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. . 8 Tornillos
2Resistencias 9 Tomilosde  de Ve x 3%

de carbon Yx1Vade de pulgada
R330 k Ohms (k<) Bp)fjlgac;a Pug

% 1 M|n| SW/tch

1 Broche para
pilade 9V 1 Popote de 10 cm

Y- 2 Piernas
2 Tuercas de frontales MDF

~ Yedepulgada de 11 x2.5cm
- 2 Pornas 2 Soportes MDF
traseras MDF eT7x05
1 Mini protoboard ¢ 41y 0 5oy de7x25Cm 4 Soporte para

1 Arduino nano
V3.0 CH340 con
cable USB

de 170 puntos

micro servomotor
‘Q& de 7x2.5¢cm
‘Q@{ 1 Base MDF de
Y 2 Cables puente 11x75cm
‘Q& macho —macho 2 Pies MDF de 4 Cables puente

de 20 cm 9.6x4.2cm macho—hembra 1 Cincho
3 Micro de 20 cm de 10 cm
servomotores \—’\—/ == - o
3G90 1 Cable rojo —_— También necesitaras:

de 15¢cm 10 Cables puente 1 Desarmador plano
____ macho—macho 1 Desarmador de cruz
=== " lqgem 1 Pinzapara pelar cables
1 Buzzer activo 1 Hilo cafiamo Peg_amento: silicdn, Kola-loka, etc.
de 5 Vdc de 30 cm 1Pilade 9V




Corta dos tramos de
2.2 cm del popote y

Pega la mini protoboard en la base MDF
de 11 x 7.5 cmy conecta la tarjeta
corta dos framos de Arduino en [l 16], [E, 16], [E, 2], 1, 2],
10 om del hilo cafiamo. de manera que las entradas andlogas
(06 0o o o o] queden sobre "E" de la mini protoboard.

Nota: Esta sera la parte
posterior de tu robot.
-

’
I

Ensambla un micro
servomotor en la greca del
soporte para servomotor

MDF de 7 x 2.5 cm, como
Se muestra en la imagen.

Pega el buzzer en la base
MDF de 11 x 7.5 ¢cm, a
lado de la mini protoboard.

Nota: El extremo
hembra de

los cables puente [
tiene un orificio
en el centro.

\ Pasa los cables correspondientes de otro
-~ micro servomotor por la ranura de en medio

de la pierna frontal. Posteriormente, pasalos

por la ranura superior de la misma pierna.

Ensambla este micro servomotor en la ranura mas larga de la pierna
frontal MDF de 11 x 2.5 cm y, posteriormente, atornilla el micro
servomotor en un pie MDF de 9.6 x 4.2. Si es necesario, haz un
poco mas grande los orificios de las mariposas del servomotor.

Conecta una resistencia a la

Repite 10s pasos 5y 6 con
la otra pierna frontal MDF de |
11 x 2.5 cmy otro micro servomotor 2

terminal positiva (el extremo
mas largo) de una LED.

Conecta el extremo libre de esta

resistencia al extremo hembra de un

cable macho - hembra de 20 cm
Nota: El y el extremo libre de este cable

extremo macho conéctalo en [J, 10]

de la protoboard.

tiene un pin.
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Nota: La parte trasera de

tu robot sera donde esta

SERVOMOTOR pegada la protoboard
1ZQUIERDO

Conecta el extremo hembra de un cable puente macho - hembra
de 20 cm a la terminal negativa (el extremo corto disponible) de
la LED antes conectada, y el extremo macho de este cable

conéctalo en [A, 1] de la protoboard.




Conecta otra resistencia a la
terminal negativa (el extremo
mas corto) de la ofra LED. Conecta el extremo libre de esta resistencia
al extremo hembra de un cable puente

macho — hembra de 20 cm,
y el extremo macho de este

: : , cable conéctalo
o g ity en [J, 7] de la protoboard.

entrada del servomotor
es la seiialada con el
triangulo a relieve

P Conecta el extremo hembra de un cable puente macho —hembra

de 10 cm a la terminal positiva (el extremo largo disponible) de

/ la LED, y el extremo macho de este cable conéctalo
en [A, 2] de la protoboard.

Conecta en la primera terminal hembra de los cables
del micro servomotor izquierdo (el izquierdo, viendo
tu robot de frente) el extremo de un cable puente
macho — macho de 10 cm'y el extremo libre de este  Conecta en la terminal de en medio de
cable conectalo en [J, 11] de la protoboard. los cables de este mismo servomotor el
extremo de un cable macho — macho de
10 cm, y el extremo libre de este cable
s ™= conéctalo en [D, 13] de la protoboard.
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Conecta en la Ultima terminal de
los cables de este mismo micro
servomotor el extremo de un cable
macho — macho de 10 cm
y el extremo libre

de este cable
conéctalo en [B, 15].

Conecta en la primera terminal hembra
de los cables del micro servomotor
derecho el extremo de un cable puente
macho — macho de 10 cm, y el extremo
libre de este cable conéctalo en [J, 5] de
la protoboard.

Conecta en la terminal de en medio

de los cables de esfe mismo micio Conecta en la Ultima terminal de los cables de este
servomoator el extremo de un cable Ul ‘

macho — macho de 10 om, y ¢l mismo micro servomotor el extremo de un cable
extremo lbre de este cable conéctalo A0 — macho de 10.¢m, y
en [B, 13 de la protoboard. el extremo libre de este cable

conéctalo en [C, 15] de la protoboard.



En cada pierna inserta un tornillo

de V& x 1 Vade pulgada en el orificio superior Fija un soporte MDF de 25 x 7 cm a
inmediato del micro servomotor, de manera las piernas frontales con dos tomillos
(ue la cuerda del tornillo quede de Y& x ¥ de pulgada de manera

del mismo lado que los que el soporte quede del lado

micro servomotores, contrario al servomotor y las cuerdas
-} de los tornillos queden del mismo

J lado que los micro servomotores.

Hota: Los tornillos de 1 % JBL e e e o
son los largos. .
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Conecta un extremo del
Conectaa [E, 1] el cable negro cablerojoa [D, 16], y el
del broche de pilas, y conecta extremo libre de este cable
el cable rojo del mismo conéctalo a una terminal
a la terminal libre del mini switch.
del mini switch.

Conecta el extremo hembra de un cable \
puente macho — hembra de 20 cm [
ala terminal mas larga del buzzery

Conecta el extremo hembra de un cable puente
macho — hembra de 20 cm a la terminal mas
/ corta ?ell DUZZZ” 3%;' e(zjxtr;amo I|tbr§ de deste CabE o) exiremo libre de este cable condctalo y
I conéctalo en [A, 15] de la protoboard. alJ, 3] de la protoboard.
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Conecta el extremo de un cable  cnecta en [a (iima terminal de los cables

puente macho —macho de 10 M e este mismo micro servomotor el extremo
enlJ, 13, yeledremolibre de o 5 cable puente macho — macho de
este cable conéctalo en [C, 1] de 10 ¢m, y e extremo libre de este cable

la protoboard. conéctalo en [D, 15] de la protoboard.
[ e o o o

\
Conecta el extremo de un cable puente Conecta en la terminal de en medio de los
macho —macho de 10 cmen [J, 8] dela cables de este mismo servomotor el extremo
protoboard, y el extremo liore de este cable de un cable puente macho —macho de &

conéctalo en la primera terminal hembra del micro 10 ¢m, y €l extremo libre de este cable
servomotor ensamblado en el soporte, en el paso 4. conéctalo en [C, 13] de la protoboard.



Inserta un popote de 2.2 cm en la cuerda de
cada tornillo de & x 1 Va de pulgada. Estos
ayudardn a darle estabilidad a tu robot.

Fija en las piernas traseras otro soporte MDF de  Ensambla las dos piernas restantes MDF J
2.5x 7 cmen las perforaciones de en medio  en las pestafias traseras de los micro

con dos tornillos de s x ¥ de pulgada de servomotores y atraviésales los tornilos
manera que las cuerdas de los tornillos queden  del paso anterior. Coldcale las dos
del mismo lado que los micro servomotores. tuercas correspondientes.

Fija el soporte MDF que tiene el micro servomotor en
las perforaciones superiores de las pieras traseras con

dos tornillos de & x % de pulgada, de manera que €l

micro servomotor quede del mismo lado que 10S MICT0 ey
servomotores anteriores y 10s cables queden hacia arriba. N\

(0 0 o o o o o o o | 1

Amarra en el segundo orificio de a fuera hacia dentro de
cada extremo de la mariposa del micro servomotor un
tramo de 10 cm de hilo y, posteriormente, dtalos
/ en las cabezas de |os tornilos del soporte de en medio
de las mismas piernas, de manera que queden cruzados.

Fija la base MDF de 11 x 7.5 cm en los orificios superiores disponibles
de las piernas frontales con dos tornillos de V& x ¥ de pulgada, de
manera que quede del lado contrario al micro servomotor y las cuerdas
de los tornillos queden del mismo lado que los micro servomotores.

’ Pega el mini swich a la base de 11 x 7.5 cm,
I 4 alado de la protoboard. - 4

Pega las LED en los
orificios de la base
de 11 x 7.5 cm.

Instala el programa mBlock, @_g
apoyate de la siguiente liga:
www.mblock.cc/software/

mBlock 3 for PC
s P

mBlock Blockl



Programa de Arduino definir | Caminar
fijar pin PWM © a (B
fijar pin PWM @ a (B
fijar pin PWM @ a 9
fijar angulo del pin © del servo a m
fijar angulo del pin © del servo a m
fijar angulo del pin © del servo a
esperar o segundos
repetir e
’ﬂ'jar salida pin digital @ a
’ﬂ'jar salida pin digital @ a
’esip)érar segundos
! ijar salida pin digital @ a
’ﬂ'jar' salida pin digital @ a
’es_p'érar segundos
’ﬂ'jar' salida pin digital € a
ﬂJar’ salida pin digital @ a
esperar segundos fijar salida pin digital e a
ﬂJar’ salida pin digital @ a fijar salida pin digital @ a
F\Jar salida pin digital o a esberar segundos
esperar segundos fijar salida pin digital € a
fuar angulo del pin @ del servo fijar salida pin digital @ a
>esperar @ segundos esperar (B segundos
fuar angulo del pin ede\ servo
esperar segundos

ﬂJar’ angulo del pin @ del servo definir musica

reproducir ton men nota @ beat
reproducir tono men nota beat
reproducir tono €@ cn nota @ beat
reproducir tono €& en nota beat
esperar segundos

f" ’ — ede\ servo reproducir tono @en nota beat
b L > reproducir to (11 R beat
reproducir tono €& en nota beat
reproducir tono €& en nota beat
55perar segundoos reproducir tono (11 @ beat
ﬂJar ange\ = o ==ne reproducir tono @en nota @ beat w
e.‘..%per'ar segfmdoos reproducir to @en nota @ beat
}fuaf sneve c= Pt = e reproducir tono €@ cn nota @B beat
reproducir tono €& en nota beat
reproducir tono €89 en nota (ER9 beat
por siempre reproducir tono €D en nota @R beat
" Caminar reproducir nota (&9 beat
| reproducir nota beat
reproducir nota beat

fijar éngulo del pin e del servo
eﬁﬁerar segundos

fijar éngulo del pin e del servo
esﬁérar segundos

fijar éngulo del pin e del servo
esﬁérar segundos

fijar éngulo del pin e del servo
esbérar segundos

fijar &ngulo del pin @del servo
esperar segundos

fijar &ngulo del pin edel servo a
esbérar segundos

definir  Ojos

(—
esperar €9 segundos
»

fijar dngulo del pin ede\ servo

g
esperar segundos
ﬂJar angulo del pin ede\ servo

esEerar asegundos
ﬂJar angulo del pin Gde\ servo

esperar @) segundos
’

musica

Nota: Cuando pro\




rdublock V2.zip =%
Conecta el cable USB en la tarjeta
Arduino y a tu computadora. Programa
de acuerdo con la imagen de la pagina
anterior y los siguientes videotutoriales
para que reproduzca musica al mismo
tiempo que baile v le enciendan 10s 0jos.
- =N https://goo.gl/pdTk4n

Y 4 https://goo.gliu3c184
Abre el programa mBlock, m
da clic en el ment Language
(lenguaje) y selecciona la opcidn g~
espaniol. Da clic en Placas y ;
selecciona Arduino Nano.

Instala el IDE de Arduino,
apdyate de la siguiente liga:
https://youtu.be/H5MIUgzImau

arduino-1.8.5-windows.exe &%

Arduino-IRremote-master.zip =’

Observa que los colores de las Grdenes en

el videotutorial corresponden a los colores

de cada una de las funciones en la pestaria
programa, de tal manera que si buscas agregar
una orden te guies por el color de la
funcidn para que se desplieguen
las Ordenes que puedes realizar.

ino Nano ( mega328) ‘

lega 2560

Starter/Uttimate (Orion)
Me Uno Shield

- (onCore)

Programa los movimientos de tu robot

armastrando las drdenes que estan en la

pestana Programas y alusta 10s parametros 06 mmy
modo que las érdenes (programacion) queden N\
igual al a las que aparecen en la imagen que te
damos de muestra. (Ve la pagina anterior) \

06 © © o o Coloca la pila de 9 V en el broche
para portapilas, pégalo en la
parte frontal de tu robot una vez
(ue ya esté programado y ponlo
en funcionamiento prendiendo el
mini switch.

‘( ﬁ Alfaomega Grupo Editor

l Te acerca al conocimiento
www.alfaomega.com.mx

,/ Soporte escolar

. . e-mail: soportescolar@alfaomega.com.mx
Si te resulta complicado cargar la

programacion, contactanos en
www.robotik-age.com




