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Solucion propuesta: Sistema de control inalambrico de
un brazo robotico via un dispositivo movil con
propositos didacticos.
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Analisis
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Version 1
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\ Ciclo de vida
1 2
del proyecto
Version 1

+ Funcionalidad 1
+ Mejora de versiones 1 y 2
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Metodologia

Modelo cuantitativo (examenes y
practicas de laboratorio).

Paradigma mixto

Modelo cualitativo (contexto de
las catedras, experiencias previas,
actitud).
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Metodologia

Variable independiente. Sistema de control del brazo
robotico.

Variable dependiente. Aprendizaje significativo del
estudiante.
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Sabescomunicar una
aplicacion movil via wifi

Ventajas de utilzar un

brazo robotico manpulado _

inalambricamente

Faltade herramientas
didacticas
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Tarjeta de control del brazo robético
* Tarjeta Arduino nano

e Moddulo de comunicacion WiFi ESP-201
* Drivers L293B
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Aplicacion para el dispositivo movil

 Clase MainActivity. Es la clase principal de la
aplicacion en la cual se muestra la renderizacion del
brazo roboético y un menud, en el que se selecciona la
articulacion a rotar.
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Aplicacion para el dispositivo movil

* Clase ClienteTCP. Esta clase es la encargada de crear
el cliente TCP que se conecta al servidor creado por
la tarjeta Arduino.
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Aplicacion para el dispositivo movil

* Clase MyRenderer. Esta clase crea la superficie de
dibujo definiendo todos sus atributos. También se
encarga de dibujar los objetos dentro de la superficie
generada y de realizar transformaciones a dichos
objetos.
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Aplicacion para el dispositivo movil

* Clase Brazo. Esta clase es la encargada de crear los
poligonos que se renderizan a partir de la definicion
de vértices, el orden en que estos se unen y el color
con que el poligono se rellena.
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Programa de la tarjeta
Arduino

¢Datos recibidos?

Obtener id parte

Obtener grados a mover

Mover parte
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Impacto sobre al aprendizaje
* Evaluacion preliminar.

e Uso del sistema en las materias de Sistemas
Programables y Dispositivos Moviles.

e Evaluacion posterior.
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Manejo degraficos 3D para
moviles

Manejo de actuadores

Programacion de
mrocontroladores
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%de aprobacion

Resultados de la evaluacion antes y después del uso del sistema
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RESULTADQOS

Proyecto terminado
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Tarjeta electrénica de control

* Aloja la tarjeta Arduino nano, el modulo WiFi ESP-

201, los drivers L293B vy la electronica necesaria para
el sistema.

e Comunicacion WiFi.

* Controla los motores de dc.
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Tarjeta electrénica de control
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Aplicacion para el dispositivo movil

Instalacion en dispositivos moviles con Android 4.4 o
superior.

Seleccion de las articulaciones por medio de un
menul.

Rotacion de articulaciones por un SeekBar.

Rotacion de articulaciones transmitidas
inalambricamente de la aplicacion a la tarjeta
Arduino.
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Manual de usuario

 Software (requerimientos técnicos, instalacion,
manejo, conexion con red WiFi, etc.).

 Hardware (conexion y manejo).
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Manual de practicas de laboratorio

* Practicas de Ilaboratorio con sustento teorico,
procedimiento guiado Yy actividades
complementarias.
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e Se generd0 un sistema de control inalambrico
didactico de un brazo robdtico mediante dispositivo
movil.

 Herramienta didactica para la robotica y el desarrollo
de aplicaciones para dispositivos moviles.

e A futuro comunicacion bluetooth y USB.
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e Utilidad comprobada de los dispositivos didacticos
en el aprendizaje significativo de los estudiantes de
ingenieria.
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