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Abstract: This project is developed with the
intention of simulating drilling tasks in mining
areas; Remote communications can prevent
accidents with the operator. The implementation
of this project is with components accessible in
the Lima-Peru market.

Palabras Claves.- Arduino, Acelerémetro, Puente
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Introduccion

El desarrollo de maquinarias que facilitan tareas al
hombre, son implementadas primero en
simuladores, maguetas, proyectos a escala, etc. Es
por esto, el interés de ejecutar un brazo articulable
taladrador movible controlado por bluetooth. Este
proyecto, permitira facilitar corregir todos los
posibles problemas que pudiera implicar en su
construccion oficial; ademds, descartar los
atentados, al integridad fisica del operario, que
puede haber en la conduccion del brazo robot.

Este proyecto, de cuatro grados libertad, es
compuesto por motores reductores DC para la
articulacion de cada eslabon del brazo robot;
ademas, tiene cuatro motores que le da la opcion
de desplazamiento de un area a otra y un motor de
altas revoluciones que simula la tarea de un
taladro. Todos estos actuadores estan controlados
por tres arduinos; estos trabajan de manera
independiente; a su vez, tiene como periférico de
entrada a moédulos bluetooth. Todo esto, montado
en una estructura de aluminio de cuatro
extenciones.

Se espera llegar a cumplir con todos los objetivos
posibles y descartar algunos inconvenientes
posibles que se puedan suscitar en el desarrollo
del mismo.

Se espera cumplir todas las expectativas posibles
del observador y ser competitivo con las otras
maquinas del mercado.

Desarrollo

El desarrollo del proyecto se va a ejecutar en tres
etapas:  parte  mecénica, electronica y
programacion. Fig.1.

Figura 1. Vista principal del robot
Parte Mecénica:

Primeramente, se tiene una base con cuatro
extensiones y en cada extension estd montado un
motor que, en conjunto con otros, de le da la
facultad de desplazamiento al robot. Esta base
tiene la particularidad de tener un eje central con
un rodamiento radial, a su vez, se instald6 un
actuador; en el cual, se muestra el brazo del robot.
Fig.2



Figura 2. Vista del sistema locomotor del robot

Posteriormente, se tiene tres eslabones de
aluminio, en cada uno de ellos, se implementé a
un actuador por cada eslabon; estos proporcionan
movimientos radiales.

Por ultimo, en el extremo del robot, se instal6 el
motor de altas revoluciones, acompafiado, por un
acelerémetro; donde este Ultimo, tendra la funcion
de dar la posicién del taladro; el cual, tiene que
estar verticalmente. Fig. 3

Figura 3. Vista del extremo del robot

Parte Electrénica:

Todos estos actuadores estan subordinados con
tres tarjetas de  control denominado
comercialmente Arduino.

Primera tarjeta, se tiene al Arduino Nano que
controla el extremo del robot; este tiene que
mantener una posicion vertical; El controlador

recibe informacidn, en coordenadas cartesianas (X,
Y, 2), del acelerometro ADXL 345; para luego
procesarlas y dar orden al actuador del extremo
del robot. Fig.4

Figura 4. Vista del acelerometro ADXL 345

Segunda tarjeta, se tiene al Arduino Uno que
controla el desplazamiento del robot de un lugar a
otro. Ademas, tiene el mando de manejo a un
moédulo bluetooth como periférico de entrada de
datos; este moédulo, se conecta a un celular
inteligente de sistema operativo android. Se
desarroll6 una aplicacion (apk.) para este control.
Fig.5

Figura 5. Vista del médulo Bluetooth



Tercera tarjeta, se tiene al Arduino Uno que
controla los tres actuadores restantes cada uno de
manera independiente y el encendido y apagado
del taladro. Ademas, tiene el mando de manejo a
un moédulo bluetooth como periférico de entrada
de datos; este modulo, se conecta a un celular
inteligente de sistema operativo android. Se
desarroll6 una aplicacién (apk.) para este control.
Fig.6

Figura 6. Tarjeta Arduino Uno

Acotando, el sentido de giro de cada actuador
tiene como mando a un moédulo Puente-H de 4
Amperios. Fig.7; ademas, todo el sistema estd
impulsado por una fuente de 12 voltios DC a 15
amperios con alimentacion de AC 220. Fig.8

Figura 7. Puente H de 4 Amperios.

Figura 8. Fuente de alimentacion DC
Parte Programacion

Para cada tarjeta Arduino se tiene una
programacion distinta.

Primera tarjeta:

acelerometro Arduino 1.6.5 - a X
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acelerometro

#include <Wire.h>
#include <ADXL345.h>
ADXL345 adxl; //variable adxl is an instance of the ADXL345 library

// 1 legico para giro de Motor Horario
: // 1 logico para giro de Motor Anti horarioc

Serial.begin(9600);
adxl.power0n();
}

void loop()

{
a=15; // limites para que el eje este en posicion vertical
b=15; // limites para que el eje este en posicion vertical
adxl.readAccel (&x, &y, &2Z)7

if (x<-a) {

digitalWrite(8,1); // Giro Motor Anti horario

}

else{
digitalWrite(g,0);

}

if (x>b)

{

digitalWrite(7,1); // Giro Motor Horario

para un sensado correcto de posicion
; Serial.print data without off

/¢

"): Serial.pri w data without fset

w data without

Arduino Nano, AT




Segunda tarjeta:

movimiento_brazo_4G Arduino 1.6.5 -
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maovimiento_hrazo_4G

//bluetcoth hc-05

int bandera2 = 0; // usamos un pin de salida al LED
int state = 0; // Variable lectrura datc serial

int state2 =
int bandera=0;
void setup() {

CUTPUT) ; //Declara pin de Salida

rite (13, LOW); //Normalmente Apagado
Serial.begin(9600);
}
void loop() {
[ REEER AR RS Motor 1 KkkkE
if(Serial ailable() > 0){
state = Serial.read();}
if (state == 'A' zi bandera==0) {
digitalWrite (13, HIGH);
bandera = 1; state = 0;}

if (state == && bandera==1) {

digitall (13, LOW);bandera = 0;state = 0;}
if (state == 'B' s& bandera==0) {

digita (12, # H

bandera = 1; state = 0;}
if (state == 'B' sz bandera==1) {

digitalWrite (12, LOW):;bandera = 0;state = 0;}

[/ REEkEEEkEkEERAE Mopor 2 KRAEEREERAEREERE

~r

if (state == 'C' && bandera==0) {
digitalWrite (11, H) ;
bandera = 1; state = 07}

if (state 'C' z& bandera==1) {
digitalWrite (11, LOW);bandera = 0;state = 0;}

movimiento_brazo_4G Arduino 1.6.5 -
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maovimiento_brazo_4G

digitalWrite (12, HIGH):;
bandera = 1; state = 0;}
if (state == 'B' sz bandera==1) {
digital e(12, LOW):;bandera = 0;state = 0;}
[/ KxrkExxrkaakd Moror 2 KRRk aRkEkaakd

if (state == 'C' zsz bandera==0) {
digital T H);
bandera = 1; state = 0;}

if && bandera==1) {

11, LCW):;bandera = 0;state = 0;}
if && bandera==0) {

state = 0;}
if (state 'D' &z bandera==1) {

te (10, LOW);bandera = 0;state = 0;}
[ RxEREkxRdkRRRd MOTOr 3 KRRk R ARk dkkH
if (state == 'E' z& bandera==0) {
digital e(9, H )is
bandera = 1; state = 0;}
if (state 'E' z& bandera==1) {
LOW) ;bandera = 0;state = 0;}
bandera==0) {
E H

digit

if (state

state = 0;}
s& bandera==1) {
(8, LOW):;bandera = 0;state = 0;}
S/ EE Rk Rk kk TALADRO ***skkkkkkhdkkk
if(Serial.available() > 0){
Serial.read();}
'T' &z bandera2==0) {
H);
bandera2 = 1; state = 0;}
if (state == 'T' z& bandera2==1) |
(7, LCW):;bandera2 = 0;state = 0;}

digitalW:

Figura 9. Ventana de aplicacion en Android

Tercera tarjeta:

Ventana de la aplicacion en sistema operativo
Android, la cual se muestra en la Figura 9.

desplzamiento_superficie Arduino 1.6.5

desplzamiento_superficie

cha

Serial.begir
P

if

r Caracter;

setup() {

inMode (2, OUT
de (3, 0T
nMode (4, OUTPUT) ;

d loop() {
(Serial.av

digitalW
digital
else if(Caracter:
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Arduino Nano




Ventana de la aplicacion en sistema operativo
Android. Fg.10

3 NI T 4 73%M 10z01

Figura 10. Venta de aplicacion en Andorid

Resultados

Podemos apreciar que los resultados son positivos
al probar el robot moévil porque es mas facil el
traslado vida bluetooth para taladrar en cualquier
tipo de superficie; ya que cualquier persona sin
conocimientos en programacién o electrénica
puede usar este robot mévil via bluetooth desde

un Smartphone.

Conclusiones

1. Permite la eliminacion total o parcial de la
intervencién del hombre en el momento de

taladrar

2. Reduce los gastos de mano de obra directos,
con la eliminacién de estas el proceso de

taladrado.

3. Aumenta la calidad de produccién ya que las
los robot dirigidos a distancia son mas faciles de

maniobrar

Observaciones

Se logré de una forma general entender como se

controlan el robot méviles s a través de arduino.

Es necesario el uso de las protecciones en todas
las etapas ya que estas protecciones evitan la
destruccion total de los equipos, asi se evita
pérdidas materiales que involucra a la economia

de la empresa.

El presente proyecto sera utilizado como base
para la tesis para obtener el Titulo de Ingeniero

Mecatronico.
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