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Robotica Industrial

La robdtica combina la ciencia y la tecnologia para crear maquinas

inteligentes capaces de interactuar con el mundo.




Senales de Entrada y Salida
en Sistemas Roboticos

Fundamentos de interfaz para el laboratorio de microcontroladores
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Curso: Robdética Industrial
Modulo: Interfaz de Sensores y Actuadores
Objetivo: Preparacion Practica para Arduino




El Ciclo Fundamental: Percibir, Pensar, Actuar

e ENTORNO |:|'S|CO ..................................................... ,

—

SENTIR PENSAR |, ».| ACTUAR

Sensores Voltaje ‘ Microcontrolador | Voltaje Actuadores
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El Flujo de Informacion: Los robots son La Senal como Lenguaje: Es el medio de
maquinas de procesamiento. No "deciden" traduccion entre el mundo fisico y el cerebro
magicamente; manipulan voltajes. digital.




Voltaje (V)
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Senales Analdgicas: El Mundo es Continuo

Valor infinito (ej. 2.014V)
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Tiempo (t)

Definicion: Una sefial
que varia de forma
continua en el tiempo.

Caracteristicas:

- Continuidad: No hay
saltos.

- Informacion Rica:
Captura matices (luz,
temperatura).

- Sensible al Ruido:
Interferencias alteran el
valor.




Sensores Analogicos Comunes

El voltaje de salida es analogo a la magnitud fisica.

Potenciometro

Mide posicion angular.
Salida 0-5V proporcional
al giro.

Sensor de Temperatura (LM35)

Salida lineal: 10mV por
cada °C.

Sensor de Distancia IR

Voltaje variable inversamente
proporcional a la distancia.




Senales Digitales: El Mundo Binario

A
Definicion: Senal que solo
5V (HIGH) | | - 7 | posee dos estados discretos.
= Niveles Légicos:
s - HIGH: ~5V (Si / Verdadero)
S - LOW: ~0V (No / Falso)
OV (LOW) f——a—— » 1SR , Ventaja: Inmunidad al ruido.
L Un 4.8V sigue siendo un 1.

Tiempo (t)



Sensores Digitales en Robotica

Responden ‘Si o No' / ‘Presente o Ausente’.

Final de Carrera Pulsador Encoder Optico
Detecta colisiones Interfaz de usuario Cuenta pulsos de
fisicas. basica. luz/oscuridad para medir

rotacion.




El Puente de Traduccion: ADC

Conversion Analogico-Digital

ADC
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Problema: El mundo es continuo (Analdgico), pero Arduino es discreto
(Digital).

Solucion: El ADC muestrea el voltaje y le asigna un numero entero.
Hardware: Pines AO-AS5 en Arduino UNO.



Entendiendo la Resolucion (10-bit)

B 221023 » .
—— Ideal (Analdgico 0 a 5V) A — Resolucion de 10 bits:

— Digital, 10-bit Quantization) /4 B 210 = 1024 niveles posibles.
Rango numérico: 0 a 1023.

Calculo del Escalon:
5V /1024 =~ 4.88 mV.

Conclusion: El Arduino no
puede detectar cambios
menores a 4.88 mV.
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ADC en la Practica: Calculo Real

The Physics

Escenario: Sensor entrega 2.5V

Valor Digital = —— x 1023 = 511
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// Lectura del pin A®
int valor = analogRead(AQ);

/ —. e | Iogly [l o i > PN A o 11
// La varlable "valol sera 511

Este numero entero (511) es lo que usa
tu codigo para tomar decisiones.




Salidas Digitales: Control Todo o Nada

Arduino Vol

PIN Comando:
digitalWrite(pin, ESTADO);

Aplicaciones:
Estado HIGH (5V) Estado LOW (0V)

e LEDs indicadores
VS ad Vol e Relés (Cargas de potencia)
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El Problema de la Velocidad

Maxima Velocidad

:Como obtenemos el 50% de velocidad?

e Problema: No podemos pedirle al pin digital que saque 2.5V constantes.
e Solucion: Simulacion analdgica.




PWM: Modulacion por Ancho de Pulso

Periodo (T)
|« >
HIGH e pr——
Tiempo Tiempo
Encendido Apagado
LOW

El Truco: Encender y apagar tan rapido que el actuador percibe el promedio de
energia.

Duty Cycle (Ciclo de Trabajo):
e Porcentaje del tiempo que la senal esta en HIGH.

Formula: (Tiempo Encendido / Periodo Total) x 100%



Visualizando el Ciclo de Trabajo

25% Duty Cycle
HIGH
T Voltaje Promedio = 1.25V
LOW (Motor Lento)
Tiempp Tiempo
. Encendido Apagado 50% Duty Cycle
HIGH | | : :
- Volt(ex\}elPrgcrinzd’:/cI) Tj '2.)50V
LOW l | l ' : elocidad Media

75% Duty Cycle
HIGH

<« Voltaje Promedio = 3.75V
(Motor Rapido)

En Arduino: analogWrite(pin, 0-255)
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Aplicacion: Control de Motores DC¥

Senal PWM
(Baja Potencia)
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Alta Potencia

DC Motor

oratorio: jNunca conectar un motor

dlrectamente al ArdumoI Requiere un Driver
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Integracion del Sistema: Robot Evasor
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Entrada Analdgica Loégica de Control Salida PWM
(0-5V) (Velocidad Variable)
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La Logica de Control (Pseudocodigo) X
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// 1. SENSE (Leer el mundo)
int distancia = 1L 1(AQ); // Valor entre 0-1023

// 2. THINK (Tomar decisiodn)
if (distancia > 600) {
// Objeto cerca detectado

// 3. ACT (Modificar el mundo)

analogWrite(PIN_MOTOR, 50); // Frenar (PWM bajo)
} else {

// Camino libre

analogWrite(PIN_MOTOR, 200); // Avanzar (PWM alto)

}
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Arduino - Hardware
Senales Digitales

|4 E/S Digitales (Pines 0 al |3)
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Arduino - Hardware
Senales Analogicas

6 Salidas Analogicas (PWM) (Pines 3,5,6,9,11)
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6 Entradas Analogicas (Pines 0 al 5)
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