Libro de Actividades de Roboética Educativa

1.2.16. Sensor Analdgico: Potencidometro

En esta actividad vamos a utilizar un potenciometro como ejemplo de sensor analdgico. Los
potencidometros son utilizados en multitud de aplicaciones, como por ejemplo para cambiar el
volumen de la radio. En robotica también son muy utilizados. Por ejemplo los servos que vimos en
la actividad X llevan dentro potenciémetros para saber en qué posicion esté el eje del motor, es
decir, actian como sensores de posicion.

Vamos a aprender a utilizar un potenciometro a la vez que aprendemos a utilizar sefiales analogicas
en Arduino. Una sefial analdgica es una sefial que toma cualquier valor entre un rango
determinado. Por ejemplo en Arduino las sefiales analogicas pueden tomar cualquier valor.en Ov
y5v (por ejemplo 3.56) mientras que las digitales pueden valer Ov (LOW) o 5v (High).

Si hacemos pasar una corriente por el potencidmetro el valor de tension variara en funcion de si lo
giramos hacia la izquierda o hacia la derecha. Esto es debido a que, como sabes, un potenciometro
es una resistencia variable. Por lo tanto, si conectamos un potenciometro,.como’el del kit de BQ, a
un pin de Arduino la salida del potencidometro (o lo que es lo mismo, a la.entrada del pin) estara
entre Ov y Sv.

En realidad vamos a realizar dos actividades, una primera en la que-vamos a intentar leer el valor
de un potenciémetro en un programita en Bitbloq y mostrarlo en.nuestro ordenador a través de un
monitor serie, y una un poco mas avanzada en la que utilizaremos un potenciémetro para controlar
un servo.

Componentes:

o Placa ZUM BT o otra' Arduino UNO compatible
o Potenciometro delkit de robotica de BQ u otro cualquiera.
o Cable USBpara la comunicacion serie con nuestro PC.

Conexionado

Conectaremos el potencidmetro a cualquier pin de entrada analdgica de Arduino.
Hay 6 entrada analogicas en las placas compatibles con Arduino UNO (como la
ZUM BT). Estan numeradas de la A0 a la A6 (recuerda que los pines que estan
numerados del 0 al 13 son entradas y salidas digitales, algunas de ellas con pwm lo
que emula una salida analdgica). Por ejemplo realizaremos la siguiente conexion:

= Potencidmetro --, Entrada analdgica A3
= (Cable USB del PC al Arduino UNO compatible (por ejemplo ZUMBT)

Una vez realizada la conexion fisica procederemos a crear un nuevo proyecto en
Bitbloq y pondremos en €l los tres componentes (placa de control, potenciémetro y
cable USB) como en la Figura 1.2.16-1
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Figura 1.2.16-1 Conexionado de potenciometro en Bithlog
o,
Programacion
El componente potenciometro en Bitbloq nos ofrece un bloque leer(potenciémetro 0). Podemos
utilizar este bloque para enviar lo leido por el puerto serie utilizando el bloque
enviar(Puerto_serie 0) como aparece en la Figura 1.2.16-2
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Bucle principal (Loop) Continuer con |a siguiente iteraccién del bucle

puerto_serie_0 Enviar Leer potenciometro_0 Con salto de Iinea Interrumpir el bucle

Esperar 2000 ms

Avanzados

Figura 1.2.16-2 Codigo de bloques de la actividad de lectura del potenciometro
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De esta manera estaremos enviando por el puerto serie cada 2 segundos (2000ms) el valor leido del
potencidometro. Si cargamos el programa en nuestro Arduino UNO compatible y conectamos con
un cable USB la placa a nuestro PC podremos utilizar el monitor serie para ver dichos valores (ver
figura)

bitbloqg's Serial Monitor - o IEl

Send

OO0 000000

R EEEREE
-
WO O LW b oo

1023
1023
1023
1023
1023
1023 v

Pause Clear 9600 v

Figura 1&2.1683 Salida por el monitor serie de los datos del potenciometro

Como vemos los valores/leidos van del 0 al 1023. Como sabes estos valores son datos que han sido
convertidos de analdgico a digital ya que los procesadores como el que tiene Arduino, o incluso
los ordenadores; no funcionan con datos analdgicos, sino que funcionan con datos digitales. En
realidad 0 (0000000000 en binario o lenguaje maquina, que es lo que entiende un procesador)
correspondera a Ovy 1023 (1111111110 en binario) a Sv. Esto es asi porque nuestra placa tiene un
conversor analdgico a digital de 10bits (2°10=1024).

En esta actividad vamos a hacer girar un servo cuando giramos un potenciometro. Sera como tener
un mando en el que un angulo girado en el potencidémetro implica el mismo giro en el servo.

Componentes
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-Placa de control ZUMBT o Arduino UNO compatible
- Servo de posicion
- Potenciémetro

Conexionado

Realizamos el siguiente conexionado sobre nuestra placa de control:
- Servo de posicion—>Pin 7 Arduino
- Potencidémetro—> Pin A1 Arduino
- Cable USB PC = Arduino

Procedemos a abrir un nuevo proyecto en Bitbloq y afiadimos los componentes tal como se muestra
en la Figura 1.2.16-4.
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Figura 1.2.1ps4 Conexionado en bitblog para el control de un servo con un potenciometro

Programacion

Vamos a afiadir los bloques que permitan mover el servo en funcion de lo que se mueve el
potenciometro. Como un servo se mueve de 0° a 180° y la lectura de un potenciometro puede tomar
valores.de 0 a 1023 deberemos realizar una conversion entre dichos rangos. Por eso, el primer
bloqueque anadiremos es la declaracion de una variable con la siguiente ecuacion:

leCturapotenciometro
1023

Girogeryo = 180 *

Los siguientes bloques seran para ordenar al servo que realiza ese giro y para mostrar por el puerto
serie dicho valor. El codigo de bloques resultante se muestra en la Figura 1.2.16-5
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= Variables globales, funciones y clases

efine los valores que vas a utilizar en Setup y Loop, también puedes hacer funciones para agrupar bloques. Ca’lculo de la Variable
Arrastra un bloque aquf para empezar tu programa de giro en funci(’)n de
la medicion del servo

Envio por el puerto
serie de lo que va a
moverse el servo

~ Bucle principal (Loop) Comando para mover

el servo
Declarar variable  Giro = 180.0 x Leer potenciometro_0 / 1023.0
puerto_serie_0 Envlurf: Variable Giro ‘ Con salto de Iinea
] P
Mover Variable (componentes) servo_0 a ¢ Variable Giro ‘ grados

Figura 1.2.16-5 Codigo de bloques para control de un servo con un potenciometro

El cédigo en Arduino resultante se muestra en la siguiente figura.

Proyecto sin titulo Proyecto guardado correctamente

Archivo Editar Ver Compartir Ayuda

Cédigo

B Ak Included libraries

2 #include <Servo.h>

3  #include <SoftwareSerial.h>
#include <BitblogSoftwareSerial.h>

VA Global variables and function definition **%/
8 Servo servo_0;

9 int potenciometro_@ = Al;

10 bqgSoftwareSerial puerto_serie_0(@, 1, 9622);

11

12 /***  Setup ***/

13 void setup() {

14 servo_@.attach(7);

15 pinMode(potenciometro_©, INPUT);
16 }

17

18 ¥+ Loop ***/

19 void loop() {

20 float Giro = (180.0 * (analogRead(Al) / 1@23.0));
21 puerto_serie_@.println(Giro);

22 servo_@.write(Giro);

23}

Figura 1.2.16-6 Codigo en Arduino de la actividad

Como puede observarse, en la linea 14 asignamos el servo al pin 7 y en la 15 decimos que el pin
Al sera una entrada (INPUT).

En la 20 realizamos el calculo de la formula para saber cuanto tiene que girar el servo, utilizando

como dato de entrada la lectura analdgica (analogRead) del pin Al. En la 21 enviamos por el
puerto serie dicho valor y en la 22 le decimos al servo que realice el giro (con servo.write).
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