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1. RESUMEN

El presente trabajo  se enfocara en conocer la tarjeta de desarrollo Arduino UNO, tanto en hardware como en software para su uso y programación. Así mismo se implementara un  programa sencillo para familiarizarse con el entorno de desarrollo y en general con el uso de los recursos de la tarjeta.

2. OBJETIVO

Implementar y emular un programa con la tarjeta arduino haciendo uso de los recursos que ofrece la misma, entradas-salidas digitales, entradas analógicas y salidas de Modulación por Ancho de Pulso (PWM). Mediante este programa se controlará un motor a pasos modificando el número de pasos con un potenciómetro  convencional.


3. MARCO TEÓRICO

Para entender esta práctica es necesario tener conocimientos previos, así como saber algunas definiciones básicas lo cual ayudara a obtener buenos resultados al termino de la misma. 
Arduino es una plataforma de prototipos electrónica de código abierto (open-source) basada en hardware y software flexibles y fáciles de usar. Está pensado para artistas, diseñadores, como hobby y para cualquiera interesado en crear objetos o entornos interactivos. Arduino puede “sentir” el entorno mediante la recepción de entradas desde una variedad de sensores y puede afectar a su alrededor mediante el control de luces, motores y otros artefactos. El Microcontrolador de la placa se programa usando el “Arduino Programming Language”  (basado en Wiring1) y el “Arduino Development Environment” (basado en Processing2). Los proyectos de Arduino pueden ser autónomos o se pueden comunicar con software en ejecución en un ordenador (por ejemplo con Flash, Processing, MaxMSP, etc.).
Arduino puede ser utilizado para desarrollar objetos autónomos e interactivos, como prototipos o interactuar con software instalado en el ordenador. Dada su rápida curva de aprendizaje y su precio económico es ideal para educadores, diseñadores y cualquiera interesado en la electrónica y robótica.

El compilador necesario para programarlo está disponible de forma gratuita en www.arduino.cc y está disponible para Mac OS X, Windows y Linux.
Arduino UNO es la versión mejorada de su predecesor Duemilanove. Incluye función de autoreset, protección de sobrecargas, conector USB para programarlo, totalmente montado con componentes miniatura SMD (salvo el microcontrolador, para poder cambiarlo fácilmente) y nuevo bootloader OptiBoot a 155kbps.


Algunas de las características técnicas de la tarjeta arduino son:

· Microcontrolador Atmega328 de AVR 
· 32 KB de memoria de programa en lugar de 16 KB de la anterior versión
· RAM de 2KB (antes 1KB) y EEPROM de 1 KB (antes 512 bytes).
· La carga de los programas también es más rápida ya que el bootloader fue actualizado a una velocidad de 115000 baudios.
· Entradas/Salidas digitales ( 6 salidas PWM ) 
· 6 entradas analógicas 
· Pines de alimentación de 3.3V 
· Velocidad del reloj de 16Mhz

[image: http://arduino.cc/en/uploads/Main/ArduinoUno_R3_Front_450px.jpg]






Fig. 1.1: Placa Arduino UNO R3 (USB)

4. MATERIAL


· 1 Protoboard.
· 1 Fuente de 5 v.
· 1 Potenciómetro de 10k Ω.
· 1 Motor a pasos bipolar. 
· 1 Arduino uno.

5. DESARROLLO PRACTICO

Para este desarrollo se realizó un programa que  modifica el número de pasos de un motor a pasos mediante un potenciómetro.
La ventaja de trabajar con esta tarjeta es que se pueden encontrar librerías precargadas que contienen códigos especializados en una área especifica, para este caso se hizo uso de la librería <Stepper.h> la cual únicamente solicita como argumentos el pin A0, gracias a ello es resultó sencillo hacer uso de un motor a pasos.

Descripción de entradas y salidas
	Función
	No. de Pin
	Tipo

	Potenciómetro
	0
	Entrada Analógica

	Paso 
	8
	Salida Digital

	Paso
	9
	Salida Digital

	Paso
	10
	Salida Digital

	Paso
	11
	Salida Digital


Tabla 1.0: Descripción de pines utilizados
Las entradas y salidas utilizadas se mencionan en la parte de configuración del programa. 
Las instrucciones más sobresalientes del código, las cuales son incluidas en la librería antes mencionada son las siguientes:
Stepper stepper (STEPS, 8, 9, 10, 11);
Indica las salidas digitales que se utilizan para controlar el motor, se utilizaron las salidas digitales 8 a 11.
Stepper.setSpedd(30);
Se utiliza para ajustar la velocidad del motor, en este caso el argumento es 30, lo cual significa que el motor dará 30 revoluciones por minuto (RPM).
int val = analogRead(0);
Se declara la variable val, a esta variable se le asigna el valor leído por la instrucción analogRead(0) en el pin de entrada analógica 0. Este valor sirve para modificar el número de pasos que dará el motor. Inicialmente el número de pasos es 100. 
  
  

Código  Generado
//PRIMERA PRÁCTICA - CONTROL DE PROCESOS POR COMPUTADORA 

#include <Stepper.h>

// Cambiar este parámetro por el número de pasos del motor
#define STEPS 100

// Crea una instancia de la clase Stepper, especificando
// el número de pasos del motor y los pines
// a los que se ha atachado
Stepper stepper(STEPS, 8, 9, 10, 11);

// La lectura previa para la entrada analógica
int previous = 0;

void setup()
{
  // Se especifica la velocidad del motor 30 RPMs
  stepper.setSpeed(30);
}

void loop()
{
  // Se recoge el valor del sensor
  int val = analogRead(0);

  // Mueve el motor tanto pasos como haya cambiado
  // la lectura del sensor
  stepper.step(val - previous);

  // Almacena el valor del sensor para recordarlo como valor previo
  previous = val;
}






















6. RESULTADOS

Una vez realizadas las conexiones y compilado el programa se verificó su funcionamiento, al energizar nuestro pequeño sistema de inmediato el motor a pasos empezó a funcionar, girando lentamente y dando el número de pasos que se le fue asignado.
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Fig. 1.2: Práctica implementada.

Al variar el valor del potenciómetro se cambia el número de pasos del motor, este valor es adquirido por la entrada analógica de la tarjeta arduino. 


7. CONCLUSIONES


La tarjeta arduino esta diseñada para trabajar de manera independiente sin necesidad de montar elementos electrónicos adicionales para que funcione, solo se necesitan los componentes extras de salida y entrada para generar una solución a cualquier problema que requiera de una tarjeta de control.

En esta primera práctica de reconocimiento de la tarjeta se identificaron los recursos que esta ofrece para trabajar de manera sencilla y abierta, básicamente se hizo uso de variados recursos como entradas analógicas, salidas digitales.

El uso de elementos de salida y entrada complejos como servomotores, motores a pasos, o sensores ultrasónicos por ejemplo, resulta bastante sencillo ya que el compilador ofrece librerías especializadas en cada uno de los elementos siendo más fácil su uso en comparación con otro tipo de microcontroladores o tarjetas de desarrollo.
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