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1.- Introduccion

El hogar inteligente es una tendencia en el futuro. Imagina que te acuestas en el sofa y controlas
todo con un teléfono celar comun y corriente. ¢ Tandreible! Las cortinas se pueden cambiar
automaticamente, la temperatura del agua puede cambiar al modo templado cuando esta listo
para un bafo acogedor. Alternativamente, puede obtener la escena de luz distinta en su hogar.
Creo que no puedes esperar pavavir asi. En esta leccién, simulamos el hogar inteligente para
hacer un kit de hogar inteligente de bricolaje con el software Arduino. jSiguenos para disfrutar
de la alegria del bricolaje!.

2.- Lista de equipos
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PLUSControl Board (Compatible comddiino UNO)
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Descripcion \ Cantidad Fotografia

Mddulo de LED blanco. 1 Sl e
|-JL-J' L

Moédulo de LED Amarillo. 1

Botdn sensor 2




Sensor de fotocélula. 1 ::1]1" . \
Sensor de movimiento PIR. 1
Sensor de gas MQ. 1
Maodulo de rée. 1
Maodulo Bluetooth HMLO. 1
Sensor de zumbador pasivo. 1
Maodulo de ventilador 1
Sensor de vapor 1
Servo motor. 2
Médulo de pantalla LCD1602. 1
Sensor de humedad del suelo. 1
Cable USB 1
Lineas Dupont hembmahembra. 40




Linea DuponMacho a hembra

6
Al ady el el sl sl sl
Tuerca niquelada M3 25 -
Al Gl Gl
Tornillo de cabeza redonda M2*12MM 6 1 .I I t E 1
Tuerca niquelada M2. 6
Pilar de cobre de doble paso M3*10MM 4
L1141
Tornillo decabeza redonda M3*6 MM. 8 LaLd
Tuerca autoblocam de acero inoxidable 4 DD D
M3 304.
SRENINERE
Tornillo de cabeza redonda M3*10MM. 20 TRIRINIEY
Tornillo de cabeza redonda M25*10MM 6 TEIRER
Cabeza de nl’quel M25 6 Gyl e wl Ay
Tornillo de cabeza redonda M3*12MM. 6
Tornillo decabeza plana M3*10MM. 2
Tornillo autor roscablealcabeza
redonda M1.2MM. 10
Porta pilas AA de 6 celdas con cabezal 1
CCy linea de rocio de 15 cm.
Destornillador cruzado con mango negr|
amarillo de 3*40MM. 1
Cable puente HH de2,54 de 3 pines de
20 cm. 13
Cable puente HH de 2,54de 4 pines de
20 cm. 2




3.- Descarguesoftware

Cuando obtengamosa placa de control, primero debemos descargar Arduino IDE y el
controlador. Puede descargar Arduino IDE desde el sitio web offiitzd://www.arduino.cc/

HARDWARE  SOFTWARE  CLOUD  DOCUMENTATION »  COMMUNITY BLOG  ABOUT

Arduino Starter Kit,
now at 20% off!

now at 25% off!

LEARN ARDUINO Check it out ni

0O 00® OO O (806
=

.

Check it out now!

Hay varias versionegara Arduino, simplemente descargusa version adecuada para su
sistema, tomaremos el sistema Windows como ejemplo para mostrarle como descargar e
instalar.

HARDWARE SOFTWARE CLOUD DOCUMENTATION + COMMUNITY = BLOG ABOUT

MARDWARE  SOFTWARE  CLOUD  DOCUMENTATION v  COMMUNITY »  BLOG  ABOUT

Arduino Web Editor a8 o
CRae

OQ m=m

Over-the-Air

CODE ONLINE GETTING STARTED - Updatet

OLSCOVER MORE

Downloads

Arduino IDE 2.0.1

The new major release of the Arduino IDE is faster and even more
powerfull In addition to a more modern editor and a more
responsive interface it features autocompletion, code navigation,

and even a live debugger. MAcOS 1014

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

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

SOURCE CODE

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



https://www.arduino.cc/

DOWNLOAD OPTIONS

Windows Win 10 and newer, 64 bits
Windows M5l installer
Windows ZIP file

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

macOS 10.14: “Mojave” or newer, 64 bits

Hay dos versiones para el sistema Windows, una eertion instalada, otra es la version de
descarga, soloecesitas descargar el archivo al ordenador y descomprimirlo. Estas dos versiones

se puede utilizar normalmente. Elija uno y descarguelo en su ordenador.

Support the Arduino IDE

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has
peen downloaded 67.058.097 times — impressivel Help its
development with a donation.

$3 $5 $10 $25 $50 Other

JUST DOWNLOAD CONTRIBUTE & DOWNLOAD

— 0

% (0.0,

Learn more about donating to Arduino.

Solo necesitas hacer clic en SOLO DESCAR@A haga clic en el archivo descargado para
instalarb. Y cuando se descarga el archivo ZIP, puede descomprimirlo e iniciarlo directamente.



4 .- Placa de contrdfeyestudid®LUS.
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La placa de contrdeyestudioPLUS es totalmente comjiale con enentorno de desarrollo
Arduino IDE. Contiene todas las funciones de la placa Arduino UNO. Ademas, algunas mejoras
gue hicimos fortalecen mucho su funcion. Es la mejor opcién para aprender a construir circuitos
y escribir codigo también. jEmpecest.

Comunicacion
ICSP-= serie

Pines UCC
Pines GND

Interrupbor

ICSP
deslizante Reseb
JacK de 12C
alimenbacion Pines GND

Pines UCC

IOREF <«+—— —»Pines analogicos

Reseb €— vin
Salida 3.3V <€— > GND
» Salida SV




Interfaz de comunicacion en serie: DO es RX, D1 es TX.

Interfaz PWM (modulacion de ancho de pulso): D3 D5 D6 D9 D10 D11
Interfaz de interrupcion externa: D2 (interrupcion 0) Y D3 (interrupcion 1)
Interfaz de comunicacion SPI: D10 es SS, D11 es MTSs MBO, D13 es SCK.
Puerto de comunicacion |IC: A4 es SDA, A5 es SCL.

= =4 -4 —a -9

5.- Instalacion del controlador
Instalamos el controlador de la placa de contfelyestudioPLUS. El chip USBL en la placa
PLUS adopta el chip serie CP2102. El programa caxhdrotle es¢ chip esta incluido en la

version Arduino 1.8 y superior, lo cual es conveniente. Conecte el puerto USB de la placa, ca
computadora puede reconocer el hardware e instalar automaticamente el controlador de

CP2102.

Si la instalacion no tuvo éxjtm tiene la intenciéon de instalarla manualmente, abra el

administrador de dispositivos de la computadora, haga clic derecho en EpRippiedades,
Administrador de dispositivos.

% Administrador de dispasitivos - O X
Archive  Agcidn Ner  Ayuda
= @ dm "

B Dispositivos de seguridad ~
B Dispositivos de software
¥3 Dispositivos del sistema

= Dispositivos multimedia digitales

@ Dispositivos portétiles

I Entradas y salidas de audio

[ Equipo

¥ Firmware

™ Impresoras

[ Monitores

[ﬂ Mouse y otros dispositivos sefialadores

E? Otros dispositivos

8§ Periféricos de Xbox 360

I Procesadores

v §§ Puertos (COMy LPT)

ﬁ Arduino Uno (COM3)
ﬁ Serie estandar sobre el vinculo Bluetooth (COM15)
ﬁ Serie estandar sobre el vinculo Bluetooth (COM16)
E Serie estandar sobre el vinculo Bluetooth (COM1T)
ﬁ Serie estandar sobre el vinculo Bluetooth (COM1E)
E Serie estandar sobre el vinculo Bluetooth (COM19)
ﬁ Serie estandar sobre el vinculo Bluetooth (COM20)

- Unidades de disco
o Unidades de DVD o CO-ROM

Hay un signo de exclamacién amarillo en la pagina, lo que implica goetdicion del

controlador de CP2102 no se realiz6 correctamente. Luego hacemos doble clic en hardware y

actualizaremos el controlador.



CP2102 USE to UART Bridge Controller Properties

General Drver Details Everts

!‘: CP2102 USB to UART Bridge Controller

Cither devices

Device type:
Manufacturer: Unknown
Location: Port_#0002. Hub_#0001

Device status
[The drivers far this device are not installed. (Code 28)

There are no compatible drivers for this device.

To find a driver faor this device, click Update Driver.

|Update Driver...

Carcel

L} NI} Ay 3INB
RS a Odzo NI

at NJ
St

F 3l Ot AO Sy a! OSLJil NE
computadora el software delomtr2 f I R2 NE X
descargado. Como se muestra abajo.

B Update Drivers - CP2102 USB to UART Bridge Controller
How do you want to search for drivers?

—> Search automatically for updated driver software
Windows will search your computer and the Internet for the latest dnver software
for your device, unless you've disabled this feature in your dgwice installation

settings

- Browse my computer for driver software

Locate and install driver scftware manually.

Cancel

10



1 OSyza OfAO Sy G9ElIYAYINES fdz§32 o6dzadl yYza f |
GO2yUNRfFR2NE LI NI 06dzaOF N Sy St OdateRNR SNBOG |
controlador se instalara correctamente. (Coloco la carpeta de software Arduino en el escritorio,

puedes seguir el camino.

& | Update Drivers - CP2102 USB to UART Bridge Controlles

Browse for drivers on your computer

4 ¥

CAUsers\Administrator\Desktop\arduino-1.8.12\drivers\CP210x_6.7 8% Browse...

Search for drivers in this location:

Include subfolders

—> Let me pick from a list of available drivers on my computer

This list wall show available drnvers compatible with the device and all drvvers 1

Abra el administrador de dispositivos, encontrard que desaparece el signo de exclamacion
amarillo. El controlador de CP2Z18einstalé correctamente.

n the

same category as the device,

X
B Update Drivers - Silicon Labs CP210x USB to UART Brdge (COMT)
Windows has successfully updated your drivers
Windows has finished installing the drivers for this device:
Silicon Labs CP210x USB to UART Bridge
- .

11



A Device Manager
Fle Action View Hep
@ | m| E mE XS

v A DESKTOP-eng
i Audio nputs and outputs
@ Batteries
8 Computer
- Disk drives
Il Displey adapters
o DVD/CD-ROM drives
v 4 Human interface Devices
) USEB input Device
B IDE ATAVATAR| controllers
3 Keyboards
) Mice and cther pointing devices
@ Monitors
» P Network adapters /
v i Ports (COM&LPT)
@ Silicon Labs CP210x USE to UART Bridge (COM7)
7= Print queues
O Processors
B Software devices
S Storage controllers
B8 System devices
§ Universal Serial Bus controllers

6.- Configuracion del IDE de Arduino
Haga clic en el icono, abra Arduino IDE.

[©.0]

(i s RIS

B sketch_novlda | Arduino IDE 2.0.1 - O X

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

sketch_nov1da.ino e
1 vold setup() {
2 f/ put your setup code here, to run once:
3
4 %}
5
6 void loop() {
7 '/ put your main code here, to run repeatedly:
8
g 1
1a

Lin. 1, col. 1 UTF-8 ¥ Arduino Unoon 1C0M3 0

12



Para evitar errores al cargar el programa en la placa, debe seleccionar la placa Arduino correcta
que coincida con la palca conectada en lmpotadora. Luego regrese al software Arduino, debe
hacer clic en Herramientas, Placa como se muestra en la figura de abajo.

[ sketch_nov14a | Arduina IDE 2.0.1 - O X

Archivo Editar Sketch Herramientas Ayuda

pereme

Archivo de programa
sketch_novida

Gestionar bibliotecas...

1 |Ean Monitor Serie
2
. Platter Seris
= .
: 3 Placa: "Arduino Uno" » Gestor de placas. Cirl + Mayds + B Arduino Yin
o vei  Puerto:'TOM3’ . + Arduine Una
Arduine AVR Boards v Arduing Uno Mini
7 Obtener informacion de Iz placa ;
3 Arduino Mbed 05 Nano Boards ' Arduin Dusmilsnove or Discimils
0 ) Actualizador de Firmware de WiFi101 / WiFiNINA Arduing megadVR Boards » Arduine Nano
10 Cargar certificados raiz S5L Arduino SAMD Boards (32-bits ARM Cortex-M0+) » Avduin Mega or Mega 2560
Programadar » Arduine Mega ADK
Grabar Boctioader Arduine Leonardo
Arduino Leonardo ETH
Arduino Micro
Arduino Esplora
Arduine Mini
Arduino Ethernet
| Arduina Fio
Arduino BT
Lin. 1,col. 1 UTF-8 & Arduino Uno on 100M3 Q) LilyPad Arduino USB

Luego, seleccione el puerto COM correcto (puede ver el puerto COM correspondiente después
de que el controlador se haya instalactarrectamente.

B sketch_novl4a | Arduino IDE 2.0.1 — O *

Archivo Editar Sketch Herramientas Ayuda

Archive de programa

sketch_nov143 Gestionar bibliotecas... Ctrl + Mayds + |
1 voic Manitor Serie Ctrl + Mayds + M
2
- Plotter Serne
. |
: } Placa: "Arduina Una" L
6 void Puerto : "COM3" L4 Serial ports
7 Cbtener informacion de la placa v COM3 (Arduina Unag)
8 ) _ N B COM20
g } Actualizador de Firmware de WiFi101 / WiFiNINA
) - COM19
1@ Cargar certificados raz S5L
comia
Programador » COM16
Grabar Bootloader COM17
COM15

Lin. 1,col. 1 UTF-8 ¥ Arduino Unoon 1COM3 0

13



& sketch_novl1da | Arduino IDE 2.0.1 — O >

Archivoe Editar Sketch Herramientas Ayuda

.‘:f. frduino e i

sketch_novida.ino
1 void setup() {
2 put your setup code here, to once
3
4 }
5
6 void loop() {
8
9 i
1@

Lin.1,col. 1 UTF-2 & ArduinoUnoon1COM3 01

Antes de cargar el programa en la placa, demostremos la funcion de cada simbolo en la barra de
herramientas del IDE de Arduino.

Se utiliza para verificar si hay errores de compilacion o no.

Muestra el Plotter Serial

Se utiliza para enviar y recibir datos desde la placa Arduino al ordenador.

Se utiliza para cargar el programa erpfaca Arduino.

14



7.- Comienza tu primer programa.
Abra el archivo para seleccionar Ejemplo, elija BLINK de BASICO, como se muestra a
continuacion:

sketch_novl4a | Arduine IDE 2.0.1 Ejernplos Construidos — O e
Archive Editar Sketch Herramientas Ayudi  01.Basics L AnalogReadSerial
MNuevo Cirl = N 02.Digital 4 BareMinimum
Abrir.. Ctrl = O 03.Analog »  Blink
Abierto recientemente b 04.Communication L DigitalReadSerial
Sketchbook » 05.Control » Fade
Ejemplos 2 06.5ensors 4 ReadAnalogVoltage
Cerrar Ctrl + W 07.Display 3
Guardar Ctrl = 5 08.5trings »
Guardar como... Ctrl + Mayts + 5 0o.Use ]
10.5tarterkit_Basickit »
Preferencizs. c e tome 11.ArduinolSP 8 i
fvnzado ’ Ejemplos para Arduine Uno
Salir Ctrl + Q EEFROM b
Ethemnet 4
Firmata »
Keyboard b ;
Blink | Arduine IDE 2.0.1 — O »

Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

Blink.ino
9 If you want to know what pin the on-board LED is connected to on your Arduino
1a model, check the Techni of your board at:

11 https:// /en/Mai oducts
12
13
14
15
16
17
18
19
208
21
22 https://www.arduino.cc/en/Tutorial/BuiltInExamples/Blink

23

24

25 // the setup function runs once when you press reset or power the board
26 vold setup() {

27 // initialize digital pin LED_BUILTIN as an output.

28 pinMode (LED_BUILTIN, OUTPUT);

22}

e

31 // the loop function runs over and over again forever

32 void loop() {

33 digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH);
34 delay(1ee8); a second

35 digitalWrite(LED BUILTIN, LOW}; LED off by making the wvoltage LOW
36 delay(1ee8); f/ wait for a second

37}

38

public domain.

LED on (HIGH is the voltage level)

Lin. 1, col. 1 UTF{ ¥ Arduino Uncon1COM3 0

15



Configure la placa y el puerto COM, la placa y el puerto COM correspondientes se muestran en

la parte inferior derecha de IDE.

Haga clic para comenzar a compilar el programa, verifique los errores:

Haga clic para cargar el programagaacon éxito.

Cargue el programa con éxito, las luces LED integradas se encienden durante 1 segundo y se
apagan durante 1 segundo. Enhorabuena, has terminado el primer programa.

8.- ¢, Como agregar una biblioteca?
¢, Qué son las bibliotecas? Las bibliogesanuna coleccién de cddigo que facilita la conexiéon a

un sensor, una pantalla, un médulo, etc. Por ejemplo, la biblioteca LiquidCrystal integrada ayuda

a comunicarse con las pantallas LCD. Hay cientos de bibliotecas adicionales disponibles en
Internet para cescargar. Las bibliotecas integradas y algunas de estas bibliotecas adicionales se

enumeran en la referencia.

Aqui le presentamos la forma mas sencilla de agregar bibliotecas.

En la siguiente ruta se encuentra

n las librerias:

CA\Userspmven OneDrivéDocunentos Arduindlibraries

I 4 = | libraries - O X
Inicio Compartir Vista o
# Cortar X LTJ Muevo elemento ~ \/] Abrir ESE\emonartndo
—J w-] Copiar ruta de acceso EJ Facil acceso ~ Modificar Mo seleccionar nada
Anclaral  Copiar Pegar . Mover Copiar Eliminar Cambiar ~ Nueva Propiedades o "
Acceso rapido P| Pegar acceso directo a a - nombre  carpeta - £ Historial EFI Invertir seleccion
Portapapeles Organizar Nuevo Abrir Seleccionar
< v » Esteequipo » Documentos » Arduino » libraries v | D Buscar en libraries
Arduino ~  Nombre Fecha de modificacién  Tipo Tamario ~
Arduing

Casa inteligente
|=| Documentes
& Creative Cloud Files
e Creative Cloud Files
@ OneDrive - Personal
Creative Cloud Files
Datos adjuntos
|| Documentos
&= Imagenes
Oficce 2013
Papa
Videos antiguos
[ Este equipo

' Descargas

|%] Documentos v
36 elementos

I O2ylUAydd OAsys

https://fs.keyestudio.com/KS0085

Accessory_Shield

AceWire

Adafruit_10DOF
Adafruit_BMP025_Unified
Adafruit_ BMP280_Library
Adafruit_BuslO
Adafruit_EPD
Adafruit_GFX_Library
Adafruit_HX8337_Library
Adafruit_|L19341
Adafruit_ImageReader_Library
Adafruit_L3GD20_U
Adafruit_LSM303DLHC
Adafruit_NeoPixel
Adafruit_seesaw_Library
Adafruit_Sensor_Calibration
Adafruit_Sensor-master
Adafruit_SPIFlash
Adafruit_S5D1308

o dza lj dz§ ¢
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Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos

Carpeta de archivos

Carpeta de arch
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos

Carpeta de archivos


https://fs.keyestudio.com/KS0085

Como se muestra a continuacion.

Yeyatdi=0

KS0085 Smart Home Kit for Arduino

1. About keyestudio
2 Tutorial for Arduino
3 apP

4. Tutorial for Mixty

5. Installation guide
Install & driver

Russian Tutorial

Seleccionaremos el botén Dmsgar.

Guardar en Dropbox A Descargar

Nombre

1. About keyestudio

2. Tutorial for Arduino

3. APP

4. Tutorial for Mixly

5. Installation guide

Install a driver

Russian Tutorial

KS008
Srmart
Home Kit
for Ardui...

17
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Seleccionamos la carpeta 2. Tutorial for Arduino.

Seleccionamos la carpeta 5. Arduino Library files.

Nombre

" LiquidCrystal 12C

- Servo

Solo tienes que replicar y pegar en la carpeta de bibliotecas de Arduino IDE.

La biblioteca de home Smart setal$ con éxito, como se muga a continuacion.

| Adafruit_Circuit_Playground 2020/2/13 10:32 =
| Bridge 2020/2/13 10:32 it
. Esplora 2020/2/13 10:32 =
_ Ethernet 2020/2/13 10:32 =
| Firmata 2020/2/13 10:32 pegl =y
| GSM 2020/2/13 10:32 b3
IRremote 2020/8/18 14:15 iF=
Keyboard 2020/2/13 10:32 =
. LiquidCrystal 2020/2/13 10:32 i
LiquidCrystal_12C 2020/8/26 9:38 Rig=
| Mouse 2020/2/13 10:32 =
| Robot_Control 2020/2/13 10:32 =
| Robot_Motor 2020/2/13 10:32 =
| RobotiRremote / 2020/2/13 10:32 g >3
. SD 2020/2/13 10:32 W=
Servo 2020/2/13 10:32 b0
SpacebrewYun 2020/2/13 10:32 pogl =
| SR04 2020/8/17 15:51 4=
. Stepper 2020/2/13 10:32 4=
| Temboo 2020/2/13 10:32 =
| TFT 2020/2/13 10:32 it
Wik 2020/2/13 10:32 g
[] keep 2020/2/13 10:32 KEEP 3%

18



9.- Proyectos

Muy bien, vayamos directamente a nuestros proyectos. En este kit, hay 14 sensores incluidos.
Comenzaremos con el sensor simple para que conozcas profundamente el hogar inteligente. Sin
embargo, si eres un entusiastzon conocimientos de Arduino. Puedes omitir estos pasos,
ensamblar el kit de hogar inteligente directamente (hay un video de ensamblaje en la carpeta).

Nota: en este curso, la interfaz de cada sensor/médulo marcado cen@®BD) indica el polo
negativo,G esta conectadoaGc®2 Db5 RSt SaoddzR2 RSt aSyaz2NJ 2 LI
un polo positivo que esta vinculado con V o VCC o 5V.

Proyecto 1: Parpadeo LED

Descripcion:
ﬂ ' \ﬂ ﬂ \ﬂ

En la leccién anterior, instalamos el controlador de la placa de desarrotkivido V4.0,
comenzamos son proyectos simples. Para esta leECIONS | £ AT I NBY2 & d&! NRdzA y 2
gue es la practica basica para principiantes. Proporcionamos el codgaetea para controlar

el LED para que realice el parpadeo. En el codigo, poeafggurar una escena intermitente

distinta cambiando el tiempo de encendido y apagd@ionecteGND y VCC, el LED se encendera

cuando el extremo de la sefial S tenga un nivel @lor lo contrario, el LED se apagara cuando

el extremo de la sefial S tenga nivel bajo.

Especificaciones:

1 Interfaz de control: puerto digital.
Voltaje de funcionamiento: CC 3;%V.
Paso de clavija: 2,54 mm.

Color de la pantalla LED: blanco.
Tamafno30 * 20 mm.

Peso: 3 g.

= =4 -4 A -8
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Equipo:

PLUS control | Sensor shield*1| White LED USB cable*1 3pin F-F
board*1 module *1 Dupont line*1
’ m \ : :’
\v’,

Escudo sensor.

CE ) keyestudio Sensor Shield V5.2

G G
L | (9

-
ARECF GNO 1312

PUR 25
) 5 o Pouer  anaLoc IN @
o R 3 L 7045
f— (7. &SSUGNDVIN D) 2 3 :

> e e v e * 9

L e

Por lo general, combinansda placa de control Arduino con otros sensores, médulos y sensores
mudltiples, lo que es dificil de cablear. Por el contrario, este protector de sensor cubre este
problema, solo necesita apilarlo en la placa de control keyesfdidS cuando lo use.

Esteescudo se puede insertar directamente en los sensores 3PIN, también rompe los puertos
de comunicacién de uso comun, como la comunicacion en serie, la comunicacion IIC, la
comunicacion SPI. Ademas, el escudo viene con un botérirdeioey 2 luces de sefial

Descripcion de pines
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D13 led 3mm

fixed hole

AREF

Digital port

DO-D13
GND

Electroly GND
capacitor € v ‘
NG |

01 (

CL SDA SUGNC 00 ‘

esot button e~ 110 NG /

- = serial
= (g w m DOL‘LQ ANALOG IN . communicaton
. L "W e 9 3

‘bD..xJS..'\.IUJS.L Q {
5P 1 INESERIENE URF o1+m

Y
SP

headers v
connect to external Ceramic

power positive copacitor

Diagrama de conexion:

Junto al cable, conecte el médulo LED con @1Blindaje. Nota G, V y S del médulo LED blanco
estan vinculados con G, V y 13 de la placa de expansion.

G

S

AREFGND13 12

Cddigo de prueba:
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pinMode(13, OQUTPUT});
I

void loop() {
digitalWirite(13, HIGH);
delay(1e88);
digitallirite(13, LOW);
delay(leee);

r

Resultado de la prueba:

Cargue etddigo de prueba con éxito, el LED blanco comienza a parpadear, se encienden durante
1000 ms, se apagar durante 1000 ms, alternativamente.

Cddigo Explicacion

El cédigo parece largo y desordenado, pero la mayoria son canntLa gramatica de Arduino
sebasa en C. Los comentarios generalmente tienen dos formas de expresion.

KF XXX®® FkY ! RSOdzZr R2 LI N} O2YSyidlFNAR2A RS L} NN
I Adecuado para comentarios de una sola linea.
Entonces, el cédigo contiermucha informacion vital, como alitor, el acuerdo emitido, etc.

La mayoria de las personas omiten los comentarios, el principiante debe desarrollar un buen
hébito de revisar el codigo. En primer lugar, revisa los comentarios. Contiene la informacién
proporcionada y lo ayudan a comprends cddigo de prueba rapidamente. En segundo lugar,
forma el h&bito de escribir comentarios.

pinMode(13, OUTPUT);
I

Segun los comentarios, encontraremos que el autor define el modo pin D13 como salida en
funcion setup(). Setup() es la funciBasica de Arduino. Se ejecutandawez en la ejecucion del
programa, generalmente como pin de definicidgiefine y asegura las variables.
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void loop() {
digitallirite(13, HIGH);
delay(1e88);
digitallirite(13, LOW);
delay(1e88);
T
Loop() es la funcién necesaria de Arduino, puede ejecutarse y repetirse todo el tiempo después
RS |j dzS seZjSciitdziris ez
En la funciénoop(), el autor usa
digitalwrite(13, HIGH); //enciende el LED (ALTO es el nivel de voltaje).

digitalWritre(): establece el voltaje de salida del pin en un nivel alto o bajo. Hacemos que la
salida D13 sea de alto niveleho las luces LED se encienden.

delay(1000); // espera un segundo.

La funcion delay se usa para retrasar el tiempo, 1000 ms. Es 1 segundo, la unidad es en
milisegundos.

digitalWrite(13, LOW); // Apaga el LED haciendo que el voltaje sea BAJO.
De manera shilar, hacemos que la salida D13 slesbajo nivel, el LED se apagara.
delay(1000); // Espera un segundo.

Retraso de 1 segundo, luz LED encendida, mantener 1 segundo, luz LED apagada, permanecer
encendida un 1 segundo. El LED parpadea con un intervaleeguhdo. ¢ Q&ipasa si quieres
hacerque el >LED parpadee rapidamente? Solo necesitas modificar el valor del bloque de delay.
Reproducir el valor de retardo implica que el tiempo de espera sea menor, es decir, que
parpadee rapidamente. Por el contrario,qae hacer que el LED parpadee lentste.
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Proyecto 2: Respirando Luz

Breathing light

Descripcién

Voltape

Time Duty Cycla: 05

En la leccién anterior, controlamos el encendido y apagado del LED y lo hicimos parpadear. En
este proyecto, controlaremos el brillo del LED a través de PWM giamalar el efecto de
respiracion. De manarsimilar, puede cambiar la longitud del paso y el tiempo de retraso en el
cddigo para demostrar un efecto de respiracion diferente.

PWM es un medio para controlar la salida analdgica a través de medios didilatemtrol

digital se utiliza para generandas cuadradas con diferentes ciclos de trabajo (una sefal que
cambia constantemente entre niveles altos y bajos) para controlar la salida analégica. En
general, el voltaje de entrada del puerto es de 0 V y BQUE pasa si se requiere 3 V? (0 qué
pasasi cambia entre 1 V, 3V y 5 V? No podemos cambiar la resistencia constantemente. Para
esta situacion, necesitamos controlar por PWM.

Para la salida de voltaje del puerto digital Arduino, solo hay LOW y HIGHrgsponden a la

salida del voltaje de 0 ¥/5 V. Puede definir LOW como 0 y HIGH como 1, y dejar que Arduino
emita quinientas sefiales 0 0 1 en 1 segundo. Si saieqgtos 1, eso es 5V,tido es 0, eso es

0 V. Si emite 01010101010101 de esta manerpuelto de salida es de 2,5 V, que es como
mostrar una pelicula. La pelicula que vemos no es completamente continua. En realidad, emite
25 imagenes por segundo. En esta caso, el humano no puede decirlo, tampoco PWM. Si desea
un voltaje diferente, debe contlar la relacion 0 y 1. Cuantas mas sefiale salida 0, 1 por
unidad de tiempo, habra una mayor precision.

Equipo:
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PLUS control Yellow LED USB cable*1 3pin F-F

board*1 module*1 Dupont line*1

Diagrama de conexion:

) 000

Nota: en el escudo del sensor, los pines G, V Y S del médulo LED amarillo estan vinculados con
G,Vy5.

Cdédigo @ prueba:

int ledPin = 5;
void setup() {
pinMode(ledPin, OUTPUT);
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void loop() {
for {int value = @; wvalue < 255; value = value + 1){
analoghirite(ledPin, walue); El LED se enciende gradualmente
delay(5); retardo de

h
for{int value = 255; walue > 8; wvalue = value - 1 )
analogWrite(ledPin, wvalue); El Led se apaga g

[%p ]

A A= = A

[il=]

delay(5); retardo de 5 milisegundos
h
¥

1] =]

Resultado de la prueba:

Cague el cédigo de prueba con éxito. EI LED gradualmente se vuelve mas brillante y luego mas
oscuro, como el aliento humano, en lugar de encenderse y apagarse inmediatamente.

Andlisis del cédigo:

Cuandonecesitamos repetir algunas declaraciones, tenemd@ qudza I NJ f I RS Of I NI OA 5\
el formato de declaracion de la siguiente manera:

for (ciclo inicial; ciclo condiciédgeclaracion de ajuste de cig¢{o

Establece el cuerpo del bucle

}

Secuenciaciclic ad ¥ 2 NE @
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for {(int value = 8; wvalue < 255; wvalue=value+l)}{

¥

for (int value = 255; wvalue »8; wvalue=value-1){

}

[ &4 RSOt NI OA2ySa anfedtdlde 0 K 25O 3uggo edaliuzéatde 285 & 02 NJ
fdz§32 1dzYSydS | HppsS Xo0dOtS AYFAYAGZ2 D

| & dzyl ydzS@IF Tdzy OAs-yandlogWrite). RSOt I NI OAsy &7F2NE

Sabemos que el puerto digital solo tiene dosadsts de 0 y 1.ronces, Cémo enviar un valor
analédco a un valor digital? Aquhecesitamos esta funcion, observe la placa Arduino y
SyO2y (NI N} ¢ LAYySa 02y & 9 £ {2y RAFSNByidSa

El formato de la funcion es $guiente:

AnalogWrite(pin, valor) analogWrite() seaupara escribir un valor analégico de 0~255 para el
puerto PWM, por lo que el valor esta en el rango de 0~255, tenga en cuenta que solo escribe los
pines digitales con Funcion PWM, como pin 3, 5, 50911.

PWM es una tecnologia para obtener cantidadealdgicas a través de métodos digitales. El
control digital forma una onda cuadrada, y la sefial de onda cuadrada solo tiene dos estados de
conmutacion (es decir, niveles alto o bajo de nuestros piigtates). Al controlar la relacide

la duracion deencendido y apagado, se puede simular un voltaje de varia de 0 a5 V. El tiempo
necesario (referido académicamente como alto nivel) se denomina ancho de pulso, por lo que
PWM también se denomina moduléa de ancho de pulso.

A través de las siguientes comondas cuadradas, sepamos mas sobre PWM.

Pulse Width Modulation

0% Duty Cycle - analogWrite(0)
Sv

Ov

N

5% Duty Cycle - analogWrite(64)

ST

Ov :
50% Duty Cycle - analogWrite(127)

Sv :

Ov

75% Duty Cycle - analogWrite(191)

U U U UL

100% Duty Cycle -~ analogWrite(255)
Sv i -

Ov
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En la figura anterior, la linea verde representa un periodo y el valor de analogWrite()
corresponde a un porcentaje que también se denomina ciclo de joalid ciclo de trabajo
implica que la duracién detalnivel se divide por la duracion de bajo nivel en un ciclo. De arriba
abajo, el ciclo de trabajo de la primera onda cuadrada es 0% y su valor correspondiente es 0. El
brillo del LED es el mas bajo, decir, se apaga. Cuanto mas tiempo dure el nivel, aitds
brillante ser& el LED. Por lo tanto, el ultimo ciclo de trabajo es 100%, que corresponde a 255, el
LED es mas brillante. 25% significa mas oscuro.

PMW se usa principalmente para ajustar el brikbl0ED o la velocidad de rotacién del motor.

Proyecto3: Zumbador pasivo
Descripcion:

BUZZER =a))

\ o

Keyestudio

Hay prolificos trabajos interactivos realizados por Arduino. EI mas comudn es el sensor de sonido
y luz. Siempre usamos LED para hacer experimentos. Pare@stm, desefiamos un circuito

para emitir sonido. Los compons de sonido universales son el zumbador y las bocinas. El
zumbador es mas facil de usar. Y el zumbador incluye un zumbador activo o pasivo. En este
experimento, adoptamos un zumbador pasiiientras usamos el zumbador pasivo, podemos
controlas diferents sonidos ingresando notas cuadradas con distintas frecuencias. Durante el
experimento, controlamos el cédigo para hacer sonar el zumbador, comenzar con un sonido
GOAO1T GAOeZf ftzz¥al R2KWSNI §aus82 SSYAGE aR2 NB
canciones especificas.

Equipo:

PLUS control Sensor Passive USB cable*1 3pin F-F

board*1 shield*1 buzzer*1 Dupont line*1

Diagrama de conexion:
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Nota: Los puertos G, V y S del modulo del zumbador pasivo estan conectados por separado a G,
V'y 3, en el escudo, enciéndalo.

Cédigo deprueba:

int tonepin = 3;
void setup() {
pinMode(tonepin, OQUTPUT);

void loop() {
int i, j;
while (1)
{
for(i=@; i<88; i++)
1
digitalWrite(tonepin, HIGH);
delay(1);
digitalwrite(tonepin, LOW);
delay(1);
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for{j = 8; j < 188; j++)

1
digitalwrite(tonepin, HIGH);
delay(2);
digitalWrite(tonepin, LOW);
delay(2);

et

Resultado de la prueba:

Del codigo anterior, 80 yiln RS OARSY I FNBOdzSyOAl RS fI RSOf
duracioén, como el ritmo en la mUsica.

Tocaremos musica fabulosa si controlamos bien la frecuencia y los ritmos, asi qgéeaaes
la frecuencia de los tonos. Como se muestra abajo.

Baja:
Tone Note | 1# 2# 3# 4% oF b# 1#
A 221 248 278 294 330 371 416
B 248 278 294 330 371 416 467
C 131 147 165 175 196 221 248
D 147 165 175 196 221 248 278
E 165 175 196 221 248 278 312
F 175 196 221 234 262 294 330
G 196 221 234 262 294 330 371
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Alto:

Triplicar:

Tone Note

' Tone Note

1

441

495

262

330

350

393

1#

882

525

661

700

495

556

330

350

393

441

2#

1112

661

700

786

882

556

624

330

350

393

441

495

3#

1112

1178

661

700

786

882

31

661

350

393

441

495

556

4%

1178

1322

882

935

1049

661

742

393

441

495

556

624

5#

1322

1484

882

1049

1178

742

833

441

495

556

624

661

6%

1484

1665

882

1112

1178

1322

833

935

495

556

624

661

742

7#

1665

1869

1112

1248

1322

1484



Después de conocer la frecuencia del tono, luego controlar el tiempo de reproduccion de la nota.
La musica se producira cuando cada nota toque una cbartiéidad de tiempo. El ritmo de la
nota se divide en un tiempo, medio tiempi: tiempo, 1/8 tiempo, estipulamos que el tiempo
para una nota es 1. Medio tiempo es 0,5, % de tiempo es 0,25, 1/8 es P26 tanto, se

£ SINNI € @

reproduce la masica. Tomaremos ejegmg RS Gl AYy2 | I
Ode to joy
Beeth
1=D % eethoven
3 3 4 § 5 4 3 2 ¥ oL 2 S 3. 2 2 = |
Joy~ful, joy-ful. we a- dorethee, God of glo-ry., lord of love.
3 3 4 5 5 4 3 2 : . | 2 8 2.1 1 = |

Heart un=flod like flowers be=fore thee, O-peming to the  sun  a =bove,

SEREIEETRS TP EERERS T F A

Melt the clouds of sin and sad-ness. rive the

&5 &8 |3 3
full us with the

3 3 4 5

-ver of im = mor-tal glad-ness, light

2 3 2 .

dark of doubts a— way.Giv-

of day.

Segun la notacién, la masica tiene un compagt,
Hay notas especiales que debemos explicar.

1. La nota normal, como la primera nota 3, corresponde a 350 (frecuencia), ocupa 1

tiempo.
La nota subrayada significa @i&mpos.

La nota con punto (3.) significa que se suma 0,5 tiempos, es decir 1+0pogiem

[F

abkowd

y2dla QBYINGaSydl

j dzS§ &8

a dzy |

M

GASYLRI Sa

Las dos notas sucesivas con arco implica legato, puede modificar ligeramente la

frecuencia dda nota detras de legato (necesita depurarlo usted mismo), como reducir
0 aumentar algnos valores, el sonido sera mas suave.

#define

NTDO-1
32



#define NTD1294
#define NTD2330
#define NTD3350
#define NTD4393
#define NTD5441
#define NTD6495
#define NTD7556

#define NTDL1147
#define NTDL2165
#define NTDL3175
#define NTDL4196
#define NTDL5221
#define NTDL6248
#define NTDL7278

#define NTDH1589
#define NTDH2661
#define NTDH3700
#define NTDHA4786
#define NTDH5882
#define NTDHG6990
#define NTDH7112

/I Listar todas las frecuencias sintonizadas en D

#define WHOLRA

#define HALFO0.5

#define QUARTER.25
#define EIGHTHO0.25
#define SIXTEENTHO0.625

/I Listar todos los latidos

int tunel] = /l Enumere cada frecuencia de acuerdo con lan otacion
{

NTD3, NTD3, NTD4, NTD5,

NTD5, NTD4, NTD3, NTD2,

NTD1, NTD1, NTD2, NTD3,

NTD3, NTD2, NTD2,

NTD3, NTD3, NTD4, NTD5,

NTD5, NTD4, NTD3, NTD2,

NTD1, NTD1, NTD2, NTD3,

NTD2, NTD1, NTD1,

NTD2, NTD2, NTD3, NTD1,

NTD2, NTD3, NTD4, NTD3, NTD1,

NTD2, NTD3, NTD4, NTD3, NTD2,

NTD1, NTD2, NTD5, NTDO,

NTD3, NTD3, NTD4, NTD5,
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NTD5, NTD4, NTD3, NTD4, NTD2,
NTD1, NTD1, NTD2, NTD3,
NTD2, NTD1, NTD1

};

float durt]=  // Enumero los tiempos de acorde con la notacion
{

1,1,1,1,

1,1,1,1,

1,1,1,1,

1+0.5, 0.5, 1+1,

1,1,1,1,

1,1,1,1,

1,1,1,1,

1+0.5, 0.5, 1+1,

1,1,1,1,

1,05,05, 1,1,

1,05,05, 1,1,

1,1,1,1,

1,1,1,1,

1,1,1,05,05,

1,1,1,1,

1+0.5, 0.5, 1+1
b
int length;
int tonepin= 3; // Usar inter faz 3
void setup () {

pinMode( tonepin, OUTPUT ) ;

length = sizeof  (tune) /sizeof (tune[Q]); // Calcularlongitud

}

void loop () {
for (int x= 0;x<length; x++ )
{
tone (tonepin, tune[x] );
delay (350 * durt [x] ); // Esto se usa para ajustar el retraso de
acorde
/l con el ritmo, 350 puede ajustarlo uste
mismo
noTone( tonepin ) ;
}
delay (2000); // Retardo de 2 segundos.
}

/ F NBdzZS St OsRA3I2 RS LINMHzSol Sy fF LXIFOF RS
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Proyecto 4: Control de LED por médulo de botén
Descripcion:

Button Switch

s &
)
6

Keyestudio

En este proyectocontrolaremos el encendido y apagado de la luz LED a través del médulo de
botones. Cuando se presiona el botén, el extremo de la sefial emite un nivel bajo (0); cuando se
suelta,el extremo de la sefial del sensor mantiene un nivel alto (1).

Equipo:

PLUS control | Sensor | Yellow LED Button uUsB 3pinF-F

board*1 shield*1 | module*1 | sensor*l cable*1 | Dupont line*2
<« Jlo- JEEE e
m \l”

Diagrmama de conexion:

Nota: Los pines G, V y S del médulo del sensor de botén estan conectados por separado a G, V'y
4 en el escudo y los pines G, V, y S del médulo LED amariticcestéctados a G, Vy 5 en el
escudo.
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Cddigo de prueba:

Después de disefiar el programa, hacemos que el LED se encienda por el botén. En comparacién

con experimentos anteriores, agregamos una declaracion de juicio condicional. Usamos la
instruccioén if. Lawraciones escritas de Arduino se basan en el lenguaiClo tanto, la

declaracién de juicio de condicién en C es adecuada para Arduino, como while, swich, etc.

t F NI Sadlr tSOOAsyszZ G2YFrY2a fF RSOfIFNIOAsyYy &AYLIM
Si se pesiona el botdn, el nivel digital 4 es bajo, luego hacempe la salida digital 5 sea de

nivel alto, luego el LED se encendera; por lo contrario, si se suelta el botén, el digital 4 es de nivel

alto, hacemos que la salida digital 5 sea de bajo nivelple€bED se apagara.

En cuanto a su referencia:

int ledpin = 5;

int inpin = 4;

int val;

vold setup()
pinMode (ledpin, OUTPUT);
pinMode (inpin, INPUT);

void loop() {

val = digitalRead(inpin);
if(val == LOW)
{digitalWrite(ledpin, HIGH);}

-
L 01g
gelse
.

Ld1g

{digitalWrite(ledpin, LOW);}

Resultado de la prueba:

Este experimento es bastante simple y se aplica ampliamente a varios circuitos y aparatos
eléctricos. En nuestra vida, puede encontrar este principio en cualquier dispositivo, aerte q

luz de fondo se enciende cuando presionalguier botén, que es el dispositivo tipico.
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Proyecto 5: Modulo de relé de 1 canal
Descripcion

Este médulo es un moédulo dedicado Arduino y es compatible con la placa de expansion del

sensor Arduino. Tiee un sistema de control (también llamado bucleesidrada) y un sistema

controlado (también llamado bucle de salida). Cominmente utilizado en circuitos de control
Fdzi2Yt GAO2% St YsRdxZ 2 RS NBfS Sy dzy aAydSNNHzLIG
grande y un voltaje mas bajo con una corriente p@guefia y un voltaje mas bajo.

Por lo tanto, desempefia el papel de ajuste automatico, proteccion de seguridad y circuito de
conversion en el circuito. Permite que Arduino maneje cargas de debajo de 3fticasde luz

LED, motores de CC, bombas de aggianiniatura, interfaz enchufable de valvula solenoide.
Los principales componentes internos del médulo de relé son el electroiman A, la armadura B,
el resorte C, el contacto mévil D, el contacto estatimanfacto normalmente abierto) E y el
contacto estéico (contacto normalmente cerrado) F (como se muestra en la figura).

%
D_S2F
B &_ﬁ

=
C A <

I

e |
543

Siempre que se aplique cierto voltaje a ambos extremos de la bobina, cierta corriente fluira a
través de la bobina para generar efestelectromagnéticos, y la armadura atraera el aaae

hierro contra la fuerza de traccion del resorte bajo la accidn de la fuerza electromagnética
atraccion impulsando asi el contacto mavil y el contacto estatico (contacto normalmente
abierto) para atrar. Cuando se desconecta la bobina, la succiootrel@magnética también
desaparecera y la armadura volvera a la posicion original bajo la fuerza de reaccién del resorte,
liberando el contacto movil y el contacto estatico original (contacto normalmentadeyr Este

tira y suelta, logrando asi el propdsitie encender y apagar en el circuito. Los contactos

Ay 2NXIfYSYy(dS | odel3eMisepieden difiSghidik ésta tnadnera: los contactos
estaticos en estado desconectado cuando la bobina del estd apagada se denomina
G022y il Olz2a yRANG2Y¥Syi(iS2&a O2yidl Olz2a Sadt dAao02a
GO02y Ul OG22 y2NXIfYSYyiS OSNNIR2¢® 9f YsRdzZ 2 0A
se pueda fijar el médulo a otros equipos.

S\
Sy

Espedicaciones:

1 Voltaje de trabajo: 5V (CC)
i Interfaz: interfaz G, V, S.
1 Sefial de entrada: sefial digital (nivel alto 1, nivel bajo 0)
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I Contactos: contactos estaticos (contactos normalmente abiertos,
normalmente cerrados) y contactos moviles.

Peso: 15g.

= =4 -4 —a -8

Equipo:

Corrientenominal: 102 (NA) 5V (NC).
Tension méxira de conmutacion: 150V (CA) 24 V (CC).
Corriente de descarga eléctrica: menos de 32.

Tiempo de accién de contacto: 10 ms.

contactos

PLUS control board*1

Sensor shield*1

USB cable*1

-~
P

White LED*1

3pin F-F Dupont Line*1

@I i
o U@
el

@Y
@

Dupont Lines*2

Female to Female

Male to Female
Dupont Line*2

Diagrama de conexion:
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Nota: En el escudo, los pines G, Vy S del mattutelé de 1 canal estainectados a G, Vy 12
respectivamente. EI NO esta vinculado con V; Los pines G, V y S del Led blanco estan conectado
respectivamente a G, V' y al contacto estatico de No en el mddulo de relé.

Cddigo de prueba:

int Relay = 12;

void setup() {
pinMode (13, OUTPUT);
digitalWirite(13, HIGH);
pinMode(Relay, OUTPUT);

void loop() {
digitalWirite(Relay, HIGH);
delay(2868);
digitalWirite(Relay, LOW);
delay(2e88);

Resultado de la pueba:
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Conecte, encienda®l NHdzS Sf Os RA3I2 RS LINHzSo6l® 9f NBES Sa
NC esta apagado) durante 0,5 s. luego se desconecta durante 0,5 s (NC estéa encendido, NO esta
apagado) y alternativamente. Cuando el relé estd conectadd:Bl blanco estara enceddi

por el contrario, el LED blanco se apagara.
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Proyecto 6: Sensor de fotocélula
Descripcion:

El sensor de fotocélula (fotorresistencia) es una resistencia hecha por el efecto fotoeléctrico de
un semiconductor. Es muy sensilléa luzambiental, por lo que su valor de resistencia varia
con diferentes intensidades de luz. Usamos sus caracteristicas para disefiar un circuito y generar
un modulo sensor de fotorresistencia. El extremo de la sefial del modulo estd conectado al
puerto analégicodel microcontrolador. Cuando la intensidad de la luz aumenta, la resistencia y
el voltaje del puerto anal6gico aumenta, es decir, el valor analdgico del microcontrolador
también aumenta. De lo contrario, cuando la intensidad de la luz dismitayesisencia
aumenta y el voltaje del puerto analdégico disminuye. Es decir, el valor analogico del
microcontrolador se vuelve mas pequefio. Por lo tanto, podemos usar el médulo sensor de
fotorresistencia para leer el valor analdgico correspondiente gaat la htensidad de luz en

el ambiente. Se aplica cominmente a la medicion, el control y la conversién de luz, asi como el
circuito de la luz.

Especificaciones:

1 Voltaje de funcionamiento 3,345 V (CC)
1 Interfaz: Interfaz 3PIN

1 Senfal de salida: sefhaldgica.

1 Peso23g.
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PLUS control | Sensor Photocell Yellow LED USB | 3pin F-F Dupont

board*1 sensor®l module®1 cable®*1 line*2
, N
mﬁ

AD A1 A2 A3 A4 AS

Nota: En la placa de expansion, los pines G,V y S del médulo sensor de fotocélula estan
conectados a G, Vy Al; los pines G, Vy S del médulo LED amarillo estan vinculados con G, Vy 5
por separado.

Gbdigo de pruebas:

int LED = 5;

int val = B;

void setup() {
pinMode (LED, QUTPUT);
Serial.begin(9668);
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void loop() {

val = analogRead(Al);
Serial.println(val);

if(val < %08)

r
L

digitalWrite(LED, LOW);

== M =
[}
LA
&)

digitalWrite(LED, HIGH);
}
delay(18);

Resultado de la prueba:

El LED se encendera después de cargar el codigo de prueba, apunte al sensor de la fotocélula
con la linterna (o el flash del teléfono), vera que el LED se apaga automaticamente. Sin embargo,
retire la linterng el LED encendera nuevamente.

RevisiénPara esta cadena de codigo, es simple. Leemos el valor a través del puerto analégico,
tenga en cuenta que la cantidad analdgica no necesita modo de entrada y salida. Lea el valor
analégico del sensor de fotocélula mmpuerto analdgico.

El valor anal6gb disminuira gradualmente una vez que haya luz, el valor es de hasta 1000, este
valor se puede elegir segun el brillo que necesite. Seleccione el método: coloque todo el
dispositivo en el entorno donde el LED esta aglag abra el monitor en serie paranfear el

valor mostrado, reemplace 1000 con este valor. El valor de lectura del monitor en serie es una
buena manera de modular el cédigo.
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Proyecto 7: Ajuste del angulo del servomotor
Descripcion:

Cuando hacemosste kit, a menudaontrolamos puertas y ventanas son servos. En este curso,
presentamos su principio y como usar los servomotores. El servomotor es una actuador rotativo
de control de posicién. Se compone principalmente de carcasa, placa de circuito, simotor
ndcleo, engraaje y sensor de posicidn. Su principio de funcionamiento es que el servo recibe la
sefial enviada por MCU o receptor y produce una sefial de referencia con un periodo de 20 msy
un ancho de 1,5 ms, luego compara el voltaje de polarizat@d@C adquirido coel voltaje del
potencidbmetro y genera una diferencia de voltaje.

El servomotor bien con muchas especificaciones. Pero todos ellos tienen tres cables de
conexion, que se distinguen por los colores marrén, rojo y naranja (diferentes sraueden

tener diferentes colores)El marrén en para GND, el rojo para la potencia positiva, el naranja
para linea de sefial.

El angulo de rotacién del servomotor se controla regulando el ciclo de trabajo de la sefial PWM
(Modulacion de ancho de pulso). ¢&tlo estandar déa sefian PWM es de 20 ms (50Hz). En
teoria, el ancho se distribuye entre 1 msy 2 ms., pero en realidad esta entre 0,5 ms. Y 2,5 ms. El
ancho corresponde al &ngulo de rotacién d¢ea(180°. Pero tenga en cuenta que para motores

de diferertes marcas, la misa sefial puede tener un angulo de rotacion diferente.

0° 45° 180"

000

high H high  —
low — — low —) ==
500microsec 1000microsec 2500microsec
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Hay dos formas de controlar un servomotor con Arduino. Una es usar un puerto de sensor digital
comun de Arduino par producir una onda cuadrada con un ciclo de trabajo diferente para
simular la sefial\WM y usa<r esta sefial para controlar el posicionamiento del motor. Otra forma
es unas directamente la funcion Servo del Arduino para controlar el motor. De esta manera, el
programa sera mas facil, pero solo pude controlar un motor decdogactos porque gra la
funcién servo, solo pueden usar los pines digitales 9 y 10.

La capacidad de la unidad Arduino es limitada. Entonces, si necesitas controlar mas de un motor,
necesitaras alimentacion externa.

Especificaciones:

Voltaje de trabajo: C&8 V ~ 6 V Rangle angulo de funcionamiento: alrededor de 288 500

A 2500>seqg) Rango de ancho de pulso: B0@2500>seg Velocidad sin carga: 040,01 s/60

(CC 6 V) Corriente sin carga: 2020 mA (CC 4,8 V) 220 + 20 mA (CC 6 V) Par de parada: 1,3+
0,01 kg cm (CC 4,8 V) 1,5+0,1 kg cm (CC6V) Corriente de padanA (C@,8 V)KLO00 mA

(CC 6 V) Corriente en espera: 3+ 1 mA (CC 4,8 V) 4 +1 mA (CC 6V) Longitud del cable: 250 + 5
mm. Tanafio de apariencia: 22,9 * 12,2 * 30 mm. Peso: 9 + 1 g (sin bocina de servo) Temperatura

de almacenamiente20°C ~ 60°C Temperatura de dionamiento:-10°C ~ 50°C.

Equipo de experimentacion:

PLUS control Sensor shield*1 Servo*1 USB cable*1

board*1

Diagrama de conexion:

G

S

1 10 9 8

Nota: El servo esté conectado a G (GND)VCC), 9. El cable marron del servo esta conectado a
Gnd (G), el cable rojo esta conectado a 5v (V) y el cable naranja esta coragiaddigital 9.
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Cddigo de prueba:

Keyestudio smart home Kit for Arduino
Proyecto 7
Servo
http://waw.keyestudio.com
#include <Servo.h» f/ Biblioteca de funciones de servo
Servo myservo;
int pos = @; // Angulo de inicio del serwvo
void setup() {
myservo.attach(9); // Define la posicidn del servo en D9
¥

void loop() {

for(pos = @; pos < 188; pos += 1) // Anugulo de @ a 188 grados
{

myservo.write(pos); // El angulo del servo en pos

delay(15); // Retardo de 15 ms.
h
for{pos = 188; pos »= 1; pos -= 1) // Anugulo de 188 a @ grados
{

myservo.write{pos); // El angulo del servo en pos.

delay(15); // Retardo de 15 ms.

}
}

Resultado de la prueba 180

Cargue el cédigo, conecte segumli@igrama de conexion y enciéndalo. El servo gire®@el®0°
y luego de 180< 0°.
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Proyecto 8: Modulo de ventilador
Descripcion:

El médulo de vetilador L9110 adopta el chip de control del motor L9110, puede controlar la
direccion de rotacion y laelocidad del motor. Ademas, este mddulo es eficiente y cuenta con
un ventilador de alta calidad, que puede apagar la llama a una distancia de 20 cm.

Delmismo modo, también es una parte importante del robot de fuego.

Especificaciones:

1 Diametro del ventiladr:75 mm.
1 Voltaje de trabajo: 5V.

Equipo:

PLUS control Sensor Fan UsSB Female to Female

board*1 shield*1 module*1 cable®1 Dupont lines*4

Diagrama de conexion:
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Nota: En el escudo, los pines GND, VCC, INA e INB del médulo de ventilador exttadosn
respectivamente a G, V, 7, 6.

Cdédigo de prueba:

vold setup() {
pinMode(7, OUTPUT);
pinMode(6, QUTPUT);

void loop() {
digitalkrite(7, LOW);
digitallirite(6, HIGH};
delay(3688);
digitallrite(7, LOW);
digitallirite(&, LOW);
delay(1688);
digitallirite(7, HIGH};
digitalkrite(s, LOW);
delay(3688);

Resultado de la prueba:
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Cargue el cédigo darueba, cablee de acuerdo con el diagrama de conexion, el interruptor DIP
se marca en el lado derecho y enciende. El ventilador gira en sentido comrtlasagujas del
reloj durante 3000 ms, se detiene durante 1000 ms y luego gira en sentido de kas adgjujeloj
durante 3000 ms.

Proyecto 9: Sensor de vapor
Descripcion:

Este es un sensor de vapor de uso comun. Su principio es detectar la captaubdnediante
lineas paralelas impresas desnudas en la placa de circuito. Cuanta mas agua heghlen&e
conectaran. A medida que aumenta el area de contacto conductor, el voltaje de salida
aumentara gradualmente. También puede detectar vapor dexaguel aire. El sensor de vapor

se puede utilizar como detector de agua de lluvia e interruptor gelnCuando aumenta la
humedaden la superficie del sensor, el voltaje de salida aumentara.

El sensor en compatible con varias placas de control de mict@tadores, como los
microcontroladores de Arduino, proporcionamos la guia para operar el sensoapie y el
tablero de controlArduino. Conecte el extremo de la sefial del sensor al puerto analégico del
microcontrolador, detecte el cambio de valor abgico y muestre el valor analdgico
correspondiente en el monitor serie.

Nota: La parte de conexion @3 resistente al agua, lo la sumerja en el agua, por favor.

Especificaciones:

1 Voltaje de funcionamiento: CC ;3V.

Corriente de trabajo: <20mA.

Rango @ temperatura de funcionamiente10°C ~ +7€C.
Sefial de control: Salida de sefal analdgica.

Interfaz interfaz de 3 pines de 2,54 mm.

= =4 —a -
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1 Tamafio: 35* 20 * 8 mm.

1 Peso:2,2g.

1 S: Salida de sefial.

1 V (+): Fuente de alimentacién (VCC)
1 G ¢€): Tierra (GND)

PLUS control Sensor Steam usB 3pinF-F Dupon

board*1 shield*1 sensor*l cable*1 line*1

AD A1 A2 A3 A4 A5

Nota: En el escudo del sensor, los pines G, V y S del sensor destd@poconectados a G, Vy

A3; los pines G, V y S del sensor de fotocélula estan conectados a G, V y Al,; los pines G, Vy S del
led amarillo estan vinculados ©ds, V y 5; la linea Marrén esta conectada con G, el cable rojo

con V, el cable naranja con 9.

Gbdigo de prueba:
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void setup() {

Serial.begin({oe@@); // Abra el puerto seri y establezca
'/ la velocidad de transmision en 9688 bps
¥
void loop() {
int val;
val = analogRead{A3); // Enchufe el sensor de vapor en el puerto
ff analdégico A3

serial.print("La humadad es "};
Serial.println{val, DEC}; // Lee valor analdgico a travé
ff =to serial.

T
LA
[}
[1&}
(]

delay(1@8); // Retardo 188 ms

Resultado de la prueba:

Al detectar diferentes grados de humedad, el sensor obtendra la retroalimentaciéon de un valor
actual diferente. Senuestra como la siguiente imagen. Cuando el sensor detecta el vapor de
aguahervida, el valor ddumedad se muestra en el monitor de serie del software Arduino.

Salida Monitor Serie x

]

La humedad es

2]

La humedad es

s

La humedad es

oy

]

La humedad ez

w1 BY oy B

e

La humedad es

(5]
won

La humedad es 2
La humedad e3 446

La humedad eg 44
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Proyecto 10: Sensor de movimiento PIR
Descripcion:

Keyestudio

El sensor de movimiento infrarrojorpeléctrico puede detectar sefiales infrarrojas de una
persona o animal en movimiento y emitir s#@és de conmutacion. Se puede aplicar a una
variedad de ocasiones para detectar el movimiento del cuerpo humano. Los sensores infrarrojos
piroeléctricos convetionales son mucho méas grande, con circuitos complejos y menos
confiabilidad. Ahora lanzamos estaievo sensor de movimiento infrarrojo piroeléctrico,
especialmente disefiado para Arduino. Este sensor integra un sensor infrarrojo piroeléctrico
digital integado, y los pines de conexidon. Presenta mayor confiablidad, menor consumo y un
circuito periférco mas simple.

Especificaciones:

1 Voltaje de entrada: CC 3,3V ~ 18 V.

Corriente de trabajo: 15uA.

Temperatura de trabajo20 ~ 85 grados centigrados.

Voltajede salida: Alto 3 V, bajo 0 V.

Tiempo de retardo de salida: (nivel alto): alrededor de 2,3edindos.
Angulo de deteccion: alrededor de 00

Distancia de deteccién-8 metros.

LED indicador de salida (luz de alto nivel)

9 Corriente limite de pines: 100

= =4 =48 —a —a —a -9

Nota especial:

i 1.-Ladistancia maxima es det3netros durante la prueba.

1 2.-Alrealizar la prueba, primero abra la lente blanca, puede ver la parte de deteccion
rectangular. Cuando la linea larga de la parte de deteccién rectangular es paralela al
suelo, la distancia es mayor.

1 3. Al realizar la prueba, el sensor debe cubrirse coam lente blanca; de lo contrario,
afectara la distancia.

1 4.-Ladistancia en mejor a 25, y la distancia de deteccion se acorta cuando supera los
30°C.

1 5.-Terminado de ecender y cargar el cédigo, debe esperar de 5 a 10 segundos ky luego
comenzar a probamde lo contrario, no es sensible.
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Equipo:

PLUS control Sensor shiaki®1 PIR Motion Female to Female Dupont
board*1 Sensor*1 lines*4
Fan module*1 White LED USB cable*1 3pinF-F Dupont
module*1 line*2
[ o | D=
Diagrama de conexioén:
i —
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Nota: En el escudo la G, Vy S del sensor de movimiento PIR estan conectados a G, V y 2; GND,
VCCINA e INB del médulo de ventilador estan conectado a G, V, 7, 6. Los pimésidiel LED

vinculados con G, Vy 13.

Cddigo de pruebas:
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vold setup() {

Serial.begin(9668); // #bra el puerto serie y establezca la
f/f wvelocidad de transmisidn en 9688 bps

pinMode(2, INPUT); // Definir PIR como entrada en D2

pinMode(13, OUTPUT); // Define LED como salida de D13

pinMode (7, QUTPUT); // Definir D7 como salida

pinMode (6, QUTPUT); f/f Definir D6 como salida.

void loop() {
Serial.println(digitalRead(2));
delay(568); // Retardo de 588 ms.
if({digitalRead(2)== 1) // 5i alguien es detectado caminando
{
digitalWrite(13, HIGH); // La luz LED estad encendida
digitalWrite(7, HIGH);
analoglirite(6, 158); // El ventilador gira
lelse // 51 no detecta persna caminando
{
digitalWrite(13, LOW); // La luz LED esta apagada
digitalWrite(7, LOW);
analogWrite(6, 8); /{ E1l ventilador no gira
h
¥

Resultado de la prueba:

Cargue el codigo de prueba, abra el monitor en serie y configure la velocidad de trangmisio

9600. Si el sensor de movimiento PIR detecta a las personas alrededomitrnen serie

YdzZSaGNr amézr St 5mo & St [95 oflyO2 a4S SyOASyR:
YERAS FEfNBRSR2NE St Y2yAQl2NLEDDNKED estnzpagadds: ¢ n é >
El ventilador deja de girar.
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Proyecto 11: Sesor analdgico (MQ)
Descripcion:

Este sensor de gas se utiliza para alarmas de fugas de gas domésticas, alarmas de gas
combustibles industrial e instrumentos portétiles deteccion de gas. Y es adecuado para la
deteccion de gas licuadbenceno, alcano, alcohol, hidrégeno, etc., y se usa ampliamente en
varios sistemas de alarmas contra incendigissensor de humo MQ puede ser con precision

un detector de gases multipletiene la ventaja de alta sensibilidad, respuesta rapida, buena
edabilidad, larga vida util y circuito de accionamiento simple. Puede detectar la concentracion
de gas inflamable y humo en el rango de 300~10000ppm. Mientras tanto, tiene una alta
sensibiliddd de gas natural, gas licuado de petréleo y otros humos, espexitéd al humo de

los alcanos. Debe calentarse durante un periodo de tiempo antes de usar el sensor de humos,
de lo contrariq la resistencia de salida y el voltaje no son precisos. Sin gmt&rvoltaje de
calentamiento no debe ser demasiado alto.

Perterece al material sensible de gas semiconductor de di6xido de estafio y pretende al
semiconductor de tipo N de tipo ion de superficie. A cierta temperatura, el diéxido de estafio
adsorbe oxigen@n el aire y forma adsorcion de iones negativos de oxigeno, iertia la
densidad de electrones en el semiconductor, aumentando asi su valor de resistencia. Cuando
esta en contacto con gas inflamable en el aire y la niebla tdxica, si la niebla téajoataea la
barrera potencial en el limite del grano, har4 que bana conductividad de la superficie. Con
esto se puede obtener informacion sobre la presencia de humo o gas inflamable. Cuanto mayor
sea la concentracién de humo o gas inflamable en e| miayor sera la conductividad y menor

la resistencia de salida,ayor sera la salida de la sefial analégica. El sensor bien con un orificio
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de posicionamiento, lo cual es conveniente para usted para fijar a otro dispositivos. Ademas, la
sensibilidad se puwte ajustar girando el potenciémetro.

Especificaciones:

1 Voltaje defuncionamiento: 3,3~5 V (CC)
1 Interfaz: 4 pines (VCC, GND, DO, A0)
I Sefial de salida: sefial digital y sefial analdgica.

T Peso:7,54.
Equipo:
PLUS control Sensor 3pinF-F Dupont
MQ-2 gas sensor*1 '

board*1 shield*1 line*1

<T

USB cable*1 | F-F Dupont line*3

«d

Diagrama de conexion:

IIIII
G
S

AD A1 A2

Nota: En el escudo, los gig GND, VCC, DO y A0 del sensor de gas estan vinculados con los pines
GND, VCC, INA e INB del modulo de ventilacion estan conectados a G, V, 7y 6. Los pines G, Vy
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S del zumbador pasivo estan conectados a G, V y 3; el pin G, delyLED amarillo estan
conectados a G, Vy 5.
Cddigo de prueba:

int MQ2
int val
int buzzer
wvoid setup(

i

pinMode (MQ2, INPUT);

serial.begin(9ocBe);

AG
a;

3;

pinMode (buzzer, OUTPUT);

void loop() {

val = analogRead(MQ2);

Serial.println{val);
if{val»>458)

r
L

tone(buzzer, 589);
delay(308);

4
J
else
r
L

noTone{buzzer);

(-

Resultado de la prueba:

Cargue el cddigo de prueba, cablee de acuerdo con el diagrama de conexion y enciéndalo.
Cuando el sensor de gas detecta el gas inflamable, sona@ddador pasivo, el ventilador
girara y ¢ LED amarillo se encendera, cuando no hay gas inflamable, el zumbador pasivo no
sonard, el ventilador no girara y el LED amarillo estard apagado.
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Proyecto 12: Pantalla LCD 1602
Descripcion:

Con el médulo de coomicacién 12C, este médulo de visualipaciiue puede mostrar 2 lineas

con 16 caracteres por linea. Muestra un fondo azul y una palabra blanca y se conecta a la interfaz
I2C de MCU, lo que ahorra mucho de los recursos de MCU. En la parte posteriormtalla pa
LCD, hay potenciémetro azul parpstar la luz de fondo. La direccibn de comunicag@on

defecto es 0x17. La pantalla CLD 1602 original puede iniciarse y ejecutarse con 7 puertos 10,
pero la nuestra estd construida con interfaz Arduino IIC/I2@rrahdo 5 puertos 10.
Altemativamente, €¢mddulo bien con 4 orificios de posicionamiento con un diametro de 3 mm,

lo que es conveniente para que lo fije en otros dispositivos.

Tenga en cuenta que cuando la pantalla se vuelve més brillante 0 mas ossuaalcteres se
vuelven mas 0 menos Visds.

Especificaciones:

9 Direccién 12C: 0x27

Luz de fondo (azul, blanco)

Tension en alimentacion: 5V

Contraste: ajustable

GND: un pin que conecta a tierra.

VCC: un pin que conecta a la fuente de alimentacion de +5V

SDA: un pin que se conecta al puerto anatigA4 para la comunicacion IIC.
SCL: un pin que se conecta al puerto analégico A5 para la comunicacion IIC.

= =4 =4 —a -—a A 8

Equipo:
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PLUS control Sensor 1602 LCD uss 4pinF-F Dupont
board*1 shield* 1 Display*1 cable*1 line*1

-
3
- L | BSeannni—ag

Diagrama de conexion:

SCLSDA 5v GND

veve
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Nota: hay pines GND, VCC; SDA y SCL en el mé0aloCD. GND esta vinculado con GIN@g(
comunicacion IIC, V@&Gta conectado a 5V (+), SDA a SDA, SCL a SCL.
Cddigo de prueba:

#include <Wire.h»
#include <LiquidCrystal_I2C.h>
LiquidCrystal I2C lcd (B8x27, 16, 2);

void setup() {
led.init();
led.backlight();
lcd.setCursor(3,8);
led.print("Hello, world!™);
led.setCursor(2,1);
led.print("keyestudio!™);

}

void loop() {

¥
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Resultado de la prueba:
Después de conectar y cargar el codigo de maeddr primera linea en pantalla LCD imprime

GOl 2T Ydzy R2H¢ 3 f | KegeSuRlf R Of2 )y yoRibyro paja Eisbs  d
luz de fondo de la pantalla LCD.

U A S

YV Al B DM EBT AR

Hello, world!

Nota. Cablee de acuerdo con el diagrama de conexion, cargue el codigo y despuésagido,
cuando la pantalla no muestre caracteres, puede ajustar el potenciometro detras del 1602LCD
y la luz @ fondo para que el 1602LCD muestre la cadena de caracteres correspondiente.

Proyecto 13: Sensor de humedad del suelo
Descripcion:

579 3

s
"e
"

opnisaha)

1

Este es un sensor de humedad del suelo simple que tiene como objetivo detectar la humedad
del suelo. Si el suelo carece dgua, el valor analdgico emitido por el sensor disminuirg; de lo
contrario, aumentara. Si usa este sensor para hacer un disposéiviegb automatico, puede
detectar si su botanica tiene sed para evitar que se marchite cuando salga. El uso del@sensor c
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el controlador Arduino hace que su planta sea mas comoda y su jardin mas inteligente. El médulo
sensor de humedad del suelo no es @omplicado como podria pensar, y si necesita detectar

el suelo en su proyecto, serd su mejor opcion. El sensor sguanfion dos sondas insertadas

en el suelo, luego, con la corriente que atraviesa el suelo, el sensor obtendra el valor de
resistenciaal leer los cambios de corriente entre las dos sondas y convertir dicho valor de
resistencia en contenido de humedad. Aayor humedad (menor resistencia), mayor
conductividad tiene el suelo. Insértelo en el suelo y luego use el convertidor AD pargdeerlo.
ayuda de este sensor, la planta puede recordarte: necesito agua.

Especificacion:

1 Voltaje de fuente de alimentacié;3 Vo 5 V.
1 Corriente de trabajoX20mA.
1 Voltaje de salida: 2,3 V (cuando el sensor esta totalmente sumergido en agua, el
voltajesera de 2,3 V) cuanto mayor sea la humedad, mayor seré el voltaje de salida.
1 Tipo de sensor: Salida analdgica.
1 Definicién de interfaz: sefal S;GNDQ V¢ VCC.
1 Empaque: sellado electrostatico de bolsas.
i Tamafio_63*20*8 mm.
T Peso:25qg.
Equipo:
Soil humidity
PLUS control board*1 | Sensor shield*1 1602 LCD display*1
sensor¥1

)

USB cable*1 4pinF-F Dupont line*1 3pinF-F Dupont line*1
- < ; -b,..ts.ﬁ-\'\'\.\\ —" Wl S e e e e

Diagrana de conexion:

61



H SCLSDA i GND

lIC

Nota: En el escudo, los pines G,V y S del sensor de humedad del suelo estan conectados a G, Vy
A2; GND de 1602LCD esta vinculado con GNtdhunicacion ICC , VCC esta conectado a 5V
(+), SDA a SDA, SCL a SCL.

Cédigo deprueba

#ginclude <Wire.h»

#include <LiquidCrystal I2C.h>
volatile int wvalue;

LiquidCrystal I2C mylcd (@x27, 16, 2);

void setup() {
Serial.begin(9688@);
value = 8;
myled.init();
mylcd.backlight();
myled.clear();
pinMode (A2, INPUT);

void loop() {
Serial.print("Valor de humedad del sueleo: ");
Serial.println({value);
delay(Sea);
value = analogRead(A2);
if(value < 388@)

-
L
mylcd.clear();
mylcd.setCursor(8,e);
mylcd.print("value:");
mylcd.setCursor(6,e);
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mylcd.print(value);
mylcd.setCursor(@,1);

mylcd.print("suelo seco"); // Muestra texto en lcd

delay{2808);
b
else if ((value »= 3@8) && (wvalue <= 788)) // Si esta entre un valor de 388 hasta 788
{

mylcd.clear(); // Borra pantalla

mylcd.setCursor(8,a);

mylcd.print(“value:");

mylcd.setCursor(6,@);

mylcd.print(value);

mylcd.setCursor(8,1);

mylcd.print("suelo humedo"); // Muestra texto en lcd
delay(2ee8);

lse // si estd en un valor mayor 788

= b =

mylcd.clear(); // Borra pantalla
mylcd.setCursor(@,8);

mylcd.print(“value:");

mylcd.setCursor(&,@);

mylcd.print(value);

mylcd.setCursor(8,1);

mylcd.print(“en agua™); // Muestra texto en lcd
delay(28€8);

Resultado de la prueba:

Conecte de acuerdo con el diagrama de cableado, gralpeogtama y enciéndaloAbra el
monitor en serie e inserte el sensor de humedad del suelo en el suelo. Cuando mayor es la
humedad, mayor es el niumero, en el rango d8023, El sensor de suelo se inserta en el suelo

y el agua con diferente humedad y el 162D muestra el valaorrespondiente.
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Proyecto 14: Prueba de Bluetooth

En el siglo XX, la tecnologia ha cambiado nuestra vida. Las personas pueden trabajar en casa con
dispositivos ialdmbricos como mouse, impresora y altavoz, lo que mejora enormemente
nuestro nivel de vidaBluetooth puede hacer que el trabajo en casa sea facil, asi como el
entretenimiento. Los usuarios pueden controlar de forma inalambrica el archivo de audio desde

el PC o Apple IPod dentro de 30 pulgadas. La tecnologia Bluetooth tasgbuede usar en
adaptadores, lo que permite a las personas compartir su vida diaria con amigos de Internet y las
redes sociales.

Mando a distancia bluetooth

.'lalivvwv'."'

La tecnologia Bluetooth es una tecnologia inalambrica estandar que pernritereambio de

datos a corta distanaientre dispositivos fijos, dispositivos méviles y la construccion de redes de
area persona(utilizando ondas de radio UHF en banda ISM de 2,4 a 2,485 GHz). Este kit esta
equipado con el médulo Bluetooth HID, que esina maquina maestresclavo. Cuandesisa

como host, puede enviar comandos al esclavo de forma activa; cuando se usa como esclavo,
solo puede recibir comandos del host. El médulo Bluetooth-#@Mes compatible con el
protocolo Bluetooth 4.0, que no solo eesmpatible con dispositivos movilésdroid, sino que
también es compatible con el sistema iOS. En el experimento, usamos por defecto el médulo
Bluetooth HM10 como esclavo y el teléfono celular como Anfitrion. Instalamos la APP Bluetooth
en el teléfono ndvil, conectando el mdodulo; finalmemtuse laaplicacion Bluetooth para
controlar las partes del kit de la casa inteligente.

Parametros del médulo Bluetooth HMO:

Pines Descripcién

BRK | Como pin de entrada, control de presion corta o pulso Unico de eatted100 ms
bajo.

Nivel para archivaas siguientes funciones:

1.- Cuando el médulo esta en estado de reposo:

El médulo se activa en estado normal, si esta abierto AT+NOTI, el puerto €
OK+WAKE.

2.- Cuando esta en estado conectado:

El médulosolicitara activamente desconectarse.
Cuandoesta en modo de espera:

El médulo estara en estado inicial.

RXD | Entrada de datos en serie.

TXD Salida de datos en serie.

GND | Cable de tierra.

VCC | Polo positivo de potencia, entrada 5 V.

STATE| Como pin desalida, muestra el estado de funcionamiento debdulo Flash
lentamente en estado de especaepetir pulso de 500 ms;
Siempre la luz esta en estado de conectgduvel alto. Puede establecer que T
parpadee en el estado de espera, siempre gue se enceemntel estado conectad(
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Protocolo Bluetooth Especificacion Bluetooth V4.0 BLE.

Sin limites de bytes en el puerto serie Transceptor.

En un entorno abierto, realice una comunicacion de ultra distancia de 100 m con
iphone4s.

Protocolo USB: USB V2.0.

Freawencia de trabajo: banda ISM de 2,4 GHz.

Método de modulacion:23dbm,-6dbm, 0dbm 6dbm, se puede modificar mediante el
comando AT.

SensibilidadX¢84dbm a 0,1% VER.

Tasa de transmision: Asincrona: 6K bytes; Sincrono: 6K Bytes.

Caracteristicas de seguaid Autentificacion y encriptacion.

Servicio de soporte: UUID central y periférico FFHEEL,. FF

Consumo de energia: modo de reposo automatico,ieote en espera 400uA~800uA,
8,5 mA durante la transmision.

Fuente de alimentacion: 5V CC.

Temperatura de trhajo: -5 a +65 Centigrados.

Uso de la aplicacién Bluetooth
Descripcién

En la leccién anterior, presentamos el principio basico de los pardmetrosddiello Bluetooth
HM-10. En teste proyecto, le mostraremos como usar el mddulo Bluetoothl®iMPara
controlar de manera eficiente este kit mediante el moédulo Bluetooth-HMdisefiados
especialmente una aplicacion, como se muestra a continuacion.

keyes loT

keyestudio

SCANING ; € DISCONNETED

-" @ door
gas @ [ ] window

led2

w::mﬂ ‘S/{j- @ fans

Haydoce botones de control y cuatro controles deslizantes en la aplicacién. Cuando conectamos
el médulo Bluetooth HMLO vy la aplicacion, solo presione el botén de control de laagpbo, y
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el Bluetooth del teléfono celular envia un caracter de contramé&dulo Bluetooth recibira un
caracter de control correspondiente. Al programar, configuramos la funcion correspondiente de
cada sensor o modulo de acuerdo con el caracter de cbrtl@ve correspondiente. A
continuacion, probemos los 12 botones de la aulion.

Aplicacion para moévil Android:

b2GFY t SNXYAGEF 1jdzS €F FLX AOFIOAsy | OOSRIF | fF adz
cuando se conecte al modulo Bluetooth; declentrario, es posible que Bluetooth no esté
conectado.

Ingrese a Google PRy 6 dzi lj dzS & | S @& S dusdaoéndaitiendaide gpicaciode=S R S
descargue la aplicacion en el siguiente enlace:

https://play.google.com/store/apps/details?id=com.keyestudio .iot keyes

Después de instalar y abrir la aplicacién.

()

La interfaz aparece como se muestra a continuacion.

SCANING 0] Keyes DISCONNETED
door
'—ri_/"-!—‘ window
=

led?

water “.;?:‘;. [ ] fans

Cargue el codigo y enciéndalo, el LED del médulo Blirepzopadea. Inicie Bluetooth y abra la
FLE AOFOAsY LI NJ KWOSNI K A02 $§OéGV Nb S b ¢
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https://play.google.com/store/apps/details?id=com.keyestudio.iot_keyes

KS7
90:€2:02:30:FF.ED

connect
L ———————— Y S it i ———————

Il F3F OftAO Sy &/ 2ySOGFNES . fdzSi2204K Sadat 02ySOdl
el LED del médulo Bluetooth normalmente esta encendido.

90.£2:02:30:FFED

is connected
—_— e =

Para el sistema iOS:

1.- Abrir tiende de aplicaciones

A

App Store

2-. dzaljdzS af ¢ I LX AOF OA2ySas €dzS32 KI 3
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3.- Después de instalar correctamente y abrir la aplicacidon se muestra el siguiente interfaz:

SCANING

DAB

loT keyes

\\l// 1

SIEIS light @
71\ -
=)

)| LEE @

| i v

Y

"\'-’.’l[f"f '.‘/'_' @
= | .

DISCONNETED

door

window

4.- Carguecorrectamente el codigo de prueba, inserte el modulo Bluetooth y enciéndalo. EI LED

del ns R dzf 2

LI NLJ} RS & LyAOAS

.t dzSt220K Sy St

izquierda para buscar Bluetooth y emparejar. Después de emparejar con ékitd&ED del
maddulo Bluetooth esta encendido. Nota: Retire el modulo Bluetooth, por fax@ndo cargue
el codigo de prueba. De lo contrario, el programa no se podra cargar. Conecte el médulo
Bluetooth y Bluetooth para emparejar después de cargar efoddi: prueba.

Diagrama de conexion:
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dio Sensor Shield V5
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RESET
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Nota: En la placa de expansion del sensor, RXD,GND y VCC del médulo Bluetooth estan

conectados respectivamente a TXD, RXD, GND y 5V, y no es necesario conectar los pines STATE
y BRK del médulBluetooth. Conectéa fuente de alimentacion.

Cddigo de prueba:

char val;
void setup()

Serial.begin(9668);

void loop() {
while (Serial.available() » 8)
{
val = Serial.read();
Serial.print(val);

-I.
J
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Funciones clave en la aplicacion:

No. Boton Control Funcién No. Boton Control Funcion
Caracter Caracter
1 SCANNING| Empaje yconéctese al modulo Bluetooth HAD. 2 DISCONNEC| Desconectar Bluetooth.
Haga clic para enviar | Haga clic para encender Haga clic para Haga clic para
3 Gl ¢ KIF 3l (elLED blanco, hagaclic| 4 Sy @A hhda dli© encender el mddulo
LI N} Sy @A I N nuevamente para apaga de nuevo para de relé; haga clic de
el LED. SY @Al NJ & R| nuevo para apagar el
modulo de relé.
Mantener y presionar | Haga clic para reproduci Mantener y Haz clic para
5 LJ- NJ S yli@ekak N masica. 6 presionar para reproducir musica
LJ- NJ SY @Al SY @Al NJ & F| (cancion alternativa)
LJ- NI Sy o
Haga clic para enviar | Haga tic para encender Haga clic para Haga clic para
7 GKéx KIF 3 (el sensor de fotocélula, 8 r T SY @A NJ & A|encender el sensor de
LI N} Sy @A I N laluz muestra los datos; \—, de nuevo para gas, el gas muestra lo
haga clic de nuevo para SY @Al NJ a{| datos detectados;
apagar el sensor de haga clic de nuevo
fotocélula. para apagar el sensor
de gas.
Haga clic para enviar | Haga clic para encender Haga clic para Haa clic para
9 g d2¢é¢3x KIF 3 (el sensor de humedad 10 SY @Al NJ & 1| encender el sensor de

LI NF Sy SAat )

del suelo, haga clic
nuevamente para apaga
el sensor de humedad
del suelo.

de nuevo para
SY @Al NJ a{

vapor, el agua muestr
los datos detectados;
haga clic de nuevo
para apagar el sensor
de vapor.




11 Haga clic para enviar | Haga clic para abrir la 12 Arrastre el control | El control @éslizante
af ¢x KIF 3L (puerta; haga clic de deslizante para controla el &ngulo del
parag/ @A I NJ & Y| nuevopara cerrar la SY @Al NJ a i servo 1 para controlar

puerta. representa el la puerta, la pantalla
caracter inicial; 50 | de la puerta y luego el
en el angulo del valor del angulo del
aSNB2mMT WY servol.
caracter de
terminacion.

13 Haga clic para enviar | Haga clic para aiv la 15 Arrastra el El control deslizante
ay¢s KIF 3l (ventana; hagalic de deslizador para controla el angulo del
LI NI Sy @A Nnuevo paa cerrar la SY @Al NJ & di servo 2 par cotmolar

ventana. representa el la ventana muestra el

caracter inicial; 34 | valor del angulo del
en el angulo del cero 2.
aSNB2 HT
representa el
caracter de
terminacion.

15 Haga clic para enviar | Haga clic para encender; 16 Arrastra el control | El control deslizante

GLX X KF3AF (
LI N Sy @Al N

el LED; haga clic de
nuevo para apagar el
LED.

deslizante para
SY @Al N D
representael
caracter inicial; 100
es el valor PWM de
ledn T WYI Q a
caracter de

terminacion.

controla el brillo del
LED, el valor de brillo
de la pantalla led2.
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Haga clic para enviar
GNEZ KI 3l
SY @Al NJ

Haga tic para encender
| el ventilador; haga clic d
nuevo para apagar el
ventilador.

Arrastra el control
deslizante para
SY@Al NI g
WgQ NBLINB
caracter inicial; 153
el valor PWM del
GSYGAftl R2
representa el
caracter de
terminacion.

El cantrol deslizante
controla la velocidad
de rotacion, los
ventiladores indican e
valor de la velocidad
de rotacion.




10- Guia de montaje

Comprueb@rimero la placa A~l y las piezas.
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Paso 1: Instalar sensoren la placa A.

e

B - 1=
H] . .,
$ Ne

EE@C@

— e

dbirdh
dLJdLIL LI (=2
dLILILILIL [Sh

Prepare la placa * 1, torhd redondo M3 * 100MM *4, tuerca niquelada M3 *4, tornillo
redondeo M2.5MM * 4, sensor de boton * 2, LED blanco *1, sensor de movimiento PIR * 1,
pantalla LCD1602 * 1, Linea dupont FF de 4 pines * 1, Linea dupont FF d e3 pines * 4.

Button module*2 White LED*1 PIR motion sersor*1 LCD1602 Drsplay* 1 4pin F-F Dupont inc*1
o o
O R <
Ot |
M2.5 Nicked plated nut*4 M3 Numk‘:‘pmrd M).S‘ll:':;::md head MAZ‘IIIT::QR::\dhmd Ipin F-F Dupcnt line*4
B8 88 11l | i
s 58 2es | Be——a
1 A. Fije el LED blandos sensores de 2 botones y el sensor de movimiento PIR en el area

correspondiente de la placa A con los tornillos de cabeza redonda M3*10MM ycésuer

M3.
1

5.

B. A continuacion, instale la pantalla LCD1602 en la placa con 4 tornillos de cabeza
redonda M2.510MM vy tuercas M2.

1 C. Conéctelos con lineas dupont de 3 pines y 4 pines.



\U@WQ? s\’m&lt&.

I T T

M2.5¥10MM

screw”*4

g~—=round head

M3*10MM




Paso 2: Instale el sensor de la placa b

Prepare una placa B, una linea Dupont de 3 pines, 2 tornillos de cabeza redonda M3 * 10MM,

2 tuercas niqueladas M3 y un modulo déére

Ensamble el mddulo de relé en la placa B con 2 tornillos M3 * 10MM y 2 tuercas M3,

am

o

i}
@ ®
- .
e 1

> “@
=)

£ i Y [

g o =

conéctelos con una linea dupont de 3 pines.

SO
N« o

>

n

@

M3*10MM round head screw *2

£

()
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B Board*1 Relay module+1 | M3 Nicke} plated | M3"104M Round 3pin F-F Dupont line*1
G O
<




O2y St LIBNYy2 Sy dac¢

I & . 2dyila

o f

Paso 3: Fij¢ |a
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Paso 4: ensamble los sensores y el soporte de ldabd¢ela placa c

Prepare una placa C, sensor de gas2/Qoporte de bateria, 2 tornillos de cabeza plana M3 *
10MM, un tornillo de cabezeedonda M3 * 100MM, 3 tuercas niqueladas M3 y 4 lineas Dupont
FF.

M3*10MM Flat | M3*10MM Round M3 Nickel F-F Dupont line*4

C Board*1 MQ-2 Gas sensor*1 | Battery holder*1 head 2 haad o plated nut*3

+“§ ; 50O | @ —
' nn
A « | o |
"
L)
o= [ 1=
F 7 0
3 Al 3

1 A. Fije el soporte de la bateria en la plaga€ 2 tornillos de cabeza plana M3*10MM
y 2 tuercas M3.

1 B. Luego instale el sensor de gas-®Ién el area correspondiente de la placa C won
tornillo de cabeza redonda M3*100MM y una tuerca de M3.

1 C. Conéctelos con 4 lineas dupont hembra a hembra.

: B3

M3*10MM flat |
screw *2 .
| » W M3*10MM round head screw *1
| i
tm ! .
| e ; » $<=| M3nut* 3

-
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Pasob: Instale los sensores y las partes de la placa D

Prepare un servo, 4 tornillos autaiscantedM12 * 5, un soporte cruzado blan¢mcluido en el
servo), un tornillo de cabeza redonda M2 * 5 (incluido en el servo), 2 tornillos de cabeza redonda
M2 * 12MM, 2 tornillos M2 niquelados tuerca, 4 tornillos de cabeza redonda M3 * 12MM, 4
tuercas autoblocantes de acero inoxidable M3, una®IlB, un engranaje, una placa 1.

M2*S Round head |
screw* 1

e ® !

Iﬂj"ﬁﬁi’i’w" and head | M2* 12MM Round bead | M1.2°5 Sef-Lppe
Krew’4 Krew*2 Krew'4

l Gear*1 Servo mator* 1 White cross mount*1

88 |go | 1] [vm

f-r‘:]P { D " > "' ;
e
228032 o 3
® 14
» » A=
1 ==

Gire el servo a 90antes de instalarlo, conecte el servo a la placa de control kelystRLUS;
cargue el codigo de prueba en el tablero de control y haga que el servo gire 90°.
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Servo Motor
Cable marrén GND
Cable rojo 5V
Cable naranja S (10)

Cdédigo de prueba:

#include <Servo.h»
Servo servo_18;

vold setup(){
servo_1@.attach(18);

¥
void loop()}{

servo_18.write(5%8);
delay(5e8);}

Cargue el codigo de prueba con éxito, el servo gire.a 90

1 A. Fije el safo en el &rea correspondiente de la placa D dos tornillos de cabeza redonda
M2 * 12MM y 2 tuercas M2.

1 B. Luego instale lplaca cuadrada 1 en la placa D con 4 tornillos de cabeza redonda M3
* 12MM y 4 tuercas autoblocantes M3.

M2 nut *2

M2*12MM  round

head screw*2

1

M3*12MM round
head screw™4

=
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Fije el soporte cruzado bilao con el engranaje con 4 tornillos autorroscables M1.2 * 5SMM y
monte el engranaje en el servomotor con 1 tornillo deezbredonda M2 * 5MM.

.
3¢

\ ‘
M1.2*SMM Self-tapping screw*d % g .-

-

Ll ;
N ]

M2*SMM Round head screw *1 —1; OR—

traz2 cvY 9yaryotlresS tF LXIFOF [/ O2y €I L}XLFOlI 5 Y!




Paso 7: Instale el sensor delaca E
Prepare un médulo LED amarillo, una placa E, un tornillo de cabeza redonda M3 * 10MM, una
tuercaniquelada M3 y una linea FF Dupont de 3 pines.

M3 Nicked M3*10MM Round head 3pin F-F
E Board™1 Yelow LED*1 | o jsted nut*1 screw*1 Dupont fine*1
5

Wl — e

|
~

c LU

4

. B
rF s
§

R

{

Monte el LED amarillo en el area correspondiente de la placa E con 1 tornillo de cabeza redonda
M3 * 10MM y 1 tuerca niguelada M3, luego conéctelo con una linea dupont de 3 pines.

M3*10MM round

‘ M3 nut*1
head screw *1 ‘

o= ¢
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Paso 8: Instale lalaca control y los sensores y las partes de la placa H.

Prepare un servo, un zumbador pasivo, 4 tornillos autorroscantes M 1.2 * 5, un soporte cruzado
blanco (incluido en el servo); un tornillo M2 * 5 (incluido en el servo), 2 tornillos de cabeza
redondaM2 * 12MM, 2 piezas M2 tuercas niqueladas, un tornillo redondo M3 * 10MM, una
tuerca niquelada M3, 8 tornillos de cabeza redonda M3 * 6MM, 4 pilaresioie de doble paso

M3 * 10MM, una placa de contri{eyestudioPLUS, un protector de sensor, un Dupoat3

pines FF linea, una placa E, 2 engranajes y e piezas de placa 2.

Keyestudio PLUS F - M3*6MM Round head
Covtiol boaid Sensor shield H Board*1 Gear*2 Board 2*2 g

; <= 111}

ol @O = | |

21 111
°® o =5 5 =2
s 2 g
M3 Nickel plated | M3*10MM Round M2*12MM Round head
Servo motor*1 M2 Nickel plated nut*2 nut*1 Faac) scres Screw*2
@ l I s } k ‘\
= = v / ¢
!A
M1.2*5 Self-tapping \White cross M3*10MM Du-
s nt*1 M2*S screw*1 oL pillar*4 3pin F-F Dupont line*1

1777 T || —-

s o U U U
vV ¥ 9 %
1 A. Monte 4 pilares de cobre de doble paso en la placa H con 4 tornillos M3 * 6MM

1 B. Acontinuacion, fije el zumbador pasivo en la placa H con 1 tornillo de cabeza redonda
M3 * 10MMy 1 tuerca MS.
1 C. Conéctelos con un cable dupont hembra a hembra de 3 pines.
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Gire el servo 9Uantes de instalarlo, el método es el mismo que en ebgag-ije los pilares de
cobre M3 * 10MM en la placa de conti¢eyestudidPLUS con 4 tornillos de e#a redonda M3

* 6MM, luego fije el servo en el area correspondiente de Placa H con 2 tornillos de cabeza
redonda M2 * 12MM y 2 tuercas M2.
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