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UNIDAD DIDACTICA: CONTROL DE CRUCE SEMAFORICO

OBJETIVOS

Arduino es una plataforma de hardware de codigo abierto, basada en una sencilla placa
con entradas y salidas, analdgicas y digitales, en un entorno de desarrollo que esta basado en el
lenguaje de programacion Processing. Es un dispositivo que conecta el mundo fisico con el
mundo virtual, o el mundo analégico con el digital.

Vamos hacer un proyecto muy facil que nos servira de introduccion A la placa Arduino
y a su programacion, en concreto sera el control de un cruce de semaforos, con diodos LEDs.

Para hacerlo dentro del tema de la programacion de 4° de la E.S.O. dedicado a
SISTEMAS DE CONTROL.

Conocer el funcionamiento y utilizar una tarjeta controladora.
Aprender a utilizar los diagramas de flujo al realizar tareas de programacion.
Introducir el concepto de controladora.

Mostrar cuéles son las principales controladoras disponibles en el aula de
Tecnologia y en el &mbito educativo.

Mostrar las conexiones basicas.

Conocer las interfaces de alguna de las controladoras empleadas en el taller de
tecnologia.

Conocer los fundamentos basicos del lenguaje para tarjetas controladoras.
Presentar el diagrama de bloques de un sistema de control por ordenador.
Revisar el concepto de sefial digital.

Mostrar las acciones bésicas que pueden realizarse con un control de ordenador:
accionamiento de diodos luminiscentes LEDs.

Presentar un sistema sencillo de control por ordenador.

CONCEPTOS

Control por ordenador.

Controladoras e interfaces de control.

Dispositivos de entrada-salida de control.

Tipos de controladoras centrdndonos en concreto en una Arduino.
Codificacion de programas para tarjetas controladoras.

Interfaces de control y programacion.

Diagramas de flujo.

PROCEDIMIENTOS

Utilizar la tarjeta controladora.



Interpretar y elaborar de diagramas de flujo.
Disenar programa para controlar las entradas y salidas digitales de una controladora.

Utilizar una controladora para regular el funcionamiento de circuitos eléctricos con
la ayuda de un ordenador.

Interpretar programas sencillos.

Elaborar programas sencillos en lenguaje para Arduino y utilizarlos a continuacion
para el control de sistemas.

Actitudes

Gusto por el orden y la limpieza en la elaboracion de dibujos y esquemas.

Apreciar el trabajo complejo y planificado que exige el montaje de sistemas de
control.
Interés por abordar problemas que, a priori, pueden parecer dificiles de solucionar.

Interés por abordar trabajos en grupo.

DIAGRAMA DE FUNCIONAMIENTO LED1ROJO= “1”

LEDIAMBAR= “0”"

LEDIVERDE=  “0”

ESTADO 1
LED2ROJO=  “0”
LED2AMBAR= 0
LED2VERDE=  “1”
TIEMPO 30 SEGUNDOS

1

LEDIROJO=  “1”
LEDIAMBAR= “0”
LEDIVERDE=  “0”

ESTADO 2 LED2ROJO=  “0”

LED2AMBAR=  “1”
LED2VERDE= “17

TIEMPO 5 SEGUNDOS
|




ESTADO 3

LED1ROJO= “1”
LEDIAMBAR= *“0”

LED1VERDE= “0”
LED2ROJO= “0”
LED2AMBAR= “0”
LED2VERDE= “17

TIEMPO 30 SEGUNDOS

1

ESTADO 4

I I
Lep1rojo I

LED1AMBAR

LED1ROQOJO= “0”
LEDIAMBAR= *“1”

LED1VERDE=  “1”
LED2ROJO= “17
LED2AMBAR= “0”
LED2VERDE= “0”

TIEMPO 5 SEGUNDOS

L

|

LED1VERDE

LED2ROJO

LED2AMBAR

LED2VERDE

PROGRAMA




//Crear variables a las salidas

Int led1Rojo=3; //semaforol
Int led1Ambar=4;

Int led1Verde=5;

Int led2Rojo=6; //Semaforo2
Int led2Ambar=7;

Int led2Verde=8;

Void setup () {

pinMode (led1Rojo , OUTPUT); //Habilitar las salidas digitales
pinMode (led1Ambar , OUTPUT);
pinMode (led1Verde , OUTPUT);
pinMode (led2Rojo , OUTPUT);
pinMode (led2Ambar , OUTPUT);
pinMode (led2Verde , OUTPUT);

}

Void loop () {

digitalWrite (ledRojol , HIGH); //Estadol
digitalWrite (ledAmbarl , LOW);
digitalWrite (ledVerdel , LOW) ;
digitalWrite (ledRojo2 , LOW);
digitalWrite (ledAmbar2 , LOW);
digitalWrite (ledVerde2 , HIGH) ;

delay (30000); // 30 segundos

digitalWrite (ledRojo1l , HIGH); //Estado?2

digitalWrite (ledAmbarl , LOW);



digitalWrite (ledVerdel , LOW) ;
digitalWrite (ledRojo2 , LOW);
digitalWrite (ledAmbar2 , HIGH);
digitalWrite (ledVerde2 , HIGH) ;
delay (5000); // 5 segundos

digitalWrite (ledRojol , LOW); //Estado3
digitalWrite (ledAmbarl , LOW);

digitalWrite (ledVerdel , HIGH) ;

digitalWrite (ledRojo2 , HIGH);

digitalWrite (ledAmbar2 , LOW);

digitalWrite (ledVerde2 , LOW) ;

delay (30000); // 30 segundos

digitalWrite (ledRojol , HIGH); //Estado4
digitalWrite (ledAmbarl , LOW);

digitalWrite (ledVerdel , LOW) ;

digitalWrite (ledRojo2 , LOW);

digitalWrite (ledAmbar2 , LOW);

digitalWrite (ledVerde2 , HIGH) ;

delay (5000); // 5 segundos

}

MONTAJE CONEXIONES



FOTO TRABAJO

EDUCACION EN VALORES



Educacion medioambiental

El control automatico de un nudo semaforico, puede tener consecuencias
interesantes desde el punto de vista ambiental. En este sentido pueden aprovecharse
mecanismos como los propuestos en el proyecto de esta unidad para no malgastar
energia.

COMPETENCIAS QUE SE TRABAJAN
Autonomia e iniciativa personal

Muchos alumnos se enfrentan a una tarea nueva: utilizar una controladora y
programarla para controlar las acciones que lleva a cabo un circuito eléctrico. Los
diferentes procedimientos propuestos a lo largo de la unidad pretenden que el alumno
aborde estas nuevas tareas sin miedo a equivocarse (siempre, logicamente, con el apoyo
del profesor).

Competencia social y ciudadana

El trabajo en grupo es esencial en la sociedad moderna, sobre todo a la hora de
disefiar y montar nuevos proyectos, muchos de ellos relacionados con las tareas que
aparecen en esta unidad. Con el trabajo en equipo se fomenta el compromiso por
realizar una tarea (no puedo fallar a mis colegas) o el respeto hacia las opiniones y
gustos de los otros.

Ademas, dado que siempre habra alumnos mas aventajados, este trabajo en

equipo debe tener también una funcion de apoyo hacia aquellos alumnos que presentan
mas dificultades a la hora de llevar a cabo las tareas propuestas.

Tratamiento de la informacion y competencia digital

Los alumnos constatardan la importancia de la programacion en el control
automatico. Veran que con no demasiado esfuerzo y pocos medios es posible controlar
de manera automatica el encendido y apagado de diversos sistemas electronicos.

CRITERIOS DE EVALUACION

Distinguir los principales elementos de entrada y salida de un sistema de control.

Describir las caracteristicas de una controladora, prestando especial atencion a
sus salidas y entradas, tanto analdgicas como digitales.

Utilizar la controladora para examinar el funcionamiento de un sistema a través
del ordenador.

Elaborar procedimientos sencillos de control en lenguaje para Arduino.
Elaborar diagramas de flujo.
Elaborar programas que controlen las entradas y salidas de una controladora.

Manejar sencillos circuitos electrénicos a partir de un ordenador y una
controladora.



Reloj digital sencillo.

Introduccion

Hay sencillos aparatos que a veces te sorprenden su funcionamiento. Un reloj es como algo
magico, que parece dominar el tiempo. Sin duda, un invento imprescindible en al Historia de la
Humanidad.

Este ejemplo de Arduino, fantastico como proyecto de fin de aprendizaje con la placa, es a la vez
sencillo y efectivo. Sus resultados deben ser inmediatos y ofrecer una alta satisfaccién al alumno.

Nota: este proyecto es simplemente el esbozo de una idea. No esta testado ni montado fisicamente
en placa.

Competencias Basicas

1. Competencia matematica: mediciéon del tiempo; reflexion sobre distintos ritmos y

frecuencias.

Competencia lingiiistica: sintaxis de programacion; expresion de ideas.

Competencia TIC: instalacion de programas; procedimientos de programacion.

4. Aprender a Aprender: btisqueda de referencias del lenguaje; imaginacién para desarrollar
circuitos.

whn

Descripcion del circuito electrénico

Como sabemos Arduino Uno tiene una capacidad de 14 entradas o salidas digitales, algunas de las
cuales pueden ser moduladas anal6gicamente, mas 6 entradas analégicas. Nuestros displays de 7
segmentos necesitan conectarse a 7 salidas digitales, numeradas de la “a” a la “g”, que activen cada
led del display mas un anodo comun que, conectado a través de una resistencia, lleve la intensidad a

tierra.

Un reloj que muestre horas y minutos necesitaria cuatro displays de este tipo, con lo cual hablamos
de 28 conexiones, el doble de las que puede ofrecer Arduino. Ademas, conectariamos a través de
una resistencia pequefia (unos 100Q2 — 500Q) cada anodo a tierra.

Sin embargo si los anodos no son conectados a tierra, sino a Vcc (tension de alimentacion), no
circulara intensidad por el diodo y no se iluminaran. Este hecho puedo usarlo para reducir el
conexionado de los displays a Arduino activando los cuatro displays en secuencia.

Efectivamente, conectando siete salidas digitales de Arduino a los displays, en paralelo, sélo se
activara el display que en ese momento tenga el anodo conectado a tierra. Asi que, ademas de esas
siete salidas digitales, necesito conectar cuatro salidas a cada anodo de cada display y enviar en
secuencia un cero légico a la salida que quiero activar (podriamos decir que esas cuatro salidas son
activas por logica inversa). Dando un barrido del primer al cuarto digito, del primer al cuarto
display, si la velocidad de cambio es lo suficientemente lenta para activar los leds del display y lo
suficientemente rapida para que el ojo humano no distinga el parpadeo podremos ofrecer los cuatros
digitos a la vez.

Y habremos usado, en total, 11 salidas digitales. Con dos pines mads, esta vez configurados como
entradas digitales, y conectados a pulsadores, podremos ademas modificar los valores ofrecidos por
los digitos de la hora y de los minutos. También puedo contemplar la posibilidad de usar dos
potenciémetros conectados a entradas analdgicas para el ajuste de la hora en el reloj.

Por ultimo, y como medida de proteccion, es conveniente acompaifiar la resistencia del anodo con
un diodo tipo 1N4148 de baja tension de activacion. Esto evitaria posibles corrientes inversas del
anodo (cuando se conecta a 5V) con los catodos que puedan estar a cero. Teéricamente no deberian



activarse los tramos del display por esta circunstancia, ya que son leds y por tanto diodos, pero no
esta de mas asegurar que esta posibilidad no ocurra.

Montaje

Esquema del montaje de los displays para arduino es el siguiente:

Bus e e onass de disgays

Bus e acluncion de diglys

Dplays de 7 eymenis - Relnl =ndlo Adidro

| o

Programacion

Una vez realizado el montaje tenemos que realizar el programa que cuente el tiempo, mande las
seflales correctas a los displays y realice la secuencia de activacion. Un ejemplo de programa, que
aun tiene que ser comprobado, seria el siguiente (con comentarios en el mismo):

// siete salidas digitales a cada tramo del display

int outa = 0;
int outb =1;
int outc = 2;
int outd = 3;
int oute = 4;
int outf =5;
int outg = 6;

// a los anodos de los displays. Actuan por logica inversa
int anodo[4]={7,8,9,10};



// entradas para modificar la hora y minuto
int inhoraria = 11;
int inminutero = 12;

// cuenta el tiempo

long tiempo = 0; /maximo 86400000. Cuenta en milisegundos el tiempo transcurrido en un
dia

int hora=0; // de 0 a 23.

int minuto = 0; // de 0 a 60

int horaria = 0; // variable para detectar si cambia la hora

int minutero = 0; // variable para detectar si cambia el minutero

// variables de los displays
int displays[4]; // variable para cada display
int cualactivo = 0 ; //variable para guardar cual se activa

/* */
/* Funciones y subrutinas */
/* */

void mandasenal(int numdisplay, int valor) {
// recibe el numero de display y el valor que tiene que entregar
// a) activa cada tramo del display segun valor
switch (valor) {
case 1:
digitalWrite(outa, LOW);
digitalWrite(outb, HIGH);
digitalWrite(outc, HIGH);
digitalWrite(outd, LOW);
digitalWrite(oute, LOW);
digitalWrite(outf, LOW);
digitalWrite(outg, LOW);
break;
case 2:
digitalWrite(outa, HIGH);
digitalWrite(outb, HIGH);
digitalWrite(outc, LOW);
digitalWrite(outd, HIGH);
digitalWrite(oute, HIGH);
digitalWrite(outf, LOW);
digitalWrite(outg, HIGH);
break;
case 3:
digitalWrite(outa, HIGH);
digitalWrite(outb, HIGH);
digitalWrite(outc, HIGH);
digitalWrite(outd, HIGH);
digitalWrite(oute, LOW);
digitalWrite(outf, LOW);
digitalWrite(outg, HIGH);
break;



case 4:
digitalWrite(outa, LOW);
digitalWrite(outb, HIGH);
digitalWrite(outc, HIGH);
digitalWrite(outd, LOW);
digitalWrite(oute, LOW);
digitalWrite(outf, HIGH);
digitalWrite(outg, HIGH);

break;

case 5:
digitalWrite(outa, HIGH);
digitalWrite(outb, LOW);
digitalWrite(outc, HIGH);
digitalWrite(outd, HIGH);
digitalWrite(oute, LOW);
digitalWrite(outf, HIGH);
digitalWrite(outg, HIGH);

break;

case 6:
digitalWrite(outa, LOW);
digitalWrite(outb, LOW);
digitalWrite(outc, HIGH);
digitalWrite(outd, HIGH);
digitalWrite(oute, HIGH);
digitalWrite(outf, HIGH);
digitalWrite(outg, HIGH);

break;

case 7:
digitalWrite(outa, HIGH);
digitalWrite(outb, HIGH);
digitalWrite(outc, HIGH);
digitalWrite(outd, LOW);
digitalWrite(oute, LOW);
digitalWrite(outf, LOW);
digitalWrite(outg, LOW);

break;

case 8:
digitalWrite(outa, HIGH);
digitalWrite(outb, HIGH);
digitalWrite(outc, HIGH);
digitalWrite(outd, HIGH);
digitalWrite(oute, HIGH);
digitalWrite(outf, HIGH);
digitalWrite(outg, HIGH);

break;

case 9:
digitalWrite(outa, HIGH);
digitalWrite(outb, HIGH);
digitalWrite(outc, HIGH);
digitalWrite(outd, HIGH);
digitalWrite(oute, LOW);
digitalWrite(outf, LOW);



digitalWrite(outg, HIGH);

break;
}
/I b) activo un solo display cada vez
for (int i=0;i<=3;i++) { // recorrido de 0 hasta 3

if (i==numdisplay) {

digitalWrite(anodo[i],LOW); // activo por logica inversa. En el pin almacenado por el
array 'anodo’' posicion 0 es donde se pone el cero

} else {
digitalWrite(anodo[i], HIGH); // desactivo por logica inversa
} // fin del if
} // fin del for

h
* */
/* Bucles principales del programa: loop y setup */
I* */

void setup () { // inicializo

pinMode(outa, OUTPUT);
pinMode(outb, OUTPUT);
pinMode(outc, OUTPUT);
pinMode(outd, OUTPUT);
pinMode(oute, OUTPUT);
pinMode(outf, OUTPUT);
pinMode(outg, OUTPUT);
pinMode(anodo[0], OUTPUT);
pinMode(anodo[1], OUTPUT);
pinMode(anodo[2], OUTPUT);
pinMode(anodo[3], OUTPUT);
pinMode(inhoraria, INPUT);
pinMode(inminutero, INPUT);

}

void loop () {// bucle

// 1) comprueba horaria
horaria = digitalRead(inhoraria); //Lee la entrada digital
if (horaria==true) { /compara
delay(50); // tiempo de espera 50 milisegundos de pulsacion de boton. El boton debe
mantenerse pulsado 50 milisegundos
/I ' hacerlo de esta manera evita que una pulsacion fisica sea reconocida como muchas
pulsaciones
/I ajustar el retraso por cada boton. Se ha puesto un valor de 50 pero podria tener que ser
mas
if (horaria==digitalRead(inhoraria)) {
tiempo = tiempo + 3600000; // suma 3600 segundos, o sea, una hora
if (tiempo>=86400000) {tiempo=tiempo-86400000;} // si me paso del tiempo de un dia,
resta 86400 seg
}
}



// 2) comprueba minutero
minutero = digitalRead(inminutero); //Lee la entrada digital
if (minutero==true) { /compara
delay(50); // tiempo de espera 50 milisegundos de pulsacion de boton. El boton debe
mantenerse pulsado 50 milisegundos
if (minutero==digitalRead(inminutero)) {
tiempo = tiempo + 60000; // suma 60 segundos, o sea, un minuto
if (tiempo>=86400000) {tiempo=tiempo-86400000;} // si me paso del tiempo de un dia,
resta 86400 seg
}
}

// 3) hora y minuto. Tiempo en los displays

hora = tiempo / 3600000; // indica la hora

minuto = (tiempo % 3600000) / 60000; // el resto del de la hora, son los segundos que se pasa
de esta. Dividido entre 60 nos da los minutos

/I de izquierda a derecha, el primer display corresponde a las decenas de las horas, el
segundo a las unidades de las horas,

/I el tercero a las decenas del minutero y el cuarto a las unidades del minutero

displays[0]= hora/10;

displays[1]= hora % 10; // resto de la division entre 10

displays[2]= minuto / 10:

displays[3]= minuto % 10: // resto de la division entre 10

/l' 4) activa uno de los displays

cualactivo=tiempo % 100; // el resto de la division entre 100 es un numero de 0 a 99. Cada
100 milisegundos se repite...

/I ...]1a secuencia de 0 a 99 y empieza de nuevo.

cualactivo = cualactivo / 25; // en esos 100 milisegundos, la variable 'cualactivo' vale 0 los
primeros 25 milisegundos, 1,2 y 3 los

/[ ultimos 25 milisegundos... Asi activare cada display en secuencia 25 milisegundos cada
uno.

mandasenal(cualactivo,displays[cualactivo]); // activa los pines del display elegido

/l comando de espera
delay(1); // espera cada vez un milisegundo.

// el bucle finaliza mandando un milisegundo mas al contador
tiempo = (tiempo+1)*(tiempo<86400000) //si es mayor o igual que 86400000 se pone a cero.

}

// Fin del programa

Comentarios

El programa principal basicamente comprueba si se estan pulsando los pulsadores de las horarias y
el minutero. Si asi es, suma una hora o un minuto al tiempo, restandose 86400000 milisegundos si
me paso de esa cantidad. Esto ajustaria la hora del reloj.

Posteriormente calcula los valores que hay que poner en cada display, calculando previamente la
variable hora y la variable minuto segun los milisegundos recorridos.

Calcula después, cada milisegundo, a que display corresponde encenderse y pasa a la subrutina



“mandasenal” el display que toca encenderse y con qué valor. Cada display se enciende a
intervalos de 25 milisegundos. Una de las cosas que habria que comprobar es si este régimen de
cambio de display es suficiente para engafiar al ojo humano o se necesita un régimen mas rapido o
mas lento, para lo cual habria que modificar los valores en la programacién.

Por ultimo espera un milisegundo y afiade 1 al contador general del tiempo, reinicializandolo a
cero si se pasa de 8640000000 milisegundos.

La subrutina “mandasenal” se encarga de activar los tramos del display segun el valor (codigo
siete-segmentos) y elegir qué display es el que se activa mandando un “cero” al mismo.



Unidad Didactica para el curso "La microcontroladora Arduino en secundaria”

Juan Antonio Villalpando Nufo. Octubre 2011.
Nombre de la Unidad Didactica: Juego de luces con diodos LED.

Objetivo del proyecto:
Se trata de establecer 4 juego de luces con varios pulsadores.

Se parte de 5 pulsadores, con 4 de ellos podemos establecer distintos juegos de luces en 5 diodos.
Cada secuencia comenzara en el momento en que se accione un pulsador , y continuara después de dejar de pulsarlo.
El quinto pulsador se utilizard para parar cualquier secuencia de luces que esté en funcionamiento.

Las entradas del circuito estaran formadas por 5 pulsadores llevados a masa mediante sendas resistencias de 10K.
Las salidas constaran de 5 diodos LED en configuracion de catodo comun con una resistencia limitadora de 1K.

Segun se accione un pulsador del 1 al 4, los diodos LED se encenderan y apagaran segln una secuencia establecida.
Un quinto pulsador actuara como seial de parada de cualquier secuencia.

Se utilizard un solo bucle para realizar todo el proceso, ya que la rapidez del Arduino es suficiente para obtener una
respuesta operativa.

El profesor sugerird la secuencia que se debera obtener segln cada botén pulsado.
Objetivo didactico:

Es un proyecto que se puede incorporar a las primeras fases de aprendizaje de Arduino donde el alumnado tiene que
realizar un cableado sencillo pero abundante, por lo cual desarrollara destrezas en el conexionado.

La profusién de pines de conexiones puede provocar un mal funcionamiento del circuito debido a errores de conexion o
malos contactos. Por lo cual el alumnado debe repasar y corregir la circuiteria en caso de fallos.

En cuanto al programa, también presenta las mismas caracteristicas que el conexionado, es sencillo de deducir pero su
escritura se puede prestar a errores de sintaxis debido a la cantidad de lineas utilizadas.

Ampliaciéon de contenido:

En el circuito:
Utilizar una resistencia para cada LED en vez de una comun.

En el programa:

Al alumnado que realice con éxito la propuesta de programa anterior, se le propondra que modifique el cédigo con el
uso intensivo de void, de tal manera que debera declarar tanto las secuencias de luces como la respuesta del botén de
parada en funciones void (funciones sin respuestas).

Creara las funciones void uno(), void dos(), void tres(), void cuatro() y void cinco(), que seran llamadas desde dentro del
bucle (loop) del programa.
(Ver "Programa-2" al final del trabajo)



Esquema de conexiones.
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Componentes de circuiteria necesarios:

Placa Arduino.

Protoboard.
Cinco diodos LED.
Cinco pulsadores.

Una resistencia de 1K.

Cinco resistencias de 10K.
Cables de conexion.

Cableado.
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- PROGRAMA (1)

/I Declaracién de constantes
const int boton_uno = 2;
const int boton_dos = 3;
const int boton_tres = 4;
const int boton_cuatro = 5;
const int boton_cinco = 6;
const int led_uno = 9;
const int led_dos = 10;
const int led_tres = 11;
const int led_cuatro = 12;
const int led_cinco = 13;

/I Declaracién de variables
intb_uno =0;

intb_dos = 0;

intb_tres =0;

int b_cuatro = 0;

int b_cinco = 0;

int marca = 0;

int tiempo = 100;

/I Iniciacién

void setup() {
pinMode(boton_uno, INPUT);
pinMode(boton_dos, INPUT);
pinMode(boton_tres, INPUT);
pinMode(boton_cuatro, INPUT);
pinMode(boton_cinco, INPUT);
pinMode(led_uno, OUTPUT);
pinMode(led_dos, OUTPUT);
pinMode(led_tres, OUTPUT);
pinMode(led_cuatro, OUTPUT);
pinMode(led_cinco, OUTPUT);

}
void loop(){

b_uno = digitalRead(boton_uno);
b_dos = digitalRead(boton_dos);
b_tres = digitalRead(boton_tres);
b_cuatro = digitalRead(boton_cuatro);
b_cinco = digitalRead(boton_cinco);

if (b_uno == HIGH) { marca = 1;}

if (b_dos == HIGH) { marca = 2; }

if (b_tres == HIGH) { marca = 3;}

if (b_cuatro == HIGH) { marca = 4; }
if (b_cinco == HIGH) { marca = 5; }

if (marca == 1)

{

digitalWrite(led_uno, HIGH);
delay(tiempo);;
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_tres, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);



delay(tiempo);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);

}

if (marca == 2)

{

digitalWrite(led_uno, HIGH);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_tres, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
delay(tiempo);

}

if (marca == 3)

{

digitalWrite(led_uno, HIGH);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, HIGH);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_tres, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);

}

if (marca == 4)

{

digitalWrite(led_uno, HIGH);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_tres, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);



}

if (marca == 5)

{

digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
}

}

- PROGRAMA (). Mejora del
programa anterior. Uso de
void.

const int boton_uno = 2;
const int boton_dos = 3;
const int boton_tres = 4;
const int boton_cuatro = 5;
const int boton_cinco = 6;
const intled_uno = 9;
const int led_dos = 10;
const int led_tres = 11;
const int led_cuatro = 12;
const int led_cinco = 13;

// variables will change:
intb_uno =0;
intb_dos = 0;
intb_tres = 0;

int b_cuatro = 0;

int b_cinco = 0;

int marca = 0;

int tiempo = 100;

void setup() {

pinMode(boton_uno, INPUT);
pinMode(boton_dos, INPUT);
pinMode(boton_tres, INPUT);
pinMode(boton_cuatro, INPUT);
pinMode(boton_cinco, INPUT);
pinMode(led_uno, OUTPUT);
pinMode(led_dos, OUTPUT);
pinMode(led_tres, OUTPUT);
pinMode(led_cuatro, OUTPUT);
pinMode(led_cinco, OUTPUT);

}

void uno()



{

digitalWrite(led_uno, HIGH);
delay(tiempo);;
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_tres, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);

void dos()

{

digitalWrite(led_uno, HIGH);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_tres, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
delay(tiempo);
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void tres()

{

digitalWrite(led_uno, HIGH);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, HIGH);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_tres, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);



void cuatro()

{

digitalWrite(led_uno, HIGH);
digitalWrite(led_dos, HIGH);
digitalWrite(led_tres, HIGH);
digitalWrite(led_cuatro, HIGH);
digitalWrite(led_cinco, HIGH);
delay(tiempo);
digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
delay(tiempo);

void parar()

{

digitalWrite(led_uno, LOW);
digitalWrite(led_dos, LOW);
digitalWrite(led_tres, LOW);
digitalWrite(led_cuatro, LOW);
digitalWrite(led_cinco, LOW);
1

void loop(){

b_uno = digitalRead(boton_uno);
b_dos = digitalRead(boton_dos);
b_tres = digitalRead(boton_tres);
b_cuatro = digitalRead(boton_cuatro);
b_cinco = digitalRead(boton_cinco);

if (b_uno == HIGH) { marca = 1;}

if (b_dos == HIGH) { marca = 2; }

if (b_tres == HIGH) { marca = 3;}

if (b_cuatro == HIGH) { marca = 4; }
if (b_cinco == HIGH) { marca = 5; }

if (marca == 1)

{

uno();

}

if (marca == 2)

{
dos();

}
if (marca == 3)

{

tres();

}

if (marca == 4)

{

cuatro();

}

if (marca == 5)

{

parar();

}
}



LA MICROCONTROLADORA ARDUINO EN SECUNDARIA

Una propuesta de Daniel Gallardo Garcia

PROPUESTA: TECNO-PORTAL DE BELEN

Descripcion de la propuesta didactica:

Como la Navidad esta a la vuelta de la esquina, nuestro Departamento de
Tecnologia ha decidido deleitar a toda la comunidad educativa del Centro Educativo con
un Tecno-Portal de Belén. Vamos a justificar en qué nos hemos ido gastando el dinero del
Departamento y alguna que otra partida extra durante estos tres (ya cuento este curso)
ultimos afios, y vamos a realizar un portal de Belén empleando piezas y mufiecos de
Lego, y tendra un simple dispositivo electrénico controlado por una controladora Arduino
UNO.

El Tecno-portal de Belén debera tener:

* Una fogata para dar calorcito al nifio Jesus.

* Un rio por el que corra agua. Como el consumo eléctrico de la bomba es elevado,
éste solo se accionara (a través de un pulsador) por peticién exclusiva de la
persona que contemple el Belén.

* Una alarma sonora, que avise de manera gradual el peligro que acarrea para la
integridad del Belén la proximidad de la mano y/o cara del espectador.

* Un lego-caganet.

Metodologia:

Evidentemente, me saltaré la descripcion de las sesiones previas con los alumnos
para la explicacion del funcionamiento de la controladora Arduino, asi como de la parte de
la programacién didactica de la unidad (objetivos, competencias, contenidos, temas
transversales, cultura andaluza, actividades complementarias, criterios de calificacion y de
evaluacion, etc.).

Un buen ejemplo de cdmo abordar las sesiones necesarias es justamente tal y como las
hemos desarrollado en este magnifico curso (tengo todo bien apuntado).

¢ Como solucionaremos todas estas necesidades?:

Logicamente, emplearemos soluciones sencillas y eficaces, empleando casi la totalidad
de lo aprendido en el curso.



Fogata:

Lo resolveremos con un led rojo. Dicho led debera iluminar de tal forma que imite el
cimbreado de una candela. Para ello utilizaremos numeros aleatorios que determinen la
potencia de brillo y también la duracién de dicho brillo.

Rio:

Lo resolveremos con un motor que actuara de bomba hidraulica, impulsando hacia arriba
un circuito cerrado de agua. Dicho motor sélo se accionara cuando se haga presion sobre
el pulsador, por lo cual necesitaremos una entrada digital que determine el estado de
dicho pulsador. Para alimentar correctamente al motor deberemos utilizar un montaje con
un transitor npn BD135 y una resistencia de base.

Alarma:

Como sensor de proximidad de la mano o cara emplearemos una resistencia LDR, que la
asociaremos a una entrada analdgica, y nos ayudara a determinar el grado de proximidad
del cuerpo. Como queremos que la sefal sonora sea gradual en funcién con la cercania
de la mano, necesitaremos una salida analdgica, que sera el resultado de mapear la sefial
de entrada de la LDR a un rango de frecuencias adecuado.

Lego-caganet:

Por supuesto, este es el aspecto mas dificil de ejecutar. Para que un mufieco de Lego
tenga pose de estar cagando, deberemos cortar a inglete las piernas a la altura de la
rodilla, y posteriormente realizar la unién con pegamento de contacto. Por ultimo, se le
dibujara cara de estar apretando con un rotulador indeleble.

Montaje sobre la placa protoboard:

A través de la herramienta Firtzing podemos ver de manera clara y limpia el conexionado
de los distintos elementos que componen el circuito:
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Programacion con Arduino 0022:

El programa que hara funcionar correctamente este circuito electronico es el siguiente:

int luz; /] sera el valor de entrada de la LDR

int boton; /I sera el estado del pulsador

int sonido; /] sera el valor de salida para el altavoz

int candela; /I sera el valor del brillo para el LED

int tiempo; /I sera el valor del tiempo de iluminacién para el LED
int pulsador=2; /I conectaré la entrada para la LDR en el pin 2

int led=3; /I conectaré la salida para el LED en el pin 3

int altavoz=5; /I conectaré el altavoz en pin 5

int motor=6; /I conectaré el motor en el pin 6

void setup(){

Serial.begin(9600); // me interesara ver en pantalla algunos valores de entrada y
// salida para optimizar la funcién map
randomSeed(0); // necesitaré un ramdom para crear mi fogata

pinMode(pulsador,INPUT);

pinMode(led,OUTPUT);

pinMode(altavoz, OUTPUT);

pinMode(motor,OUTPUT); // también utilizaremos la entrada analégica A5 para la LDR

}

void loop(){
luz=analogRead(5);
boton=digitalRead(pulsador);
candela=random(50,255);
tiempo=random(20,100);
Serial.print("Luz recibida: "); Serial.print(luz); Serial.print("\t");
sonido=map(luz,20,500,3000,20);
Serial.print("frecuencia sonido: "); Serial.printin(sonido);
It (sonido>350){
tone(altavoz,sonido,100); /I el altavoz se utilizara como alarma en caso de que
// alguien acerque la mano sobre el montaje sonara tanto
//mas agudo cuanto mas cerca se ponga la mano
} else {analogWrite(altavoz,0);} // elimino el ruido de fondo para valores bajos de sonido
analogWrite(led,candela);
delay(tiempo); /lel LED se utilizara como fogata en mi portal de Belén
if(boton==HIGH){
analogWrite(motor,150);
} else {analogWrite(motor,0);} //el motor de la bomba de agua solamente se encendera
//cuando accionemos el pulsador



Problemas detectados:

Entiendo que esta propuesta didactica no sea muy creativa, es decir: la programacién no
es para nada dificil. No obstante, para nuestros alumnos tampoco es nada facil. Incluso
para mi: y es que me ha surgido una duda importante:

Al igual que haciamos con los Mindstorms programas paralelos a través de las
bifurcaciones, ;como se puede hacer esto con Arduino? Por ejemplo: en mi circuito,
cuando acerco la mano a la LDR y suena el altavoz, mi led-fogata deja de brillar (porque
el programa queda “atascado” haciendo sonar el altavoz, y hasta que no quito la mano y
subo el umbral de iluminacion sobre la LDR, no vuelve a encender el led.

Otro ejemplo: ¢qué ocurriria si durante la ejecucién de este programa yo quiero ademas
que otro led esté parpadeando cada dos segundo? Si utilizo un delay, jjme paralizara todo
el programal!!.

Conclusion:

Hace falta hacer el curso Arduino Avanzado.



CURSO: LA MICROCONTROLADORA ARDUINO ANTONIO BELLIDO PEREZ

PROPUESTA DE EJERCICIO

Se desea automatizar un repartidor de bolas, tal como aparece en la figura (ver
esquema de situacion), de tal forma que el repartidor sera un cilindro neumatico de doble

efecto, controlado por una electrovalvula 5/2, que funciona con una alimentacion de 24V.

Para provocar el cambio de sentido del cilindro neumatico, utilizaremos unos
detectores finales de carrera, que fabricaremos mediante dos células LDR. Usaremos
Arduino para provocar que esta secuencia sea ininterrumpida conforme el cilindro esté
proximo a las células LDR, que detectaran la posicion y actuaran como finales de carrera.
Una vez detectada la posicién del vastago del cilindro, el final de carrera actuara sobre la
electrovalvula, cambiando el sentido de avance 6 retroceso del mismo, lo cual
conseguiremos mediante el uso de relés.

Es importante en nuestro programa establecer las indicaciones oportunas, que
eviten que una vez detectado la posicion del vastago y provocado el cambio en la
electrovalvula, éste permanezca en tanto no se detecte el final de carrera siguiente, que
volvera a invertir el ciclo.

Igualmente, y puesto que utilizaremos la microcontroladora Arduino, podemos
incluir otros elementos tales como sefales luminosas (diodos led), acusticas 6 cuantas

variantes sean necesarias.

JUSTIFICACION

Con este ejercicio, se pretende mostrar las diferentes posibilidades de arduino,
implementado su uso con el de otras tecnologias (como puede ser la Neumatica en este
caso), de posible aplicacion en el ambito Industrial; con lo que conseguimos conectar al
alumno con el mundo laboral, a través de nuestra asignatura, a la vez que relaccionamos
el uso de las tecnologias principales de las que actualmente se hace uso no sélo en la

Industria, sino en gran parte del ambito laboral.

En lo que a nuestro problema se refiere utilizaremos Arduino, como ya se ha
mencionado como medio de control de un proceso electroneumatico, por lo que es
necesario tener conocimientos basicos tando de neumaética, electricidad, electrdnica y
programacion; con lo que el alumno pondréa en practica los conocimientos que ha ido

adquiriendo en la asignatura.

EJERCICIO PROPUESTO: CONTROL DE DISTRIBUIDOR ELECTRONEUMATICO



CURSO: LA MICROCONTROLADORA ARDUINO ANTONIO BELLIDO PEREZ

Con este ejercicio en concreto, podra apreciar aspectos de control sobre un
proceso tan rapido como este que describimos, por lo que podra evaluar otros aspectos
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como “optimizacion”, “rendimiento”, “productividad”...ect.

ESQUEMA DE SITUACION
'Ei* ' F.C.2 Clindro

N
 ——

O‘(:::"ZD S = |

ESQUEMA ELECTRONEUMATICO

W1 | _|-$ W2 _|-$

1 E’:lUHfT

W

-~
==k

EJERCICIO PROPUESTO: CONTROL DE DISTRIBUIDOR ELECTRONEUMATICO



CURSO: LA MICROCONTROLADORA ARDUINO ANTONIO BELLIDO PEREZ

CONEXIONADO ELECTRICO

A contacto ¥2 de
electrovalvula
neumatica 24V

A contacto Y1 de
electrovdlvula
neumatica 24V

"

FOTOGRAFIA DE MONTAJE EN PLACA DE PRUEBAS.

EJERCICIO PROPUESTO: CONTROL DE DISTRIBUIDOR ELECTRONEUMATICO



CURSO: LA MICROCONTROLADORA ARDUINO ANTONIO BELLIDO PEREZ

PROGRAMA “C” PARA ARDUINO

int Idr1=2;
int Idr2=4;
int led1=9;
int led2=11;
intrele1=12;
int rele2=13;

int avance;
int retroceso;

int cercai;
int cerca2;

void setup({
pinMode(ldr1,INPUT);
pinMode (Idr2, INPUT);
pinMode(led1, OUTPUT);
pinMode (led2, OUTPUT);
pinMode (rele1, OUTPUT);
pinMode (rele2, OUTPUT);

Serial.begin(9600);

}

void loop(X

avance = analogRead(ldr1);
retroceso = analogRead (Idr2);
cercal=map(avance,130,500,1,4);
cerca2=map (retroceso,5, 11,1,4);

Serial.printin(avance);
Serial.printin(retroceso);

if (cercal==1){

digitalWrite (rele2, HIGH);
digitalWrite (led2, HIGH);
digitalWrite (rele1, LOW);
digitalWrite (led1, LOW);

}
else{ }

if (cerca2==1)}{
digitalWrite (rele2, LOW);
digitalWrite (led2, LOW);
digitalWrite (rele1, HIGH);
digitalWrite (led1, HIGH);
}

elsef}

}

EJERCICIO PROPUESTO: CONTROL DE DISTRIBUIDOR ELECTRONEUMATICO



PROYECTO TECNICO: NORIA CON LUZ Y MOTOR

JUSTIFICACION

La siguiente unidad didéctica se enmarca en el contexto de la Educacién Secundaria Obligatoria
como actividad final al curso “La microcontroladora Arduino en Secundaria”. Nos proponemos
realizar un proyecto técnico “Noria con luz y motor”. Aplicaremos los conceptos de
electricidad, dibujo, estructuras, mecanismos y materiales, e introduciremos al alumnado en el
mundo de la programacion y la electrénica a través de la microcontroladora Arduino.

Podriamos proponer el proyecto para un alumnado de 4° de la E.S.O. como colofén final a la
Tecnologia en Secundaria.

COMPETENCIAS QUE SE TRABAJAN

¢ Comunicacioén lingiiistica (1) * Social y ciudadana (5)
* Matemdtica (2) e Cultural y artistica (6)
¢ Conocimiento y la interaccién con el * Aprender a aprender (7)
mundo fisico (3) * Autonomia e iniciativa personal (8)

*  Digital (4)

OBJETIVOS

¢ Realizar bocetos y croquis de piezas y circuitos que compondrén el proyecto.

¢ Identificar las herramientas y los utiles que se emplean en las operaciones de medida,
trazado, aserrado, limado y taladrado.

¢ Realizar trabajos de construccién con la madera.

¢  Construir una transmision para la noria.

* Realizar el cableado para la iluminacién, motor y fuente de alimentacion.

* Conocer y respetar las normas de seguridad en el empleo de herramientas.

* Reconocer los distintos tipos de unidén y acabado de piezas de madera y las herramientas y
los ttiles que se emplean en cada uno de ellos.

*  Conocer el funcionamiento de la microcontroladora Arduino.

* Programar y quemar instrucciones en la microocontroladora Arduino a través de un
ordenador para gobernar distintos elementos de un circuito.

* Realizar el cableado para la iluminacién, motor y fuente de alimentacion de la
microcontroladora.

¢ Realizar un informe del trabajo realizado en el taller.

CONTENIDOS

Conceptos

* Herramientas y ttiles de trabajo con madera y material metalico.
* Informes de trabajo: documentos que lo componen.

* Normas de seguridad en el aula taller.

¢ Transmisién de movimiento.

¢ Conceptos fundamentales de electrdnica.

* Lenguajes de programacion.

¢ La microcontroladora Arduino.

Procedimientos, destrezas y habilidades

* Construcciéon de un proyecto técnico con madera que sea capaz de moverse con energia
eléctrica y tenga iluminacién controlada por Arduino.

* Programacién de la unidad Arduino para gobernar un motor y un sistema de iluminacién
con interruptor.

¢ Elaboracién de planos del proyecto haciendo uso del QCad (planos y vistas de las piezas del
proyecto) y de Fritzing (planos y esquemas de circuitos).

* Distribucién de las tareas dentro de un grupo de trabajo.



* Elaboracién de un informe de trabajo.
* Aplicacién de las normas bésicas de seguridad en el taller.

Actitudes

* Respeto hacia los demds en el trabajo en grupo.

* Fomento de la igualdad de sexos en el reparto de tareas.

* Fomento de la responsabilidad individual dentro del trabajo en equipo.

CRITERIOS DE EVALUACION:

Se valorara la capacidad del alumnado para:

1. Realizar bocetos y croquis de piezas y circuitos que compondran el proyecto.

2. Identificar las herramientas y los utiles que se emplean en las operaciones de medida,
trazado, aserrado, limado y taladrado.

~N N DN kW

Realizar trabajos de construccién con la madera.

Construir una transmision.

Realizar el cableado para la iluminacién, motor y fuente de alimentacidn.

Conocer y respetar las normas de seguridad en el empleo de herramientas.

Reconocer los distintos tipos de unidn y acabado de piezas de madera y las herramientas y

los ttiles que se emplean en cada uno de ellos.

oo

Conocer el funcionamiento de la microcontroladora Arduino.

9. Programar y quemar instrucciones en la microocontroladora Arduino a través de un
ordenador para gobernar distintos elementos de un circuito.

10. Realizar el cableado para la iluminacién, motor y fuente de alimentaciéon de la
microcontroladora.

11. Realizar un informe del trabajo realizado en el taller.

INTERDISCIPLINARIEDAD:

Informaética, utilizacién del ordenador en la redaccién del informe y elaboracién de
planos. Utilizacién de procesador de textos y programas de disefio asistido.
Matemadticas en la realizacién de cédlculos para el proyecto: medidas, presupuestos,
tiempos, etc.

Educacién pléstica y visual, a través del disefio del proyecto.

EDUCACION EN VALORES Y CULTURA ANDALUZA

Fomentaremos la igualdad y el rechazo a comportamientos sexistas a través del reparto
de tareas en el trabajo en pequefio grupo.

Educacién para el consumidor, a través del conocimiento de las distintas formas de
presentacion de los materiales en funcién de su utilidad.

Educacion ambiental, a través del conocimiento del gasto en materias primas y de
energia que supone el empleo de los distintos materiales.

Salud laboral, a través del conocimiento de normas de seguridad e higiene en el trabajo
con los materiales.
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POSIBLE SOLUCION:

REQUISITOS GENERALES:

La construccion de la noria serd realizada en
madera (listones de 10x10 o similar) y serd
impulsada por un motor reductor gobernado
por un interruptor.

Serd requisito indispensable la fabricacién
de la transmision (en madera).

Deberad incluir iluminacién. Cada uno de los
sistemas de iluminacién serd independiente
y estara gobernado por un interruptor y
programado con Arduino para la realizacién
de un determinado bucle. Como ejemplo
mostraremos el bucle “fade” y “coche
fantdstico” que pueden instalarse en los
soportes o en la base de la noria (eliminamos
el problema de la iluminacion en los radios).

Folea Cilindro central
\ —
Correa de transmisdn
Motor reductor

Pheza de madera con casouilio

(interior)  (exterior)



CIRCUITOS

Simulamos el funcionamiento de un motor y dos o tres leds (en el montaje final irfan tantos
como fuesen necesarios). Los efectos perseguidos seran “fade” y “coche fantastico”. Como se
dijo anteriormente, los circuitos estardn gobernados por interruptores.

MOTOR Y EFECTO COCHE FANTASTICO
a) Esquema de programacion:

iot valz;

int wall;

1ot 15

int tiempoa=T75;

void setup() | 3

pinMode(13, INEUT); USAMOS LAS ENTRADAS

pinMode(12, INEUT] 13 (INTERRUPTOR

ploMode(10, OUTETT] ; MOTOR) Y 12

pinMods(a, OUTEUT); ) (INTERRUPTOR LUCES).

pinModa(7, OUTEUT ; COMO SALIDAS USAMOS

pinMode(6, OUTEUT] ; 10 (PARA EL MOTOR) Y 8,

inModa(S, CUTETT ; 7,6 Y 5 (PARA LAS LUCES)
: J

void loop() | N
valla=digitalRead(13);

1f{valle-HIGH) | CONTROL
digitalWrite{ld, HIGH); DEL MOTOR

} ’
eles {
digitalWwrite{ld, LOW);

!

valZ-digitalRead(1l);
1f (valle=LowW) |

for (1 = 5; 1 <= 87 1 ++}{
digitalwrite(i, HIGH);
delay(tiempo);
digitalwWrite(i, LOW);
}
for (1 = 8; 1 =5; 1 --}{
digitalwWrit=s(i, HIGH); CONTROL
delay(ti=smpo) ; LUCES
digitalwWrite(i, LOW);

}

[—

eles {
digitalwWrite(a,K LoW)
digitalwWrite(T, LOW) ;
digitalwWrite(s , LOW) ;
digitalwWrite(s,K LOW)




b) Esquema de placa de prototipos:

MOTOR Y EFECTO FADE

a) Esquema de programacion:

ipt brillo - o
int incramants = 5;

iot walaj
int walil; 3\

woid eatupl) |

}

pinMads(13, INEUT);
pinMode(12, INBTT] >
pioMode(10, OUTEBTTI;
pinMode(2, OUTTEUT] ¢

wold lecpl) |

]

vall=digitalrRead(13);

1f (valla-LoW) |
digitalwrite|lo, HIGH),
le=s
14

{
gitslWrice{lo, LOW)

[

Lo R i R | L

valZ=digitalread(ia),;
1f {valz--LowW) |
anslogwrics(s, brillo);
brillo = brillo + incremento;

Lf (brillo == 0 || brillo == 255) |

incremento = -incremento;

'

dalay {30}

]

elae |
digitalwritel(s, LoW ;

|

USAMOS LAS ENTRADAS
13 (INTERRUPTOR
MOTOR) Y 12
(OINTERRUPTOR LUCES).
COMO SALIDAS USAMOS
10 (PARA EL MOTOR) Y 9
(PARA LAS LUCES)

CONTROL
> DEL MOTOR

CONTROL
> LUCES




b) Esquema de placa de prototipos:

GUIA DE RECURSOS PARA EL ALUMNADO:

Paginas Web:
- Arduino:
http://www.arduino.cc/
http://www.arduino.cc/es/
- Fritzing:
http://fritzing.org/
- QCad:
http://www.gcad.org/qcad/manual_reference/es/ (manual de uso)
- OpenOffice:
http://es.openoffice.org/

Documentos pdf:
- Acordeén Arduino. Referencia de Lenguaje de Programacion de Arduino.
- Arduino Programming Notebook espaiiol.
- Guia del usuario de Arduino en espaiiol.
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1. INTRODUCCION. La presente unidad se encuentra ubicada en cuarto curso de la
secundaria y pretende abordar integrando los contenidos relacionados con electrénica,
tecnologias de la informacién y comunicacion y robética.

En dicha unidad se pretenden interrelacionar la electrénica y sus componentes
principales, y el uso del ordenador para controlar una placa protoboard, mediante un
lenguaje de programacion, lo que constituira el eslabon para aplicar los contenidos,
referente a robadtica.

Es necesario por tanto que dicha unidad se desarrolle en segunda evaluacién, con la
idea de tener todos los espacios y recursos necesarios preparados para abordarlos.

2. OBJETIVOS. Los objetivos definidos y concretados a partir de los generales,
marcados en RD 1631/2004 para este cuarto curso son los siguientes:

1. Planificar proyectos tecnoldgicos sencillos, en grupo e individualmente,
trabajando de forma ordenada y metddica, anticipando los recursos necesarios
y elaborando la documentacion pertinente

2. Utilizar las técnicas basicas de dibujo y comunicacién grafica asistida por
ordenador necesarias para la actividad tecnoldgica valorando la importancia de
las mismas en diferentes ambitos de la sociedad.

3. Utilizar las tecnologias de la informacion y la comunicacién para localizar y
seleccionar informacién contenida en diversas fuentes y soportes, organizarla y
presentarla y también como elemento de acercamiento a la Comunidad
Autéonoma de Andalucia y al resto del mundo.

4. Relacionar la evolucion de los objetos técnicos y los avances tecnoldgicos con
el desarrollo de los conocimientos cientificos y tecnoldgicos, las estructuras
socio-econdmicas y la disponibilidad de distintas energias en Andalucia.

5. Reconocer en un plano y en el contexto real los distintos elementos que forman
las instalaciones de una vivienda entendiendo su funcionamiento y potenciando
el buen uso para conseguir ahorro energético.

6. Analizar sistemas electronicos, neumaticos, hidraulicos y relacionados con la
robética para comprender su funcionamiento y finalidad, relacionando esto con
la mejor forma de usarlos y controlarlos.

7. Valorar criticamente el uso de las tecnologias y su influencia sobre el medio
ambiente y la sociedad, especialmente en Andalucia.

8. Utilizar la terminologia, la simbologia y los recursos graficos adecuados para
comunicar ideas y soluciones técnicas organizando la informacién recogida en
las diversas busquedas y elaborando documentos para presentarla
correctamente.

9. Analizar las necesidades individuales y sociales mas préximas y las soluciones
tecnolégicas que se dan desde la Comunidad Autonoma de Andalucia.

10. Participar en debates y coloquios relacionados con las repercusiones de
determinados problemas técnicos en el entorno de Andalucia manifestando
preparacion respecto a los contenidos tratados y respeto por las opiniones
fundamentadas

Principalmente se desarrollaran los objetivos 1, 2, 3, 7 y 8.



3. CONTENIDOS.
Bloque 2. Electronica.

Estructura y funcionamiento de los equipos electrénicos.

Analisis de los componentes de un equipo electronico: componentes discretos,
integrados y elementos auxiliares.

Analisis de los mecanismos de control y regulacién: la conmutacion electrénica.
Simulacion de circuitos por ordenador.
Uso y mantenimiento de equipos electrénicos.

Reconocimiento de la importancia de los sistemas electronicos en nuestra
sociedad y en Andalucia.

La electronica digital.

Las senales eléctricas como portadoras de informacion.

Diferenciacion entre sefial analdgica y digital.

Reconocimiento de los tipos de sefiales que se utilizan para transmitir informacion.

Descripcion de situaciones de la vida cotidiana en las que estén presentes sefnales
analdgicas y sefiales digitales.

Representacion simbdlica de cantidades mediante los sistemas de numeracion.
Andlisis de problemas tecnoldgicos mediante el uso de la légica binaria.

Respeto por la normas de seguridad en el manejo de herramientas y utiles para la
electrénica.

Uso de los elementos de proteccion personal al trabajar con utiles y herramientas
para la electrénica.

Interés por descubrir algunas aplicaciones de la electrénica.

La electronica y sus repercusiones en la economia de Andalucia.

Blogue 3. Tecnologias de la comunicacion.
Los sistemas de telecomunicacion.
La informacién y las sefales.
La transmision de la informacion

Las comunicaciones por cable.



Las comunicaciones inalambricas.

Los protocolos de transmision.

Tipos de conexion a Internet.

Redes informaticas de gran alcance.

Control proteccion de datos.

Comunicaciones moviles.

Utilizacion de las tecnologias de la comunicacion.
Busqueda y seleccién de informacion en la Red.
Descarga de archivos desde paginas web.

Utilizacion del correo electrénico.

Reconocimiento del papel de Internet en la sociedad actual.
Uso de Internet para la busqueda de informacion.

Uso de las tecnologias de la comunicacion en Andalucia.

Valoracion de las ventajas que la comunicacion globalizada aporta a Andaluciay a
el Estado

Respeto por las diferentes creencias y opiniones que puedan encontrarse en las
paginas web de Internet.

Respeto de las normas de uso y manejo de los equipos informaticos.

Blogque 4. Control y robdtica.

Los sistemas automaticos.

La percepcion del entorno y los sensores.

Sensor de contacto. Interruptor de final de carrera.
Sensor magnético. Interruptor reed.

Sensor de humedad.

Sensor de temperatura. NTC y PTC.

Sensor de luz. LDR.

Sensores de infrarrojos. Optoaclopadores.

Aplicaciones de los sensores en la industria y la medicina.



Disefio y construccién de un circuito impreso.

Las maquinas automaticas y los robots en la historia.

Los robots industriales.

Los robots moviles.

Identificacion de los componentes necesarios para la construccion de un robot.
Analisis del presente y futuro de la robdtica.

Interés por conocer las aplicaciones de los robots en la industria.

Ejemplificacion de los beneficios que para nuestra sociedad aporta el desarrollo de
la robdtica

Uso del ordenador como elemento de programacioén y control.
El lenguaje de programacion C. Las primitivas.

Interpretacién de programas sencillos escritos en C.
Ventanas y botones. Procedimiento, variable y recursividad.
La simulacion de luces. La simulaciéon de movimiento.

Valoracién y reconocimiento de la importancia de la roboética en la sociedad actual
y en Andalucia.

Funcionamiento y elementos del ordenador.

Sefiales analdgicas y digitales.

Transmision de la informacion por medio de senal eléctrica.

Tratamiento de la informacion numérica adquirida. Programas de control.
Valoracion de la trascendencia de las nuevas tecnologias en la vida diaria.
Actitud ordenada a la hora de manipular los componentes de un ordenador.
Respeto de las normas de uso y manejo de los equipos informaticos.

Destreza en la manipulacion de los sistemas operativos.

4. COMPETENCIAS BASICAS. Los nuevos curriculos de la ESO han identificado
ocho competencias basicas para el conjunto de la escolaridad obligatoria. Son las
siguientes:

Comunicacion linguistica.

Matematica.



Conocimiento y en la interaccion con el mundo fisico.
Tratamiento de la informacion y competencia digital.
Social y ciudadana.

Cultural y artistica.

Aprender a aprender.

Autonomia e iniciativa personal.

La contribucién a la competencia en comunicacion linguistica se realiza a
través de la adquisicion de vocabulario especifico, necesario para abordar la unidad, y
especialmente para justificar mediante un informe los resultados de la practica.

La competencia matematica, se trabaja mediante el manejo de unidades
eléctricas y sus derivados y analizando los resultados de las salidas en la placa
protoboard. También el uso de un lenguaje especifico de programacién requiere un
esfuerzo para convertir los objetivos e intereses en un cédigo comprensible para el
ordenador.

La Competencia en el conocimiento e interaccion con el medio fisico y natural
esta relacionada con el conocimiento y comprensién de objetos, procesos, sistemas y
entornos tecnolégicos y a través del desarrollo de destrezas técnicas y habilidades
para manipular objetos con precision y seguridad. El estudio de las sefiales analégicas
y digitales, y su aplicacion al entorno del alumno en diferentes sistemas, constituye un
eje importante de la unidad.

La competencia en el tratamiento de la informacion y la competencia digital, se
centra en el conocimiento de los ordenadores y adquisicion de destrezas basicas
asociadas a un uso suficientemente autbnomo de estas tecnologias. En esta unidad
adquiere vital importancia al utilizar un ordenador como mecanismo de control de una
tarjeta Arduino.

A la adquisicion de la competencia de aprender a aprender se contribuye por el
desarrollo de estrategias de resolucién de problemas tecnoldgicos, en particular
mediante la obtencidén, analisis y seleccion de informacion util para abordar un
proyecto. Por otra parte, el estudio metddico de objetos, sistemas o entornos
proporciona habilidades y estrategias cognitivas y promueve actitudes y valores
necesarios para el aprendizaje.

La competencia en Autonomia e iniciativa personal pierde valor, dado que el
proyecto sera guidado y apenas se plantearan alternativas. No obstante se permitira
en el informe final, realizar una aplicacion tecnoldgica de dicho montaje.

5.- METODOLOGIA. La metodologia de trabajo se puede desglosar en los siguientes
apartados:

Primero se realizara una exposicion de los componentes electronicos a utilizar,
caracteristicas y compresion de su funcionamiento aislado e integrado en distintos
circuitos. Esta etapa durara 6 horas lectivas, y requerira tanto el aula teérica como el
taller para realizar montajes sencillos.

Segundo. Descripcion de los elementos de un ordenador (hardware y software),
centrandose posteriormente en el programa Arduino, que deberan instalar en el



ordenador. Para abordar esta parte se accedera al aula de informatica donde se
describira y preparara el programa de control a utilizar. Tiempo estimado 3 horas.

Tercero. El siguiente paso se desarrollara en el taller donde se montara el
circuito, que posteriormente se conectara al ordenador para controlar el
funcionamiento del mismo, y se comprobara la interaccién entre maquina y ordenador.
En caso de alumnado muy motivado, o avanzado se plantearan posibles
modificaciones sobre el programa base. Tiempo estimado 3 horas.

Cuarto. Por ultimo un informe que se ira esbozando conforme se avanza en la
practica, constituira el culmen del proceso, aparte de una prueba escrita de los
contenidos abordados. Tiempo estimado 2 horas en clase y 2 horas en casa.

Quinto. Como medida de refuerzo a la lectura y desarrollo de la competencia
en comunicacion linguistica y del tratamiento de la informacion y competencia digital
se hara una lectura comprensiva de un texto relacionado con la roboética en Andalucia
y el Mundo, y sus repercusiones sociales y economicas. A partir de él se obtendran las
ideas fundamentales, se redactaran resumenes en el cuaderno y se abrira un debate
en clase. Tiempo estimado, una hora de clase.

6.- CRITERIOS, ESTRATEGIAS Y PROCEDIMIENTOS DE EVALUACION.
Los criterios de evaluacion seran los siguientes.

1. Explicar el funcionamiento de un circuito electrénico, conociendo la simbologia,
diferenciando la funcién de cada componente.

2. Planificar un proyecto tecnolégico sencillo, en grupo e individualmente, mediante
la elaboracién de un plan, reparto de tareas y distribucion temporal de las
mismas.

3. Respetar las normas de seguridad en el manejo de herramientas y utiles para
el montaje de un circuito electrénico.

4. Buscar informacion utilizando Internet de forma critica.

5. Configurar un ordenador para su acceso a Internet.

6. Explicar el funcionamiento de sensores, actuadores y la aplicacién de la
realimentacion en dispositivos de control.

7. ldentificar los componentes necesarios para la construccién de un robot
analizando la funcién que desempefan.

8. Interpretar programas sencillos escritos en C.

9. Analizar los beneficios y problemas derivados de la actividad tecnoldgica en
Andalucia.

10. Reconocer la importancia de la tecnologia en la sociedad actual y sus
repercusiones positivas en la calidad de vida.

Las estrategias y procedimientos seran los siguientes:

- Prueba escrita sobre el funcionamiento de los componentes electrénicos y su
funcionamiento. Individual.



- Informe final de la practica. Al final del trabajo se entregara un documento en folio,
justificando los resultados, documentando los pasos seguidos en clase como un diario.
Individual.

- Cuaderno de clase. Se revisara el cuaderno para comprobar el seguimiento diario de
las actividades de taller e informatica. Individual.

- Montaje de la placa protoboard e interconexién con el ordenador. Como culmen del
proceso, la efectiva comunicacién entre la placa protoboard y el ordenador constituira
otra pieza clave de evaluacion. Trabajo en grupo.

7.- TEMAS TRANSVERSALES. Los temas transversales que se trataran en esta
unidad son:

Educacion para la paz. Las actividades grupales son el perfecto sistema para fomentar
la tolerancia, el respeto y fomentar la convivencia. El trabajo en equipo permite obtener
optimos resultados siempre que establezcamos un orden y respetemos con equidad
las opciones planteadas por los miembros del grupo.

Educacion del consumidor. En esta unidad, se permite al alumno actuar como
disefiador de sistemas de control, comprendiendo el valor de los materiales y

Educacion para la igualdad de oportunidades entre sexos. Las ensefianzas técnicas y

los ciclos formativos han sido convencionalmente asignados al hombre, y es un trabajo
continuo y diario, el fomentar el estudio de dichas ensefianzas al mundo femenino. De
hecho se potenciara la creacion de grupos de trabajo mixtos.

Educacion civica y moral. El mundo de la robética y la informatica constituiran pilares
fundamentales en la sociedad del futuro y saber integrarlas en el desarrollo de la
humanidad debe ser un objetivo importante de la unidad. Se debe razonar y analizar
las ventajas e inconvenientes estas dos ramas de la tecnologia.

Educacion para el conocimiento de la Comunidad Auténoma. El estudio y analisis del
documento final sobre la situacién de Andalucia y el Mundo en referencia a la robética
constituye el eje de desarrollo de este tema transversal. Permitira abrir un debate
sobre las ventajas e inconvenientes del desarrollo tecnolégico en este campo.

8.- MEDIAS DE ATENCION A LA DIVERSIDAD Y PROGRAMAS DE REFUERZO.

En caso de un grupo con ciertas dificultades de aprendizaje como los Programas de
diversificacion se limitara el nimero de componentes electrénicos, elaborando una
lista de actividades sencillas y detalladas para llevar a cabo el montaje de la placa, y
conexion al ordenador. Incluso se puede dar la secuencia de actividades en el
programa ya redactadas, y en la elaboracion del informe ser menos exigente.

Alumnos con materias del departamento suspensas. En caso de alumnos con
materias suspensas, no debe existir complicacioén, pues son contenidos no abordados
en tercer curso.

9.- MATERIALES Y RECURSOS DIDACTICOS.



Para el desarrollo de los contenidos tedricos de la materia se requiere el libro
de texto (facilitado por la consejeria con el programa de gratuidad) y cuaderno. 4° ESO.
Tecnologia. Editorial SM. Gonzalez, Angel y otros. ISBN 978-84-675-3035-3

Para la aplicacion practica de esos contenidos son necesarios los espacios de
taller e informatica del centro y sus recursos. Por tanto habra que prever la asignacién
de los grupos los dias especificados para abordarlos.

10. ANEXO.

A continuacion se detalla el programa a desarrollar en clase y el montaje en la
protoboard y el esquema eléctrico. La secuencia de comandos en arduino es la
siguiente:

int tiempo;
int i;

int potPin=2;
int val;

Void setup()[
pinMode (3,0UTPUT);
pinMode(4, OUTPUT);
pinMode(5, OUTPUT);]

Void loop()[

Val= analogRead(potPin);
tiempo=map(val, 0, 1024, 50, 500);
for (i=3; i<=5; i++)[

digitalWrite (i, HIGH);

delay (tiempo);]
for (i=5; i>=3;i--)

digitalWrite (i, LOW);

delay (tiempo);]



Disefio de placa protoboard.

Esquema eléctrico



UNIDAD DIDACTICA: ROBOT SEGUIDOR DE LUZ CONTROLADO CON PLACA
ARDUINO UNO.

Propuesta de trabajo:

Partiendo de un proyecto del curso pasado para 4° E.S.O. en la materia de Tecnologia, robot
seguidor de luz con placa de circuito electronico, voy a proponer sustituir el control con la placa de
circuito electronico por el control con la placa arduino.

Para ello a continuacion mostraré el programa con el que cargaremos la placa arduino:

Idrtransrelesalidadigital | Arduino 0021 v~

File Edit Sketch Tools Help

)

int transPin
int ldrPin =
int wal = 0;
int rele =0;

SN0 |}

void setup() {
pintode (transPin, OUTPUTY;
pintode {(ldrPin, IMPUT}:
Serial . begin (9500);

void Loop(}{
val = analogRead{ldrPin};
Serial.println{val};
rele = map{val, 108, &, ©,1);
digitalWrite({transPin, relel;
b

El montaje de la placa arduino con el programa anterior cargado que sustituiria a la placa de circuito
electronico original del robot seria el siguiente:




PROGRAMACION DE AULA

UNIDAD DIDACTICA: ROBOTICA -
PROPUESTA DE PROYECTO CON g
ARDUINO. o
ASCENSOR DE CUATRO PLANTAS.

ALUMNADO:
4° ESO / 1° Bachillerato.

TEMPORIZACION:
Diez sesiones para el montaje fisico de la propuesta.
Seis sesiones para realizacion del programa y depuracion.
(Suponemos que el alumno ya realiza programas sencillos con la placa

microcontroladora Arduino).

OBJETIVOS DEL PROYECTO:
» Que el alumno se afiance en la programacion en general y en el manejo de esta
tarjeta microcontroladora en particular.
»  Experimentar con sistemas automaticos, sensores, actuadores, toma de
decisiones y se familiarice con el concepto de entradas/salidas de un sistema
automatizado.
» Se potencie la autoestima del alumno al llegar a controlar el ascensor con su
propio programa.
» Que use el ordenador como elemento de programacion y control.
» Que participe de manera autbnoma y creativa en la realizacion del trabajo,
potenciando una actitud critica y abierta a propuestas de otros miembros de su

equipo.

Control de un ascensor con Ardunio — José M? Ortega Linares



COMPETENCIAS QUE SE TRABAJAN:
Tratamiento de la Informacion y competencia digital
Se trabaja especificamente con ordenadores realizando el propio programa y montador el

circuito.

Aprender a aprender e Iniciativa personal
El propio desafio implica un incentivo suficiente para que trate de solucionar el problema

buscando sus propios recursos.

Competencia Matematica
Planteamiento del problema y resolucion del mismo. Uso de algoritmos y razonamiento

necesario para la consecucion del objetivo.

Competencia linguistica
Exposicion al resto de los compaineros del trabajo realizado y redaccion del proyecto

correspondiente.

DEFINICION DE LA PROPUESTA:

Se propone, a un alumnado de cuarto de ESO o de Primero de Bachillerato, el control de
un ascensor de cuatro plantas. (Desde la planta baja a la tercera). El funcionamiento sera el
propio de un ascensor: Cuando se llame desde una planta acudira a ella.

El ascensor, que se montara fisicamente, dispondra de cuatro pulsadores para realizar la
llamada desde cada una de las plantas. Para la deteccién de planta utilizaremos un relé Reed
en cada una de ellas, convenientemente situado sobre la estructura de madera del ascensor.
También se colocara estratégicamente un pequefio iman, en el propio ascensor, que ira

activando los relé Reed a su paso por cada una de las plantas.

Como salida utilizaremos un pequefioc motor de corriente continua, con una caja
reductora, al que haremos girar en los dos sentidos de rotacion. Mediante una cuerda y una
pequefa polea haremos subir o bajar la cabina.

El control de todo el sistema se llevaria a cabo mediante la placa microcontroladora “Arduino”.

Control de un ascensor con Ardunio — José M? Ortega Linares



UNA SOLUCION A LA PROPUESTA DEL PROYECTO

Se propone una posible solucion al proyecto para ser analizada una vez que los alumnos

hayan trabajado sobre el suyo propio o bien encuentren dificultades en la solucién del mismo.

COMENTARIOS

Como se comentara en el propio programa se utilizaran como entradas los pines 2 a 9.
De los cuales del 2 a 5 seran los correspondientes a las llamadas desde planta. Los pines6a 9
seran los detectores de planta. (Esto es el ascensor se encontrara situado en esa planta). El
Pin 2 correspondera a la planta baja y el Pin 5 a la tercera planta. Igualmente en los detectores
de planta el Pin 6 detectaran que el ascensor se encuentra en la planta baja y el Pin 9 en la
planta tercera.

Como salida se utilizaran los Pines 12 y 13.

Haciendo un pequeio resumen:

Las entradas serian:

PIN 2 Llamada desde planta baja.

PIN 3 Llamada desde planta primera.

PIN 4 Llamada desde planta segunda.

PIN 5 Llamada desde planta tercera.

PIN 6 Detector de posicion planta baja.

PIN 7 Detector de posicidn planta primera.

PIN 8 Detector de posicion planta segunda.
Detector de posicion planta tercera.

Y las salidas:

PIN 12 PIN 13 ESTADO DEL MOTOR
0 0 Motor parado. (Bloqueado).

0 1 Motor sube. (Gira a la derecha).

Motor baja. (Gira a la izquierda).
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CIRCUITO ELECTRICO

Para cada una de las entradas se ha realizado el siguiente montaje:

+5v O—O/

Pin 10kR

El interruptor que aparece en el esquema representa en unos casos al pulsador y en otros a los

contactos del relé reed que corresponda.

Para las salidas (Pines 12 y 13) emplearemos este otro montaje:

Voca O¢

2 x SES5001 |

EN 1A 2A FUNCCION
H L H | Gira ala derecha
H H L Gira a la izquierda
b L L |Parada rapida del motor
8] H H H | Parada rapida del motor
L L X X | Parada rapida del motor
:7[4. S5 98 L = low, H = high, X =don’t care
GND

Las entradas 1Ay 2A se conectan respectivamente a las salidas de los Pines 12y 13.

La entrada EN (Enable=Habilitacién) ira permanentemente a 5V. De esta manera el control no
quedara nunca con los terminales libres (alta impedancia).

Mediante este IC nos aseguramos una alta impedancia a la salida de la tarjeta
microcontroladora y una fuerte corriente de salida hacia el motor.

La tension de Vcc1 es de 5V.

Los diodos que aparecen en el esquema protegen al integrado y a la propia tarjeta
microcontroladora de los posibles picos de tension, de caracter inductivo, que pudieran

generarse en el motor.
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La hoja de caracteristicas de este IC es la siguiente:

1 16
BNl L293B
2 15 b
IN1l . IN4 CHIP ENABLE 1)}: 16 Vee
AL 14/ INPUT 1 2 " INPUT 4
\V_; ‘\ i
.3 14 OUTPUT 1 || 14 OUTPUT 4
ouUTl ourd
4 - DIP16 - L263B
i — GND I 1 GND
i 5 :'.'.'-.'||
'Q-',I'E‘.'.-‘. ,I'".;Tl;:; GND s '2 GND
5 11
A N OUTPUT 2 J|& " OUTPUT 3
/2% /3N
i ; =t B INPUT 2 I+ 10 INPUT 3
Nz — | ;L'Ir-:-}
' 3 Vss 2 % ||CHIP ENABLE 2
Vs BNZ
Figura 3.- Diagrama de blogues del L293B S ere9

La tabla de fimcionamiento para cada uno de los driver es la sigwente:

"]'.\'a "OI.'TI ‘.I.\'I M
H H H
L L H H = Nivel alto “1”
H Z L L =Nivel bajo “0”
L Z L Z = Alta Impedancia

Nota: En el esquema realizado con Fritzing aparece un IC distinto (es el 754410).

Como el patillaje coincide y las caracteristicas también no lo he cambiado en este esquema.
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PROGRAMA

/* ascensor de 4 plantas; */

intn=0; //lcontador para inicializacion
int lamada =0; // ¢hay llamada?
int cual = 0; //desde donde se llama

int posicion =2; //donde esta el ascensor

void motorSube (int donde) {
I/ sube el motor hasta el piso correspondiente "el PIN"
// donde es el numero de PIN al que debe subir
while (digitalRead (donde)==0)
digitalWrite (12, LOW);
digitalWrite (13, HIGH);
}
digitalWrite (13, LOW);
digitalWrite (12, LOW);
posicion = donde;

void motorBaja (int donde) {
// baja el motor hasta el piso correspondiente
while (digitalRead (donde)==0)%
digitalWrite (12, HIGH);
digitalWrite (13, LOW);
}
digitalWrite (13, LOW);
digitalWrite (12, LOW);
posicion = donde;

}

int hayLlamada ()}

[* compruebo si hay llamada. devuelve numero de PIN al que hay que ir, 0 "0" si no hay
llamada */

int puerto = 0;

if (digitalRead (2)==1) {puerto=2;} //piso 0
if (digitalRead (3)==1) {puerto=3;} //piso 1
if (digitalRead (4)==1) {puerto=4;} //piso 2
if (digitalRead (5)==1) {puerto=5;} //piso 3
return puerto;
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void setup() {
//'los PINES 2 a 5 son las llamadas de plantas 0 a 3;
//'los PINES 6 a 9 son los detectores de planta 0 a 3;
/ PINES 12y 13 (0, 0) Motor parado, (1, 0) Motor sube, (0, 1) Motor baja
for(n=2;n<11; n++ ) {
pinMode (n, 1);

}
pinMode (12, OUTPUT);
pinMode (13, OUTPUT);

void loop() {
int x;
while (hayLlamada () == 0);  //mientras no haya llamada espera a que llamen
x=hayLlamada();

switch (x)}{
case 2: motorBaja (6); break; //llaman de planta baja
case 3: /Nlaman 1° planta

if (posicion < 3) {motorSube (7);}
else motorBaja (7); break;
case 4: /Nllaman 2° planta
if (posicion < 4) {motorSube (8);}
else motorBaja (8); break;
case 5: motorSube (9); break; //llaman de ultima planta
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COMENTARIOS AL PROGRAMA

En el setup de programan los pines 2 a 9 como entradas. Los pines 12 y 13 seran salidas.
Habra que inicializar primeramente el ascensor a la planta baja.

En el bucle se esperara a que haya una llamada devolviendo el numero de Pin al que ha de
subir o bajar.

Tras comprobar si ha de subir o bajar se haran las llamadas a las funciones motorSube o
motorBaja. Las funciones motorSube y motorBaja recibiran el numero de Pin hasta el que han
de moverse y haran lo propio con el ascensor, hasta que la lectura de ese Pin se ponga a nivel

alto. Lo que significara que el ascensor ha llegado a la planta. Entonces detendran el motor.
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INDICADOR DE TEMPERATURA

CON LEDS

VICTOR ANDRES ALVAREZ SALGADO
PROYECTO CURSO CEP JEREZ
"MICROCONTROLADORA ARDUINO”
OCTUBRE 2011



INTRODUCCION

El proyecto consiste en el montaje de un circuito con un sensor de
temperatura (termistor NTC) y la programacion en lenguaje C de la
microcontroladora Arduino UNO.

Su funcionamiento es el siguiente: a través de un divisor de tensién, se
miden los cambios en el voltaje debido a la variacion de resistencia del NTC
con la temperatura. Segun esos valores, a través del mapeado
correspondiente, se irdn encendiendo una serie de LEDs, que nos mostraran
visualmente si la temperatura esta subiendo o bajando. Hemos calibrado
nuestro montaje para que sea sensible a cambios préximos a la temperatura

ambiente.

OBJETIVOS

» Conocer y comprender el concepto de microcontrolador.

* Manejar una unidad Arduino.

* Programar los dispositivos.

CONTENIDOS

» Estructura y funcionamiento de los equipos electrénicos.

« Anadlisis de los componentes de un equipo electrénico: componentes
discretos, integrados y elementos auxiliares.

« Diferenciacién entre sefal analdgica y digital.

« Simulacién de circuitos por ordenador.

* Sensor de temperatura. NTC y PTC.

» Sensor de luz. LDR.

COMPETENCIAS BASICAS

+ Matematica: Realizacion de calculos para la conversion y adaptacion de

variables.
e Conocimiento e interaccion con el mundo fisico: Manejo de variables
fisicas del entorno (temperatura).

« Digital: Busqueda de informacion y lenguaje de programacion.



Aprender a aprender: Desarrollo de estrategias de resolucion de

problemas tecnoldgicos.

Autonomia: Busqueda de soluciones propias.

METODOLOGIA

Exposicién de los componentes electrénicos, caracteristicas vy
funcionamiento.

Introduccidon al hardware y software de la controladora. Instalacion vy
principales funciones.

Montaje practico del circuito en el taller. Conexidén y programacion de la
controladora.

Evaluacién y propuestas de mejora. Elaboracion de una memoria.

EVALUACION

Criterios

Explicar el funcionamiento de un circuito, simbologia y funcién.
Planificar un proyecto tecnoldgico.
Buscar informacién en Internet.

Interpretar programas sencillos escritos en lenguaje C.

Procedimientos

Prueba escrita.
Informe de la practica.
Cuaderno de clase.

Montaje de la placa, la controladora y conexidon con el ordenador.



DIAGRAMA DEL CIRCUITO
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SECUENCIA DE INSTRUCCIONES

int ntcPin=2;
int val;
int pot;

void setup()

{
pinMode (ntcPin,INPUT);
pinMode (2, OUTPUT);
pinMode (3,0UTPUT);
pinMode (4,0UTPUT);
pinMode (5,0UTPUT);
pinMode (6,0UTPUT);
pinMode (7,0UTPUT);

Serial.begin (9600);
§

void loop()

{
val=analogRead(ntcPin);
pot=map(val,680,745,2,8);

Serial.println(val);

switch(pot)

{

case 2:
digitalWrite(2,HIGH);
digitalWrite(3,HIGH);
digitalWrite(4,HIGH);
digitalWrite(5,HIGH);
digitalWrite(6,HIGH);
digitalWrite(7,HIGH);
break;

case 3:
digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,HIGH);
digitalWrite(4, HIGH);
digitalWrite(5,HIGH);
digital Write(6,HIGH);
digitalWrite(7,HIGH);
break;

case 4:

digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,LOW);
digitalWrite(4,HIGH);
digitalWrite(5,HIGH);
digitalWrite(6,HIGH);



digitalWrite(7,HIGH);
break;

case 5:

digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,LOW);
digitalWrite(4,LOW);
digitalWrite(5,HIGH);
digitalWrite(6,HIGH);
digitalWrite(7,HIGH);
break;

case 6:
digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,LOW);
digital Write(4,LOW);
digitalWrite(5,LOW);
digitalWrite(6,HIGH);
digitalWrite(7,HIGH);
break;

case 7:
digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,LOW);
digitalWrite(4,LOW);
digital Write(5,LOW);
digitalWrite(6,LOW);
digitalWrite(7,HIGH);
break;

case 8:
digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,LOW);
digitalWrite(4,LOW);
digitalWrite(5,LOW);
digital Write(6,LOW);
digitalWrite(7,LOW);
break;
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Proyecto: Prototipo Seméaforo Controlado Por Teclado

1. JUSTIFICACION

Durante la realizacién del curso ‘La microcontroladora Auduino en Secundaria’ desarrollado en el IES
Andres Benitez de Jerez, organizado por el CEP de Jerez e impartido por D. Francisco J. Perea Reyes
(profesor de Informatica del IES Ciudad Jardin de Malaga), durante los dias 29-sept al 05-oct del afio 2011,
se tenia como parte final del curso la preparacion y presentacion de un programa desarrollado por cada
alumno asistente al curso, de tema libre y que funcionase. De este modo se trata de cubrir un aspecto muy
importante dentro de la formacion que es el llevar a la practica lo aprendido y ponerlo a funcionar.

El curso ha estado dirigido a profesores de secundaria de Tecnologia e Informatica y han asistido unos 17
alumnos. Hemos utilizado la placa Arduino Uno, ademas de un set interesante de dispositivos electronicos
(basico, pero muy interesante) con resistencias (fijas y variables), pulsadores, leds, cables conectorizados
cortos y largos, armazoén para pilas, ... y la caja de plastico para guardar todo.

El objeto del curso era dotar al profesorado de conocimientos y habilidades para el trabajo con
microcontroladores de cara a su aplicacién en el segundo ciclo de educacién secundaria obligatoria a
través de la asignatura de Tecnologia. Para ello se ha trabajado sobre una plataforma de cédigo libre
Arduino, ampliamente utilizada en la comunidad educativa y premiada en numerosos certamenes sobre
desarrollos electronicos.

2. INTRODUCCION

Es la primera vez que me he enfrentado en tener delante un microcontrolador y tener que “cacharrear” para
hacerlo funcionar.

Inicialmente no parecia dificil ni complicado, todo eran dos o tres comandos o instrucciones para luego, casi
por arte de magia, después de disponer la “electronica”, se hacia que un simple led se encendiera o
apagara, o que una simple “chicharra” hiciera mas o menos ruido, o que un motorcillo de juguete fuera mas
0 menos veloz. La cosa vista asi no parecia dificil.

Sin embargo, todo se hacia cada vez algo farragoso: nuevos comandos y nuevos elementos electronicos.
También habia que darle al “cerebro” para dar alguna solucién mediante instrucciones y Entradas y Salidas
digitales o analdgicas. En fin, al final parece que lo que has aprendido o entendido no deja de ser una mera
gota de agua dentro de un océano de electrdnica e instrucciones.

No obstante el parrafo anterior, he llegado a casa y después de dias dandole vueltas y tener despistados a
toda mi familia, pues “cacharrear” con el Arduino, unos cuantos leds, resistencias y cables sobre la mesa de
la cocina no es de muy inteligentes, he llegado a “construir” un seméforo. jVaya! Un seméaforo pero algo
especial, o al menos para mi.

Se trata de un semaforo hecho de verdad para la ciudad, en el que el peatdn tenga preferencia y mejore la
sefializacion ya que actualmente no esta muy clara.

Espero poder dar toda la informacién en el apartado DESCRIPCION.

3. EQUIPAMIENTO UTILIZADO
a) Para el desarrollo del programa se han utilizado

- microcomputador ARDUINO UNO
- entorno de desarrollo de Arduino 0021 que hay en los ordenadores de la Junta, que para instalarlo hay que
realizar las siguientes acciones

Aplicaciones
Educacién
Tecnologia
Entorno de desarrollo de Arduino
Se abre la aplicacion de desarrollo Arduino 0021
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Proyecto: Prototipo Seméaforo Controlado Por Teclado

- conexién PC-Arduino con cable USB
- para poder funcionar correctamente, tanto con la placa como con la conexién serie via el cable USB es
necesario realizar las siguientes acciones desde la aplicacion de desarrollo Arduino 0021

En Tools
Board
Seleccionamos la opcion Arduino Uno
Serial Port
Seleccionamos el puerto serie (USB del portatil) donde hemos conectado la placa o
microprocesador.

- Para cargar el programa en el que se tenga grabadas las instrucciones se debe hacer del siguiente modo

En File
Sketchbook
Seleccionar el nombre del archivo que tiene cargado el programa y debemos descargar en
el micro Arduino

b) Para los componentes electronicos se han utilizado

- cableados varios (6 cables para los leds y 1 cable para conectar GND-tierra)

- 6 leds (2 rojos, 2 amarillos y 2 verdes) y sus respectivas resistencias de 10k para limitar la corriente y
tension)

- 1 placa breadboard

c) Para el desarrollo de la memoria: camara de fotos digital, Aplicaciéon Fritzing, para los esquemas y
ordenador con procesador de textos y .pdf

Para mas informacion puede contactarse con plataforma Arduino en www.arduino.cc 0 www.arduino.cc/es
y sobre Fritzing en www.fritzing.org

4. DESCRIPCION

Bueno, el nombre que he dado al proyecto es Seméforo controlado por Teclado ya que se trata de un
Semaforo, similar al que vemos en las calles de nuestras ciudades con las Luces para los vehiculos y las
luces para los peatones pero que tiene preparada una conexién por teclado por si se quieren desarrollar
mejoras para el futuro.

a) El funcionamiento del programa es basicamente el siguiente.

Se dispone de un semaforo con 3 luces para vehiculos (roja, amarilla y verde, con el significado que tienen
esas tres luces habitualmente): roja, parar; amarilla, precaucion y verde, marcha.

Los cambios de una a otra se han variado algo respecto a lo convencional. Si el semé&foro esté en verde
(que es la situacion de inicio del sistema, verde para vehiculos y rojo para peatones), cuando se ha agotado
el tiempo o el peatdn pulsa la tecla ‘H’, el verde sigue encendido y simultdneamente se enciende la amarilla
durante unos segundos. Pasados esos segundos se apagan el verde y el amarillo y se enciende el rojo.

Transcurrido un tiempo de encendido del rojo para vehiculos (pocos segundos), se apaga el rojo de
peatones y se enciende el verde de peatones.

El verde de peatones realiza un parpadeo que va aumentando de velocidad a medida que transcurre el
tiempo (quiere indicar al peatdn que se esta agotando el tiempo). Cuando el tiempo finaliza se apaga el
verde del peatdn y se enciende el rojo del peaton. De este modo estan rojo la luz de los vehiculos y la de los
peatones durante unos 2-3 seg. Pasados este tiempo el rojo de vehiculos se apaga y se enciende el verde
de vehiculos, volviendo a la situacion inicial.

Jose Ignacio Cascajo Jiménez Pag3 de 8


http://www.arduino.cc/
http://www.arduino.cc/es
www.fritzing.org

Proyecto: Prototipo Seméaforo Controlado Por Teclado

Por tanto, en resumen el funcionamiento es similar al de uno de nuestras calles excepto que el amarillo de
los vehiculos se enciende simultaneamente con el verde de vehiculos durante un tiempo prudencial. El
tiempo aproximado de funcionamiento en verde para los vehiculos es de unos 20 seg y para el verde de los
peatones es de unos 16 seg.

b) Funcionamiento del semaforo cuando pulsa la tecla ‘H’ el peatén

El semaforo funciona siempre como el caso anterior si es que el peatén no ha pulsado la tecla ‘H’, ya que si
es esta el funcionamiento varia.

En caso de pulsar el peaton la tecla ‘H’, el semaforo minimiza el tiempo de espera del peatdn (ya no tiene
que esperar todo el ciclo de los 20 segundos de espera). Mediante un programa en el que se realiza una
especie de bucle de supervisién de la tecla que llega al Arduino (durante el tiempo que el semaforo tiene el
verde para vehiculos y rojo para peatones). Si en este tiempo llega la tecla ‘H’ el semaforo tarda muy poco
en iluminar la luz amarilla del peatdn (significa que el peatén ha pulsado la tecla necesaria para pasar) y
sigue la luz roja del peatdn y la verde de los vehiculos.

En pocos segundos desde que el peatdén ha pulsado comienza el proceso entero de cambio de luces del
semaforo (tal y como se explicé al principio en el funcionamiento basico, s6lo que ahora parte de que la
situacion es que para el peaton estan encendidas la roja y la amarilla y para el vehiculo esta encendida la
roja). De este modo el peatdn tarda poco tiempo en esperar para cruzar y la sefalizacién, respecto a lo
actual, mejora sustancialmente.

c) Servicio del teclado
La introduccién del teclado en el proyecto del seméaforo no es otra que disponer del mismo para realizar
otras aplicaciones y/o anadir funcionalidades. En este caso sélo recoge las teclas que se han pulsado y sélo

hay actuacién cuando se pulsa la ‘H’.

Como mejoras podrian proponerse otras actuaciones que realizara este semaforo o grupos de semaforos
segun cual fuese la tecla que se pulsara o, también, realizar un control remoto del mismo.

Se dejan aqui estos comentarios para si alguien, proximamente, quisiera seguir trabajando este proyecto e
incorporarle mejoras o novedades.

5. PROGRAMA REAL

Imagen del programa y comandos sobre el ordenador de la Junta y con el programa Arduino 0021.

B Regulacsem: PulsacionPeatL i
File Edit Skestch Tools He\p'\I

‘f definicion de 3 warlables con el wvalor 13, 12 v 11 g ~
#f las salidas digitales de las luces del semaforo para vehiculos

int luzRoja = 13; =
int luzémar = 12;

int luzVerd = 11:

/f definicion de 3 wariables con valores 10, 8y 8 que van a ser

A/ las salidas digitales de las luces del semaforo para peatones

int luzPulsa = 18;

int luzPeatRoja = 9

int luzPeatvVerd = &;

/7 almacena el valor de 18 tecla puslada

int tecla = 0:

#f variables de tipo contador

int contador = 0;

nt o=@

#f warisbles que controlan tiempo de encendido vy apagado del werde
4/ del semaforo del peaton

int verdEncendido = 1000;

int verdapagado = 500;

4/ varisble de control si Se ha pulsado la fecls correspondiente

/¢ en este easo "H' poroel peaton

int siPulsa = O; =l

al i B
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6. PLACA DE PROTOTIPOS

Placa de prototipos del semaforo con control por teclado. Se han separado los leds en vertical para que se
vean mejor las pistas y los conexionados, ademas se han pintado los cables para diferenciar unos de otros y

saber cuales son las entradas/salidas utilizadas.

SEMAFORO COCHES Ereadboard?
" LED Rojo g
- LED Amarillo ] [l
- LED Verde e >

SEMAFORO PEATONES

- Led Arnarillo {cuando pulsa el peaton)
- Led Rojo

- Led Verde

7. ESQUEMA DEL PROTOTIPO ELECTRICO

Esquema del Prototipo eléctrico del Semaforo
(realizado con la aplicacion Fritzing)

Arduino2
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AREF

Arduino
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Jndug ojeuy
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Power

vin

Digital Input/Output

D13
D12
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o
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o

LED12
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I‘;Elli)H (5851
feltow (585nm)
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LEDTO RS
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+
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8. INTRUCCIONES Y LINEAS DE COMANDO

Se incluye un listado completo de las instrucciones y las explicaciones de las mismas (estan realizadas
sobre las mismas lineas de comando).

/I definicion de 3 variables con el valor 13, 12 y 11 que van a ser
/l'las salidas digitales de las luces del semaforo para vehiculos
int luzRoja = 13;

int luzAmar = 12;

int luzVerd = 11;

/I definicion de 3 variables con valores 10, 9 y 8 que van a ser
/l'las salidas digitales de las luces del semaforo para peatones
int luzPulsa = 10;

int luzPeatRoja = 9;

int luzPeatVerd = 8;

/I almacena el valor de la tecla puslada

int tecla = 0;

/[ variables de tipo contador

int contador = 0;

intn=0;

/l variables que controlan tiempo de encendido y apagado del verde
/I del semaforo del peaton

int verdEncendido = 1000;

int verdApagado = 500;

/I variable de control si se ha pulsado la tecla correspondiente
/I en este caso 'H' por el peaton

int siPulsa = 0;

void setup() {
/I declara como salidas las luces roja, amarilla y verde del semaforo de coches
/l'y las amarilla (luzPulsa), verde y roja del semaforo de peatones
pinMode(luzRoja, OUTPUT);
pinMode(luzAmar, OUTPUT);
pinMode(luzVerd, OUTPUT);
pinMode(luzPulsa, OUTPUT);
pinMode(luzPeatRoja, OUTPUT);
pinMode(luzPeatVerd, OUTPUT);
/I declaracion del interface de comunicacion con el teclado
Serial.begin(9600);
}

void loop() {
/l'inicializa siPulsa a 0, pues no se ha pulsado la tecla 'H' por el peaton
/l tambien inicializa tecla a 0
siPulsa=0;
tecla=0;
/l inicia todas las luces del semaforo Verde para coches y Rojo para peatones
digitalWrite(luzRoja,LOW);
digitalWrite(luzAmar,LOW);
digitalWrite(luzVerd,HIGH);
digitalWrite(luzPulsa,LOW);
digitalWrite(luzPeatRoja,HIGH);
digitalWrite(luzPeatVerd,LOW);
delay(1000)

/I durante unos 20 segundo realiza un seguimiento de ver si se pulta el teclado
/I por parte del peaton, para eso esta este bucle for
for(n=0;n<=200;n++)
if(siPulsa==0){
delay(100);
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Proyecto: Prototipo Seméaforo Controlado Por Teclado

pulsaTecla();

}
}

/I si en el bucle fior anterior No se ha pulsado la tecla 'H' entones ha pasado el tiempo
/I de verde para los coches y ya, por tiempo, hay que cambiar las luces del semaforo de verde a rojo
if (siPulsa==0){
cambialuces();
}
}

/[funcion que detecta si se ha pulsado una tecla y que tecla es

/Isi la tecla es 'H' entones cambia las luces para que pase el peaton
/len caso contrario sigue ejecutandose dentro de un bucle hasta
/lacabar los aproximadamente 20 segundos

void pulsaTecla()}{
if (Serial.available(){

tecla=Serial.read();

if (tecla == "H'){
digitalWrite(luzPulsa,HIGH);
delay (3000);
digitalWrite(luzAmar, HIGH);
delay (3000);
digitalWrite(luzRoja, HIGH);
digitalWrite(luzAmar, LOW);
digitalWrite(luzVerd, LOW);
digitalWrite(luzPulsa, LOW);,
delay (2000);
digitalWrite(luzPeatRoja, LOW),
digitalWrite(luzPeatVerd, HIGH);
/llama a la funcion que hace el cambio de luces para que
/Ipase el peaton
pasaPeaton();
/lpone a 1 siPulsa para saber que ha pulsado la tecla 'H'
/lantes de salir del la instruccion if
/lde este modo no se ejecutara otra vez el bucle
siPulsa=1;

}

}
}

/lcambia las luces del semaforo en caso de que no se pulse
/Na tecla 'H' por parte del peaton

void cambialLuces(){
/lcambia el semaforo de coches
digitalWrite(luzAmar, HIGH);
delay(3000);
digitalWrite(luzRoja, HIGH);
digitalWrite(luzAmar, LOW);
digitalWrite(luzVerd, LOW);
delay(2000);
/I cambia el semaforo del peaton
digitalWrite(luzPulsa, LOW);
digitalWrite(luzPeatRoja, LOW),
digitalWrite(luzPeatVerd, HIGH);
/Irealiza el encendido parpadeante del paso del peaton
pasaPeaton();

}

/Irealiza el encendido parpadeante del paso del peaton

~— N N S~
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void pasaPeaton(){
/l inicializacion tiempos de encendido y apagado luz cruce peaton

verdEncendido=1000;

verdApagado=500;

/[ bucle para realizar encendido y apagado de luz verde peaton

for (contador =0; contador<=25; contador++){
delay(verdEncendido);
/ldisminucion del tiempo de encendido
verdEncendido=verdEncendido*0.9;
digitalWrite(luzPeatVerd, LOW);
delay(verdApagado);
/l[disminucion del tiempo de apagado
verdApagado=verdApagado*0.9;
digitalWrite(luzPeatVerd, HIGH);

}

// termina de cambiar las luces del semaforo

digitalWrite(luzPeatVerd, LOW);

digitalWrite(luzPeatRoja, HIGH);

delay(3000);

digitalWrite(luzVerd, HIGH);

digitalWrite(luzRoja, LOW);
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Teclado Electronico

1. Introduccion

La unidad didéactica pretende dar a conocer el funcionamiento de la tarjeta controladora Arduino, empleando como hilo
conductor el montaje de un teclado electrénico de una escala.

Hemos elegido este montaje tan repetitivo para permitir a nuestros alumnos/as observar cdmo se realizan los primeros pasos
y que, a continuacion, sigan solos hasta completar el circuito y el cédigo de manera intuitiva.

2. Objetivos
Conocer los principios fundamentales de la programacién y la automatizacion.
Realizar un montaje real de un objeto de uso cotidiano.

Comprender los principios que subyacen en el funcionamiento de los componentes electrénicos empleados: resistencia,
pulsador y zumbador.

Valorar la importancia del control y la robética para resolver problemas de nuestro entorno.

3. Temporalizacién
12 Sesién: El zumbador
Se explica el funcionamiento del zumbador.

Se calculan las frecuencias de cada nota musical de la escala 3. Bdsicamente, generamos un tren de pulsos, pero con la
frecuencia de cada una de las notas. El tono esta calculado en funcion de la inversa de la frecuencia de la nota.

22 Sesidn: El piano de una tecla

Se entrega el montaje en protoboard y el cédigo que permite hacer funcionar un teclado de una sola tecla.



Andlisis del montaje y del cédigo.
32y 42 Sesiones: El teclado

Nuestros alumnos/as completan el cédigo y los componentes sobre la protoboard para construir un teclado completo de una
escala 3.

4. Cdédigo

int speakerOut =13; int notado = 1915; int notare = 1700; int notami = 1519; int notafa = 1432; int notasol = 1275; int
notala = 1136; int notasi = 1014; int notados = 1804; int notares = 1607; int notafas = 1351; int notasols = 1204; int
notalas = 1073; int d; intre; int mi; int fa; int sol; int la; int si; int dos; int res; int fas; int ols; int las;

oid setup(){
pinMode (speakerOut, OUTPUT); pinMode (1, INPUT); pinMode (2, INPUT); pinMode (3, INPUT); pinMode (4, INPUT);

pinMode (5, INPUT); pinMode (6, INPUT); pinMode (7, INPUT); pinMode (8, INPUT); pinMode (9, INPUT); pinMode (10,
INPUT); pinMode (11, INPUT); pinMode (12, INPUT);

}

void loop() {

d=digitalRead(12); re=digitalRead(11); mi=digitalRead(10); fa=digitalRead(9); sol=digitalRead(8); la=digitalRead(7);
si=digitalRead(6); dos=digitalRead(5); res=digitalRead(4); fas=digitalRead(3); sols=digitalRead(2); las=digitalRead(1);

if (d==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notado);

digitalWrite(speakerOut, LOW);



delayMicroseconds(notado);

}

if (re==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notare);
digitalWrite(speakerOut, LOW);
delayMicroseconds(notare);

}

if (mi==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notami);
digitalWrite(speakerOut, LOW);
delayMicroseconds(notami);

}

if (fa==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notafa);
digitalWrite(speakerOut, LOW);

delayMicroseconds(notafa);



}

if (sol==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notasol);
digitalWrite(speakerOut, LOW);
delayMicroseconds(notasol);

}

if (la==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notala);
digitalWrite(speakerOut, LOW);
delayMicroseconds(notala);

}

if (si==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notasi);
digitalWrite(speakerOut, LOW);

delayMicroseconds(notasi);



if (dos==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notados);
digitalWrite(speakerOut, LOW);
delayMicroseconds(notados);

}

if (res==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notares);
digitalWrite(speakerOut, LOW);
delayMicroseconds(notares);

}

if (fas==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notafas);
digitalWrite(speakerOut, LOW);
delayMicroseconds(notafas);

}
if (sols==HIGH){



digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notasols);
digitalWrite(speakerOut, LOW);
delayMicroseconds(notasols);
}

if (las==HIGH){
digitalWrite(speakerOut,HIGH);
delayMicroseconds(notalas);
digitalWrite(speakerOut, LOW);
delayMicroseconds(notalas);

}}



5. Montaje

Se necesitan los siguientes componentes: 1 zumbador, 12 resistencias de 1kQ y 12 "pulsadores.
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GENERACION ACUSTICO LUMINOSA DEL CODIGO MORSE USANDO LA
MICROCONTROLADORA ARDUINO

INTRODUCCION:

La presente unidad didactica esta realizada como actividad de fase no presencial
del curso “La microcontroladora Arduino en Secundaria”, y consiste en la generacion de
una sefal tanto actstica como luminosa del codigo Morse, para lo cual aparte de la
controladora, usaremos un pequefio zumbador y un LED con su resistencia limitadora.

El codigo Morse es un codigo o sistema de comunicaciéon que permite la
comunicacion telegrafica a través de la transmision de impulsos eléctricos de longitudes
diversas o por medios visuales, como luz, sonoros o mecanicos. Este codigo consta de
una serie de puntos, rayas y espacios, que al ser combinados entre si pueden formar
palabras, numeros y otros simbolos.

Este sistema de comunicacion fue creado en el afo 1830 por Samuel F.B. Morse,
un inventor, pintor y fisico proveniente de los Estados Unidos, quien pretendia
encontrar un medio de comunicacion telegrafica. La creacion de éste codigo tiene su
origen en la creacion del sefior Morse de un telégrafo, invento que le trajo bastante
dificultades, ya que, en un principio, el registro de este fabuloso invento le fue negado
tanto en Europa como en los Estados Unidos. Finalmente, logrdé conseguir el
financiamiento del gobierno americano, el que le permiti6 construir una linea telegrafica
entre Baltimore y Washington. Un afio después se realizaron las primeras transmisiones,
resultando éstas bastante exitosas, lo que dio pie a la formacion de una enorme
compaiiia que cubriria a todos los Estados Unidos de lineas telegraficas.

Como se dijo anteriormente, las letras, nimeros y demads signos, se representan
en el codigo Morse a través de puntos y lineas que se transmiten como impulsos

eléctricos que producen una sefial de luz o de sonido de una duracion determinada:

CODIGO MORSE (Alfanumérico)

Letra Cddigo Letra/Numero  Codigo
A — S

B — T _

C - = U _
D — AV4 _
E W ——
F - X - .=
G —— Y - —=
H Z ——

I

J ——— 1 ————
K —.— 2 ———
L - 3 ——
M —— 4 —
N - 5 L
N —— = 6 —

0 ——— 7 ——

P —— 8 ———

Q - 9 —— -
R — o -
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GENERACION ACUSTICO LUMINOSA DEL CODIGO MORSE USANDO LA
MICROCONTROLADORA ARDUINO

El punto es considerado, en el cédigo Morse, como una unidad, que en tiempo
equivale, aproximadamente a 1/25 de segundo. La linea, en tiempo, equivale a tres
puntos. Cada letra se separa por un silencio de tres puntos de duracion, mientras que
cada palabra se separa por cinco puntos.

CARACTERISTICAS DE LA MICROCONTROLADORA ARDUINO UNO

Arduino puede ser utilizado para desarrollar objetos autonomos e interactivos,
como prototipos o interactuar con software instalado en el ordenador. Dada su rapida
curva de aprendizaje y su precio econdémico es ideal para educadores, disenadores y
cualquiera interesado en la electronica y robotica.

El compilador necesario para programarlo esta disponible de forma gratuita en
www.arduino.cc y esta disponible para Mac OS X, Windows y Linux.

Arduino UNO es la version mejorada de su predecesor Duemilanove. Incluye
funcion de autoreset, proteccion de sobrecargas, conector USB para programarlo,
totalmente montado con componentes miniatura SMD (salvo el microcontrolador, para
poder cambiarlo facilmente) y nuevo bootloader OptiBoot a 155kbps.

La placa se entrega completamente ensamblada y probada con un
microcontrolador AVR ATmega328 con un cristal de cuazo de 32 Mhz.

Se entrega con el nueo chip Atmega328 de AVR con 32 KB de memoria de
programa en lugar de 16 KB de la anterior version, RAM de 2KB (antes 1KB) y
EEPROM de 1 KB (antes 512 bytes).

La carga de los programas también es mas rapida ya que el bootloader fué
actualizado a una velocidad de 115000 baudios.

La Arduino Uno posee:
* 14 entrada/salida digitales, de los cuales 6 pueden ser usados como salidas PWM
* Posee 6 entradas analdgicas
* Los pin 0 y 1 pueden funcionar como RX y TX serial.
* Un oscilador de cristal de 32 MHz
* Conector USB
* Una entrada de alimentacion
* Un conector ICSP

* Boton de Reset
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La Arduino UNO posee todo lo que se necesita para manejar el controlador,
simplemente se conecta a un ordenador por medio del cable USB o se puede alimentar
utilizando una bateria o un adaptador AC-DC. Si se conecta por USB, la alimentacion
externa no es necesaria.

Para programar solo necesita el IDE de Arduino, que se encuentra en la seccion
de descargas en el sitio web de www.arduino.cc

Algunas caracteristicas son:
e Microcontroladora: ATmega328P-PU
e Voltaje operativo: 5 V
e Voltaje de entrada (recomendado): 7— 12 V
e Limite voltaje de entrada: 20 V
e Digital I/O Pins: 14 (6 de los cuales proporcionan salidas analogicas)
e Pins de entradas analdgicas: 6
e Intensidad de corriente continua por I/O Pin: 40 mA
¢ Intensidad de corriente continua por 3.3V Pin: 50 mA
e Memoria: 32 KB
e SRAM:2KB
e EEPROM: 1 KB
e Frecuencia del oscilador: 32 MHz

Las Entradas analdgicas son de 10 bits, por lo que entregan valores entre 0 y 1023.
El rango de voltaje estd dado entre 0 y 5 volts, pero utilizando el pin AREF disponible,
este rango se puede variar a alglin otro deseado.

PROGRAMA

El programa que va a generar las sefales acustico-luminosas es muy sencillo.
Para reproducir cada coédigo se ha usado la instruccion “swicht” que nos permite
distinguir entre cada letra o numero. Ademds se ha tenido en cuenta que nos pueda
permitir usar tanto las mayusculas como las minudsculas, para ello se ha afadido la
opcidn “case” anidada que hace que se realice la misma funcion en los dos casos.

El programa, cada vez que se introduce una letra o nimero en el monitor del
programa de Arduino, ejecuta las subrutinas “punto” y “raya” segun el cddigo y las
muestra en la pantalla del monitor. El programa s6lamente ejecuta una letra o nimero
cada vez.
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Para ello se ha usado la instruccion if (Serial.available()) que nos
introduce en el bucle siempre que recibamos un dato por la entrada de datos serie. Una
vez recibido este dato se asigna a la variable ~val” con la instruccion
“Serial.read()” Yy se varealizando la comparacion con todos los codigos mediante la
instruccion “switch”.

Para simplificar el programa se ha usado el concepto de subrutina. Esta opcion
nos permite realizar un trozo de programa repetidas veces, sin tener que escribirlo cada
vez. La forma de uso de una subrutina es la siguiente: antes de comenzar el programa
principal (loop), se realiza una declaracion de cada subrutina, en este caso “punto” y
“raya”. Para estas subrutinas no hay que pasarle ninguna informacion externa, por €so
va seguida de unos paréntesis vacios ( ). Cada vez que se llama a una subrutina desde el
programa principal, el proceso sale de éste y continlla su ejecucion en la subrutina
llamada. Una vez concluida } vuelve al programa principal en el punto donde lo
abandond.

/* unidad did&ctica morse */

int pito=9;
int val=0;
int draya=300;
int dpunto=150;
int espera=200;

/* SUBRUTINA PUNTO */
void punto () {
digitalWrite (pito,HIGH) ;
delay (250);
digitalWrite (pito, LOW) ;
Serial.println ("Punto");
delay (espera);

}

/* SUBRUTINA RAYA */

void raya () {
digitalWrite (pito,HIGH) ;
delay (500);
digitalWrite (pito, LOW) ;
Serial.println ("Raya");
delay (espera);

}

void setup () {
pinMode (pito, OUTPUT) ;
Serial.begin (19200);
}

void loop () {
if (Serial.available()) {
val=Serial.read();
switch (val) {
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case 'A':

case 'a':
punto () ;
raya();
break;

case 'B':

case 'b':
raya();
punto () ;
punto () ;
punto () ;

break;

case 'C':
case 'c':
rava ()
punto (
raya ()
punto (
break;

’

)
) r
case 'D':
case 'd':
ravya () ;
punto () ;

punto () ;
break;

case 'E':

case 'e':
punto () ;
break;

case 'F':

case 'f':
punto () ;
punto () ;
raya();
punto () ;
break;

case 'G':
case 'g':
raya();
raya();
punto () ;
break;

case 'H':
case 'h':
punto (
punto (
punto (
punto (
break;

)
)
)
)

’
’
’
’
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case 'I':

case 'i':
punto () ;
punto () ;
break;

case 'J':
case 'j':
punto (
raya ()
rava ()
rava ()
break;

’

’
’
’

case 'K':

case 'k':
ravyal() ;
punto () ;
ravya () ;
break;

case 'L':

case 'l':
punto ()
raya();
punto () ;
punto () ;

break;

’

case 'M':
case 'm':
raya();
raya();
break;

case 'N':

case 'n':
raya();
punto () ;
break;

case 'N:
case 'fi:
ravya () ;
ravya () ;

punto () ;
raya();
ravya () ;

break;

case 'O':
case 'o':
raya();
raya();
raya();
break;
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FOTOS DELL MONTAJE

De la salida digital nimero 9 se lleva un cable para conectar el diodo LED con
su resistencia limitadora y en paralelo va el zumbador. Asimismo, se lleva de la placa
Arduino la toma del negativo de la patilla GND correspondiente
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COMPETENCIAS BASICAS TRABAJADAS EN ESTA UNIDAD

1.- Competencia en comunicacion linguistica.

El cédigo Morse es en si un lenguaje y requiere un tratamiento similar a la hora
de aprenderlo como otro lenguaje, de hecho solo consiste en relacionar cada letra o
numero con su correspondiente codigo expresado en forma de rayas y o puntos. Se hace
obvio que para su aprendizaje es imprescindible la practica del mismo para mandar y
recibir los mensajes con rapidez en este codigo asi como la correcta interpretacion de
los mismos.

4.- Competencia en el tratamiento de la informacion v competencia digital.

El uso de las tecnologias de la informacién y comunicaciéon como un elemento
esencial para informarse y comunicarse.

Por otra parte, hemos de trabajar con componentes electronicos, bien sea
analdgicos y o digitales. En esta unidad en concreto usamos componentes analdgicos
(resistencia, LED, zumbador) y en la parte digital, la propia microcontroladora Arduino.

6.- Competencia cultural y artistica.

Aunque este tipo de comunicacion se hace ain hoy dia pero de forma puntual y
en ambitos muy concretos, desde comienzos del siglo XX, tuvo un uso muy
generalizado en comunicaciones terrestres, maritimas y militares, por lo que hay que
valorarlo como una manifestacion del mundo social de una época ya pasada.

7.- Competencia para aprender a aprender.-

Este codigo necesita de la memorizacion de su tipologia (raya y punto), por lo
que se hace necesario usar unas técnicas de organizacion, memorizacion e incluso
inventar y desarrollar reglas nemotécnicas para que cada alumno de forma individual
pueda recordar el codigo asociado a cada letra o nimero. Se hace evidente que para su
uso de forma fluida es muy necesaria la practica de forma continuada.

8.- Competencia de autonomia e iniciativa personal.

Hay que desarrollar la habilidad para relacionarse y trabajar en equipo, ya que si
se pretende utilizar este cddigo como medio de comunicacion, ha de haber al menos una
persona que actiie como emisor del mensaje y otra como receptora e interpretadora del
mismo y viceversa.
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GENERACION ACUSTICO LUMINOSA DEL CODIGO MORSE USANDO LA
MICROCONTROLADORA ARDUINO

INTRODUCCION:

La presente unidad didactica esta realizada como actividad de fase no presencial
del curso “La microcontroladora Arduino en Secundaria”, y consiste en la generacion de
una sefal tanto acustica como luminosa del cddigo Morse, para lo cual aparte de la
controladora, usaremos un pequefio zumbador y un LED con su resistencia limitadora.

El coédigo Morse es un cdédigo o sistema de comunicacion que permite la
comunicacion telegrafica a través de la transmision de impulsos eléctricos de longitudes
diversas o por medios visuales, como luz, sonoros o mecanicos. Este codigo consta de
una serie de puntos, rayas y espacios, que al ser combinados entre si pueden formar
palabras, nimeros y otros simbolos.

Este sistema de comunicacion fue creado en el afio 1830 por Samuel F.B. Morse,
un inventor, pintor y fisico proveniente de los Estados Unidos, quien pretendia
encontrar un medio de comunicacion telegrafica. La creacion de éste codigo tiene su
origen en la creacion del sefior Morse de un telégrafo, invento que le trajo bastante
dificultades, ya que, en un principio, el registro de este fabuloso invento le fue negado
tanto en Europa como en los Estados Unidos. Finalmente, logr6 conseguir el
financiamiento del gobierno americano, el que le permitié construir una linea telegrafica
entre Baltimore y Washington. Un afio después se realizaron las primeras transmisiones,
resultando éstas bastante exitosas, lo que dio pie a la formacion de una enorme
compaiia que cubriria a todos los Estados Unidos de lineas telegraficas.

Como se dijo anteriormente, las letras, nimeros y demas signos, se representan
en el codigo Morse a través de puntos y lineas que se transmiten como impulsos

eléctricos que producen una sefial de luz o de sonido de una duracioén determinada:

CODIGO MORSE (Alfanumérico)

Letra Cddigo Letra/Nimero  Codigo
A .= S
B - T -

C - - U -
D - \% -
E W ——
F - X - .=
G —— Y - —=
H Z ——

I

J ——= 1 ———
K - - 2 ———
L - 3 ——
M —— 4 -
N - 5 .
N - 6 -

0 ——— 7 ——

P —— 8 ———

Q .- 9 S—
R - o ————-
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GENERACION ACUSTICO LUMINOSA DEL CODIGO MORSE USANDO LA
MICROCONTROLADORA ARDUINO

El punto es considerado, en el cédigo Morse, como una unidad, que en tiempo
equivale, aproximadamente a 1/25 de segundo. La linea, en tiempo, equivale a tres
puntos. Cada letra se separa por un silencio de tres puntos de duracidon, mientras que
cada palabra se separa por cinco puntos.

CARACTERISTICAS DE LA MICROCONTROLADORA ARDUINO UNO

Arduino puede ser utilizado para desarrollar objetos autdbnomos e interactivos,
como prototipos o interactuar con software instalado en el ordenador. Dada su rapida
curva de aprendizaje y su precio econémico es ideal para educadores, disenadores y
cualquiera interesado en la electronica y robdtica.

El compilador necesario para programarlo esta disponible de forma gratuita en
www.arduino.cc y estd disponible para Mac OS X, Windows y Linux.

Arduino UNO es la version mejorada de su predecesor Duemilanove. Incluye
funcion de autoreset, proteccion de sobrecargas, conector USB para programarlo,
totalmente montado con componentes miniatura SMD (salvo el microcontrolador, para
poder cambiarlo facilmente) y nuevo bootloader OptiBoot a 155kbps.

La placa se entrega completamente ensamblada y probada con un
microcontrolador AVR ATmega328 con un cristal de cuazo de 32 Mhz.

Se entrega con el nueo chip Atmega328 de AVR con 32 KB de memoria de
programa en lugar de 16 KB de la anterior version, RAM de 2KB (antes 1KB) y
EEPROM de 1 KB (antes 512 bytes).

La carga de los programas también es mas rapida ya que el bootloader fué
actualizado a una velocidad de 115000 baudios.

La Arduino Uno posee:
* 14 entrada/salida digitales, de los cuales 6 pueden ser usados como salidas PWM
* Posee 6 entradas analogicas
* Los pin 0 y 1 pueden funcionar como RX y TX serial.
* Un oscilador de cristal de 32 MHz
* Conector USB
* Una entrada de alimentacion
* Un conector ICSP

* Boton de Reset
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GENERACION ACUSTICO LUMINOSA DEL CODIGO MORSE USANDO LA
MICROCONTROLADORA ARDUINO

La Arduino UNO posee todo lo que se necesita para manejar el controlador,
simplemente se conecta a un ordenador por medio del cable USB o se puede alimentar
utilizando una bateria o un adaptador AC-DC. Si se conecta por USB, la alimentacién
externa no es necesaria.

Para programar solo necesita el IDE de Arduino, que se encuentra en la seccion
de descargas en el sitio web de www.arduino.cc

Algunas caracteristicas son:
e Microcontroladora: ATmega328P-PU
e Voltaje operativo: 5 V
e Voltaje de entrada (recomendado): 7—12 V
e Limite voltaje de entrada: 20 V
e Digital I/O Pins: 14 (6 de los cuales proporcionan salidas analdgicas)
e Pins de entradas analdgicas: 6
¢ Intensidad de corriente continua por I/O Pin: 40 mA
e Intensidad de corriente continua por 3.3V Pin: 50 mA
e Memoria: 32 KB
e SRAM:2 KB
e EEPROM: 1KB
e Frecuencia del oscilador: 32 MHz

Las Entradas analogicas son de 10 bits, por lo que entregan valores entre 0 y 1023.
El rango de voltaje estd dado entre 0 y 5 volts, pero utilizando el pin AREF disponible,
este rango se puede variar a algin otro deseado.

PROGRAMA

El programa que va a generar las sefales acustico-luminosas es muy sencillo.
Para reproducir cada codigo se ha usado la instruccion “swicht” que nos permite
distinguir entre cada letra o numero. Ademds se ha tenido en cuenta que nos pueda
permitir usar tanto las mayusculas como las minusculas, para ello se ha anadido la
opcion “case” anidada que hace que se realice la misma funcion en los dos casos.

El programa, cada vez que se introduce una letra o nimero en el monitor del
programa de Arduino, ejecuta las subrutinas “punto” y “raya” segun el codigo y las
muestra en la pantalla del monitor. El programa sélamente ejecuta una letra o nimero
cada vez.
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GENERACION ACUSTICO LUMINOSA DEL CODIGO MORSE USANDO LA
MICROCONTROLADORA ARDUINO

Para ello se ha usado la instruccién if(Serial.available()) que nos
introduce en el bucle siempre que recibamos un dato por la entrada de datos serie. Una
vez recibido este dato se asigna a la variable “val” con la instruccién
”Serial.read()” Yy se varealizando la comparacion con todos los codigos mediante la
instruccion “switch”.

Para simplificar el programa se ha usado el concepto de subrutina. Esta opcion
nos permite realizar un trozo de programa repetidas veces, sin tener que escribirlo cada
vez. La forma de uso de una subrutina es la siguiente: antes de comenzar el programa
principal (loop), se realiza una declaracion de cada subrutina, en este caso “punto” y
“raya”. Para estas subrutinas no hay que pasarle ninguna informacién externa, por eso
va seguida de unos paréntesis vacios ( ). Cada vez que se llama a una subrutina desde el
programa principal, el proceso sale de éste y continia su ejecucion en la subrutina
llamada. Una vez concluida } vuelve al programa principal en el punto donde lo
abandono.

/* unidad didactica morse */

int pito=9;
int val=0;
int draya=300;
int dpunto=150;
int espera=200;

/* SUBRUTINA PUNTO */

void punto () {
digitalWrite (pito, HIGH) ;
delay (250);
digitalWrite (pito, LOW) ;
Serial.println ("Punto");
delay (espera);

}

/* SUBRUTINA RAYA */

void raya() {
digitalWrite (pito, HIGH) ;
delay (500);
digitalWrite (pito, LOW) ;
Serial.println ("Raya");
delay (espera);

}

void setup () {
pinMode (pito, OUTPUT) ;
Serial.begin (19200);
}

void loop () {
if (Serial.available()) {
val=Serial.read();
switch (val) {
case 'A':
case 'a':
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punto () ;
raya () ;
break;

case 'B':

case 'b':
raya();
punto () ;
punto () ;
punto () ;
break;

case 'C':

case 'c':
raya();
punto () ;
raya();
punto () ;
break;

case 'D':

case 'd':
raya();
punto () ;
punto () ;
break;

case 'E':

case 'e':
punto () ;
break;
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case 'N':

case 'n':
raya();
punto () ;
break;

case 'N:

case 'fi:
raya();
raya();
punto () ;
raya();
raya();

break;

case 'O':
case 'o':
raya();
raya();
raya();
break;

case 'P':
case 'p':
punto ()
raya () ;
ravya () ;
punto ()

Iz

’
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break;

case 'Q':

case 'q':
raya();
raya();
punto () ;
raya();

break;

case 'R':
case 'r':
punto ()
raya () ;
punto ()
break;

’

’

case 'S':

case 's':
punto () ;
punto () ;
punto () ;
break;

case 'T':
case 't':
raya();
break;

case 'U':

case 'u':
punto () ;
punto () ;
raya();
break;

case 'V':

case 'v':
punto () ;
punto () ;
punto () ;
raya();

break;

case 'W':
case 'w':
punto ()
raya();
raya();
break;

’

case 'X':
case 'x':
raya();
punto () ;
punto () ;
raya();
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break;

case 'Y':

case 'y':
raya();
punto () ;
raya();
raya();

break;

case 'Z':

case 'z':
raya();
raya () ;
punto () ;
punto () ;

break;

case '1l':
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punto () ;
punto () ;
punto () ;
break;

case '7':
raya();
raya();
punto () ;
punto () ;
punto () ;

break;

case '8':
raya();
raya();
raya();

punto () ;

punto () ;
break;

case '9':

break;

FOTOS DEL. MONTAJE

De la salida digital nimero 9 se lleva un cable para conectar el diodo LED con
su resistencia limitadora y en paralelo va el zumbador. Asimismo, se lleva de la placa
Arduino la toma del negativo de la patilla GND correspondiente
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COMPETENCIAS BASICAS TRABAJADAS EN ESTA UNIDAD

1.- Competencia en comunicacion linguistica.
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El codigo Morse es en si un lenguaje y requiere un tratamiento similar a la hora
de aprenderlo como otro lenguaje, de hecho solo consiste en relacionar cada letra o
nimero con su correspondiente codigo expresado en forma de rayas y o puntos. Se hace
obvio que para su aprendizaje es imprescindible la practica del mismo para mandar y
recibir los mensajes con rapidez en este codigo asi como la correcta interpretacion de
los mismos.

4.- Competencia en el tratamiento de la informacion v competencia digital.

El uso de las tecnologias de la informacién y comunicacion como un elemento
esencial para informarse y comunicarse.

Por otra parte, hemos de trabajar con componentes electrénicos, bien sea
analdgicos y o digitales. En esta unidad en concreto usamos componentes analdgicos
(resistencia, LED, zumbador) y en la parte digital, la propia microcontroladora Arduino.

6.- Competencia cultural v artistica.

Aunque este tipo de comunicacion se hace aun hoy dia pero de forma puntual y
en ambitos muy concretos, desde comienzos del siglo XX, tuvo un uso muy
generalizado en comunicaciones terrestres, maritimas y militares, por lo que hay que
valorarlo como una manifestacion del mundo social de una época ya pasada.

7.- Competencia para aprender a aprender.-

Este cédigo necesita de la memorizacion de su tipologia (raya y punto), por lo
que se hace necesario usar unas técnicas de organizaciéon, memorizacion e incluso
inventar y desarrollar reglas nemotécnicas para que cada alumno de forma individual
pueda recordar el codigo asociado a cada letra o nimero. Se hace evidente que para su
uso de forma fluida es muy necesaria la practica de forma continuada.

8.- Competencia de autonomia e iniciativa personal.

Hay que desarrollar la habilidad para relacionarse y trabajar en equipo, ya que si
se pretende utilizar este c6digo como medio de comunicacion, ha de haber al menos una
persona que actiie como emisor del mensaje y otra como receptora e interpretadora del
mismo y viceversa.
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DEFINICION

El hexapodo consta de seis patas dispuestas paralelamente en una estructura o chasis, las cuales se
mueven dos a dos, gobernadas por un microcontrolador. Estos robots pueden ser mas o menos
complejos dependiendo de los grados de movilidad de sus patas y de los obstaculos que se quieran
sortear, teniendo asi que dotar al robot de sensores y crear una aplicacion software complejo. Hay
muchos modelos diferentes, diferenciandose sobre todo en el tipo de patas empleadas.

OBJETIVOS

- Conocer las partes de un Robot.

- Disefio y construccion de Robot hexapodo.

- Manejar el programa de arduino en sus funciones basicas.

- Programar el robot para que realice las tareas que se especifiquen.

CURSO AL QUE VA DIRIGIDO

El robot hexapodo se proyecta para realizar en cursos de 4° de la ESO.
TEMPORALIZACION

Se disefia para su realizacion en 4 semanas, 12 sesiones.
METODOLOGIA

Se utilizara distintas metodologias. Por un lado, la transmisiva que se usara para explicar los
distintos conceptos que aparecen; por otro lado la de construccion, ya que deberan llevar a cabo el
montaje del robot, y por tltimo la metodologia de experimentacion, dado que tendran que realizar
ejercicios de programacion, descargandolos sobre el robot construido y explicar que realiza este en
cada caso, ademas, de llevar a cabo distintos desafios.

RECURSOS

1 Panel de plastico o madera
3 unidades de servomotores
1 Placa de Arduino UNO

1 Portapilas

HERRAMIENTAS

Segueta o sierra de calar
Limas, lijas.

Taladro.

Brocas.

CRITERIOS DE EVALUACION
Se valorara la capacidad de conocer las partes de un Robot.

Se valorara la capacidad de construir el Robot utilizando los recursos y herramientas descritas.
Se valorara la capacidad de utilizar el programa para el manejo y control del Robot.



CONSTRUCION

Pasaremos las piezas del plano a la placa de plastico o panel de madera. Recortaremos las piezas y
las montaremos segun el dibujo (PLANO adjunto). Montaremos los servos en los huecos indicados
y le colocaremos las patas pegadas con pegamento rapido.

Una vez construido el esqueleto del Hex4podo, prepararemos la placa controladora realizando el
montaje de los servos y programandola.

Colocaremos el portapilas para dar corriente a los distintos elementos y que el hexapodo tenga
autonomia de movimiento.

Se realizaran las pruebas y ajustes necesarios para que el Robot Hexépodo realice las funciones que
hemos programado.
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PROGRAMACION

MADE
IN ITALY
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#include <Servo.h>

Servo myservo0l; // crea un objeto tipo servo para controlar el servo
Servo myservo02; // crea un objeto tipo servo para controlar el servo
Servo myservo03; // crea un objeto tipo servo para controlar el servo

void setup ()

{

myservoOl.attach(3); // liga el servo conectado en el pin 3 al objeto servo
myservo0O2.attach(5); // liga el servo conectado en el pin 5 al objeto servo
myservoO3.attach(6); // liga el servo conectado en el pin 6 al objeto servo

}

void loop ()
{

myservo03.write (0); // dice al servo que se posicione en un lado
delay (15); // espera 15 ms para que el servo se posicione
myservoOl.write (0) ; // dice al servo que se coloque a un giro avante
delay(15); //espera 15 ms para que el servo se posicione
myservo02.write (180); // dice al servo que se coloque a un giro atras
delay (15); // espera 15 ms para que el servo se posicione
myservo03.write (180) ; // dice al servo que se posicione al otro lado
delay (15); //espera 15 ms para que el servo se posicione
myservoOl.write (180); // dice al servo que se posicione en un lado
delay(15); // espera 15 ms para que el servo se posicione
myservo02.write (0) ; // dice al servo que se coloque a un giro avante
delay (15); //espera 15 ms para que el servo se posicione

Enlace a video para ver su funcionamiento: http://youtu.be/r2GZPKhXIUY

IMAGENES DE DIFERENTES MODELOS



http://youtu.be/r2GZPKhXlUY
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TITULO: Semaforo controlado por PC

Autor: Fernando Murillo Halcén

1. Contextualizacion de la unidad.

El instituto se encuentra situado en una manzana junto a un colegio y un parque; existe
bastante trafico a su alrededor, y sobre todo en determinados momentos. No hay elementos para
regulacién del trafico, y es por ello que queremos disefar y construir un semaforo para este fin
para dar respuesta a este problema vy situarlo en el punto mdas adecuado que estimen oportuno
teniendo en cuento todo tipo de factores.

“Construir y programar la secuencia de funcionamiento de un semdforo para vehiculos y junto
con uno para peatones”.

Condiciones de disefio:

- La maqueta del semaforo tendra una base o soporte con las medidas maximas de 20*20
cm y su altura no sera superior a 25 cm.

- La secuencia de funcionamiento y control con el ordenador se hara con la tarjeta Arduinoy
con su entorno de programacion.

- Debera simular las pautas de funcionamiento de un semaforo real.

- A excepcion de cables, LEDs, resistencias, etc, los demds elementos necesarios para
construir la maqueta se construiran en el aula, valorandose el uso de materiales reciclados.

- El proyecto-construccidn se hara por parejas.

Nivel: 42 de ESO
Bloque de Contenidos: Control por ordenador
Temporalizacion: 12

Sesiones Fase Sesiones Fase Sesiones Fase .
o i ] Total Sesiones
Inicial Desarrollo Sintesis y Eval.
1 10 1 12

2. Elementos de Aprendizaje: Objetivos, Contenidos y Criterios de evaluacién.




Se pretende que esta unidad aporte a los objetivos de drea y etapa aquellos aspectos que se

vayan a trabajar con el fin de cumplir esos objetivos, como refleja la tabla adjunta

Tecnologias
1 2 3 4 5 6 7 8
Relacion de Objetivos de Etapa y area .
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Objetivos

Conocer el funcionamiento y utilizar una tarjeta controladora.
Aprender a utilizar los diagramas de flujo al realizar tareas de programacion.
Introducir el concepto de controladora.

Mostrar cudles son las principales controladoras disponibles en el aula de Tecnologia y en el
ambito educativo.

Mostrar las conexiones basicas.

Conocer las interfaces de alguna de las controladoras empleadas en el taller de tecnologia.
Conocer los fundamentos basicos del lenguaje para la controladora.

Presentar el diagrama de bloques de un sistema de control por ordenador.

Revisar el concepto de seial analdgica y de sefial digital.

Mostrar las acciones bdsicas que pueden realizarse con un control de ordenador:
accionamiento de interruptores y motores, captacién de sefales de sensores.

Presentar un sistema sencillo de control por ordenador.

Contenidos

Conceptos

Control por ordenador.

Controladoras e interfaces de control.
Dispositivos de entrada-salida de control.
Tipos de controladoras.

Codificacidn de programas.

Interfaces de control y programacion.

Diagramas de flujo.

Procedimientos, destrezas y habilidades

Utilizar la tarjeta controladora.
Interpretar y elaborar de diagramas de flujo.
Disefiar programas para controlar las entradas y salidas digitales de una controladora.

Utilizar una controladora para regular el funcionamiento de circuitos eléctricos con la ayuda
de un ordenador.

Elaborar programas sencillos en el lenguaje de programacion de la controladora y utilizarlos
a continuacion para el control de sistemas.

Actitudes

Gusto por el orden y la limpieza en la elaboracién de dibujos y esquemas.

Valorar positivamente el impacto que puede suponer en la vida cotidiana, en particular en el
hogar, la adopcién de automatismos y el control remoto por ordenador.




e Apreciar el trabajo complejo y planificado que exige el montaje de sistemas de control.
e Interés por abordar problemas que, a priori, pueden parecer dificiles de solucionar.

e Interés por abordar trabajos en grupo.

Con esta unidad queremos que nuestros alumnos/as trabajen los siguientes campos que les
permitan llegar a ser capaces de:

1.- Resolucién de problemas, buscando soluciones y sin miedo a equivocarse, con
iniciativa, valorando positivamente tanto los aciertos y los errores, y aprendiendo de ellos —
Competencia en autonomia e iniciativa personal.

2.- Aprendan a trabajar en grupo y valoren la importancia que cada uno de los
componentes del mismo tiene a nivel individual como grupal. — Competencia social y
ciudadana

3.- Aprendan a controlar un proyecto con el ordenador, comprendiendo las variables
que le afectan y puedan darle diferentes formas de funcionamiento. — Competencia digital y
tratamiento de la informacion.

4.- Aprendan el lenguaje de programacién para la tarjeta controladora, y que sepan
interpretar lo que con él se escribe. — Competencia en comunicacién linglistica.

Los criterios de evaluacidén que se empleardn para esta unidad seran los siguientes:

1. Distinguir los principales elementos de entrada y salida de un sistema de control.

2. Describir las caracteristicas de una controladora, prestando especial atencién a sus salidas y
entradas, tanto analdgicas como digitales.

3. Utilizar la controladora para examinar el funcionamiento de un sistema a través del
ordenador.

Elaborar procedimientos sencillos de control mediante lenguaje de programacion.
Elaborar diagramas de flujo.
Elaborar programas que controlen las entradas y salidas de una controladora.

N o v s

Manejar sencillos circuitos electrdnicos a partir de un ordenador y una controladora.

3. Metodologia

La metodologia va a ser completamente priactica, facilitando y fomentando la autonomia
personal, individual y grupal de las parejas. Tendrdn que manipular, manejar, probary
experimentar por ensayo/error las soluciones a las que se vaya llegando, y asi, valora las mismas y
determinar cual es la mas apropiada para la resolucién del problema.

4. Desarrollo de la Unidad

4.1 Fase Inicial




En esta fase se planteara la problematica en los alrededores del Centro y las posibles
soluciones que les podriamos dar. Todo ello trabajando con el grupo, mediante charla-debate-lluvia
de ideas, en la que cada uno aportaria su opinion. Planteada y elegida la solucion del semaforo,
ahora exponemos otro problema que puede surgir: los tiempos para el paso de vehiculos vy
peatones.

4.2 Fase de Desarrollo
Esta es la programacion que se intentara que lleguen y mejore el alumnado.
# define verdevehiculo 13
# define amarillovehiculo 12
# define rojovehiculo 11
# define rojopeaton 10
# define verdepeaton 9
# define tiempoespera 5000

void setup()

{
pinMode(verdevehiculo, OUTPUT);
pinMode(amarillovehiculo, OUTPUT);
pinMode(rojovehiculo, OUTPUT);
pinMode(rojopeaton, OUTPUT);
pinMode(verdepeaton,OUTPUT);

void loop()

{
digitalWrite(verdevehiculo,HIGH); //verde coches encendido
digitalWrite(rojopeaton,HIGH); //rojo peaton encendido
delay(tiempoespera); // verde coches tiempo espera
digitalWrite(verdevehiculo,LOW); // verde coches apagado
digitalWrite(amarillovehiculo,HIGH); //amarillo coches encendido
delay(tiempoespera); //amarillo coches tiempo espera
digitalWrite(amarillovehiculo,LOW); // amarillo coches apagado
digitalWrite(rojopeaton,LOW); //rojo peaton apagado
digitalWrite(rojovehiculo,HIGH); // rojo coches encendido
digitalWrite(verdepeaton,HIGH);//verde peatos encendido
delay(tiempoespera); // rojo coches tiempo espera..
digitalWrite(verdepeaton,LOW);// verde peaton apagado
delay(1000); // tiempo espera intermitencia verde peaton
digitalWrite(verdepeaton,HIGH);// verde peaton encendido intermitente
delay(1000); // tiempo espera intermitencia verde peaton




digitalWrite(verdepeaton,LOW); // verde peaton apagagado intermitente

delay(1000); // tiempo espera intermitencia verde peaton
digitalWrite(verdepeaton,HIGH);
delay(1000); // tiempo espera intermitencia verde peaton

digitalWrite(verdepeaton,LOW); //apagar verde peatones

delay(500); // tiempo espera fin intermitencia verde peaton
digitalWrite(rojovehiculo,LOW); // rojo coches apagado

digitalWrite(rojopeaton,HIGH); // rojo peaton encendido
digitalWrite(rojovehiculo,HIGH); // rojo coches encendido-junto al rojo peaton-seguridad
delay(800); // tiempo espera encendido rojos coches y rojo peaton
digitalWrite(rojopeaton,LOW); // rojo peaton apagado

digitalWrite(rojovehiculo,LOW); // rojo coches apagado

//final_loop();

void final_loop()

# define werdewehiculo 13

{ # define amarillowehiculo 12
# define rojovehiculo 11
H —_— defi 3 T 10
while (true == true) { # Resiieoalopsaton
# define verdepeaton 9
} # define tiempoespera 5000

void setup ()

{
pinMode (wverdevehiculo, OUTPUT) :;
pinMode (amarillowvehiculo, OUTPUT):
pinMode (rojovehiculo, OUTFUT) :;
pinMode (rojopeaton, OUTPUT);
pinMode (verdepeaton,0UTPUT) ;

}

tvold loop ()
{

digitalWrite (verdevehiculo , HIGH)
<l il

4

Nuestra tarjeta debe de responder de la siguiente manera:




5. Evaluacion de la Unidad

Se evaluard usando los siguientes instrumentos de evaluacion:

e ACTIVIDADES. INDIVIDUALES Y DE GRUPO (en clase y en casa).
- Cuaderno de clase.
- Resolucién de ejercicios y problemas.
- Trabajo de construccion y disefio.
e PROYECTOS (conceptos, procedimientos y actitudes)
- Acabado.

- Relacién entre lo disenado y lo construido.




- Cuaderno de proyectos.
- Exposicidn del proyecto acabado. Uso de vocabulario técnico.
e ACTITUD.
- Participacién e interés.
- Disciplina.
- Cuidado y respeto del material, herramientas, mobiliario, etc., asi como a sus compaieros.
- Seguridad y orden en el puesto de trabajo.
- Aprovechamiento del material.

e ASISTENCIAY PUNTUALIDAD.

En todos los casos se valorard el orden, la limpieza, los contenidos, la presentacion, la expresion

escrita y oral.




REALIZAR UN MEDIDOR DE LUZ CON DOS DISPLAYS 7 SEGMENTOS

OBJETIVOS

Realizar un medidor de luz con dos displays 7 segmentos (medida en porcentaje de 0 a 99%)

COMPETENCIAS

Especificas.

Generales.

Conocer el uso y funcionamiento del display de 7 segmentos
Conocer el uso y funcionamiento de Arduino como multiplexor.
Utilizar Arduino para desplegar numeros decimales en el display de 7 segmentos.

Manejar las herramientas apropiadas.

Utilizar de forma coherente y correcta las unidades adecuadas para cada magnitud.
Presentar los resultados de los célculos con la precision requerida.

Utilizar herramientas informaticas de simulacién.

Montar circuitos y realizar medidas en ellos para comprobar calculos previos.
Realizar informes sobre las practicas realizadas que incluyan una adecuada
explicacion tedrica, los calculos y simulaciones realizadas, los resultados medidos

y los errores encontrados.

METODOLOGIA

Se combinaran diferentes métodos didacticos con el fin de presentar los contenidos bajo

distintas perspectivas que favorezcan la motivacion del alumnado:

METODO EXPOSITIVO

Informativa

Esquema general de los contenidos a tratar.

Exposicion explicativa de conceptos utilizando diferentes recursos de exposicion:
pizarra, proyector (presentaciones), directamente sobre el/los Toma de apuntes e

informacion complementaria (esquemas, diagramas,.)

METODO PRACTICO.

Adquisicion de destrezas mediante la realizacidén de trabajos practicos.

TEMPORALIZACION.

Dos sesiones de 2 horas (1 hora de exposicién y 3 de desarrollo de la practica).

MATERIAL:

* 2 Displays 7 segmentos de catodo comun

*1LDR



* Resistencia de 1 k
* Placa arduino
e Cable.

FUNDAMENTO TEORICO

Una LDR (Light Dependent Resistors) es una resistencia que disminuye el valor
O6hmico al aumentar la luz que incide sobre ella. Se emplean como sensores de luz,
barreras fotoeléctricas, etc.
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PROGRAMA

int pin_Idr = 3; // Patilla de arduino para la Medida del sensor
int lectura = 0; // Variable donde almacenamos la medida
int val = 0; // Variable donde almacenamos el mapeo
int unidad = 0; //variable donde se almacenara el digito unidad de la medida mapeada
int decena = 0; // variable donde se almacenara el digito decena de la magnitud medida

void loop()
{

lectura = analogRead(pin_lIdr);// Tomamos la medida
/ISerial.printin(lectura);

/Idelay(1000);

val = map(lectura, 0, 1023, 0, 99); //Mapeamos entre esos valores
/ISerial.printin(val);

descompon(val); //Ejecutamos esta funcién para descomponer el valor en dos digitos
//Serial.printin(unidad);

/ISerial.printin(decena);

/ldelay(1000);

switch (unidad) {

case 0:

D1_num_0();

break;

case 1:

D1_num_1();

break;

case 2:

D1_num_2();

break;

case 3:

D1_num_3();

break;

case 4:

D1_num_4();



break;

case 5:
D1_num_5();
break;

case 6:
D1_num_6();
break;

case 7:
D1_num_7();
break;

case 8:
D1_num_8();
break;

case 9:
D1_num_9();
break;
/ldefault:

switch (decena) {
case 0:
D2_num_0();
break;

case 1:
D2_num_1();
break;

case 2:
D2_num_2();
break;

case 3:
D2_num_3();
break;

case 4:
D2_num_4();
break;

case 5:
D2_num_5();
break;

case 6:

D2_num_6();
break;

case 7:
D2_num_7();
break;

case 8:
D2_num_8();
break;

case 9:
D2_num_9();
break;
//default:

¥

}

void descompon (int valor)
{
if(10 - val > 0)

unidad = val;
decena = 0;

}
else if(20 - val > 0)

unidad = val - 10;
decena =1;

}
else if(30 - val > 0)

{
unidad = val - 20;
decena = 2;

}

else if(40 - val > 0)
{

unidad = val - 30;

decena = 3;

}



else if(50 - val > 0)

{
unidad = val - 40;
decena = 4;

}
else if(60 - val > 0)

unidad = val - 50;
decena = 5;

}
else if(70 - val > 0)

{
unidad = val - 60;
decena = 6;

}
else if(80 - val > 0)

{
unidad = val - 70;
decena =7,

}
else if(90 - val > 0)

{
unidad = val - 80;
decena = 8;

}

else

unidad = val - 90;
decena = 9;

}



