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Introduccion

Escornabot es un proyecto de cédigo abierto que nace en Galicia.
Todo empieza en la asociacién de makers Bricolabs, alli coinciden tres personas:

e Tucho Méndez aporta la idea inicial.

o Xoan Sampaifo disena las piezas 3D.

o Rafa Couto realiza la programacion para Arduino.

Deciden crear un robot libre para poder trabajar en el aula la robética educativa sin depender
de una marca comercial.

Con el tiempo se van sumando otras personas:

o Xabier Rosas disefia las nuevas PCB.
e Jorge Lobo profesor y maker, aporta diversas aplicaciones para el aula a través de su

blog.

e Miguel Gesteiro desarrolla la aplicacion MUWI y Bluetooth BLE junto a Ismael Serrano.

Entre todos van aportando una documentacién que otras personas hemos ido aprovechado para
difundir el proyecto.

Para comprender la filosofia del proyecto, imprescindible ver dos videos de Tucho Méndez:

El primero, en Arduino day 2015 organizado por Makers Lugo.

https://www.youtube.com/embed/Czaiu6NDMSw

El segundo, en el | Encuentro Coruia Dixital 2016. Proyectos abiertos de programacién y
robética educativa, la experiencia de escornabot.

https://www.youtube.com/embed/0VigoS2LbkQ

En este curso haréis algo parecido a esto:

https://www.youtube.com/embed/v3rhKV1sYB8



http://escornabot.com/web/
https://bricolabs.cc/
https://twitter.com/procastino
https://twitter.com/xoan
https://twitter.com/caligari_pub
https://twitter.com/xdesig
https://twitter.com/lobo_tic
http://www.lobotic.es/
https://github.com/mgesteiro
http://makerslugo.org/
https://www.youtube.com/embed/Czaiu6NDMSw
https://www.youtube.com/embed/0VigoS2LbkQ
https://www.youtube.com/embed/v3rhKV1sYB8

Ver aqui otra versién mas cémica ;-)


http://bennyhillthis.com/?v=v3rhKV1sYB8

Componentes

#4 pyedes consultar los enlaces a todos los componentes en esta web

Hay muchas versiones, nos vamos a centrar en la version DIY - Brivoi Audacius

En este apartado veremos todos los componentes explicando de manera simple su funcionamiento,
eso te permitird solucionar cualquier problema que vaya surgiendo.

No te asustes, no entraremos en detalles técnicos.

Piezas impresas 3D

Sostienen el resto de componentes y conforman el chasis del robot, se pueden imprimir en
diferentes materiales. El mas utilizado suele ser un plastico llamado PLA por ser el mas econémico

y simple de imprimir, con una altura de capa entre 0.2 y 0.3 mm. AingeruJM nos reporta el consejo

de Rafa Couto:

44 Cono relleno 20%, 2 contornos, 3 capas inferiores y superiores deberia quedarte
bien sin esfuerzo en la mayoria de las impresoras.

En una de la columna aparece "nombre del archivo .stl" es el tipo de formato que utilizan los
programas de las impresoras 3D para poder leer e imprimir la pieza, si pinchas encima puedes
descargar el archivo.

Piezas exclusivas de la versiéon DIY

Nombre del archivo .stl Descripcion Imagen


http://escornabot.com/web/es/home/4
https://pablorubma.cc/escornabot/version-diy/
https://github.com/AingeruJM
https://groups.google.com/d/msg/escornabot_users/6PkyDexYjtM/jpKSAkj7AAAJ
https://pablorubma.cc/escornabot/version-diy/

PCBAddon-KeypadBracket- Sujecion placa botonera

5Buttons.stl

board-bracket.stl Sujecién protoboard 170 puntos

Piezas comunes con otras versiones

Nombre del archivo .stl Descripcion

ballcaster-v2.stl Sujecién bola v2

battery-bracket.stl Sujecién bateria o portapilas AA

MotorBracket.stl Sujecién motores

Imagen


https://drive.google.com/open?id=1eQw2Qaxv3NHUNzOMe3G7p3gEsTDn_EnL
https://drive.google.com/open?id=1eQw2Qaxv3NHUNzOMe3G7p3gEsTDn_EnL
https://drive.google.com/open?id=1oU9GFeR-WMArf36dAjfsRykbGDSNjFgo
https://drive.google.com/open?id=1pWJT02kfBdIXP_STgdS-6TQJZ808kV-k
https://drive.google.com/open?id=1pm-H_KXHRS7HEWa6sdIPn2iZVSgaHRMN
https://drive.google.com/open?id=1B2w4sAnHLwpZgPx83QbiuiytYnuXYzks

Nombre del archivo .stl Descripcion Imagen

wheel-l.stl Rueda lzquierda

wheel-r.stl Rueda derecha

Placa Botonera

Incorpora los botones de accién y es la encargada de transmitir las drdenes de los
movimientos al cerebro (placa Arduino Nano)

A través de los tres pines acodados GND, Sig y 5V (los tres pinchos de la perte superior derecha de
la imagen) se conecta a la protoboard (la veremos mas abajo)

Si miramos uno a uno sus componentes:

Unidades Componentes

1 PCB Diseflada por XDeSIG


https://drive.google.com/file/d/1qByvsBlW40QUPCLLnToqU1koy6kQ45Kz/view
https://drive.google.com/open?id=1quEMJjnzq5ZC1481vuwZUiiqiTn8o73u

Unidades Componentes

5 Resistencias ceramicas 10k 1/4W 5%

1 Resistencia cerdmica 22k 1/4W 5%

5 Pulsadores 12x12x7.3 con carcasas de colores
3 Pines acodados

Tienes una guia de soldadura, con cada uno de los pasos a seguir para ensamblar los
componentes.

Arduino NANO

Es el cerebro del robot y donde cargaremos nuestro cédigo a través de una conexién Micro o
Mini-USB para conectarlo a nuestro ordenador.

Tiene dos filas de pinchos o patillas soldados en cada lateral y lo pondremos sobre la protoboard.

Cada pincho esta conetado a un PIN que viene marcado con un nombre concreto y tiene

una funcidn concreta.. En esta imagen, sacada de la web de Luis Llamas puedes ver la
correspondencia:


https://pablorubma.cc/soldadura-botonera-escornabot-version-diy/
https://libros.catedu.es/instalacion-de-la-programacion.md
https://libros.catedu.es/chapter1/protoboard-170-puntos.md
https://www.luisllamas.es
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;. Qué necesitas saber?

No hace falta comprender el funcionamiento completo de la placa, con entender porque
vamos a utilizar los pines donde conectaremos Escornabot es suficiente. Si alguien tiene
interés en adquirir conocimiento extra, durante el curso tendré enlaces a paginas web donde poder
conseguirlo.

Placa botonera

Utilizaremos tres cables (también llamados hilos), aunque con dos seria suficiente:

PIN Arduino NANO ¢Por qué?
5V 5V - Alimentar la placa botonera
A4 Sig - Transmitir las ordenes de los botones a la placa
Arduino NANO para que luego esta de las ordenes a los
motores.
GND GND - Aunque no es correcto del todo lo llamaremos tierra

0 masa que es un término mas conocido.


https://libros.catedu.es/chapter1/placa-botonera.md

Porta Pilas

PIN Arduino NANO

VIN

GND

Drivers ULN2003

PIN Arduino NANO

VIN

GND

D9, D8, D7, D6 (en algunas placas 9, 8, 7, 6)

D5, D4, D3, D2 (en algunas placas 5, 4, 3, 2)

Buzzer 5V

PIN Arduino NANO

D10 (en algunas placas 10)

GND

¢Por qué?

El portapilas contiene 4 pilas de 1,5 V asi que la entrada
de corriente sera de 6V y este es el inico PIN que
admite corriente desde 6V a 12V.

Tierra o0 masa

¢Por qué?

En esta placa van conectados los motores y necesitaremos
conectarlo a este pin para poder coger corriente del Porta
Pilas que conectaremos justo encima de los dos cables de
corriente de los drivers.

Tierra o masa

Conexion del motor izquierdo al Arduino Nano para
poder recibir las ordenes de los movimientos y
transmitirlas posteriormente al motor.

Conexion del motor derecho al Arduino Nano para
poder rescibir las ordenes de los movimientos y
transmitirlas posteriormente al motor.

¢Por qué?

Para poder recibir las ordenes del Arduino NANO y ejecutar
los pitidos segun las pulsaciones de los botones.

Tierra o masa

Motores paso a paso 28BY J-48

Es el componente que hace posible el desplazamiento del robot. Se mueven por pequefios pasos

para avanzar en un sentido u otro.

€4 Sj quieres ampliar informacién, una entrada de Prometec.net



https://libros.catedu.es/chapter1/portapilas-4-unidades-aa.md
https://libros.catedu.es/chapter1/drivers-uln2003.md
https://libros.catedu.es/chapter1/buzzer-5v.md
https://www.prometec.net/motores-paso-a-paso/

Imagen de Prometec.net

El conector blanco va colocado a un Driver ULN2003 del que recibira tanto la alimentacion

como las dérdenes. Una comprobacién simple para ver si el funcionamiento es correcto, girar la
rueda y ver si se encienden los LEDs de la parte inferior en los Drivers.

Un problema que puede darnos dolores de cabeza es tener un cableado de motores incorrecto.
Nos daremos cuenta porgue teniendo todo en su sitio y la programacion bien, nuestro escornabot
invierte algunos movimientos de la botonera. El robot se disefié y programé para funcionar con los

motores conectados de una manera concreta, lo tienes explicado en esta entrada.

Drivers ULN2003

En el conector blanco de la placa pondremos los motores. Cada motor debe ir conectado al
driver de su lado o el robot se movera al contrario de las ordenes que le demos.

Encima del conector blanco tenemos cuatro pines o pinchos que son los que conectaremos a
los pines D9-D2 de la placa Arduino NANO.

A la izquierda tenemos dos pines o pinchos que son los encargados de recibir la alimentacién del
portapilas, estan marcados con la serigrafia 5-12V y +/-



https://www.prometec.net/
https://libros.catedu.es/chapter1/drivers-uln2003.md
https://pablorubma.cc/problemas-con-motores-mal-cableados/

Recuerda el cuadro de conexiones:

PIN Arduino NANO

VIN

GND

D9, D8, D7, D6 (en algunas placas 9,
8,7,6)

D5, D4, D3, D2 (en algunas placas 5,
4,3,2)

Protoboard

PIN Driver

5-12V (+)

5-12V (-)

IN1, IN2, IN3, IN4

IN1, IN2, IN3, IN4

170 puntos

¢Por qué?

En esta placa van conectados los
motores y necesitaremos conectarlo a
este pin para poder coger corriente
del Porta Pilas que conectaremos
justo encima de los dos cables de
corriente de los drivers.

Tierra o masa

Conexion del motor izquierdo al
Arduino Nano para poder recibir las
ordenes de los movimientos y
transmitirlas posteriormente al motor.

Conexion del motor derecho al
Arduino Nano para poder rescibir las
ordenes de los movimientos y
transmitirlas posteriormente al motor.

En esta placa colocaremos el Arduino NANO y nos servira de enlace con el resto de

componentes.

El funcionamiento es simple, sirve para ampliar las conexiones a los pines de la placa

Arduino.

Los huecos que queden encima o debajo de cada pin son una extensiéon del mismo, con una
imagen se entiende mejor.




Si quieres ampliar informacién, una entrada de rinconingenieril.es

Buzzer 5V

Es el altavoz que dota de sonido a Escornabot, cada vez que pulsemos una tecla emitira un

pitido.

Tiene una patilla larga o positivo y una patilla corta o negativo. Si las dos patillas tienen la
misma longitud en la parte delantera tienen serigrafiado el valor positivo.

Positive
Negative

44 Recuerda el cuadro de conexiones:

PIN Arduino NANO Buzzer 5V

D10 (en algunas placas 10) Patilla larga (+)

GND Patilla corta (-)

¢Por qué?

Para poder recibir las ordenes del
Arduino NANO y ejecutar los pitidos
segun las pulsaciones de los botones.

Tierra 0 masa

Portapilas 4 unidades AA

El portapilas proporciona la energia para el movimiento del robot.


https://www.rinconingenieril.es/usar-una-protoboard/

Lleva 4 pilas del tipo AA, hay que fijarse al introducir las pilas para hacerlo en el sentido
correcto. Parece algo evidente pero no seria la primera, ni la Ultima vez que una persona las coloca
mal y se coge un buen calentén.

Una regla que suelo usar con los peques:

e La parte plana de la pila, va siempre en el lado del muelle
e La parte de la pila que tiene un saliente, en el otro lado.

44 Recuerda el cuadro de conexiones:

PIN Arduino NANO Portapilas ¢Por qué?

VIN Cable rojo (+) El portapilas contiene 4 pilasde 1,5V
asi que la entrada de corriente sera
de 6V y este es el unico PIN que
admite corriente desde 6V a 12V.

GND Cable negro (-) Tierra 0 masa

La terminacién de los cables se puede crimpar para tener un conector macho en el extremo.

Cables Arduino macho-hembra

Se llaman cables dupont pero me gusta llamarlos cables Arduino porque asi cualquier persona lo
entiende. Utilizaremos cables macho-hembra, que son los que tienen el pincho en un lado y el
hueco en el otro.

Vienen en tiras de 40 y esta es la forma en la que me gusta separarlos:


https://twitter.com/pablorubma/status/1025662847265779713

e Marrén

e Rojo

e Cuatro colores juntos; azul, verde, amarillo y naranja
e Dos colores juntos; violeta y gris

e Blanco

e Negro

e Marrén

e Rojo

e Cuatro colores juntos; azul, verde, amarillo y naranja
e Tres colores juntos; violeta, gris y blanco

e Negro

Con estos cables realizaremos la conexién entre los diferentes componentes, un par de consejos:

e Si ves que el cable no entra en la protoboard, no fuerces. Gira 90 grados antes de
volver a intentarlo.
e Cuando el conector se dobla y queda fragil cAmbialo por uno nuevo, es un incordio

si se parte dentro de la protoboard.
e Si se parte un conector dentro de la protoboard, con unas pinzas de punta fina puedes
retirarlo.

Canica 14 mm

Nos indica la parte trasera del robot, hace de rueda loca y aporta estabilidad para los giros.


https://libros.catedu.es/chapter1/protoboard-170-puntos.md

Si vemos que se sale de la pieza impresa, podemos calentar con mucho cuidado la pieza y
moldearla un poco para que la canica quede fija.

Juntas toricas 63x57x3 mm

Se colocan alrededor de las ruedas a modo de cubiertas como en las ruedas de las bicicletas.
Aportan agarre y estabilidad para que los movimientos del robot sean mas exactos.

Tornilleria y tuercas

Sirven para ensamblar los componentes a las piezas impresas en 3D.

Tornilleria
Se utilizan 16 tornillos de métrica 3 y 10mm de l6ngitud.



Para componentes como la placa botonera o los drivers ULN2003 utilizo

tornillos de 5mm (la mitad de cortos) porque facilitan el montaje

También se pueden utilizar tornillos perforantes, el problema de estos es que si desmontas y
montas varias veces el mismo robot, dejan de hacer su funcién. Son mas agresivos a la hora de
atornillarse en el plastico, si quedan sueltos utiliza uno de los anteriores.

Tuercas

Se utilizan 2 tuercas de métrica 3 para introducir una en cada rueda y asi poderlas fijar a los
motores.



https://libros.catedu.es/chapter1/placa-botonera.md
https://libros.catedu.es/chapter1/drivers-uln2003.md

Guia de montaje

Puedes consultar y descargar la guia de montaje aqui

Guia montaje Escornabot version Audacius DIY

Escornabot, un robot Gallego Open Source

Es muy importante dejar claro el origen de este tipo de proyectos vy las personas que los crearon.

Tienes disponible una presentacion donde puedes ver toda la historia, desde su creacion hasta los
diferentes proyectos que han ido derivando hoy en dia.

Web oficial - escornabot.com



https://docs.google.com/document/d/1XV7HYnx3Xt2HxTbKtm30GAizbzd3ppCNeEWpLQ32k9w
https://docs.google.com/document/d/1XV7HYnx3Xt2HxTbKtm30GAizbzd3ppCNeEWpLQ32k9w/edit

Instalar programacion

No te preocupes si es la primera vez que utilizas Arduino, vamos a ver paso a paso como se instala

el programa y se carga la programacién en nuestra placa Arduino Nano

Para que sea mas agradable, todo el proceso se ha dividido en pequeios hitos:

Descargando IDE Arduino

Primero entramos en la seccidon descargas de su web:

HOME BUY SOFTWARE PRODUCTS EDU RESOURCES COMMUNITY HELP Q

ONLINE TOOLS

Downloaino IDE

ARDUINO 1.8.5

The apen-source Arduine Software (IDE) makes it easy to
write code and upload it to the board. It runs on
Windows, Mac OS5 X, and Linux. The environment is
written in Java and based on Processing and other open-
source software.

This software can be used with any Arduino board.
Refer to the Getting Started page for Installation
instructions.

©.O,

subir el cédigo.

Windows installer, for Windows XP and up
Windows ziP file for non admin install

Windows app Requires Win 81 0r 10

Get 52

Mac OS X 10.7 Lion or newer

Linux 32 bits
Linux 64 bits
Linux ARM

Release Notes
Source Code
Checksums (sha512)

44 En la parte derecha tienes que elegir la versién para tu sistema operativo, en
este caso he utilizado la versién 1.8.5. Es importante descargar una version
testeada y no una beta que puede darte problemas ala hora de identificar o

Después nos sale la pagina por si queremos hacer una donacién al proyecto Arduino o descargar.

En la imagen tienes marcada la opcién descargar directamente:


https://libros.catedu.es/chapter1/arduino-nano.md
https://www.arduino.cc/en/Main/Software

Consider supporting the Arduino Software by contributing to its development. (US tax payers, please note this contribution
is not tax deductible). Learn more an how your contribution will be used.

SINCE MARCH 2015, THE ARDUINO IDE HAS BEEN DOWNLOADED
TIMES. (IMPRESSIVE!) NO LONGER JUST FOR ARDUINO AND
GENUINO BOARDS, HUNDREDS OF COMPANIES AROUND THE WORLD ARE
USING THE IDE TO PROGRAM THEIR DEVICES, INCLUDING COMPATIBLES,
CLONES, AND EVEN COUNTERFEITS. HELP ACCELERATE ITS DEVELOPMENT
WITH A SMALL CONTRIBUTION! REMEMBER: OPEN SOURCE IS LOVE!

$3 $5 $10 $25 $50 OTHER

EJUST DOWNLDAEJ CONTRIBUTE & DOWNLOAD

Instalando IDE Arduino

Vamos a la carpeta de descargas en nuestro PC y ejecutamos el programa de instalacién. Se nos
abre la pantalla de instalacién, lo primero aceptar las licencias del programa:

@I Arduine Setup: License Agreement

Flease review the license agreement before installing Arduino. If you
.2 accept all terms of the agreement, did: I Agree.

Each wversion is given a distinguishing version number, It the Library as you
received it spedfies that a certain numbered version of the GNU Lesser
General Public License "or any later version” applies to it, you have the option
of following the terms and conditions either of that published version or of any
later version published by the Free Software Foundation. If the Library as you
received it does not spedfy a version number of the GMU Lesser General
Public License, you may choose any version of the GMU Lesser General Public
License ever published by the Free Software Foundation.

If the Library as you received it spedfies that a proxy can decde whether

future versions of the GNU Lesser General Public License shall apply, that
proxy's public statement of acceptance of any version is permanent
authaorization for you to choose that version for the Library. b

Cancel | Mullsaft Install System 3.0

En la siguiente pantalla seleccionamos los componentes que queremos instalar (seleccionar todo):



@l Arduine Setup: Installation Options >

Chedk the compaonents you want to install and unched: the components
o you don't want to install, Click Mext to continue,

Select components to install:
Install USE driver
Create Start Menu shortout
Create Desktop shortcut
Associate .ino files

Space required: 420.6MB

Cancel | Mullsoft Install Swstem »3.0

44 Después seleccionamos la carpeta de nuestro ordenador donde queremos
realizar la instalacién, es importante apuntar esta direccion porque tarde
o temprano necesitaremos entrar en esta carpeta.

@ Arduino Setup: Installation Folder >

Setup will install Arduing in the following folder. To install in a different
20 folder, dick Browse and select another folder, Click Install to start the
installation,

Browse... |

"Desﬁnaﬁun Folder

Space reguired: 420.6MB
Space available: 40.0GE

Cancel | Fullsoft Install Swstem w3.0

< Back | Install I

Pulsamos instalar y esperamos:



@ Arduino Setup: Installing

Extract: crtattiny15.0
.CD I

Show details

Cancel | Mullsaft Install System «3.0 < Back

Una vez completada, cerramos la ventana de instalacién y en el escritorio tendremos el acceso
directo al programa:

@ Arduino Setup: Completed

Cﬂmp'mdl—
Show details |

(9,0
£

Arduino

Zancel | Mullsoft Install Svstem 3.0

Abriendo IDE Arduino

Ya tenemos Arduino instalado en nuestro PC, ahora si pinchamos en el icono creado en el
escritorio se abrira la pagina principal del programa.



€9 sketch_jun10a Arduing 1.8.5

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

sketch_junt0a

hnid setup ] 1
A4 put wyour setup code here, to run once:

viold loopil) |
A4 put wour mwain code here, to run repeatedly:

€4 Os dejo un enlace con varias web donde podeis encontrar manuales y tutoriales

sobre Arduino para quienes quieran ampliar sus conocimientos.

En este curso aprenderemos lo necesario para que nuestro escornabot funcione.

Descargando la configuracion para
Escornabot

Rafa Couto es el creador del codigo y tiene un repositorio con todas las versiones. Utilizaremos

para este ejemplo la versién 1.4.3 pero puedes elegir la que quieras.


https://twitter.com/caligari_pub
https://github.com/escornabot/arduino/releases
https://pablorubma.cc/webs/

v1.4.3

rafacouto released this on 15 Dec 2017 + 1 commit to stable since this release

D143
O 3cflael

Assets

[£] Source code (zip)

[f] Source code (tar.gz)

Fixed bugs:

e 3-wires keypad not working correctly (reported by Pedro Garcia Pombo).

Descargamos el archivo .zip y lo descomprimimos en nuestro PC, tendremos una carpeta con
los siguientes archivos:

equipc » Descargas » arduino-1.4.3 »

Mombre "
config
Escornabot

D Jgitignore

D travisyml

| ] CHANGELOG.md

| ] LICENSE

B platformic.ini

| | README.md

En la carpeta "Escornabot" tenemos la configuracién que usaremos para cargar en nuestro
robot:

44 Recuerda, debes abrir el archivo "Escornabot.ino"



eequipo » Descargas » arduino-14.3 » Escornabot

Fat

Mombre Fecha de
| Buzzer.h 14/12/201
MEI Configuration.h 31/05/201
& Engine.cpp 14712720
| Engineh 147127201
[E!; EngineSteppers.cpp 14127201
Mj EngineSteppers.h 14127201
| Enums.h 147127201
- 14/12/201
€9 Escornabot.ino 14/12/201
- 14/12/201
E!; EventManager.cpp 14127201
| EventManager.h 147127201
l& Keypadleds.cpp 14712720
| KeypadLeds.h 14/12/201
| Movelist.cpp 147127201
| MovelList.h 14/12/201
[EI!; PersistentMemory.cpp 14127201

e Conecta el Arduino Nano al ordenador mediante un cable USB.

e En la pestafa herramientas selecciona como placa "Arduino Nano".

e En la pestafna herramientas selecciona como procesador "Atmega328P".

e En la pestafna herramientas selecciona el puerto del PC al que lo has conectado, en mi
caso "COM14". (En puertos segun el USB que hayas conectado lo normal es que aparezca
COM4, COM5 o COM®6) pero podria ser cualquiera COMxx

44 En las ultimas versiones del IDE Arduino hay un cambio que afecta a las
placas que utilizamos y debemos seleccionar en procesador;
"ATmega328P (Old Bootloader)"

Toda la informacion en esta entrada



https://www.arduino.cc/en/Guide/ArduinoNano

€9 sketch_jun10a Arduing 1.8.5
Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

sketch_juni0a §

#define KEYBOARD
Hdefine KEYEOI

wold setupi()
pinMode [KEYE
Serial.begiy
}

wold loop()
Serial.print
delay(200) ;

Auto Formato

Archivo de programa.

Reparar codificacidn & Recargar.

Monitor Serie

Serial Plotter
WiFi101 Firmware Updater

Placa: "Arduinc Mano"
Procesador "ATmega322p”
Puerto: "COM14"

Obtén informacion de la placa

Programador: "Arduincl5P"

Quemar Bootloader

Ctrl+T

Ctrl+Mayids+ M
Ctrl+Mayis+L

1Zetz with 3 wires

OLLTP INFPUT) ;

i Puertos Serie

v com1a

¥

Ya tenemos todo listo para cargar el cédigo.

e Primero le damos al botdon de verificar, lo tienes en la parte superior izquierda con
un simbolo de una "V", al pulsar se abrird una ventana para que guardes el proyecto
con el nombre que te apetezca:



sketch_junt0

gaefine E| L2 Salvar carpeta de programas como... *
#defin
Guardar en: | Arduing v| ﬁ ?’ * [~
void = . MNombre Fecha de modifica.. Tipo ™
pini i BrazoManolo 10/03/2018 0:51 Carpet

5 3 -
g =i BrazoMancloloystick

BT _escorni
void 1 - coche_fantastico
Seri Escriterio coche_fantastico_real
de 15 - Corazon-matriz-2x8
3 ™ CU222 Practica_arduino
Bibliotecas detectacbhstaculos

escornabot-test-botonera
% Ironzowi
Este equipo libraries
Randofolulian

@ RandofolulianPablo
. £

26/08/2017 23:39 Carpet
26/03/2018 20:22 Carpet
11/02/2017 22:41 Carpet
11/02/2017 23:37 Carpet
12/08/2017 0:34 Carpet
02/02/2017 16:51 Carpet
15/02/2017 23:15 Carpet
28/12/2017 18:02 Carpet
15/07/2017 20:38 Carpet
02/03/2018 11:532 Carpet
16/08/2017 15:43 Carpet
1570872017 22:00 Carpet ¥

>
Red
MNombre: tutoral-escomabot-est-botonera| W | | Guardar
Tipo: Todos los Archivos (*7) o Cancelar

44 En la parte inferior nos tiene que aparecer el mensaje en Azul de compilado.

e Con este paso hemos confirmado que el cédigo lo tenemos copiado de manera correcta.
e Ahora vamos a subir el codigo a nuestra placa, para eso pulsaremos en el botén con

forma de flecha que tenemos al lado de verificar:




File = <ketch Tools Help

BOARDS MANAGER Escornabot.ino  Bluetoothinterface.cpp  Bluetoothinterface.h  Botcpp Both  ButtonSetcpp  ButtonSet.h
1
2
T Twe Al v 5
a
Arduino AVR Boards 5
by Arduino 6
1.8.6 installed 7
Boards included in this package: 4
Arduino Industrial 101, Arduino E
unao Mini, Arduino Mega ADK,... 18

More info —
Output = 6

188 ~ REMOVE

El Sketch usa 9168 bytes (29%) del espacio de almacenamiento de programa. El maximo es 308720
Las variables Globales usan 920 bytes (44%) de la memoria dindmica, dejando 1128 bytes para 1

Arduino Mbed OS
Edge Boards by Arduino

Boards included in this package:
Arduino Edge Control

More info

402 ~ INSTALL

Ln1,Col 1 Arduino Nano [not connected] (21 B

e Si todo ha ido bien en la parte inferior nos tiene que aparecer en azul "Subido" y
ningln mensaje de error:

e Ya tenemos el programa cargado, salimos del IDE y vamos a las conexiones USB para
desconectar de forma segura el USB. Desconectamos el cable azul y conectamos el cable
del portapilas. Ya podemos probar la botonera. Podemos pulsar una secuencia a recorrer
con las flechas y se ejecutard cuando pulsamos el botén central.


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-07/cargar-programa-escornabot.jpg

Solucion de problemas en la
carga del programa. Usb
driver

Este paso sélo es necesario realizarlo si no se consigue cargar el programa de escornabot en
arduino nano.

Existe un problema con el driver de arduino nano que puede aparecer segun el IDE que tengais, la
version de Windows, etc. Si no aparece no hay accién alguna que tomar, el problema es si al hacer
upload del programa a cargar y se ha seleccionado el puerto correcto aparece el siguiente mensaje
de error (las letras rojas sobre fondo negro de la parte de abajo de esta imagen). El puerto COMx
es un nimero que varia segln el ordenador y puerto usb que se utilice.

Fiki " T T PP
Ao e ; _



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-11/xX8imagen.png

¢Coémo se si he escogido el puerto correcto?? Si he escogido correctamente la placa “arduino nano”
y el puerto, escogiendo la opcién “get board info” (yo lo tengo en inglés si lo tenéis en castellano
es analogo) os deberia dar informacidon

& sketch_octila | Arduing IDE 221

Flg Edet Skeich Took Help

Asghoet Sketch
shalch_oi

WManage Libranes Ctrl = Blaydes +

1
Savipl Manrsr Ctel = Moy = M

2 ¥

3 Sevial Plother

c Firerrmang Upcates

5 Upload S50 Root Certificates

a8 Board: “Ardusns Nano® r

2 Pt “D0NEE" L

12 Get Board Info
Procesier: "ATmegaildl” L]
?logl.:rrd— o L]

Bumm Bootiapder

Obtendremos un mensaje parecido a este con datos de la placa:

Board Info X

o Board Info

BM: Unknown board
WVID: O 1A86

PID: k7523

SM: (null)

Esto significa que puede leer informacién por el puerto, que es correcto, pero si obteniamos error
del puerto COM al hacer upload debemos cambiar de driver.

En el menu busqueda de Windows ir a administrador de dispositivos dentro del panel de control:


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-11/XIeimagen.png
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-11/Twuimagen.png

daem e B o s A @B+ FeaegoDdDa s ~ R TeE Lo

Ir a puertos(COM yLPT), ir al usb-serial 3h340(COMXx) y desinstalarlo(botén derecho->desinstalar).

Intalar el archivo descargado de este foro https://forum.arduino.cc/t/no-consigo-cargar-programa-

en-arduino-nano/1119429/5

En concreto este enlace: https://cdn.shopify.com/s/files/1/0710/5023/files/CH341SER.EXE?432 , dar
doble clic y si hemos desinstalado el anterior driver dejara instalarlo.

0JO, el maravilloso Windows, cada vez que haya una actualizacién e incluso a veces al volver a
arrancar puede cambiar el driver a la versién nueva (la que no funciona) y tendremos que ir de
nuevo al administrador de dispositivos -> usb-serial CH340 -> actualizar controladores. Es
conveniente pinchar el escornabot siempre en el mismo usb fisico del ordenador para que esto
pase lo menos posible


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-11/9qKimagen.png
https://forum.arduino.cc/t/no-consigo-cargar-programa-en-arduino-nano/1119429/5
https://forum.arduino.cc/t/no-consigo-cargar-programa-en-arduino-nano/1119429/5
https://cdn.shopify.com/s/files/1/0710/5023/files/CH341SER.EXE?432

< B Actualizar controladeres - USB-SERIAL CH340 (COME)

:Como quieres buscar controladores?

=3 Buscar controladores automaticamente
Windows buscara el mejor controlader disponible en el equipo y lo instalara en el
dispositive.

= Examinar mi PC en busca de controladores
Busca e instala un controlador manualmente.

Cancelar

Escogemos examinar mi PC -> elegir una lista de controladores de mi equipo

& [ Actualizar controladores - USB-SERIAL CH340 (COMS)

Buscar controladores en el equipo

Buscar controladores en esta ubicacién:

[ Ch\Users\catedu\Documents w~ Examinar...

B Incluir subcarpetas

—>» Elegir en una lista de controladores disponibles en el equipo
Esta lista mostrara los controladores disponibles compatibles con el dispositivo y todos los
controladores que estén en la misma categoria que el dispositive.



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-11/RQvimagen.png
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-11/8zLimagen.png

Y de los disponibles el que no falla es el de 2014, lo seleccionamos, damos a siguiente y con esto
nuestro problema deberia desaparecer

& [ Actualizar controladores - USB-SERIAL CH340 (COMS)

Seleccione el controlador de dispositivo que desea instalar para este hardware.

Seleccione el fabricante y ¢l modelo de su dispesitive de hardware y haga clic en Siguiente. 5i
v tiene un disco que contiene & controlader que desea instalar, haga clic en Usar disco.

B Mostrar el hardware compatible

Modelo
[ USB-SERIAL CH340 Version: 3.4.2014.8 [08/08/2014]
[ USB-SERIAL CH340 Version: 3.8.2023.2 [11/02/2023]

=y Controlador firmado digitalmente. Usar disco...

Por qué es i nte la firma de un relador

La forma de mirar si esta correcto cuando queramos es entrar en el administrador de dispositivos,
ir a usb-serial 3h340 de nuevo, botén derecho-> propiedades.


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-11/Xs1imagen.png

ﬁ Administrador de dispositivos
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§ Dispesitives de bus serie universal (USE)
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B Dizpositives de sequridad

H Dispesitivos de scftware

» [Em Dispositivos del sisterna

» W Entradas y salides de audic

» B Equipo

» . Farmvware

3 = Impresoras

» Il Monitores

» . Mouse y otros dispositives senaladores

3 W] Objetos de procesamiento de audio (APQ)

» §¥ Otros dispositivos

» [ Procesadares

~ @ Puertos (COMy LPT)
i Serie estdndar sobre el vinculo Bluetaoth (COM3)
W Serie esténdar sobre el vinculo Bluetooth (COMA)
@ WSB-SERIAL CHI40 (COME)

» B Teclados

3 e Unidades de disco

WOW W W W W W WY

Y obtendremos algo similar a esto en la pestana controladores



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-11/RUYimagen.png

: Propiedades: USB-SERIAL CH340 (COME) *

y General Port Settings Controlador  Detalles  Eventos

-~ LSB-5ERIAL CH340 {COME)

i Proveedor del controlador:  weh.cn
: Fecha del controlador: 08/08/2014
Version del controlador: 3420148

Firmante digital: Microsoft Windows Hardware
Compatibility Publisher

Ver detalles de los archivos del

Detalles del controlador )
controlador instalados.

Achudlizar controladar Actualizar el controlador para este
dispositivo.

| : : Si despues de actualizar el controlader
! Revertir al controlador anterior | ¢ disposttive no funciona

s comectamente, revertir al controlador
instalado previamente.

Deshabiltar dispositivo Deshabilitar el dispositiva.
! Desinstalar el dispositiva Desinstalar el dispositivo del sistema
(avanzado).
£
Cemar Cancelar

Como se ha dicho antes el puerto COMx puede variar en funcién de qué puerto se seleccione en
vuestro ordenador, conviene pinchar siempre el usb en el mismo puerto para que no cambie la
version del driver.


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-11/ukWimagen.png

Modificar programacion

Tenemos el robot montado, la programacion instalada y todo funciona correctamente.
Las siguientes preguntas que surgen son:

e ;Como hago que vaya mas deprisa?

e ;Cémo modifico la distancia que recorre?

e ;Cémo modifico los giros?

A pesar de parecer una programacion muy compleja, es facil realizar los cambios en el cédigo y lo
vais a ver paso a paso:

e Modificar Velocidad

e Modificar Distancia de avance

e Modificar Grados de giro

Modificar Velocidad

Ya aprendimos en el apartado cambiar los valores de la botonera como entrar en la pestaina

"Configuration.h" de la programacién.

Abrimos esa pestafia y localizamos la siguiente linea

#define STEPPERS_STEPS_PER_SECOND 1000


https://libros.catedu.es/modificando-la-programacion/modificar-velocidad.md
https://libros.catedu.es/modificando-la-programacion/modificar-distancia-de-avance.md
https://libros.catedu.es/modificando-la-programacion/modificar-grados-de-giro.md
https://libros.catedu.es/instalacion-de-la-programacion/cambiar-los-valores-de-la-botonera.md

FEEEE A i i iiiiididffidiidss
FAASF Steppers engine setup
FEEEE A i i iiiiididffidiidss

#ifdef ENGINE_TYPE_STEPPERS

£/ stepper pin setup (digital outputs)
fdefine STEPPERS_MOTOR_RIGHT_INL1 5
fdefine STEPPERS_MOTOR_RIGHT_INZ 4
fdefine STEPPERS_MOTOR_RIGHT_IN3 3
fdefine STEPPERS_MOTOR_RIGHT_IN4 2
fdefine STEPPERS_MOTOR_LEFT_INL 9
fdefine STEPPERS_MOTOR_LEFT_INZ &
fidefine STEPPERS_MOTOR_LEFT_IN3 ¥
fdefine STEPPERS_MOTOR_LEFT_IN4 &

£ step calibration

ftdefine STEPPERS_STEPS_PER_SECOND 1666
ffdefine STEPPERS_LIME_STEPS 1738
ffdefine STEPPERS_TURM_STEFS 1824

fendif

Esta linea nos define los pasos por segundo que va a realizar el motor cada vez que pulsemos en el
botdn de ir adelante o atras. Si aumentamos el valor, aumentara la velocidad y si
disminuimos el valor, disminuye la velocidad.

El limite esta en torno a los 2300 steps, dependerd del voltaje de las pilas que el valor sea
mayor o menor.

44 Juego - Dejar que los peques busquen por ellos mismos el limite del valor de los
steps de su robot.

Modificar Velocidad de avance

Este apartado ademas de servir para trabajar medidas, reglas de tres o distancias. Nos permite
modificar el avance para jugar en tableros que ya tengamos de otros robots con casillas de 15 cm.

Con la programacion abierta y situados en la pestafa "Configuration.h" localizamos la siguiente
linea

#define STEPPERS_LINE_STEPS 1738



P EIE T E LT T T AT idsy
A4S Steppers engine setup
P EIE T E LT T T AT idsy

#ifdef ENGINE_TYPE_STEPPERS

/4 stepper pin setup (digital outputs)
#define STEPPERS_MOTOR_RIGHT_IN1 5
#define STEPPERS_MOTOR_RIGHT_INZ 4
#define STEPPERS_MOTOR_RIGHT_IN3 3
#define STEPPERS_MOTOR_RIGHT_IMN4 2
#define STEPPERS_MOTOR_LEFT_INL 9
#define STEPPERS_MOTOR_LEFT_INZ B
#define STEPPERS_MOTOR_LEFT_IN3 7
#define STEPPERS_MOTOR_LEFT_IN4 &

A4 step calibration

#tdefine STEPPERS_STEPS_PER_SECOND 1068
fdefine STEPPERS_LINE_STEPS 1738
ftidefine STEPPERS_TURN_STEPS 1824

#endif

El valor 1738 equivale a un avance de 10cm cada vez que pulsemos los botones para
desplazarnos adelante o atrés.

Realizando una regla de tres simple, podemos ver que el valor de avance de 1cm sera de 174
(se redondea el valor porgque los decimales no se van a tener en cuenta)

Sabiendo el avance de un centimetroo podemos cambiar el valor para que desplace la distancia
gue queramos.

44 Juego - Practicar reglas de tres para que calculen diferentes distancias con
marcas en el suelo que deben ir alcanzando.

Modificar Grados de giro

Es el turno de los giros, con la programacién abierta y situados en la pestafa "Configuration.h"
localizamos la siguiente linea:

#define STEPPERS_TURN_STEPS 1024



CEEEEETELTET TS
AAAAF Steppers englne setup
CEEEEETELTET TS

#ifdef ENGINE_TYPE_STEPPER:

A4 stepper pin setup (digital outputs)

#define
#define
#define
#define
#define
#define
#define
#define

A4 step
#define
#define
kdefine

#endLf

STEPPERS_MOTOR_RIGHT_IN1 5
STEPPERS_MOTOR_RIGHT_INZ 4
STEPPERS_MOTOR_RIGHT_IN3 3
STEPPERS_MOTOR_RIGHT_IN4 2
STEPPERS_MOTOR_LEFT_IN1 9
STEPPERS_MOTOR_LEFT_INZ &
STEPPERS_MOTOR_LEFT_IN3 7
STEPPERS_MOTOR_LEFT_IN4 &

calibration
STEPPERS_STEPS_PER_SECOND 1008
STEPPERS_LINE_STEPS 1738
STEPPERS_TURN_STEPS 1824

Esta linea nos dice cada vez que pulsamos los botones derecha o izquierda, cuantos grados girara
Escornabot.

El valor 1024 indica giros de 90 grados.

Al igual que en el apartado anterior, si realizamos una regla de tres simple podemos saber el valor
gire de otra manera.

44 Recordar, en caso de tener decimales hay que redondear.

Por ejemplo, si queremos realizar giros de 45 grados, el valor equivalente serd de 512.

44 Juego - Practicar las horas del reloj variando los angulos de giro. Pueden jugar
por parejas con dos esferas, una para marcar los minutos y otra para marcar los
segundos.



Material para trabajar en
clase

En este apartado iremos recopilando todas las actividades y materiales de utilidad para trabajar
en clase.

Es importante documentar las actividades, compartir y hacerlas accesible para que cualquier

persona, en cualquier parte el mundo tenga la posibilidad de acceder a ellas.

a4
Disenos ya hechos

En thingiverse podéis encontrar muchos disefios para descargar e imprimir
directamente.

Tableros y fichas

Estos son algunos ejemplos, el material completo y actualizado lo puedes consultar en la seccién

tableros vy recursos de mi pagina web.

{1 Estamos realizando un recopilatorio con actividades a través de este

formulario

Puedes consultar las aportaciones actuales aqui

Tableros

Tableros con actividades

Recopilatorio con tableros y actividades en el repositorio oficial escornabot realizado por Jorge Lobo



https://pablorubma.cc/escornabot/tableros/
https://pablorubma.cc/escornabot/tableros/
https://github.com/escornabot/docs/tree/master/Escornabot_Mats
https://twitter.com/lobo_tic
https://www.thingiverse.com/escornabot/about
https://t.co/R6qXQmQbPG?amp=1
https://t.co/R6qXQmQbPG?amp=1
https://t.co/9wBOTjMAn8?amp=1

Tablero del Sistema Solar

Lo tienes explicado por Jorge Lobo en su blog El Sistema Solar
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Tablero casillas blancas y oficial escornabot

El tablero con casillas blancas es muy interesante si le ponemos bolsas tipo zip cortadas en cada
casilla y las utilizamos para meter tarjetas personalizadas.

Tienes en la parte inferior las tarjetas con recorridos, recortadas van eligiendo al azar un recorrido.


https://twitter.com/lobo_tic
https://t.co/kd2w8g2GMx

Tablero A-3 Archivo SVG Archivo PDF

Plantilla cuadrados formato .SVG Plantilla cuadrados formato .PDF

Tablero folleto formato .SVG Tablero folleto formato .PDF
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Tablero nimeros

Puedes jugar tirando un dado y que busquen la casilla, realizando sumas simples... Edita el tablero
para complicarlo.

Otro juego divertido son las carreras. Es para dos personas, cada uno con un escornabot y fuera

del tablero. Se lanza un dado, como los numeros se repiten el objetivo es que alcancen la primera
casilla que vean.

Tablero A-3 Archivo SVG Archivo PDF

' 6 5 ' Tablero Nimeros formato .SVG Tablero Nimeros formato .PDF

Tablero condicional

Se debe llegar desde la casilla inferior izquierda con el tridngulo verde hasta la casilla inferior
derecha cumpliendo las condiciones de las casillas. La casilla con el aspa roja no se puede pisar,
del mismo modo que la azul ya que se caeria al agua.

Tablero A-3 Archivo SVG Archivo PDF


https://drive.google.com/file/d/0B32DBGno8hnobk51LXhJUHp0Vlk/view
https://drive.google.com/file/d/0B32DBGno8hnodjZWVXVJTGdiY0k/view
https://drive.google.com/file/d/0B32DBGno8hnoeld1VlFjakIzUFE/view?usp=drive_web
https://drive.google.com/file/d/0B32DBGno8hnoM1pBOEhCa0lFTjg/view
https://drive.google.com/file/d/0B32DBGno8hnoTDlCNWl0N3ZRdGc/view
https://drive.google.com/file/d/0B0UX14YozB7jTno0dTlkeHpnVVFTNGMzaFpuelZmNlhidkNF/view

x ’ . Tablero condicional formato .SVG Tablero condicional formato .PDF

Tablero figuras geomeétricas

Se pueden recortar las figuras interiores o cambiar de color para que |@s peques primero hagan la
composicién del tablero, luego juegan combinando colores y formas geométricas. Puedes crear dos
dados, uno contiene colores y otro las formas geométricas.

Tablero A-3 Archivo SVG Archivo PDF

' . . ' Tablero-Cuadrado-Triangulo- Tablero-Cuadrado-Triangulo-
Circulo.svg Circulo.pdf

Tableros alfabeto

Para trabajar las letras con animalicos :)

Tablero A-3 Archivo SVG Archivo PDF
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https://drive.google.com/open?id=16tnAyh8AWjALQWiB-LljnXWNJtoGnzMG
https://drive.google.com/file/d/1rW8VJqjycWZMvE5XVKGDCzoT9SMLg4Ax

Tablero A-3 Archivo SVG Archivo PDF
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Tablero triangular

Para usar la plantilla triangular debes cambiar la programacién para que los grados en los giros se
adapten al dibujo, el robot debe ir por las lineas y llegar a los vértices de los tridngulos.

Tablero A-3 Archivo SVG Archivo PDF

/\/\A/\ Plantilla triangular formato .SVG Plantilla triangular formato .PDF

Tablero con papel pintor

Hay que cortar en papel las cuadriculas por donde queremos que se mueva el robot, las
pegaremos en papel de pintor y después pintardn un mapa por el que se desplazara Escornabot.



https://drive.google.com/file/d/17bNTjNS3J191JvK4k4MOKxEZI6xUbRPM
https://drive.google.com/file/d/1kFVyJtry-Oevr0gyg-iMDMHHKiW9BAlC
https://drive.google.com/file/d/0B32DBGno8hnoSEkyN3VRM1I0Rmc/view
https://drive.google.com/file/d/0B32DBGno8hnod1pXVzdfVG54VnM/view

Fichas

Tarjeta Archivo

F'N FIN FIN F'N Tarjetas inicio-fin formato Word

INICIO INICIO INICIO INICIO

Tarjetas recorridos formato .PDF

Tarjetas frutas formato Word



https://docs.google.com/document/d/12gfkgnx5Rgb8NKzSXDHQ7-2KmUop8931cPN26ciuWcE/edit
https://drive.google.com/file/d/0B0UX14YozB7jTGZ3d1dYSGNsSkJZU0Fqd1BTMjJCMWdHVGRB/view
https://docs.google.com/document/d/1xnoPbf6wEXKz65S-1-KflOl4RJz2JpOLmkt9J7G1E6k/edit

Tarjeta Archivo

Tarjetas ecosistemas formato .PDF

Disfraces

El origen de todo esto viene de @mininacheshire y del blog de Lobotic

Material necesario

e Goma eva

Tijeras o cuter

Regla

Pegamento

Folios

Pinturas

0Ojos molones

Cualquier objeto que resulte util

Manos a la obra

Un A3 de goma eva mide 30cm de ancho y da de sobra para cubrir el robot de lado a lado. Los 42
cm de largo permite cortar 6 tiras de 7 cm en cada plancha. Yo hago los cortes con cuter, pero si
van a trabajar los peques con tijeras mucho mejor [T]


http://escornabot.org/wiki/images/f/f7/Ecosistemas.pdf
https://twitter.com/escornabot/status/568520109033009152
http://ceipmiskatonic.blogspot.com.es/2016/01/disfraces-para-escornabot-brivoi.html

Disfrazando la version DIY

Las propias piezas nos van a servir de plantilla para cortar su silueta. Colocando la tira sobre el
robot puedes calcular donde quieres que quede la tira, en mi caso los puse para que se quedara el
corte en la parte de la bola:

Cableado

Haremos unos agujeros para pasar los cables de las baterias y los que conectan a la placa.



Buzzer o altavoz

El buzzer o zumbador lo podemos pinchar directamente en la plancha y utilizarlo de nariz. Por la
parte trasera se conectan los cables sin problema quedando bastante sujeto.

Ojos

Yo no puedo evitar usar estos ojos pero cada uno debe utilizar su imaginacién. Para las cejas he
utilizado el mismo cable de arduino haciendo dos agujeros donde anclar los extremos, después
puedes darle la forma que quieras.



Boca

Buscando un poco por Internet tienes un montén de imagenes con bocas para imprimir, recortar y
pegar.

Cuerpo

Utiliza trozos de goma eva para adornar el cuerpo, folios pintados o cualquier objeto que puedas
pegar y quede moldn.



tg._%mo en la

i
]
oy

s

Al no tener cables necesitas menos trozo de largo para cubrir el robot entero. Yo he utilizado ese
sobrante para fabricarle una colita usando un cable como fijacién para poder quitar y poner con



facilidad.

Otros ejemplos

En la wiki oficial tienes muchos ejemplos que te pueden dar ideas, te dejo enlace a mascaras

Escornabot

Mascaras Impresién 3D

4 pyedes consultar la coleccion completa de méscaras en la cuenta

Escornabot de Thingiverse



http://escornabot.org/wiki/index.php/Recursos#M.C3.A1scaras
http://escornabot.org/wiki/index.php/Recursos#M.C3.A1scaras
https://www.thingiverse.com/escornabot/collections/escornafaces
https://www.thingiverse.com/escornabot/collections/escornafaces

Escornamoji por Programo Ergo Sum

.?I

Elefante por Lobotic

ledn por Lobotic


https://www.thingiverse.com/thing:2939496
https://twitter.com/ProgramoErgoSum
https://www.thingiverse.com/thing:2722321
https://twitter.com/lobotic
https://www.thingiverse.com/thing:2731368
https://twitter.com/lobotic

Mono por Lobotic

Spiderman por Lobotic



https://www.thingiverse.com/thing:2735957
https://twitter.com/lobotic
https://www.thingiverse.com/thing:2949962
https://twitter.com/lobotic

Batman por Angel

Robin por Angel


https://www.thingiverse.com/thing:2966283
https://twitter.com/anlobarri
https://www.thingiverse.com/thing:2966875
https://twitter.com/anlobarri

BB-8 por Angel

Mr Escorna Tato por Angel



https://www.thingiverse.com/thing:2978197
https://twitter.com/anlobarri
https://www.thingiverse.com/thing:2967957
https://twitter.com/anlobarri

5 fpoiTH

Dados CoDices

Angel ha compartido en su GitHub CoDices, son unos dados modelados en 3D que puedes imprimir
para trabajar el pensamiento computacional.



https://www.thingiverse.com/thing:2978247
https://twitter.com/anlobarri
https://twitter.com/anlobarri
https://github.com/laescuelamaker/CoDices

Diseno de ruedas

Lo bonito de este tipo de proyectos, es que se puede iniciar en diferentes campos como el disefio
3D.

Un programa gratuito y de facil aprendizaje muy recomendable para iniciarse en el disefio 3D es

Tinkercad. Puedes consultar esta guia de uso de Of3lia

Si te atreves con algo méas complejo, puedes aprender a usar Freecad con Obijuan Tutoriales

Freecad | y Tutoriales Freecad Il

€4 De vez en cuando, realizamos concursos como el Reto Escorna Rueda.

Para que cualquier persona disefie su propia rueda y la comparta con la
comunidad.

Si tienes una impresora 3D, descarga los archivos para imprimir en esta coleccién de ruedas en la

cuenta Thingiverse del proyecto.



https://www.tinkercad.com/
https://of3lia.com/mejor-programa-diseno-3d-online/
https://www.youtube.com/playlist?list=PLmnz0JqIMEzWQV-3ce9tVB_LFH9a91YHf
https://www.youtube.com/playlist?list=PLmnz0JqIMEzWQV-3ce9tVB_LFH9a91YHf
https://www.youtube.com/playlist?list=PLmnz0JqIMEzUqEM-nxqhZoDaqszVXijOb
https://www.thingiverse.com/escornabot/collections/diseos-ruedas-escornabot
https://www.thingiverse.com/escornabot/collections/diseos-ruedas-escornabot
https://www.thingiverse.com/thing:3268425



https://www.thingiverse.com/tecnoloxia_org/about

Anadir modulo Bluetooth
BLE

€4 Guia de referencia, con enlaces al Bluetooth necesario aqui

Material necesario

2 cables macho-macho de 10cm
4 cables macho-hembra de 10cm
1 Bluetooth Ble HM-10 o compatible

APP Escornabot para Android o 10S

44 Importante - Esta aplicacién funciona solamente con médulos BLUETOOTH BLE,

si utilizas un Bluetooth normal como HC-05 o HC-06 lee esta entrada de Lobotic

2 cables macho-macho

Primero necesitaremos los dos cables macho-macho (con pincho en los dos lados) para ampliar los
GND disponibles y asi poder usar uno para el Bluetooth.

4 Sj tienes dudas sobre el funcionamiento de la protoboard visita de nuevo su

apartado en el curso.

Pincharemos el cable rojo encima del rojo y el negro encima del negro de las placas de los

drivers.


https://play.google.com/store/apps/details?id=com.escornabotmobile
https://itunes.apple.com/es/app/escornabot-ble/id1349357499?mt=8
https://libros.catedu.es/chapter1/drivers-uln2003.md
https://libros.catedu.es/chapter1/drivers-uln2003.md
https://pablorubma.cc/escornabot-versiondiy-bluetoothble/
https://itunes.apple.com/es/app/escornabot-ble/id1349357499?mt=8
https://libros.catedu.es/chapter1/protoboard-170-puntos.md
https://libros.catedu.es/chapter1/protoboard-170-puntos.md

Puede que en el kit el color de los cables sea diferente. No importa, lo que
cuenta es colocar cada cable en su posicién. El Unico motivo de intentar utilizar
cableado del mismo color es facilitar el montaje del robot.

Después en las dos filas que tenemos libres pincharemos los otros estremos de las puntas, de este
modo tendremos dos filas libres en la parte superior:

GgESEEENNNES

e Para conectar el cable del portapilas.
e Para conectar el GND del Bluetooth.

4 Cables macho-hembra de
10cm y 1 modulo Bluetooth
BLE HM-10 o compatible

Relaciéon de conexiones entre las patillas del Bluetooth y el Arduino Nano:

Bluetooth BLE Arduino NANO
RX TX
> RX
GND GND
VCC 5V



Utilizaremos los cables de color negro para GND o negativo y los de color
rojo para VIN, VCC, 5V o positivo.

El cable negro lo pinchamos en la patilla GND del Bluetooth y la otra parte encima del
negro que hemos ampliado anteriormente.

El cable rojo lo pinchamos en la patilla VCC del Bluetooth y la otra parte encima del cable
de corriente 5V del teclado.

Usaremos otros dos cables macho-hembra para conectar las patillas RX, TX del Bluetooth con las
del Arduino NANO.

e La patilla RX del Bluetooth la conectamos al TX del Arduino.
e La patilla TX del Bluetooth la conectamos al RX del Arduino.

Cambios y verificaciones en la
programacion

Entramos en la pestana "Configuration.h"

Buscamos la parte del cédigo que muestra la imagen:



@ Escornabot-DIY-BLE - Configuration.h | Arduing 1.8.5

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

NN EE NN EE RN
A4 general configuration

SELLELLLLLEELLL LSS LSS S LSS S LSS S S S S S S S S SRS

A/ engine to use
g#define ENGINE TYPE STEPPERI

A4 button set to use [(analog input, digital input)
kdefine EUTTONS AMNALOG
//#define BUTTONS DIGITAL

A/ milliseconds after a button iz considered as pressed
#define BUTTON MIN PRESSED 30

44 Dejamos la linea #define BUTTONS_ANALOG para poder utilizar también el teclado

Revisamos si tenemos activada la opcidon
Bluetooth y los baudios a los que enlazara

En la mayoria de los casos funcionan a 9600 baudios que es el valor por defecto que lleva la
programacion.

44 Si quieres saber como comprobar los baudios a los que esta programado vuestro

modulo visita esta entrada de Makespace Madrid



http://wiki.makespacemadrid.org/index.php?title=M%C3%B3dulo_HM-10

@ Escornabot - Configuration.h | Arduine 1.8.5

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

f¢/ point of vwiew set when Vacalourabot iz started
g#define POV _TNTITIAL POV _E3CORNABOT

PH blusetooth serial
#define USE BLUETOOTH trus
#define BLUETOOTH BAUDS 9600

Si en la pestafia "Configuration.h" no vemos las lineas que aparecen en la imagen las debemos
anadir.

Activar linea Serial

Dentro de la pestana "Configuration.h", al final buscamos este apartado:

@ Escornabot - Configuration.h | Arduino 1.8.5

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

NN NSNS SN NN NSNS
477 Button set Eluestooth

LELLLLLLL LSS

#ifdef USE BLUETOOTH

Af Arduino serial port (default: Serial)

kdefine ELUETOOTH SERIAL Serial

//#define BLUETOOTH ZERIAL Seriall
//#define BLUETOOTH SERIAL Serialz
//#define BLUETOOTH SERIAL Seriall

#endif // USE_EBLUETOQOTH

Quitamos las dos barras inclinadas de la linea:



‘ //#define BLUETOOTH_SERIAL Serial

Para saber si queda activada, la linea pasa de color gris a negro y la palabra Serial final se pone en
amarillo.

Instalacién aplicacion Escornabot

Descargamos la aplicacién gratuita en nuestro moévil o tablet:

e APP Escornabot para Android

e APP Escornabot para iOS

Conectar alimentacion y
vinculacion Bluetooth con APP

Ya tenemos todo preparado, lo siguiente:

o Conectamos la alimentacion del robot, justo encima de la ampliacién que hicimos al
inicio. El robot deberia dar el pitido del check inicial y el led rojo del Bluetooth comenzar a
partadear.

e Entramos en la aplicacién, buscamos el dispositivo Bluetooth y nos conectamos, una vez
enlazados la luz del Bluetooth dejara de parpadear para quedarse fija.


https://play.google.com/store/apps/details?id=com.escornabotmobile
https://itunes.apple.com/es/app/escornabot-ble/id1349357499?mt=8
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e Pulsamos en la parte inferior, en el dibujo del circulo con las flechas y pasamos a la
pestaia del teclado. Si todo ha ido bien cuando pulsemos cada tecla en nuestro teléfono
el robot emitira un pitido y al pulsar el botén blanco comenzara a caminar.

waoon mavistar F 121 + % 86N W

Keypad

JDY-09-V4.3 connected

a *

Ya tenemos nuestro Escornabot con conexion Bluetooth.



Programacion con mBlock

Las personas que vayan mas avanzadas y necesiten un extra, pueden probar a programar

Escornabot con bloques a través de mBlock.

Puedes consultar la guia completa mBlock para escornabot realizada por Angel Villanueva



http://www.mblock.cc/
http://www.mecatronicalab.es/escornabot-programando-el-robot-escornabot-con-mblock/
https://twitter.com/avilmaru

Pensamiento computacional

:Doénde se encaja este robot?;Se puede comparar este robot con otros robots de otros cursos gque
hacemos desde CATEDU?

Esta es la hoja de ruta, no se tiene que tomar al pie de la letra, pero intenta ayudar al profesorado

gue tenga una vision global de tanta oferta:

Como se puede ver ESCORNABOT es LA ALTERNATIVA LIBRE a robots tipo Beebot, Colby pero
también permite su programacién con mBlock y cédigo por lo tanto se puede usar en Infantil
programando movimientos con los botones igual que Beebot y Colby o se puede programar
utilizando mBlock y cédigo utilizando este robot a niveles superiores, por lo tanto tenemos un robot
muy flexible para usarlo en las aulas:

Oferta de formacién en Pensamiento computacional del Centro Aragonés de Tecnologias para la
Educacion.

https://view.genial.ly/5¢c546dc28805472c3451861a

Tenemos un grupo Telegram Robotica Educativa en Aragdn, si estas interesado en
unirte, envia un mensaje por Telegram (obligatorio) a CATEDU 623197587

https://t.me/catedu_es y te afladimos en el grupo



https://www.google.com/url?q=https://docs.google.com/drawings/d/e/2PACX-1vSnGHqK6AD7RaD8mVMBXUwXmzE4KXQQqdhBX6rGc7arR9_DOfE02i0wSDKuY20BO7VhPk39MQVcbqX_/pub?w%3D967%26h%3D1276&sa=D&ust=1513946282840000&usg=AFQjCNHkGuiM84lJ2wwR-rfHq2k9s0PxDA
https://view.genial.ly/5c546dc28805472c3451861a
https://t.me/catedu_es
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