16 millones de Ciclos en 1 segundo)

- J




MICROCONTROLADOR

INSTRUCCIONES RESULTADOS

Ing. Brain Naser Soto Curso Robdtica




o=

ELEMENTOS DE ARDUINO UNO-2 ASER

Electronica

v g R

C } ’

s bibig § _nj;: ; LED’s

: ' Monitoreo visual de estado
del Arduino Uno.

Circuitos Integrados que
componen un Arduino
UNO; Regulador, FTDI y uC
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ELEMENTOS PRINCIPALES DE ARDUINO UNO -1

Electronica

usB

Interface de
Comunicacion
Serial con un PC

CONECTOR DC

Moddulo de energia para la
board.

RESET

Permite REINICIAR
el uCy el cédigo.

Pull-Up.
v
-1g —
| OSCILADOR

MicroControlador

Atmega 328P Reloj a 16MHz.

Basado en Crystal.

2 = 22°ONINGHY'M
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ELEMENTOS DE ARDUINO UNO-3

Puertos de Entradas y Salidas.

PINES 1/O

14 Puertos de Entrada/Salida
Digitales. Por defecto son Entradas.

PINES PWM

6 Puertos de Salida PWM

marcados con ™~

PINES I/O

—p 490 Hz.

6. Puertos de Ent.r’adas Analdgicas, ADC a 10 980 Hz.
bit (1024). También se pueden usar como I/0

Digitales; por defecto son Entradas Analégicas

A7) 10010

=
>
-
o
c
-
=
=]
o
(o]
|

3
>
o
m
.
=
3
>
(=
<

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica




=D
ASER

ELEMENTOS DE ARDUINO UNO-5

PINES VOLTAJES

Pines de Energia,
Referenciasy Reset.

ATVAI NI 3aVW — D) ONINGHY MMM =8
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ELEMENTOS DE ARDUINO |UNO-4 ASER

Electronica

! .‘--iz e

B =VER I‘ !
; ) i =g : k : PINES SPI
PINES IZC wuils ' 3 : o h MOSI,MISO,
- . : CLK, SS

PINES 1/0

Puertos o “PINES” de
Entraday Salida para
conexién con el mundo
fisico.

SDA (A4) y SCL (A5)

PINES UART

Compartido con FTDI.
Future Technology Devices
International.
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ELEMENTOS DE ARDUINO UNO -1

Qs
GND:.=

m
Vin »

ICSP COM. SERIAL - SPI

Puertos de Comunicacion
Serial con periféricos
externos.

"In Circuit Serial
Programming"
(Programacién Serial En
Circuito).
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Arduino y ATMEGA 328P
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PINOUT ATMEGA 328

| RESET ={ PINTS = PCG e -
R w0 - panTis [ poz |-
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4 FORMAS DE ALIMENTAR ARDUINO UNO R3 ASER

Electronica

USB +5V .

| >
Omi,

ral2y NCP1117
| p—r— (7805, 1A) } > ARDUINO
OmCr© ’
Limites de voltaje de entrada I

« 7~-12 V recomendado

+ 6~20 V limite absoluto

* Pines Entrada/Salida (E/S): -0.5V a +5.5V

(el maximo real es Voo + 0.5V para un arduino de 5 Volts) *Nota 1

Limites de corriente de salida:

6al2Vv
5V

+ 5i es alimentado por USE: un total de 500 mA

« 5] es alimentado por fuente externa o bateria: un total de 500 mA~1 A
» Maximo individual por pin de Entrada/Salida: 40 mA

« Suma de todas las Entradas/Salidas combinadas

(SIM incluir el pin de “5V7): 200 mA

https://www.aladuino.com.mx/blog/limites-de-voltaje-corriente-y-alimentacion-del-arduino/
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o P EEihhma i o
[ Tomen IS DIGITAL (PWM~)
# - b4 EF‘

L
501K &
-

= F (=) . T3 MRS,

#7#% WWW. ARDUINO.CC — MADE IN ITALY

/7al2V

DC JACK /=
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4 FORMAS DE ALIMENTAR ARDUINO UNO R3 ASER

Electronica

- , PRI s o o S
< T el | t R ! AV
[ Jodpes W u g DIGITAL (PWM~) F &
1 +5V e o R e " 32 :
Puerto USB
Cuenta con fusible PPTC (Polymeric Positive Temperature 7
Coefficient device), limitando la corriente a unos 500 mA (USB1.0 y - -k
2.0). El voltaje debe ser de 5V +/-5% sk - -~

= b : ) e

#7#% WWW. ARDUINO.CC — MADE IN ITALY

2 '

OO
Jack DC.
De 7 a 12V con positivo en punto central.
Voltajes menores (5 a 7 volts) el Arduino presenta inestabilidad.
Voltajes superiores a 12V (hasta 24V), el regulador
(NCP1117ST50T3G con encapsulado SOT-223) puede entrar en >
sobrecalentamiento aln a bajas corrientes. Entrada protegida a LN
inversién de polaridad con diodo.

Pin 5V. Pin Vin.
Como ENTRADA: 5V, +/- 5%, sin protecciones. Como ENTRADA: 6 a 12V, sin protecciones,
Como SALIDA: 5V. obtenidos desde el directo al Regulador, sin pasar por el Diodo

Protector, por lo que admite desde 6V.
Como SALIDA: el voltaje sera el inyectado al

Jack DC — 0.7V, max 1000mA.
Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica

regulador, max 1000mA.
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ARDUINO UNO R3 vs UNO R4
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ARDUINO UNO R3 vs UNO R4

PARAMETRO

ARDUINO UNO R4

Microcontroller

RA4M1 32-bit

ARDUINO UNO R3

ATmega328P 8 bit

|Clock Speed

48MHz 16 MHz

|Externa| Interrupts 14 2
lusB connector USB-C (con HID) USB-B
[Real Time Clock (RTC) i No
|I/O Pin Source/Skin Current SmA 20mA
Digital Analog Converter (DAC) 12 bit No
Analog Digital Converter (ADC) 14 bit 10 bit
CAN Bus Interface Si No
WiFi & Bluetooth Si (s6lo R4 WiFi) No
Flash Memory 256KB 32KB
SRAM 32KB 2KB

Ing. Brain Naser Soto Curso Robdtica
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ARDUINO UNO ARDUINO YUN

. Brain Naser Soto Curso Robotica

@7
4 5
S

L)

L |

Fabricante

Modelo

Microcontrolador

Frecuencia
Memoria RAM

Memoria EEPROM
Memoria FLASH

Pinesdigitales
entradas/salidas

Tensién/corriente
pinesdigitales

Pines analégicos
entradas/salidas

Tension/resoludon
pines analégicos
Pinescon
interrupcién
externa

Pines PWM
Conexiones Serial /
UART
Conexiones12C/
T™wWI

Conexiones ISP/
csp

Conexion USB

Conexion USB de
depuracion
Conexion
Bluetooth
Conexién WiFi
Conexion Ethernet
Conexién USB Host
Almacenamiento
por SD
Corriente en el pin
de Sv

Corriente en el pin
de 3.3v

Voltaje de
alimentacion por
eluse

Arduino Arduino
Pro Mini Nano
AVR Atmega AVR
168 6328 | ATmega 168
8bits 6 328 8bits
16Mhz 16Mhz
2KiB 2Ki8
1KiB 1KiB
16 6 32KiB 16 6 32KiB
14/14 14/14
3.3v65v
40mA Sv40mA
6/0 8/0
3.3v 6 5v Sv 10bits
10bits (1024 (1024
valores) valores)
2 2
6 6
1 1
1 1
1 1
No (necesita
adaptador Si
externo)
No No
No No
No No
No No
No No
No No
- S500mA
- S0mA
3.3v 6 5v (sin
usb) o

Arduino

Uno

AVR
ATmega 328
8bits

16Mhz
2KiB

1KiB
32KiB

14/14

Sv40mA

6/0

Sv 10bits
(1024
valores)

2

6

Si, Use-8

No

No

500~800mA

SO0mA

Sv

Arduino

Mega / Mega
2560

AVR
ATmega2560
8bits

16Mhz
8KiB

4KiB
128 6 256KiB

54/54

Sv 40mA

16/0

Sv 10bits
(1024 valores)

Si, Use-B

No

No

No
No
No

No

500~800mA

S0mA

Sv

Arduino

Leonardo

AVR
ATmega
32u4 8bits

16Mhz
2.5KiB

1KiB
32KiB

20/20

Sv40mA

12/0

Sv 10bits
(1024
valores)

1

Si, Nativa,
Microuss

No

No

No
No
No

No

500~800
mA

S50mA

Sv

Arduino

Micro

AVR
ATmega
32u4 8bits

16Mhz
2.5KiB

1KiB
32KiB

20/20

Sv40mA

12/0

Sv 10bits
(1024
valores)

1

Si, Nativa,
Microuss

No

500mA

S50mA

Sv

Arduino

Due

ARM
SAM3XSE
Cortex-M3
32bits
84Mhz
96KiB
(64+32KiB)
0
512KiB

54/54

3.3v
3¥1SmA
(130mA
entre todos)

12/2

3.3v 12bits
(4096
valores)

12

2
1

Si, Nativa,
Microuss

Si,
MicroUss

No

No
No
Si

No

800mA

800mA

Sv

Netduino

Netduino 2

ARM STMicro
STM32F2
Cortex-M3
32bits
120Mhz

60Ki8

0
192KiB

20/20
3.3v™5v 25mA
(125mA entre

todos)
6/0

Sv 12bits (4096
valores)

1
1

Si, Nativa,
MicroUse

Si, MicrousB

Sv

Texas
Instruments

Stellaris
Launchpad
LM4F120
ARM
LM4F120H5QR
Cortex-M4
32bits
80Mhz

32Kie

256KiB

43/43

Si, Nativa,
Microuss

Si, Microuss

No

No
No
Si

No

Sv

Fundacion
Raspberry Pi

Raspberry Pl
Mod.B

ARM Broadcom
BCM2835

700Mhz
512mi8

8/8

Si

Si

Si

Si, Microuss

Sv
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ARDUINO NANO [gi\[e]b))

L PBS | D13

D012 | PB4 LI
L o011 | PB3 U

L ~D1o | PB2

(L] pce (XN D14 L~ ~D9 | PBI

Aoc[1) N A1 DD L ps | PBo

apc[2]" IZEEN A2 IEED

Apcl3l TSN A3 IEAED |~ ~D6 | PD6

UEI ] pca  [FYH 018 L ~05 | PDS

UGS pes (Y D19 ) | D4 | PD4

UGB Aocle] (EECRED L ~p3 | PD3

ADC[7] A7) L 02 | Pp2
+5V L GND

@[ ReseT ) (CreseT_ |

GND

VIN L D1/Tx | PDI_

FT23RL
| TX LED  |22-CBUS1j
WS PoinTs () (B B —
[ SCK .. “A—0 ED | 0c2 BT THERE MOSI |

PONTH4 CEED 1 O— O O—OED L Power

LED_BUILTIN | PB5 |
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ARDUINO UNO R3gl\lelVa)

Electronica

Micro 12¢C

pes
pea
<D
’ SPI
@OEE s 0 )
were QR o [CNeEFoD
Pee @I e (CNEoPTD
<.
B2 CHED
m PB1
@ e
L O P07
Analog m PD&
po @ s
pe1 @ e
pe2 @& e
pe3 o e
pc P01
pes oo

§ LED_BUILTIN PBS

TOP VIEW o TX LED PDS
o] RX LED PD4
1) Power
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ARDUINO UNO R4ggi\lelVa)

Electronica

Micro 12¢
P160
P161
| AREF
a— sl
00T @IIEm e [DNRSEEKED
| _10REF
L 012 BEZITENG -
k1
@I ez [DNNSSEEEND
@I e3es
P304
- L 08|
VIN D7 P187
i) L 07|
ADC14 Micro @I ries
Po14  [Ac JEEE @Il re2
pose [ JIXE @ITIN  pies
ITIIFY D16 @ ried
paez | |[»3 JIXE L 02 BESTH UART
P101 EIEAN@ scI_Txp2
P100 ELIRNO SCI_RXD2J
PB13 RX LED &
PB12 TX LED @

P111 LED_BUILTIN &

+5V Power @

Legend: I pigital B 12c ] other SERIAL %

B rower ] Analog W sPI B Analog ARDUINO

ARDUIND UND R4 MINIMA
SKU code: ABXBRBER

Ground Main Part UART /USART PWM/Timer Pinout
Ing. Brain Naser Soto Curso Robética . . ; I:] f Last update: 16 Jun, 2823



ARDUINO MEGA [glL\[elb))

E
SPI
== =1
Y ey oo
= w e N ®

oo +
ol s (5]

L= (=4 =4 +
5 (] N [
> ==
N = =
Ids

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica

LED_BUILTIN

ATMEGA16U2
L pDS | TX LED
L PD4 | RX LED

10REF )

GND
\ GND
VIN

[ A
_A_
[a
A3

n
m
w
m

58

358868

X

[TR Dot
[a7

LCW D62 )
EEN ocs
[X) 64
(a1 FTDD
(2 XD
) 067
(a1 FIT
[x15 LT

D21/f5CL
D28 { SDA
AREF

GHD

=012

'

AEABAE Ap N
AHEREEEH BERE |

D14/ T

D19/
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ARDUINO MEGALI[Ne]Vi; @

a RESET Electronica
Wrower [UIDEFAULT L 6 _oNo J
WMo B TiMER
MDIGITAL PIN [/ ANALOG p21/scL] PDO |
1020/SDA] PD1 |
ANALOG PIN
" S ier Jarr )
BICOMMUNICATION [TJotHer
[l MICROCONTROLLER PIN  [Jfswo loh:;F [ -D13 | PB7 | OCOAIOC1C
B INTERNAL 5 reser {_-D12 | PB6 | |_ociB |
—— - —
Lavi=3 =05 ] e | D
a - =5 1 pris | oci )
3 =
L sucaiaicil {07 | phs | |_oces
. H { -06 | PH3 | | _ocdA ]
n -
ADC[0] | PFO_| A0 DS4J a 5 { -05 | PE3 |AIN[1] | | _ocsa ]
ADC[1] | PF1 | A1 DSSJ =. 2 L -04 | PG5 |
ADC{2] | PF2 | A2 DS6J { ~D3 | PESI | | _ocsc |
L. : ; ADCE3] | PF3 | A3 D57) » L -02 | PE4 | | _ocis |
Digital IO ICSP Communlication | roxsmmorestciock  JADCIA)] PR | A4 D58 Py |, D1TX0] PEY |
(PWM Flom frs s7ag TesT wooe suecTADCIS] | PES | AS D59 e L DO/RX0| PEO | | RXDO |
|_roomacoatacuteur JADCIEI] PFE | A6 D60 z
L D14Tx3| PJ1_|
| romacoarameut  JADCIE] PE7 | A7 D61 )
‘ LD15/RX3] PJO_| | RXD3 |
Type-B & [ADC[E] | PKO | AB D62} L D16/TX2| PH1 |
- Fan ADC[S) | PK1 | AS D63 ) 'D17/RX2] PHO | R0z J
Connector SN ADC[10]] PK2 |A10 D64 ] L D18TX1] PD3 |
am
RN ADC[11)] PK3 |A11D65] LD19/RX1] PD2 | | RXD1 |
e ) ADC{12) PKe_|A12D66g po20SON P01 iy SOA |
P | Digital ADC[13]] PKS |A13 D67 'p21/scL] PDO | SCL
i 1 to ADC14)] PKE |A14 D68 )
MEGA 2560 |« = ADC(15)] PK7 |A15D69] 3 | sck | P81 | scK |
=) reseTIB { 1 [miso | PES | iSO |
GND | 6
‘ 4 |mos| | PB3 | mOS! |
Power Pins Analog Input Pins RESET
Button
[ oo | Pao | D22 J {023 | PA1 | AD1 ]
[ aD2 | PA2 | D24 J L D25 | PA3 | AD3 J
[ D4 | PA4 | D26 J L 027 | PAS | AD5 J
[ Aps | PA6 | D28 J { D20 | PA7 | AD7 J
[ ats | oz | 030 2 L 031 | Pc6 | A14 ]
[ A13 | pc5 | D32 J L D33 | pca | Atz J
[ A11 | PC3 | D34 ] L D35 | pez2 | At0 J
Ao |'Pct | D36 J L D37 | P | As J
[==T0==] L p3s | pe2 | BLE ]
[ RO | PG1 | D40 L D41 | peo | WR J

Ing. Brain Naser Soto Curso Robadtica o P-sck | pe1 | os2 [ ps3 | peo | ss |



e rmr  EED
Without an external antenna

Micro UFL Connector —(D connected to the Micro UFL
Micro the WiFi does NOT work

—— ARDUINO GIGA gL el¥a)

=D g
ASER

Micra

it can be used PC13/B00TE BOOT@_BUTTON

as USER button

Micro RGB LED Electronica
PI12 RED @ E
P13 JITIM GREEN ® =
PE3 BLUE @ .
Short this with GND to OFF Micro 120 5Pl USART
turn off the entire board : PB6 /
pur2 | TOP VIEW
VRTC pin can be connected ﬁ)—m = ~RET ARED
to a coin cell that can kee . - “
turned on the H7 RTC Iime: :. Micro = = a =. Micro
VRTC pin CANNOT power the board .:| :. e  sers_sck rnz D #: :l U 023 3E]
= 1 ] | por2 [ZZED acl e e
= Pt  spiscreo —
RESET ==' -  sps_cort Pis BETHD sy 3 '== I P
ax> 15 ] pors. IZTHD el @ e
[ c @I Fia | SPIS_NSS s A
o ] Pea D ach g e
o =) @ e — e . —
| co @I e [CECEEE "E"|======.|"W"
I:-'HE- = | PKS -E!- -E_ PJS
T o 1 pos e EETED SRS £ pas
OPAMP Analog CAN Micro I l:. @I Po13 ri7 D _= =- L 039 [l
eca [0 XD .=| l:. L 05 Y rec  [CTHD _=| |=- L 0a1 Y
R EER) s i WD g8 cy SN rx s ETHD DRSS £ QTN Fire
ves 2 D)3 ey ST e poto. I 3 ESs @D e
CEETXD v o D) B3 = B wns IETTHD |======.. T e
pc3 a4 JEIT l= =. PA9 rie  [IEITHD _= =- L pas PN
L IEE 081 l= C PB7 @ usarT1_Rx] Geil s _= =- L 051 N
eca [ ac [ITED a l P D5z ] _:I c L 053 [Ny
oo [ WD B3 £y I o «o» e
I eg b7 CIETED
sese 5 o8 EY GO rirs CYENTED
resc B3 el pro
e cg pos
e g ey pos
PA4 .=| |=. PB11
a5 [oac JIIED .=| C IO 1202_sCL
tFDCkNZ_RXﬂ PBS |CAN RX .: .
PE12 [CAN TX[LT) 3

fi\ WARNING Pins AS, A9, A10 and A11 are
ONLY analeg pins, no GPIO peripherals

TOP VIEW

Legend: MAXIMUM Total output current . 3
A sourced or sunked I:_:y sum of all % R1
B rPower [@ Power Input I GPIO Digital External B 12c [[] pefault @ LED I/0= and control pime is 148 mA

A MAXIMUM Output current sourced ARDUINO
[67] Power Output [7] Analeg External I spr [7] pefault ® RGB LED or sunked by any L/0 and
control pin iz 28 mA SKU code: ABX@0AE]
B Ground Main Part [ UART/USART [(] pefault [ other CIPD/COPT have previously been Full E;;:::__-Jag:hj st 2
ferred t MISO/MOSI
[l secondary Part [] other SERIAL Communication reterred to &=

Intarnal Component BB Analog I pafault



2

1 % (P rommuH{ A H{AH_sel THE
(8 H_mxo H ronrip{roal [} by o oal{ roinr 13- Anca | aa)-{ soa | ASER
T, = [Apcs H a3 a M DEFINITIVE Etortonics
(EH_wro H ronrij{rozl- [ b o—{Fca-{ FowT Aoz H a2) g m
SR s M o =
e e e R = e 3 ARDUINO
- EE e —EEE g
=R B 2 w L e -~
[[osciH i 4 Pcm'rn ] 2 ._- UsSE JACK E
[oscaH iz H_ranmii-{reio PURNRRINRY - o (s} { rcirsH{ e (13 TYPE B g © .
) O 11 i o (rea}- [ ponral-_miso |-{13) = 21 r .+
ocoa (8 H_sna H rowrz}{roo+ BH (FeaH{_ronmaH_ocaaH 11} [Cwos1) [ ] =
a1 H pomta o7l 13 ¢ «{pezH ponmzH occie | 10 55 g
= cuo H chTn 14 (pe1H ponTiH ocialH 3 | = PINOUT DIAGRAM

=
7 il

/I Absolute max per pin 40mA
reccomended mA

= Absolute max 206mA
for entire package

“ 7-12v Dependingm_o
on current drawn

Cut to disable the auto-reset

HIMOd

PCINT1 ADCS SCL
PCINT1 ADC4 SDA

{ AREF

O =3 only

This provides a logic reference voltage
for shields that wuse 1t. It 1s connected to the 5F bus.

Not Connected———= [BCINTS) Stk |
Km onty @ (RS ————— . CpetnTal HI50 &
RESET [PcInT14 | - 0C2A 1 PCINTS M0ST

e vt valiase to the Arduine b u S OC18 M PCINTZ 55 35:

lei:nf':‘r:;.:l}igé";mheite:n;tn;m-'; i E OCIA HPCINT] g E";

Not USE bus power. L = CLKD HF‘CINTB]—[&] ::E'

\_“ : - ATNI HPCINT23 :”E;

5 AINO HF‘CINTZ s8t

1448 . T1__HPCINT2 ivE

ADCT M pcTo 1541 H " T8 HpCINT2d 153

"m'm' " INTL HPCINT19 SEE
'E.' n INTO HPCINTLH

[SDA H ADCA HpcInTiz ﬂ][.' . TXD HPCINT1 TX “j

(st H ABcs Hpcnma 5 | R RXD HPCINT1d

GHND
Power
Control
Physical Pin
Port Pin
Pin Function
Digital Pin
Analog Related Pin
P4 Pin
Serial Pin

E

PE3| 11 0C24 H PCINT3 MOSI ®@® Source Total 156mA

IEIT[ N

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica




(5% =D
ARDUINO ASER

MEG -

ATMEGABU2/ATMEGA16U2 ICSP
PINOUT DIAGRAM

Electrdnica

Cut to disable the auto-reset

This provides a Logic reference voltoge

R3 OnlLy
for shields that use it. It is commected to the S5V bus. 0

R3 only & IOREF qre 13 M 0coA M pcany PRI ocic
@ RESET PBGH 12 OC1B J- PCINTS H_ PrM_ n
The input woltage to the Arduino board when & 3v3 P85 11 M OC1A Heciwrs M PM §§:
it is runming from extermal power. [ 4 T OC2A m‘ T PAM E g :..'
Kot UsB bus power. ) JrrieH_ 9 0C28 P al
k’ as PHSH_ 8 _ocac PR 2182
(’ "“‘g - oLV
= = 6 7 OcaB T 8%
PH3 0CaA i vy
:g : ‘: PE3 0C3A i g 3 g
P a2 PGSH 4 oces R s
- e - PESH 3 INTS | ocac H PHM
g =1 i | - PEAH 2 TNTa M ocse H_ Pl J
3 — as g PE1 1 PCINT3 TXD® o
fad ADC6 TDO 6 B ; & (] PCINTS E’“
£ SIS0t a7 2o ZEYEED {PcInT10} TX03
¥ 8 63 GDYEED {renms} o03 )
B poas # PRIH 16 %02 )
ADCS J=PCINT17 w9 2 — e
A ADC18 HPCINT18 @ 10 & R 18 T TXOL
EEEN PCINTID - Po2H 19 H INT2 ("RXD1 )
ADC12 INT29) I —_— —
g o e : e T =
= ADC14 HPCINT22 &t
e ADC1S HpcInT23 )
icse ol 38 PCIH 36 ) A9
Lr H 48 PC3H 34 A1l Absolute max per pin 46mA
(a2 ) s GOVEETED ALl a reccomended P
-— 5 ocsC a4 JrLs 0 Giig BED) ALS @ Absolute max 200mA
(P H ocsa 3 HPL3 PR 28 AD6 for entire package
H ICPS a8 PL1] prem— - m
; MIS0 H pcints H_ 50 Pe3) : S wl PAIH 24 ) AD2
R SCk_HrecomiH_ 52 PB1 : , % Ao 22 ) Do a0
. T T Power
= (F FHF  — | et
SS PCINTO 53 ; PA1 23 AD1 Physical Pin
MoST HecmrzH 51 P82 PA3M 25 AD3 Port Pin
1cPa a9 PL PASH 27 ADS ;}"_:u"“g:"
& = & i Ly L2 Aralog Aelated Pin
) & 0Ccss 45 PL PC 31 Al4 PHM Pin
€ PL A2 serial Pin
WR a1 PCop 35 A10 DE
ALE 39 APG2! PC 37 A8 Source Total 156mA
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NIVELES LOGICOS

Salida de 3.3V a entrada de 5V

LOGICA 5V LOGICA 3.3V
+3.3V

.

HIGH -1 - true

INDETERMINADO

LOW -0 - false

Salida de 5V a entrada de 3.3V

+3.3V

ADAPTADOR
de NIVELES

ouT IN
3.3V 5V
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RESISTENCIAS DE PULL UP

INPUT_PULLPU

+5V +5V
R3 R3
10k 10k
& <> ENTRADA [ 3 <D ENTRADA
0V o Masa 5V
O 100 nF - 10uF
[l L

0 ."f.]‘f.
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RESISTENCIAS DE PULL DOWN

+5V +5V

I -

ENTRADA —<>> ENTRADA

/>ov
10K 10K

I_
.|P_
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CIRCUITO RESET de INICIO

w1
ARDUIMG MAND
— D13 012 f—
— T 011 p—
—|REF 01a
—] a1 o8 —
—] a2 o7 —
AT 06—
D1 g R P o5 b—
1M8145 10K
100K (2) R2 m )
—AA as  ONVN D3 [—
330R — a7 oz —
R & GND
z2ouF “
10uF (2) RET RET [—
GHD Foc-D0) f—
- Vin To-D [
@O v O
0 =2h o @
Oz95238 =
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Encapsulado de resina epoxica transparente 7

A
/—\ Anodo Catodo
a

Hilo puente

Anodo '

=

Terminal largo (+)

(&7

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica

Chip del LED o
4 cavidad reflectora

-« Catodo

-

Bisel o borde plano
que muestra el polo negativo

(-) Terminal corto

DIODOS LED’S
Light Emitting Diodes

-

Amarillo
210-218v
15mA

Naranja
203-210v
15mA

Rojo
1.63-2.03v
15mA

Blanco

35v
20 mA

\_

et

220a3300Q

Rab5V
190 Q

195Q)

150 Q

100 Q

220 Q

175 Q

Ley de Ohm

Vv
[ IR

V=IxR
R=V/I
I=V/R




Light Emitting Diodes

fmitted Lens Wove PAW fmA HmA W W W N md Ve
Colour Length (nm)  (mW) Apeak)  (VIMin  (MTyp (VIMax  Min Typ Angle

red diffused 700 6515 SR g R R 3 S

mm woterdeor 660 110 30 200 15 18 22 300 00 30
LEDs woterdear 625 120 S0 100 15 2 26 1700 W00 15

S woterder 625 130 50 150 2 23 26 4900 7000 15
£ yellow  diffosed 585 85 20 | 160 B 28 LIS 40
] yellow wolerdear 595 . 26 2000 3000 15
yellow wterdeor 588 0 A5 2002 2 26 4500 6500 15

_oronge  diffused 635 100 30 160 17 2 28 LI 4.5 40

green diffused 7 TS | VA Y N ¥ A Y i 1l )

green wolerdeor 570 100 30 160 17 21 24 200 50 70

green wolerdeor 525 130 30 100 32 35 4 5500 6000 15
blue/green woterdear 505 130 30 100 32 35 4 2800 4000 15

. blve woterdeor 470 130 30 100 32 35 4 700 1000 15
blve woterdeor 470 130 30 100 32 35 4 17700 300 15

white wolerdear - L Ite. | e Lo L | 700 1000 20

white woterdear - 10 30 100 32 35 4 400 3500 2

mm ™ diffused 497 505 R R Y RO 25 0 3%
red witerdeor 660 110 30 200 15 18 22 200 500 30

LEDs  red wolerdeor 625 120 S0 100 15 2 26 3000 4000 15
red  walerdeor 625 130 50 150 2. 23 26 7000 10000 15

red diffused 643 100 B R R G S 120 3

red woterdeor 616 135 50 1000 - s 7500 20000 =

red woterdear 625 00 75 100 - 22 2% - 3000 16
yolow..co- Bffwsed . SRS 85 WA I VT T T SRR

yellow woterdeor 615 130 S0 150 17 24 3 1700 1000 15

yellow waterdeor 585 80 15 20 17 16 22 3000 4000 20

yellow watercleor 590 130 50 150 2 24 3 7000 9000 15

yellow wolerdeor 85 500 75 100 - 22 26 - 30000 15

oronge  diffused 65 100  ® 160 17 2 28 25 95 g

orange waterdeor 600 500 75 100 - 22 26 - 30000 15

green diffused S 100 30 W0 172 0 s 2 0 3%

_green  waterdeor 525 120 30 100 3.2 3-8 4 2500 3000 30

oreen woterdear 525 120 30 100 32 35 4 4500 6500 15

green wolerdesr 525 120 30 100 32 35 4 7000 10000 15

pure green  woterdear 525 500 75 100 - 36 42 - 30000 15
_blue/green  woterdeor 505 120 30 100 32 35 4 4900 7000 15

ble  woterdeor 470 130 30 100 32 35 4 1000 1500 20

blue woterdeor 470 130 30 100 32 35 4 /00 5000 20

blue diffused (T . . | ¢ e T 600 900 50

, blue woterdeor 470 500 75 100 - 36 42 0000 15
white  wolerdeor - 130 30 100123235 43 '°°°.....JS°°.... 20

white wolerdeor - 130 30 100 32 35 43 6000 7000 20

white woterdear - 10 3 00 32 35 43 8000 10000 20

f_ white woterdear - 120 2059y S ygriiis 33 36 17000 18000 15

white wolerdeor - 50 75 100 - 36 42 - 30000 15

pink wolerdear - 1904 90ke 01000 A9 lAE T 400 200 2
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IOLEDS

Rectangulor
Sx2mm

Flashing
58 10

Bi-Colour
3mm
5mm
10mm

UV / RGB
Smm

Tricolour

red diffused 635
woterclear 625 120
red waterdeor 625 130
green  diffused 565 100
green waterdear 525
yelow diffused 585 85
yellow waterdear 585 80
yellow  wotercdear 590 130
blue woterclear 470 130
white woferclear 130
oronge 6|0 130
red diffused 700 45
green diffused 570 100
yellow 590 80
red Smm diffused 635 100
green Smm  diffused 565 100
yellow Smm  diffused 585 80
_blve Smm _ diffused 70 120
Red Smm  woterdear 622 -
Green woterclear 520 -
Blue woterdear 470 -
yellow 10mm  diffused 660 -
red diffused 626 100
_green  diffused 570 100
red - 625 100
il 1 P PR T L
red diffused 625 100
green diffused 565 100
uw diffused 395 80
Red white diffused 625 -
Green 505 -
Blue 460 -
red/green/orange
3mm diffused 625 100
Smm diffused 625 100
10mm diffused 625 100

30

160

=D g
ASER

Electronica

17 ey 5 8«
0 100 17 2 26 3000 4000 20
o s 2 23 26 7000 10000 20
w0 17 2] 28 - FARMR D LU G
T SRV N ¥ e 6000 9000 25
N R 28 5 gk
5 200 17 18 22 %00 %00 25
30 150 22 24 3 6300 %000 20
C I T TR 400 4500 25
3 10 32 35 43 300 5000 25
e e D ety Y SRR 6300 10000 20
10 5055 217 36 24 5 15 180
[ ol Y 5 15 180
T | 24 5 15 180
T S Y i T 5 15 50
%l tEsRiey e 5 15 50
R T (Y e 5 15 50
s 10 a3 e as 600 900 50
S 23 26 - 1000 256
SO 35 40 = ey arg
ot 100 25 40 - 550 216
2 i RENAE = 050
I [ 24 25 L
o ST R B RS 5 RO £ Sl - Sl Sy - v
0 0T 2 24 25 s 75
2 e || ROt I SR R NS I SO 1N N BNl | T
% W 7 2 24 25 10
A | LR, 7 A ML T 25 0 54
020 100 - 37 42 30 0 N
2 10 18 24 2 192 2% 58
0 100 35 45 N 215 %0 5
0 J00 35 A5 ‘% s 150 59
R |7 [ 24 25 L
T | 24 25 575
0 160 ST ae 24 25 075



Semiconductor
Memory Technologies

v Y
ROM RAM
!
\] 1] v y v
FLASH EEPROM EPROM SRAM DRAM
Non-Volatile Volatile
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PROGRAMACION

— Lenguajes de Bajo Nivel

\

Lenguajes de Alto Nivel
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INICIANDO PROGRAMACION EN C/C++

4 | INsTRUCCIONES BASICAS

2 CONSTANTES y VARIABLES

3 OPERADORES

4

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica

CONTROL CONDICIONAL

5 CONTROL REPETITIVA
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www.arduino.cc

1.- Botdn para verificar el cédigo.

2.- Boton para compilar y cargar e el controlador.
3.- Crear un nuevo “Sketch”.

4.- Abrir un “Sketch” existente.

5.- Grabar el “Sketch”.

6.- Monitor serial.

7.- Nombre del Sketch.

8.- Ventana de cadigo.

9.- Ventana de mensajes de verificacion y compilacion.

10.- “Consola”, registro del compilador.

11.- Datos de Placa y COM.

Arduino Uno on COMZ3 1 1

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica



https://www.arduino.cc/
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CONFIGURACION DEL IDE

1 Seleccionar Board 2 Seleccionar Puerto USB

@ sketch_mar19a Arduine 1,819 &) sketch_mar19a Arduino 1.8.19

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

Auto Formato Ctrl+T Auto Formato Cirl+T

Archivo de programa. Archive de programa.

sketch_mar19a Reparar codificacion & Recargar.

sketch_mar 9a Reparar cedificacion & Recargar.

1 void setup( Administrar Bibliotecas... Ctrl+Mayis+I . o -
5 // put yo Monitor Serie Ctrls Maytis+ M 1 void setup( Administrar Bibliotecas... Ctrl+ Mayis+|
3 Serial Plotter Ctrl Mayis+L 2 // put yo Monitor Serie Ctrl+Mayus+M
4} N N ) 3 Serial Plotter Ctrl+Mayuis+L
- WIF01 / WiFiMNINA Firmware Updater 1
6 void loop () Placa: "Arduino Uno” ] Gestor de tarjetas... - WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater
7 // put yo Puerto: "COMI6 (Arduing Uno)" Arduino Yan 6 lvoid -_OO:C' () Placa: "Arduine Uno" ¥
8 Obtén informacién de la placa ll Arduino Uno 7 // put yo Puerto: "COM16 (Arduino Una)’ ! Puertos Serie
93 Programador: "AVRISP mkil Arduine Uno Mini 8 Obtén informacién de la placa ¥ COM6 (Arduino Uno)
Quemar Bootloader Arduino Duemilanove or Diecimila 5
Arduino Nano - Programador: "AVRISP mkll" b
Arduino Mega or Mega 2360 Quemar Bootloader
Arduino Mega ADK
Arduino Leonardo
Arduino Leonardo ETH
Ardninn Mirrn
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La EXTENSION de un cédigo Arduino es .ino
Todo archivo de cddigo Arduino, debe estar dentro de una carpeta de archivos, sin espacios.

) sketch_sep0%a Arduino 1.8.19

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

sketch_seplfa §

d setup() {
put your setup code here, to run once:

-\-H"'\-\. ':l.
-~ 0

1
2
3
=
5
[
7

12 void loop() {

13 // put your main code here, to run repeatedly:
14

15

lel}

void Brain () {
}
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ESTRUCTURA

SCOPE

- Librerias
- Definiciones Macro
- Variables GLOBALES

SETUP
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Electronica

- Inicializaciéon de Elementos y objetos.

- Variables Locales
- Cddigo de UNA ejecucion.

LOOP

- Cadigo de ejecucion Ciclicay
SECUENCIAL.
- Variables Locales

FUNCTIONS

- Codigos de Funciones Especiales.
- Variables Locales



ESEructura v ELujo
Sintaxis
F¢ (Comentario em wna linea)
A% (Comentario de multiple Llineal*s
#definel)
#include <MombreDelLibreria.h=
Eztructiira basica deal P oG rama
vold setup() {
FiCorre una tan sola wvez

}
woid Loopi) {
S Se ejecuta repetidamente

Estructuras de control

if (x =< 353) f ... )} oelse { ... }
while {x < 5} { ... }
do { ... } while { = =< 5};

for {int 1 = B; i = 18; i++)
{ ... }

break; Jssale del bucle inmediatamente

continue; s/va 2 la siguiente
iteracian
switch (miVariable} {
case l:
hreak;
case 2:
break ;
default:
}
return =; S/ o "return;” para
vacios

UPEREUOIES)

Operadores generales
= [operador de asignacidn]

+ {adicidn} - (sustraccion)
= [(multiplicacidn)

Ao Adivision) % (modulo)

== {igual a} '= {desigual a)

= (menor quel = [(mayor gue)

== [igual o menor guel

== {(mayor o igual que}

&& (y) [IREE 1 {negacidn)
Operadores compuestos

++ (imcrementa)

== [decremento)

+= (Suma compuesta)

-= (resta compuesta)

*= (mpultiplicacidn compuesta)

f= [diwvisidn compuesta)

&= [AND binario compuesta)

|= {0OR bimario compuesto)
Operadores a nivel de bit

& [(AND binario) | (OR binaria})
~ (¥OR bBinario) ~ (MOT binario)
<< [desplazamiento a la izquierda)
== [desplazamiento a la derecha)

Ve SFRU G EO SRR ECEOTES

Convearsiones

chari(]) bytel )
inti} word(
Long() float()

Calificadores

static fipersiste entre Llamadas
volatile /fusa la RAM

const Afso0lo lectura

FROGMEM /Susar la flash

Punteros
& (referencia: obtener puntero)
* (waleor: seguir puntero)

Constantes
HIGH | LOW
INPUT | OUTPUT
true | false

143 f/Decimal

a7z ff0ctal (comenzando en @)
Ob11011111 //Binario

Bx7E ffHex (hexadecimal)

U fiforzar unsigned

18L fifarzar long

15UL fifarzar Long unsigned
18.8 Fifarzar Tloating point
2.4de5 £ /24008

Tipos de datos

void vacio

boolean (8, 1, true, false)

char (ej. 'a' -128 a 127)

int [-32T76B a 327&7)

long [-2147433648 a 2147483647}
unsigned char (3@ a 255)

byte (@ a 255)

unsigned int @ a 65535)

word (@ a 65535)

unsigned lomg (@ a 4294967295)
float [-3.4628e+38 a 3.4028e+38)
double [igual gue los fletantes)

Cadenas
char 51[B] =

A P S R L A
ficadena sin terminacidn

Afpuede producir error
char S2[B] =

L AL R S« R TR E L R AT A
Afincluye terminacidm nula 8
char 53| |="arduina”;
char S4[B]="arduina";

Vectores y matrices

int myInts|6]; //vectar de B enteros

int myPins[]={2, 4, B, 3, &};

int mySensVals[6]={2, 4, -8B, 3, 2}:

myInts[B]=42; Jrfasigna al primero
Sfen el indice

myInts[6]=12; J/ERROR! E1l indice wa
fide B a5

Funciones Lnclultd
170 Dvigital
pinModed{pin, [INFUT, QUTPUT]}
digitalWrite(pin, valor)
int digitalread{pin)
fFEscribe HIGH en entradas para
Sfusar los pull-ups

L]

/D Amalogicas

analogReference( [DEFALLT,
INTERMAL, EXTERMNALI])

int analogRead(pin)

analoghWrite(pin, valor] //PuWH

Advanced 1/O

tonel{pin, freghz}

tone{pin, freghz, duracion ms)

noTone{pin}

shiftOut(pinDatos, pinReloj,
[MSBFIRST,LSEFIRST], wvalor)

unsigned Llong pulseIn{pin,
[HIGH, LOW]}

Tiempo

unsigned long millis()
fidesbordamiento en 50 dias

unsigned Llong micros()
fidesbordamients en 78 minutos

delayi{ms)

delayMicroseconds (us)

Matematicas

min{x, yb maxix, v} abs (2]
sin{rad) cos{rad) tan{rad)
sqri(x=} powi{base, exponentel
constraini{x, wvalMin, wvalMax)
map(val, deBAJD, deAlTO,
aBal)0,aAlto)

Numeros aleatorios

randomSeed (semilla) /Slong & int
long ramdomimax )

long randomimin, max)

Bits v Bytes

LowByteix) highByte (=)
bitRead(x, bitn}

bitWrite{x, bitn, bit)
bitSet{x, bitn)

bitClear{x, bitn)

bitibitn] /7 bitn: @=LSB 7=MSE

Interrupciones Externas

attachInterruptiinterrup, func,
[LOW, CHAMGE, RISING, FALLING])

detachInterrupt|interrupcidn}

interrupts()

nolnterrupts|)

E1OLIOTELdS

Sarie

begin{ [308, 1200, 2400, 4808,
60, 14408, 19280, 28800,
3B4PG, 57600, 115208])
F/Puede ser cualquier niamero

end| |

int available()

byte read{)

byte peeki{)

flush()

print(misDatos)

println{misDatos)

write{misBytes)

flushi}

EEPROM{  #include <EEPROM,h=)
byte read(dirInterna)
write(dirInterna, miByte)

Servo (#include <Servo.hs)
attachipin, [min w5, max us])
write{dngule) /7 9, 188
writeMicroseconds(us)

F41e20-2200; 1588 s en medio
read| ] fife - 188
attached(] Siregresa boleano
detachi)

SoftwareSerial{RxPin, TxPin)
(#include =softwareSerial.h=)
begin{long velocidad) //hasta 9660
char read() Jiespera los datos

print(misDatos)
println{misDataos)

Wirel #ginclude <Wire.h=) fpara|*C
begini) Ffse une a maestro
begin|addr) Ffse une a esclave @dir
requestFrom{direccion, cuenta)
beginTransmission(dir) /7 Paso 1
send{miByte) £ Paso 2
send{char * miCadena}

send{byte * datos, tamaio)
endTransmission() A Paso 3
byte availablel) £¢ Mum de bytes
byte receive{) //Regresa el sig byte
onReceive (manejadar)

onRequest (manejadar)

Arduing UND R3 [Mector extraido de Fritzing]

ATMagalSE ATMagad28 | ATMegadlza
Flash |2k lor
ebilleadiar) 18kB B2hE 128kB
SRAM kB kB akB
EEPRDM 5128 1HE ]
Duemilanoyve’
Mo Pros [
ProMini
. 14 + B analkag .
Pires Digitales {Hara has 14 + B E4 4+ 16 analag
D= FE1 1. THE1
Panes Sevistes |- BX 19« RKZ 18 -T2

1-TX 17-RX3 16-Tx3
15-RE4 14 -Txd

Inberrupbares | 2 - (ol & 2321201815

Extermos 1-(ni 1) (IRGHE - IFS)
|5 6-Tmera |
Pinas P .10 - Tmar 1 n-13
A1 - Timer 2
10- 535 £3-88
|58 1 - MOS| 51 - MG
12 - MISD 50 - MDD
13- SCK 52 - SCK
e Araiogd - SDA o0 - SDA
Araiogh - BCOK 21 - 8CL
| ATirgE313 1155 [8 pises]
WD 'l-. B WD
mEsETiFaz s aaflieoo il m e
4 = . AESET ) ¥ GHO
1 i e
P :Ir:.r..u::s-: V5P {0 panes)
[ESCTRITS Tilr CRT] Flc
rees  Efires
2=-1a bl (=] L
Peals  rafieE
realfa  izfiren
G5 v PG

[Fis
neseri]t  mpsoy s
ooo reng]e  arfisns aM4 ;:EFE
oo moig: e HH1 ]
D g+ =p AWM SHD
|| DI g =p N
D e 21 NI ATRAD w ler
weogr o wrikie 2 b,
srie 21 AREF red wmc cwce
EALTRY= PR SR
sTazigwe  wpacd  Daoag WARAR mis
e DR [ AL 1B WSS D01z pelpa, B oS
ferere] [0 iz PsCE DI ey ||| S50 R maten
pcre diz wh D0 33 freen)
Dics = TR [T T—

BY S
Este trabajo estéd bajo licencia
Atribucidn-Compartirlgual 3.0

- Adaptacsdn por Lilfiton

- Versidn SWG por Frederic Dulowrg

- Traduscion &l espadiol de Antonio Maldonado

- Disefa y adaptacion par Karla L. Hdz

- Inspirado en adaptacidn de Sparkfun Electronics

- Paleta de colores tomada del “Arduino Day”

MAS INFORMACION EN:
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“Clase”, definida por la Libreria

“Objeto”, de la Clase

“Constructor”, del Objeto

“Clase”

LCD_12C §

#include <Wire.h>
#include <LiquidCrystal_I2C.h> “Método”

“Argumento”

“Objeto”

“Métodos de la Clase (de la libreria 12C)”

Completo, es una “Instrucciéon”

lcd.backlight(Q); I
lcd.setCursor(@, 0);
led.print("Hello, world!™);|
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PRIMEROS PASOS (Cddigo)

1 LED INTERNO INTERMITENTE

INPUT Palabras Reservadas
(eo_sunmn OuTpUT YanenMayiseulas
(p;APo) \ REGISTROS
pinMode (13,0UTPUT@ —>  Fin de Linea - Instruccién NO MODIFICABLES

(pin, ESTADO)
digitalWrite (13, HIGH);

camelCase dE|ay (1000);
digitalWrite (13, LOW);
delay (1000);

N\

Tiempo en mili Segundos.

HIGH — 1 - true Cualquiera de esas alternativas es un Estado Alto - Verdadero
LOW -0 - false Cualquiera de esas alternativas es un Estado Bajo - Falso
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@ sketch_sep09a Arduino 1.8.19 - O w Electrénica

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

int Led=13; ~
int Entrada = AO0;
int Salidad

\ o= [l

GLOBALES /< < int dato_1;

7  pinMode (Led, QUTPUT) ;
8 pinMode (Entrada, INPUT) ;
9 dato_ 1 = digitalRead(Entrada);
10}

VARIABLES 11
12 woid loop() {
13 Salida = digitalRead(Entrada):
14
15}

LOCALES

16  wvoid Brain{() {
17 Salida = Salida ++;

4

Arduino Uno en COM23
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ESTANDARES DE PROGRAMACION PR
VARIABLES

Permiten tener una estructura clara, ordenada y que otras personas lo entiendan facilmente

o W
AN

camelCase shake_case
NO USAR
Camel case (estilizado Snake Case se refiere al estilo de
como camelCase) o caso camello, se escritura en el que cada espacio se NOMBRES CORTOS
aplica a frases o palabras compuestas. reemplaza con un caracter de subrayado
y la primera letra de cada palabra se

La palabra inicia en mindsculas y la escribe en mindsculas.
compuesta sigue con Mayuscula sin
espacio

Int controlSwitch = 0 Int control_switch =0 Int dist_rd

Int ledVerde=1 Int led_verde=1

Int distancia_leida

posicionMotor () posicion_motor ()
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ESTANDARES DE PROGRAMACION PR
VARIABLES

SEPARAR ACCIONES
EN FUNCIONES

e
M

INDENTACION (Sangria)

Indentacidn esun anglicismo de uso

. . - Evitar hacer scroll en el cédigo; un codigo
comun en informaética.

no deberia tener mas de 30 lineas; todas las

es utilizar «sangrado», Indentar significa hacer acciones comunes hacerlas como una
espacios hacia la derecha para mover una linea funcion a llamar (invocar), también llamada
de codigo Sub Rutina.

Ayuda a:

1.- Detectar errores rapidamente
2.- Facilita cambios al cédigo.
3.- Utiliza menos memoria

Bloque 3
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MONITOR SERIAL

int A=10;
int B=2;

void setup() {
Serial.begin (9600); // Inicializa el Monitor Serial

Serial.print (“HOLA MUNDOQ");
Serial.println (A+B);

}

void loop() {
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CONSTANTES

REGISTROS de MEMORIA NO MODIFICABLES

INPUT HIGH — 1 - true
OUTPUT LOW -0 - false
\ ) \ )
| |
Definiciones de Tipo de Puertos Definiciones de niveles légicos

pinMode (13, OUTPUT);
digitalWrite (13, HIGH);

CONSTANTES

REGISTROS de MEMORIA MODIFICABLES

boolean, byte, int, float, long, char... — Tipos de Variables...
! | | 1
i : ! ! I___> 8Byte=64bit
I : ! e - > 4 Byte =32bit de0a4'294'967°296; no tiene “unsigned” bool Estado = 1; // qué pasa con otros nimeros?
1
| : I e > 4Byte=32bit desde-32768 a +32768; unsigned int de 0 a 65535.
! b e > 1 Byte =8 bit void setup() {
1

Serial.begin (9600);

———————————————————————————— > 1bite=1bit (TODO NUMERO DISTINTO A CERO ES VERDADERO). Serial.println (Estado);

}
unsigned, static... ——» Caracteristicas de Variables... void loop() {
}




VARIABLES

boolean= variable de 1 bit, sélo 2 estados; true — false.
(TODO NUMERO DISTINTO A CERO ES VERDADERO).

int = Variable Enteros a 16 bit; desde -32768 a +32768; unsigned int de 0 a 65535.
(TODO NUMERO DISTINTO A CERO ES VERDADERO).

float = Variable con decimales a 32 bit; de 0 a 4°294°967°296; no tiene “unsigned”

long= Variable de 64 bits (2 Bytes)

char = Variable de Caracter; "a” - B01100010 - 97 - Ox61; Arreglo de Variables; char texto[5] ={'B’, 'R’, 'A",’l’, ‘'N’}

string = Variable para cadena de caracteres "ejemplo"; equivalente a char "ejemplo"
Nombre

Boolean

Char

Short

Int
Long

Float

Double
Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica

Tipo

Légico
Caracter
Numero entero

Numero entero

Numero entero

Numero entero

Numero real

Numero real

Tamaio

1 bit
16 bits
8 bits

16 bits

32 bit

64 bits

32 bits

64 bits

Valor
por
defecto
False

Forma de inidalizar

Boolean a=true
Char a="Z'
Byte a =0

Shorta =12

Int a= 1250

Long a= 125000

Floata =3.1

Double a = 125.2333
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True-false

Unicode
-128a 127

-32.768 a 32.767

-2.147.483.648 a

2.147.483.649
-9*¥10~18a
9%¥10718
-3,4¥10~38 a
3,4¥10138

-1,79%10~308 a

1,79%10~308



OPERADORES ARITMETICOS

“r — Suma
- —> Resta

—>  Multiplicacién
/ — Division

% — Resto de una division

X=X+1 ) X++

X=X-1 =) X--

OPERADORES COMPUESTOS

X=2 X=2
= = X=3 e Y=3
Y=X++ [:> Y=2yX=3 Y=++X [:>
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OPERADORES COMPARATIVOS

== — lgual qué (pregunta)

I= — Distinto que... > [ X =Y (x es distinto a Y) ]
< — Menor que...

S — Mayor que...

<= —> Menor oigual que...

<= —* Mayor o igual que...Tipos

OPERADORES LOGICOS

I — NOT (negacion del estado)
|| —> OR

&& —> AND
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CONTROL CONDICIONAL IF - ELSE

If (condicién) {instrucciones}

If () {} else {}
If () {} else if {}

switch () {case: break;}

CONTROL CONDICIONAL SWITCH - CASE

switch (variable){
case 1: // Codigo para la opcién 1
break;
case 2: // Cadigo para la opcién 1
break;
case 3 // Codigo para la opcién 1
default: // Codigo en caso de que nada se cumpla

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica




CONTROLES REPETITIVOS FOR y WHILE

for (inicializacion; condicidon; Iteracion)

Instrucciones

}

for (;;) {}
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while () {}

while (condicidn)

{

Instrucciones

}




CONSTANTES

#define nombre valor

#define es un componente util de C++ que permite al
programador dar un nombre a un valor constante (MACRO)
antes de compilar el programa. Las constantes definidas en

H#Hdefine arduino no ocupan espacio en la memoria del programa en el
chip. El compilador reemplazara las referencias a estas
constantes con el valor definido en el momento de la
compilacion.

const

#define led_verde 13

#define ledVerde 13
const float pi = 3.14;
float x;

/] ...

X = pi * 2; // it's fine to use consts in math

=Da
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Electronica

const tipo nombre = valor

La palabra const significa constante. Es un calificador de
variable que modifica el comportamiento de la variable,
haciendo que una variable sea " de solo lectura ". Esto
significa que la variable se puede utilizar como cualquier
otra variable de su tipo, pero su valor no se puede
cambiar. Obtendra un error del compilador si intenta
asignar un valor a una variable const.

const float Pl = 3,141592;

pi=7; //illegal - you can't write to (modify) a constant
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millis() devuelve el nUmero de milisegundos
desde que la placa Arduino empezd a ejecutar,
luego de un reinicio o el encendido. Este
nimero se desbordara (volverda a cero),
después de aproximadamente 50 dias. Retorna
la cantidad de milisegundos en un valor long
sin signo (unsigned long).

millis()
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unsigned long currentTime=millis();
if (currentTime-previousTime>=interval) {
previousTime=millis ()

ffﬂctioﬂ
}

data type bytes min max
char 1 -128 127
byte 1 0 255
int 2 -32768 32767
unsigned int 2 0 65535
long 4 2147483648 2147483647
unsigned long 4 0 4294967295
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MULTITASKING
Funciones VOID
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Devuelve la Letra al Monitor Serial

char Letra = A;
void setup() {

Serial.begin (9600);
Serial.println (Letra);

}

void loop() {

}
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VARIABLE char

char letra=A

Devuelve el cddigo Hexa de la Letra A

char Letra = A;

void setup() {
Serial.begin (9600);
Serial.println (Letra, HEX);

}

void loop() {

}
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El cédigo ASCII ASER

Electrdénica
sigla en inglés de American Standard Code for Information Interchange
( Codigo Estadounidense Estandar para el Intercambio de Informacion )

Caracteres de control ASCII Caracteres ASCIl imprimibles ASCIl extendido
DEC HEX Simbolo ASCII DEC HEX Simbolo DEC HEX Simbolo DEC HEX Simbol DEC HEX Simbolo DEC HEX Simbolo DEC HEX Simbolo DEC HEX Simbolo

00 HULL (caracter nulo) 32 espacio | 64 @ 96 . 128 G 160 a 1492 L 224 0
o SOH (inicie encabezado) 33 ! 65 A 97 a 129 i 161 i 193 L 225 13
02 STX (inicio texto} 34 " 66 B 98 b 130 é 162 4] 194 226 0
03 ETX (fin de texto) 35 # 67 C 99 C 131 a 163 u 195 -|: 227 0
04 EOT (fin transmizian} 36 ] 68 ] 100 d 132 a 164 ] 196 -_ 228 i)
05 ENQ (enquiry) 37 % 69 E 101 e 133 a 165 N | 197 + | 229 O
06 ACK  (acknowledgement) 38 & 70 F 102 f 134 a 166 & 198 a 230 1]
g BEL (timbre) 39 ' 7 G 103 g 135 G 167 o 199 fiy 23 b
08 BS (retroceso) 40 ( 72 H 104 h 136 & 168 é 200 L 232 b
09 HT (tab horizental) 41 ) T3 | 105 i 137 =] 169 ® 201 JE 233 U
10 LF (zalto de linea) 42 * 74 J 106 i 138 ] 170 - 202 = 234 LI
1 VT (tab vertical) 43 + 75 K 107 k 139 T 171 e 203 = 235 U
12 FF (form feed) a4 76 L | 108 | 140 i |72 v | 204 E |23 y
13 CR (retorno de carro) 45 - iT M 109 m 141 i 173 i 205 = 23T N
14 S0 (=hift Qut} 46 ; 78 M 110 n 142 A 174 @ 206 = 238 -
15 sl (=hift In} a7 f 74 0] 111 0 143 A 175 » 207 3] 2349

16 DLE  (data link sscaps) 48 0 a0 P 112 p 144 £ 176 H 208 s 240

17 DC1  (device control 1) 49 1 a1 Q 113 q 145 & 177 = 208 b 241 +
18 DC2  (device control 2) 50 2 a2 R 114 r 146 fis 178 210 E 242 _
19 DC3  (device control 3) 51 3 83 S 115 5 147 4] 179 211 E 243 A
20 DC4  (device control 4) 52 4 a4 T 116 t 148 0 180 212 E 244 1
21 HAK (negative acknowls.) 53 5 a5 u 17 u 149 0 181 A 213 1 245 §
22 S¥YN  (=vnchronous idle) 54 6 86 v 118 v 150 a 182 A 214 | 246 +
23 ETB {end of trans. block) 55 T 87 w | 119 w 151 a 183 A 215 I 247 .
24 CAN (cancel) 56 8 88 X 120 X 152 y 184 © 216 I 248 ;
25 EM (end of medium} 57 9 89 Y 121 ¥ 153 o] 1856 d 17 4 249 -
26 sSuB (substitute) 58 : 90 Fi 122 z 154 U 186 -| 218 250 -
27 ESC (ezcape) 59 : 91 [ 123 { 155 a 187 ] 2149 i 251 1
28 FS (file separator) 60 < g2 1 124 | 156 £ 188 220 - 252 :
29 G5 (group separator) 61 = 93 1 125 1 157 5] 189 ¢ 221 l 253 z
30 RS (record geparator) 62 = a4 A 126 -~ 158 x 190 ¥ 222 | 254 ™
kY| us (unit separator) 63 7 a5 _ elCodigoASCll.com.ar 159 f 191 1 223 L 255

127 DEL (delete)
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OPERADORES LOGICOS Electrénica
Funcion  Simbolo Notacién Tabla de verdad
A B[S
A 0 00
AND S C=A+*B 0 110
8— 1 0o
11 |1
A B|S
A 0 010
OR 5 jD* S C=A+B 0 1 |1
1 0 |1
11 |1
A |B
] - 0 |1
NOT A >o—s B A 2 |3
NAND A B |S_
A ) — 0 0|1
— S e AB 0o 1 |1
1 0 |1
1 1 |o
NOR A B |S_
A - — 0 0 |1
5 S CAB o 1|0
1 00
1 1|0
EXOR — A B|S_
n JD s C AB AB 000
— 1 |1
. C A B 1 0 |1
1 1|0
L A B |S
NOR AJD_S C AB AB o o 1
exclusiva B H 5 TR ‘1’ (1) g
1 1 1
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PUERTAS AND y OR CON DIODOS

Diode AND Gate
Vv
R
Out
—
no—f—
s o—fe—

[
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Diode OR Gate
A

._H_
s

M‘
-

Out
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Transistor NOT




PWM = PULSE WIDHT MODULATION

Modulacion de Ancho de Pulso

ARDUINO UNO

NS = VIRGULILLA
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PWM = PULSE WIDHT MODULATION

Modulacion de Ancho de Pulso

ARDUINO UNO

8 bits; 256 valores
® 0 = 0% Duty Cycle
255 = 100% Duty Cyce

"y

/

analogWrite (Dx, valor);

e 980 Hz.

490 Hz.

(~WMd) TVLIDIA

%
r Vv
® ~

|
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PWM = PULSE WIDHT MODULATION

Modulacion de Ancho de Pulso

Crest Factor AC+DC
Waveform (C.E.) AC RMS RMS
W= v Vv
D e £ s | s— — — —
- vz = E
V — Vv V
e % N V3 ﬁ _3 50% duty cycle
50%
S | on | spy
g—'— J o T v 1 2 v - off .
¢ — - cp T (ﬁ) C.F.
T 75% duty cycle

75%
on  bsy
] off .

25% duty cycle
D5% |

onl 750
off
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DISPLAY de CRISTAL LIQUIDO
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COLUMNAS

FILAS

»
» -
ARRRRRRRARRARRARS

(7,0)

(4,1)
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LCD CON COMUNICACION PARALELA

LiquidCrystal Icd(RS, EN, D4, D5, D6, D7)
Definicidn de pines a utilizar, crea una variable de clase LiquidCrystal, con los pines indicados.
Begin (cols, rows) Inicializa el LCD, especificando el nimero de columnas (cols) y filas (rows) del LCD.

Icd.clear(); Borra la pantalla LCD y posiciona el cursor en la esquina superior izquierda (posicion (0,0)).
Icd.setCursor(col, row); Posiciona el cursor del LCD en la posicion indicada por col y row (x,y).

Icd.cursor(); Especifica incluir cursor

Icd.noCursor(); Especifica no incluir cursor

Icd.blink(); Parpadeo del Cursor:

Icd.noBlink(); No parpadeo del Cursor:

Icd.write(); Escribir un caracter en la pantalla LCD, en la ubicacién actual del cursor.

Icd.print(); Escribe un texto o mensaje en el LCD, su uso es similar a un Serial.print

Icd.scrollDisplayLeft(); Se desplaza el contenido de la pantalla (texto y el cursor) un espacio hacia la izquierda.
Icd.scrollDisplayRight(); Se desplaza el contenido de la pantalla (texto y el cursor) un espacio a la derecha.

Icd.createChar (num, datos); Crea un caracter personalizado para su uso en la pantalla LCD. Se admiten hasta ocho
caracteres de 5x8 pixeles (numeradas del 0 al 7). Donde: num es el nimero de caracter y datos es una matriz que contienen
los pixeles del caracter.
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LCD CON COMUNICACION PARALELA vs 12C
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MODULO I12C PCF8574

STRAP

BACKLIGHT ON - J > Al Arduino
1

Hiime = P
POWER _ -
) ) ] |

Trimpot
Ajuste Contraste

Seteo Direccion del Moédulo
ENTRADAS

DIRECCION 12C

A2 |Al1|AO
0 ol o 0X27
<Default>
0 0|1 0X26
0 1|0 0X25
0 1.] 2 0X24
1 0|0 0X23
1 01 0X22
1 1|0 0X21
1 1y 3 0X20
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MODULO I2C

VN
L REE E“Eli*i[ii Strap Activacidn

Al ARDUINO j —— . / Led Backlight

-

T

PCF8574
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PCF8574

ANALOG IN
-|Nr'sq!|n.
L

Backlight drive pin Contrast Adj. @ ®°%%0%%0cscsscccccne
Trimpot

l

Backlight Jumper

=z : wa Ty
' A

T ive
..... ™S om

= 0x27 i = 0x26 | =0x25 10 -ox24

AD AT AZ AD A1 AZ AD AT A2 AD A1 AZ
| =0x23 L =0x22 | D o= ox21 10l =ox20

AD A1 AZ AD A1 A2 A0 AT A2 AD A1 AZ
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LCD CON COMUNICACION 12C

LiquidCrystal_I2C(Ilcd_Addr, cols, rows)
Declaraciones iniciales del LCD con 12C; Direccion, Columnas, Filas)

init(); Inicializa el modulo 12C, esta funcion configura e inicializa el 12C y el LCD.
clear(); Borra la pantalla LCD y posiciona el cursor en posicion (0,0).
setCursor(col, row); Posiciona el cursor en la posicion indicada por col y row(x,y).
print(); Escribe un texto o mensaje en el LCD, es similar a un Serial.print
cursor(); Hace visible la posicion del Cursor.

noCursor(); Oculta la posicion del Cursor.

scrollDisplayLeft(); Desplaza el contenido de la pantalla hacia la izquierda.
scrollDisplayRight(); Desplaza el contenido de la pantalla a la derecha.

autoscroll(); Realiza un scroll en caso de ser requerido.

noAutoscroll(); No reliza un auto scroll, aun cuando parte del texto quede fuera.
leftToRight(); Presentacion del texto de Izquierda a Derecha.

rightToLeft(); Presentacion del texto de Derecha a Izquierda.

backlight(); Enciende la Luz del Fondo del LCD.

noBacklight(); Apaga la Luz del Fondo del LCD.

blink(); Parpadeo del cursor.

noBlink(); Cancela parpadeo del Cursor.

display(); Activa Pantalla.

noDisplay(); Desactiva Pantalla.

createChar (num, datos); Crea un caracter personalizado para su uso en la pantalla LCD. Se admiten hasta ocho caracteres de 5x8
pixeles (numeradas del 0 al 7). Dénde: num es el nimero de caracter y datos es una matriz que contienen los pixeles del cardcter.
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01110
11011
10001
10001
10001
10001
10001
LILACIL

coONO UV B WNER
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PROTOCOLO 12C

§ Rp Vdd

— SDA

IC Inter-Integrated Circuit -

FUNDAMENTOS DE I12C pC

* Desarrollado en 1982 por Philips

1 1
I I [ SCL

Master

ADC DAC uC
Slave || Slave || Slave

* Maestro-Esclavo (Uno o multiples maestros controlando uno o varios esclavos)

* Dos lineas de senal:
» SDA (Serial Data)
- SCL (Serial Clock)
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Wires Used

Maximum Speed

Synchronous or Asynchronous?

Serial or Parallel?

Max # of Masters

‘Max # of Slaves

2

Standard mode= 100 kbps
Fast mode= 400 kbps

High speed mode= 3.4 Mbps
Ultra fast mode= 5 Mbps
Synchronous

Serial

‘Unlimited



I12C Protocal example
connecting multipie 12C devices

e o

‘.
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« Start Condition: The SDA line switches from a high voltage level to a low voltage level before the

SCL line switches from high to low.

» Stop Condition: The SDA line switches from a low voltage level to a high voltage level after the

SCL line switches from low to high.

* Address Frame: A 7 or 10 bit sequence unique to each slave that identifies the slave when the

master wants to talk to it.

+ Read/Write Bit: A single bit specifying whether the master is sending data to the slave (low

Start Condition

7 or 10 Bits

Address Frame

voltage level) or requesting data from it (high voltage level).

« ACK/NACK Bit: Each frame in a message is followed by an acknowledge/no-acknowledge bit. If
an address frame or data frame was successfully received, an ACK bit is returned to the sender

from the receiving device.
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Message

Data Frame 1

Data Frame 2

Stop Condition




slave address (PCF8574) data from port

v AL
r N r B
1 I 1 | 18 1 1 | 1 1 1 | 1 1 1
SDA [S |0 1 0 0 A2 A1 AD 1 [/A 1 1| P
| | 1 1 1 1 1 T 1 1 1 | 1 1 |
i 7 i +
start condition R/W lacknowledge PS5 stop
:from slave condition
SCL 12U /3lUJs s\ Je\LJ7\ /8
I
' I
DATA INTO | :
PS5 I
' |
' I
‘ I
iNT 1 1

MBDS72

-
<L

gl
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MODULO HC-SR04 sensor ultrasonico de distancia

Caracteristicas y especificaciones
*Modelo: HC-SR04

*Tipo de sensor: proximidad, distancia, presencia
*Principio de funcionamiento: ultrasonido
*Voltaje de alimentacion: 5 VDC

*Corriente en reposo < 2mA

*Corriente tipica en operacion: 15 mA

*Rango de medicién: 2 cm a 4 metros

*Angulo de medicion: 152

*Precision: £ 3 mm

*Frecuencia del pulso ultrasénico: 40 KHz
*Conector: Header macho estandar 0.1 pulgadas
*Interfaz: 4 conexiones

e Vcc

* Trigger
* Echo

* Gnd

*Tiempo en alto para senal de disparo: 10uS
*Rango de tiempo de sefial de eco: 100 uS a 25000 uS
*Tiempo entre medidas: 20 mS

El sensor HC-SR04 posee dos transductores: un emisor y un receptor piezoeléctricos, el emisor piezoeléctrico emite 8 pulsos de
ultrasonido(40KHz) luego de recibir la orden en el pin TRIG, las ondas de sonido viajan y rebotan al encontrar un objeto, el
sonido de rebote es detectado por el receptor piezoeléctrico, luego el pin ECHO cambia a Alto (5V) por un tiempo igual al que
demoré la onda desde que fue emitida hasta que fue detectada, el tiempo del pulso ECO es medido por el microcontrolador y se
calcula la distancia al objeto.
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MODULO HC-SR04 sensor ultrasonico de distancia

ONDA ORIGINAL

N— OBJETO El sensor HC-SR04 posee dos transductores: un emisor y un receptor
) piezoeléctricos, el emisor piezoeléctrico emite 8 pulsos de ultrasonido(40KHz)
O ) ) luego de recibir la orden en el pin TRIG, las ondas de sonido viajan y rebotan al
encontrar un objeto, el sonido de rebote es detectado por el receptor
piezoeléctrico, luego el pin ECHO cambia a Alto (5V) por un tiempo igual al que

demord la onda desde que fue emitida hasta que fue detectada, el tiempo del
pulso ECO es medido por el microcontrolador y se calcula la distancia al objeto.

:

BN ONDA REFLEJADA HC-SR04 genera un pulso en el pin “echo” cuya duracién es proporcional a la
distancia medida por el sensor. Para obtener la distancia en centimetros,
solamente debemos dividir el tiempo en micro segundos entre 58 para
obtener la distancia en centimetros (148 para pulgadas).

AN

vV
10 uS Pulsos de Trigeger . . . . .
‘ La distancia se puede calcular utilizando la siguiente formula:

Trg

g N r e = , .
Siiico - ’ ’ ” H ”| ‘ H ’ ‘ | SRS Centimetros: uS / 58 = centimeters
sénico Pulgadas: uS / 148 =inch

Traramision
rango = high level time * velocity (340M/S) / 2

Echo S

Si el mddulo se energiza de manera independiente al Arduino, se
recomienda conectar primero GND y luego Vcc; caso contrario, se
pueden producir inestabilidades.
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MODULO REPRODUCTOR MP3 DFPlayer

Especificaciones: Pi -
in Deseription Note
*Tasas de muestreo (kHz): 8/11.025/12/16/22.05/24/32/44.1/48.
*Salida DAC de 24 bits, soporte para rango dinamico 90dB, soporte SNR 85dB. Ve Input Voliage @5-“‘-’:"'} pe: @
RX UART serial input

*Compatible con el sistema de archivos FAT16, FAT32, soporte maximo 32G de la tarjeta TF.
*Funcion de espera de sonido publicitario, la musica se puede suspender para una publicidad. — —
X UART serial output

*Datos de audio ordenados por carpeta, admite hasta 100 carpetas, cada carpeta puede contener hasta
255 canciones. (0jo, es en orden de escritura). DAC R Audio output right channel Drive earphone and amplifier
*Volumen ajustable de 30 niveles, ecualizador de 6 niveles ajustable. DAC L Audio output left channe] Drive earphone and amplifier

*Parlante 4Q), 3W max.
SPK2 Speaker- @pczlkcr less lhmD

Power GMND

GND Giround
1L 111 g i . : i iw

— Rx (11) . DFPla;er Mini DFPlayer Mini SPKI Speaker+ @ptakcr less lharD

1K . -
! : . Short press to play previous( long press

< (9] Trigger port 1 -
Tx (10) EEET P to decrease volume )
GND Ground Power GND

102 Trigger port 2 Short press to play next (long press to
- - increase volume )

ADKEY AD Port | Trigger play first segment

DFROBOT
DFRduino ADKEY?2 AD Port 2 Trigger play fifth segment
7 gger play g
v3.0[R3
UNOv30rrs] USB+ UsSB+ DP USB Port

LSB- USB- DM USB Port

BUSY Plaving Status Low means playing \High m@

https://www.dfrobot.com/product-1121.html

https://wiki.dfrobot.com/DFPlayer Mini SKU DFR0299
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MODULO DFPlayer con Busy ASER

Electronica
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BUZZER (ZUMBADOR) Activos y Pasivos. 2[5);2

Electronica

o Tipo: Activo

o Diametro: @12mm

o Alto: 9.5mm

o Voltaje disponible:
Voltaje 3vDC 5VDC 12vDC
Rango de voltaje  2.7-3.5VDC 4-7VDC 10-13VDC
Corriente (mA) <=32mA <=32mA <=25mA
Salida sonido >=85dB >= 85dB >=85dB

2300Hz 2300Hz 2300Hz

Frec. R [
rec. Resonancia +300 +300 +:300

Rango temperatura -20°C a 45°C -20°C a 45°C -20°Ca 45°C

Buzzer pasivo 5VDC

Posee 3 pines, VCC +, GND -, /O sefal

Requiere de una sefal de frecuencia entre 2KHz y 5KHz
Este modulo no enciende colocando positivo y negativo
Voltaje de trabajo: 5VDC

Tamafio compacto: 33 x 13 x 13 mm

o o o o o o

Tipo: Buzzer piezoelectrico

Nivel de sonido: 95dB

Voltaje de operacion: 3 a 24VDC

Corriente de trabajo: 20mA

Frecuencia: 3900Hz +/- 500

Diametra: 22.5mm

Altura: TTmm

Distancia entre agujeros de montaje: 30mm

Tipo: Disco piezoelectrico

Voltaje Vpp: 3.28V

Voltaje de operacion: 1 a 30VDC

Frecuencia: 2000Hz +/- 500

Resistencia de resonancia: <300 ohm
Capacitancia 120Hz: 12,000pF

Salida de sonido hasta 10cm: >60dB aproximado

o o o 0O O o 0
o o o o o o o o

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica




BUZZER (ZUMBADOR) Activos y Pasivos.
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ACTIVO
(KY-012)

Housing

Piezo Elemento

Circuito
Excitador

Conexiones

b

Tapa Trasera

)
A

PASIVO
(KY-006)

Housing

J\A Piezo Elemento

PCB

Terminales
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BUZZER (ZUMBADOR) Activos y Pasivos.

KY-012

Activo

Housin

Piezo EIementQ\.
Circuito
Excitador

Conexiones

Tapa Trasera
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KY-006

Housing

TR
{
\

| J\‘ Piezo Elemento
/ PCB

Terminalec

Melodias: https://github.com/robsoncouto/arduino-songs
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RELES (RELAY’S) ASER

Electronica
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RELES (RELAY’S)

- e . wm = -y

contacto
comdin

Normalmente

| Abierto
|
— el — - ———— —
Bobina
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UTILIZACION DE RELES CON ARDUINO
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1. MAIN FEATURES Gl

» Switching capacity available by 10A in spite of
small size design for highdensity P.C. board
mounting technique.

« UL ,CUL.TUV recognized.

» Selection of plastic material for high temperature and
better chemical solution performance.

» Sealed types avaiable.

« Simple relay magnetic circuit to meet low cost of
mass production.

4. RATING
CCC FILE NUMBER:CHo052885-2000 7A/240VDC
CCC FILE NUMBER:CH0036746-99 10A/250VDC
UL /CuL FILE NUMBER: E167996 10A/125VAC 28VDC
TUv FILE NUMBER: R9933789 10A/240VAC 28VDC
5. DIMENSION, ynit.mm) DRILLING iypit;mm) WIRING DIAGRAM

Sire 1550

15 Jesis

ik . 2-1-04 2-20h td

i [T

1P zUS
s
M
]
|
]
£ 1

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica




=D
=

Electronica

171DIP / DUAL IN - LINE PACKAGE REED RELAY

SPST-N.O. OR N.C., DPST-N.O.
0.5 AMP

= CONTACTS
WIRING COIL MEASURED @ 25 C Contact Material: Rhodium
DIAGRAMS STANDARD NOMINAL NOMINAL NOMINAL Contact Resistance: 200 milliohms max.
TOP VIEWED PART INPUT ISTANCE POWER Contact Rating: 0.5 amp 100 VDC (10VA)
( ) AL VOLTAGE (© (mW) 1.5 amps max continuous carry current
SPST- N.O. TIMING
14 13 9 8 Operate time: 1 mS or less @ nominal voltage
A A W171DIP-2 5 500 Q 50 Release time: 1 mS or less @ nominal Voltage
W171DIP-4 12 1200 © 120 DIELECTRIC STRENGTH
H Across Open Contacts: 150 V rms
W171DIP-5 24 2200 O 270 Between Mutually
Insulation Points: 500 V rms
1 2 6 7 Insulation Resistance: 1000 megohms min. @ 100 VDC
Capacitance: 1.0 pf typical contact to contact
TEMPERATURE
QOperating: -40°C to +85°C @ rated operation
Storage: -40°C to +105°C
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MODULO RELE NC/NO

oMNA

SVDC

: A ToNGLING | - | J: 5| /- com
“IEA .

10A 260VAC : .
U 15A 126VAC |

€29 10A250VAC ~ g e

JQC-3FF-8-Z

2
=

|
St
I

K JT

. ONGLE I- ) _I
10A S Y0A 125VAC
10A NDC 10A 28V0C |
IRD-O5VDC-SL-C

Lol
a

Zumbador 12%
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MODULO RELE OPTOACOPLADO

Arduino’s 5V Vcc JDVcc
o - ]
NO COM NC
JATONGL NG Jumper
' R Svoe .
. 2/BOVAC
- N \5A1253:: * R _ ~
dE‘ \ & ton2s0vie |
} = -‘QC-3FF-S-Z D1 = _\
£y .\LJ\_!'

J g ¢ ,\
)\ 4 s DS1 };’{ 5 T Relay

Optocoupler IC
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SENSOR TEMPERATURA y HUMEDAD DHT11/22
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GROUND
SIGNAL
VCC+

GROUND
NOT USED

+ SIGNAL

VCC+

'lll. GROUND
B EmEEE
R — SIGNAL
" EEEEN VCC+
S RER
DHT22

NNy,
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I S EEEE S 7 NOT USED
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SENSOR TEMPERATURA y HUMEDAD DHT11/22

- ! -
| 1m =
B 1IN =
[ | I m -
B o l B0 B
Il EE=RN
2R g
i [
11 L1
DHT11 DHT?22
Operating Voltage 3to 5V 3to 5V
Max Operating Current | 2.5mA max 2.5mA max
Temperature Range 0-50°C /= 2°C -40 to 80°C / + 0.5°C
Humidity Range 20-80% / 5% 0-100% / 2-5%
Sa mpling Rate 1 Hz {reading every second} 0.5 Hz (read:ing every 2 scconds}
Advantage low cost More Accurate

Libreria a utilizar: dht.h
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SENSOR TEMPERATURA y HUMEDAD DHT11/22

HUMEDAD RELATIVA

DHT11 y 22 miden Humedad Relativa . La humedad relativa es la relacion entre |la cantidad de vapor de agua en el aire y el punto de
saturacion del vapor de agua en el aire.

En el punto de saturacion el vapor de agua comienza a condensarse y acumularse en las superficies.

El punto de saturacion depende de la temperatura del aire. El aire frio puede contener menos vapor de agua antes de saturarse, y el
aire caliente puede contener mas vapor de agua antes de saturarse.

Una HR del 100 %, se produce condensacion;
en una HR del 0 %, el aire esta completamente seco.

) Densidad de Vapor de Agua

% Humedad Relativa RH = p_W - 10 0%

Ps

\—> Densidad de Vapor a Saturacion
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HUMEDAD Y TEMPERATURA EN DHTT1

El DHT detecta el vapor de agua midiendo la resistencia eléctrica entre dos electrodos. El componente sensor de humedad es
un sustrato que retiene la humedad con electrodos aplicados a la superficie, el sustrato libera iones que aumentan la
conductividad entre los electrodos. El cambio de resistencia entre los dos electrodos es proporcional a la humedad relativa. Una

humedad relativa mas alta disminuye la resistencia entre los electrodos, mientras que una humedad relativa mas baja aumenta
la resistencia entre los electrodos.

El DHT mide la temperatura con un sensor de temperatura NTC montado en superficie (termistor) integrado en la unidad.

CONFIGURACION:

El DHT usa solo un cable de senal para transmitir datos al Arduino. La alimentacidn proviene de cables separados de 5V y de
tierra. Se necesita una resistencia pull-up de 10 K ohmios entre la linea de senal y la linea de 5V para asegurarse de que el nivel
de la sefal se mantenga alto de forma predeterminada (ver datasheet del fabricante).

Hay dos versiones diferentes del DHTI1 con las que te puedes encontrar. Un tipo tiene cuatro pines y el otro tipo tiene tres pines

y estd montado en una placa de circuito impreso pequena. La version montada en PCB incluye la resistencia pull-up de 10K
Ohm SMD.
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https://www.amazon.com/gp/product/B018QL5LPI/ref=as_li_ss_tl?imprToken=Xsq9niJAoOMwNpO9D8E6PQ&slotNum=0&ie=UTF8&linkCode=ll1&tag=circbasi-20&linkId=18ce70872cd2517e3d23e4d79957e233
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+Vcce +Vcc Resistencia

Pull-Up: 4K7

4K7

Sefal GND

https://www.circuitbasics.com/how-to-set-up-the-dht11-humidity-sensor-on-an-arduino/
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Output shaft

Speed reduction gears
Main output gear

___________

Potentiometer Main motor

DC Motor &% | TTTTTTTTTTTmmmmesepeeeeeees )
]

Voltage

Warator
Pulse to

Control /

signal in°™ voltage W

nverter
= Control circuitry

N e S
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SERVOMOTORES
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V' Rojo +
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Negro -

4 Bl
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< \‘ ﬁal
reao QA
invertidos
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Izquierda (0°)

1
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Centro (90°)

©)
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SERVOMOTORES

SG90 9 g Micro Servo

Basic Information
Modulation: Analog
Operating Voltage = 4.0 to 7.2 volts
Torque: 4.8V: 25.0 o0z-in (1.80 kg-cm)
Ground (OV) Speed: 4.8V: 0.10 sec/60°
EZV:ELI(*(;‘/’)VM) Weight: 0.32 0z (9.0 g)

Dimensions: Length: 0.91 in (23.1 mm) Width: 0.48 in (12.2
mm) Height:1.14 in (29.0 mm)
Motor Type: 3-pole
Gear Type: Plastic
Rotation/Support: Bushing

Additional Specifications
Rotational Range: 180°
Pulse Cycle: ca. 20 ms
Pulse Width: 500-2400 ps
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SERVOMOTORES

Caracteristicas:

— Voltaje de alimentacién: 4.2V - 6.0V DC

— Sefial de salida (control): 1.5 ms + 0.5 ms

— Corriente de salida: 15mA (5V)

— 3 canales

— Tamafo: 46*32*17mm

— Peso: 8g

— Modos de ajuste: Manual, automatico, con una mediana
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CONEXIONES ENTRE EL MODULO ETHERNET ENC28J60 Y ARDUINO UNO

ay' G2 C3 00CI 0D

ENC28)60 module Arduino Uno/Due

CS D10
SI D11

SC D12

SCK Di3

RESET RESET
INT D2

VCC 3v3

GND GND
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P 2 A T

R1O - RZ B

CLKOUT = INT
WOL SO — 12 (MISO)
11 (MOSI) S| SCK  —— 13 (SCK)
10 (SS) CS RESET —— 9 (RST)
3.3V — Vce GND =—— Gnd

Pin Name Description
Vee Maodule HLIEE)]\' voltage
CLEOUT Programmable clock output
ENC-WOL Wake on LAN
RESET Active low reset input
ENC-INT Active low inlt'rru])l output
pin
(& SP1 :'|1i|} select
MOSI SPldata input
MISO SPI data output
SCK SPLclock
GND Module ground reference
sV @ @] GND
INT | @ @ | CLK
12ms0SO | @ @ | woL

(13)- SCK
(9) RESET- RST

(3,3v) Q3

ST -mosI (11)
CS-5ss(10)
GND

=Da
ASER

Electronica




ETHERNET MODULO ENC28J60

gamm Arduino’

ENCZEIE0
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ETHERNET MODULO W5500
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+3.3V

MISO (12)
MOSI (11)

SCS (10)

CLK (13)

R1 RO R4 RS RS 17 RBR. '
® -“"@@E i B E
-2 RING S N
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[Fjr23.
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R16C5C3C7R19CB LS

+5V
GND
RST (9)
INT
GND-NC




MODULOS ETHERNET

MISO (12)

MOSI (11)
+5V

GND
RST (9)

SCS (10)
CLK (13)

R1 RS R R‘l RE N7 Al
- B

|-n!
[Emlr2zznroar2

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

gic
S
|
:
RT3 i) Pro0ER

>[JAEE0E

macs C3C7Rr19C8

ENC28J60
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RST (9)
CLK (13)
MISO (12)
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+3.3V
SCS (10)

MOSI (11)

¢
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<
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o

GND
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CICIE]

e @

|

|

(12) m1so-SO

(13)- SCK

(9) RESET- RST
(3,3v) Q3

|
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ETHERNET MODULO W5500

Hardware Setup

Arduino USB Cable

+5V
GND

12 11 13 10

cs GND +5V l ‘l
CLK Ethernet EthernetCable

MOSI  \WS5500 N
MISO
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ETHERNET MODULO W5500 e

ANALOG IN

R1 ROR1I1R3 R4 RS RS R7 RE
b 4 b b
b e
g b~ 1
D21

o
1

(=]
-
1

™M N
™

(=]
=
H
=
@
=

<

b

(i 4

@ V550084 B[]

Hardware Setup

Arduino USB Cable
+5V
GND

12 11 13 10 _}

1
Ethernet EthernetCable
MOsI w5500
MISO
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TECLADO MATRICIAL
4x4 Membrana

Teclado
Matriz 4x4

Pantalla LCD
16x02

Pantalla LCD
Lcd Display 20x4

Interfaz Serial 12c
p/ Display Lcd

Display 7 Segmentos

Matriz Led 8x8
Driver Max7219

MODULO FC-37
SENSOR LLUVIA - NIEVE

Sensor Nivel De Agua

Sensor Humedad
Higrometro

MODULO MQ-4
Sensor Gas Metano

Mddulo MQ-7 Sensor Gas
Mondxido de Carbono

MODULO HC-SR04
SENSOR ULTRASONIDO

Sensor de sonido KY-038

Sensor Detector Movimiento
PIRr HC-SR501

Sensor De Movimiento
RCWL-0516

SENSOR
VIBRACION SW-420

Sensor de Vibracién
Piezoelectrico

SENSOR DE INCLINACION
TILT SWITCH

ACELEROMETRO
GIROSCOPIO DIGITAL
AdxI345 3 Ejes Gy-291

Médulo DHT11, Sensor
Temperatura y Humedad
Relativa

Sensor de Luz - LDR

Sensor Infrarojo
Ky-022

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica

Sensor Proximidad
Obstaculos Infrarojo

Sensor TCRT5000
Seguimiento Linea
Blanco Y Negro

Sensor Llama-Flama
4 Pines LM393

Mddulo Buzzer

Zumbador Digital

BUZZER 95 dB
3-24V (12v)
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MODULO RTC-Ds3231
12C Reloj Tiempo Real

MOTOR DC
con Caja Reductora
Motor Gear dc

MODULO ETHERNET LAN
Enc28j60 Rj45

MODULO SERIAL 485
Rs485 TTL

Conversor Usb A Serial
TTL FT232 Ftdi 5.5v/3.3v

Conversor Adaptador
Usb Serial Ttl

Maédulo Lector
Memoria Micro Sd

SERVO MOTOR
SG90

Motor Paso a Paso

MODULO L298n-Puente H
Controlador de Motores

Controlador De Motores
Mini Puente H (L298n)

Médulo Medicion de
Velocidad / Efecto Hall

Médulo Medidor
Velocidad

Médulo LED RGB

MODULO S50 TAG RFID
NFC 13,56Mhz

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica

MODULO JOYSTICK
Robética Ps2

i
Modulo Relay 5v, 1 Canal
Trigger Hi/Lo

Médulo Encoder
Rotativo

Médulo Botén
Pulsador

Modulo Relay 5v, 1 Canal
Trigger Hi/Lo

MODULO ACS712-5A
Sensor De Corriente

Médulo Wifi

MODULO BLUETOOTH
HC-06

Mdédulo Tx — Rx
315 Mhz.

Modulo Gprs Gsm
Sim800L

Médulo Medidor
Voltaje

Sensor de Corriente
CA ZMCT103C
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KY-027

SENSOR MAGIC LIGHT CUP
Vibracion y Nivel

SENSOR EFECTO HALL

SENSOR DE GOLPE-TTL

Ing. Brain Naser Soto Curso Robodtica
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MODULO BUCK DC/DC 4015

Tipo: BUCK
XL 4015 Corriente constante, 5A, BUCK DC-DC

Voltaje de entrada: 8.0V-36V

Voltaje de salida: 1.25-32 V
Corriente Max. Salida: 5A
Eficiencia: 95%

Frecuencia de funcionamiento: 180 KHz
Limitacion Corriente: Si

Proteccion Cortocircuito: Si

Proteccion Térmica: Si

Ing. Brain Naser Soto Curso Robdtica
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