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Introduccion

Hace pocos afios, hablar de Robotica sonaba a clencla flocchon. Cuandos
e escucha la palabra Fobot, se tlende a pensar en aguel simpatico
humanolds que an diversas ocasiones nos ha presentado la Industrs
cinematografica,

Lo clerlo es que en o actualidad, ls Robdtica consiste en |8 chenchs g
permite la aulomatizzcion de larcas medisnte la programecin de
sistemas electronicos,

Sg empbean para multitud de tareas, ablgunas de ellas para facliitar la
wlda de las personas, otras para realizar actividades que podnan sar
peligiosas =i las ejecutara el ser humane, Incluse para el ocio.

Frecisamente, nuestra creaclon s basa en la robotizacion - det
tradiclonal jwepo @ laberinlo, consisients en desplazal una bola desds
un punto inlclal hasta ef desting, salvando diferentes abstaculos en
forma de agujens que se distribuyen por & tablara, Dichos movimientos
s resliaran moediante [a Inclinscion del pasel en dos ejes, X &y, paks
dirlgir la bola hadla el caming correcto.

Ademas de divertido, este proyecto nos permittira aunar diferentes
disciplings de @ tecpobogia, oomo son 3 mecdnica, slectrdnica v la
robatica,

Pero, por sl tode o anteror fuera pocao, lo gue més nos Impactd fue
cuands @ profesor nos planteo & posiided de mover of lablero
madiante & sensor acelerometro de un smartphone. Fam b cual,
desarollamos una app con la finalidad de controlar el movimlents da
dos sarvomaotores [efes ¥ e ) medante la comunicacion Blustooth,

EH producto final desammollado permite  disfrutar  del “Juego  del
Labednte’, mediante la conexion Bluetooth a un smartphope, &l cual
tendra instalada una app que achuard como Interfaz para =
rnovimienta.

La reallzacion de este proyecio nos ha peomitido irabajar en similaros
candiciones & fas que 1o haria cualguier empeess del sector tecnaldgics
actusl, comenzando por una fase de investigacidn, pers conlinuar con
etapas de disefio, simulacidn, implementacion y avaluackon,
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Cablo coanpxiones

Fuentes de allimentacion de 5V

Tablero de contrachapado de 7 mim.

Bola de oristal

Pintura al agua
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Metodologia

En primer Wigar, se procede a la construcciin del jeego,
basado =n un labesinlo sopoitado mediante |aminas de
contrschapado v provisto de des ejes para la inclinacion del
s,

Sequldaments, st rfealizan las  comexbones  del
micrecontrolador  Arduing UNO a3 los servomotores y se
ensaya con ia programacias del sistemna para el movimiento
‘del tablero.

For ditime, impementada Iz parte electronlca y mecanica, se
disefit una aplicaciin para el sstema operabivo Androdd,
para que dependisnds de s posican del telefona movll, este
enyie a5 coordenadas pertinentes al controlados con o
objoto de actuar sobio los servos,
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