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Guadalupe del Cisne Romero Robles,Valentina Belén Campoverde Jiménez,

David Paul Pillaga Ledn, Julidn Sebastian Sarmiento Palacios

Mi nombre es Guadalupe del Cisne
Romero Robles, tengo 16 afios, estudio
en la Unidad Educativa Sudamericano.
Actualmente estoy cursando el segundo ano
de bachillerato técnico en informatica. Mi
hobby favorito es bailar danza folclérica y
compartir tiempo con mis amigos y familia.
En un futuro, quiero estudiar medicina

Mi nombre es David Paul Pillaga
Ledn, tengo 15 afios y estudio en la Unidad
Educativa Sudamericano. Actualmente estoy
cursando el segundo de bachillerato técnico
en informética. Mi pasatiempo favorito es
tocar la guitarra, aprender idiomas como el
cataldn y compartir tiempo con mi familia
y amigos. En un futuro quiero estudiar
aviacion.

Resumen

El proyecto actual surge de la necesidad de fusionar
el mundo de los juguetes tradicionales con el mundo
en constante avance de la tecnologia. En base a esta

idea, se cre6 un vehiculo que entretenga y divierta

Mi nombres es Valentina Belén Cam-
poverde Jiménez, tengo 16 afos y estudio
en la Unidad Educativa Sudamericano.
Actualmente estoy cursando el segundo ano
de informatica. Mi hobby es escuchar musica
y pasar tiempo con mi familia y amigos. Me
gustaria en el futuro estudiar psicologia.

Julidn Sebastidn Sarmiento Pala-
cios, tengo 16 afos, y actualmente estoy
cursando el segundo afio de informatica en la
Unidad Educativa Particular Sudamericano.
Mis hobbies son cocinar, el planespotting
y caminar. En un futuro me encantaria
estudiar aviacion.

al usuario, y que al mismo tiempo permita combinar
elementos clave de estos dos mundos, con el objetivo de
que exista un alto nivel de personalizacién y entreten-

imiento. Al manejar un disefio relativamente sencillo y
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entendible, es posible personalizar el vehiculo teleope-
rado al gusto de cada uno de los usuarios, mediante el
uso de impresion 3D.

El desarrollo y creaciéon de este vehiculo teleoperado
se baso en el uso del Arduino, combinando procesos
manuales, escritura de cédigo, creaciéon y utilizacién
de piezas impresas en 3D y ensamblaje. Basicamente,
todo el proceso se resume en el armado del circuito
eléctrico, la configuracién del Arduino para asegurar
la funcionalidad y la unién de estos componentes con
piezas estructurales. Mediante este proceso, logramos
darle movilidad al vehiculo teleoperado. La duracién
de todo este proceso fue de aproximadamente 6 meses,
combinando los procesos anteriores y la creacion de
documentos, para ser presentado en el Open House de
la institucién.

Palabras clave: vehiculo, Arduino, impresién 3D,

c6digo, movilidad, ensamblaje, teleoperado.

Explicacion del tema

La idea del proyecto es desarrollar un prototipo de
vehiculo teleoperado que brinde a los usuarios la posi-
bilidad de estimular su creatividad mediante la persona-
lizacién del diseno, permitiendo explorar una variedad
de ideas y conceptos aplicables. El diseno inicial fue
presentado en el Open House de la institucion, recibi-
endo una gran acogida de parte de estudiantes de la
institucién como de otros centros educativos.

Para la realizacién de este proyecto, consideramos
qué tan factible seria su realizacién en términos de cos-
tos, tiempo y usabilidad, investigando previamente en
dos proyectos similares que manejan la misma idea de
base: un vehiculo teleoperado que incorpora un médulo
Arduino. El primer proyecto nos aporté conocimientos
relacionados a los materiales que ibamos a necesitar,
un sketch de la estructura del cédigo que se tenia que
desarrollar y cémo se conectaria hacia nuestro disposi-
tivo de control, en nuestro caso un teléfono celular[1] .
El segundo proyecto investigado nos aporté una idea
base de como ibamos a desarrollar el circuito eléctrico,
qué modulo Bluetooth ibamos a utilizar para la cone-
xién entre dispositivos y otras ideas relacionadas a los
materiales requeridos [2]. En base a estos proyectos,
consideramos los factores previamente mencionados

para poder aplicar nuestra idea principal, lo que resulté

en el éxito de la propuesta y una excelente aceptacién
por parte del piblico.

Después de revisar una variedad de conceptos rela-
cionados al tema, se opté por un disenio que utiliza
un chasis simple que depende completamente del resto
de la estructura del vehiculo teleoperado para apli-
car modificaciones. Las medidas de las piezas fueron
ajustadas para poder manejar la compatibilidad entre

componentes [3].

Figura 1. Diseno del chasis base del vehiculo teleoperado,
hecho en la plataforma Tinkercad
Fuente: Autores

Figura 2. Piezas cortadas segtn el tamao
Fuente: Autor

Figura 3. Disefio tedrico finalizado
Fuente: Autor
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Las piezas laterales fueron hechas con impresién
3D y realizadas con filamento tipo PLA, considerando
su buena relaciéon con el medio ambiente debido a
la procedencia de este material y su capacidad de
biodegradacion.

Después de recolectar todos los materiales requeri-
dos, el proceso de armado se realizdé por partes, desar-
rollando en primer lugar el armado de los circuitos eléc-
tricos basicos para probar la funcionalidad del cédigo
desarrollado. Después, se empez6 a ensamblar el ve-
hiculo teleoperado utilizando el resto de piezas, en
este caso las llantas y motores para darle estructura.
Posterior a ello, se acoplaron las partes del circuito
eléctrico, incluyendo el médulo Arduino, la bateria de

litio, los puentes H y algunos de los cables.

Figura 4. Estructura inicial del vehiculo teleoperado
Fuente: Autores

Figura 5. Circuito eléctrico base
Fuente: Autores

Después de esto, se continué ensamblando el cir-
cuito acoplando distintas baterias interconectadas en
serie, luces LED decorativas, funcionalidades contro-
ladas por el Arduino y los cables necesarios para per-

mitir las conexiones.

Figura 6. Circuito finalizado
Fuente: Autores

| Modulo
| Bluetooth |

Figura 7. Esquema de circuito eléctrico
Fuente: Autores

Figura 8. Esquema de componentes Fuente: Autores

El codigo para controlar el vehiculo teleoperado fue

desarrollado en el software Arduino IDE [4], emplean-
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do bibliotecas que permiten el funcionamiento del mé-
dulo Bluetooth, funciones de control de pines para
cada motor y modulo, configuracién de los pines de

“salida”, configuracion de la velocidad de la comuni-

#include

#define
#define
#define
#define

#define
#define
#define
#deftine

#define
#define

IN1 MOTOR1 9

IN2_MOTOR1 1@
IN3_MOTOR1 11
INA MOTOR1 12

IN1_MOTOR2
IN2_MOTOR2
IN3 MOTOR2
INA MOTOR2

RX_BT A®
TX BT Al

cacién del médulo Bluetooth [5], configuracién de la
lectura de los datos del médulo Bluetooth y finalmente
configuracién de las funciones motrices del vehiculo

teleoperado.

SofttwareSerial BTSerial (RX BT, TX BT);

Figura 9. Cédigo Fuente: Autores

void loop() {

|

o
if (BTSerial.available()) {
char data = BTSerial.read();

ch (data
case 'F':

moveForward();

br

case

moveBackward();

break;

case 'L’
turnLeft();
break;

case 'R’
turnRight();
bres

case

stopMoving();

break;
default:
n, k.

Figura 10. Cédigo Fuente: Autores
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Finalmente, después de adjuntar el codigo al sis-
tema del Arduino, se realizaron pruebas de funcionali-
dad, las cuales resultaron ser exitosas, tanto en la fase

inicial de la programacién como en la fase final.

Figura 11. Funcionalidad base en llanda delantera
izquierda Fuente: Autores

Figura 12. Vehiculo teleoperado finalizado, puesto a
prueba en circuito Fuente: Autores

Conclusiones

Hemos analizado los resultados obtenidos en base a
nuestros objetivos, y podemos concluir que estos se
cumplieron a cabalidad, logrando un éxito total. No
solo el desarrollo fue exitoso en todas sus fases, sino que
ademds a la hora de realizar la exposicion en la Casa
Abierta, el publico al que fue expuesto el vehiculo tele-

operado demostré alto nivel de interés, lo que generd

una busqueda de respuestas relacionadas con aspec-
tos como la funcionalidad del vehiculo, su método de
construccion, los componentes que lo conforman y el
desarrollo general del proyecto.

Ademas, se present6 la oportunidad de interactuar
con el vehiculo mediante los controles programados,
generando atn mas atraccion hacia la exposicion.

Esto nos demuestra que el vehiculo permitié no solo
una excelente interaccién mediante el control manual
llevado a cabo por los estudiantes, sino que también fue
capaz de generar el interés esperado al ser visto como
un objeto con grandes posibilidades que ofrece una
amplia usabilidad en cualquier tipo de proyecto que
requiera la inclusién de un vehiculo de caracteristicas

similares.
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