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Resumen

Desde la asignatura de Tecnologia e Ingenieria se nos ha propuesto un proyecto
de robdtica en el que apliquemos nuestros conocimientos adquiridos en el curso para
una situacién de la vida real. Nos decantamos por un robot salvavidas, cuyo propésito
es alertar a la familia que algun miembro de la se ha caido al agua y no pueden salir
por sus propios medios, y en el proceso, proporcionarles ayuda mediante un flotador
automatico. Pueden ser adultos con discapacidades, nifos pequefios 0 mascotas a

los que puede ayudar.

Palabras Clave

Salvavidas, piscina, flotador y alarma.
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1. Desarrollo

1.1 Introduccion

Este proyecto se basa en un robot salvavidas inteligente, que detecta el
movimiento del agua o en su defecto la persona o mascota que caiga al agua,
para luego hacer sonar una alarma que alerte a las personas colindantes y

desplegar un flotador para ayudar a dicha persona, en caso de que lo sea.

1.2  Objetivos

Como objetivos generales queremos conseguir:
- Aprender a trabajar en equipo y a distribuir las tareas equitativamente.
- Usar el material provisto con respeto y cuidado.
Como objetivos especificos de la materia:
- Aplicar los conocimientos adquiridos de programacion y robdtica para
crear un dispositivo util en situaciones reales.
- Aprender sobre las dificultades que presenta un proyecto colaborativo

de esta naturaleza.

1.3  Metodologia

Para la realizacion de este proyecto hemos tenido primero que pasar una fase
de anteproyecto. En esta fase, nos colocamos en parejas y conjuntamente
desarrollamos una idea. Dicha idea la plasmamos en una presentacion que
incluia todo acerca de nuestra propuesta: maquetado en 3D y medidas
iniciales, componentes electrénicos y materiales necesarios, esquema del
circuito a construir, simulacién en TinkerCad y cdodigo. Tras finalizar la fase,
convocamos a todos los grupos en una sesion y decidimos los proyectos que
se iban a construir, esta vez entre cuatro personas, asi que otros proyectos
fueron descartados también.

Pasamos a la fase de construccion, para ello, nos dieron un total de catorce
horas para realizarlo en clase, las tres ultimas siendo parte de la fase de
pruebas, mas todas las horas empleadas fuera del centro. Hicimos una hoja

de calculo, distribuyendo las tareas y los encargados en cada dia y
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comenzamos a trabajar. El primer dia fue empleado para inventario y
adiciones al proyecto, nosotros incluimos una LDR para que el dispositivo
funcionara solo por la noche. También tuvimos que hacer multiples versiones
del codigo para adaptar los ultrasonidos. Después de unas semanas, llego la
fase de pruebas y evaluacion, de la cual concluimos que debiamos mejorar el
disefio exterior y el acabado para exponerlo en el dia de puertas abiertas del

centro.

Fig. 1 Alzado, maquetado 3D

Fig 2. Vista de perfil izquierdo, maquetado 3D
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Fig 3. Planta, maquetado 3D
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Fig 4. Esquema electrénico de entrada
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Fig 6. Simulacién en TinkerCad
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finclude <Servo.h>

//libreria que nos ayudara a programar el servomotor

Servo myservo;//con la variable 'servo' se nombra el dispositivo

int pos = 0;//variable para la posicién inicial del servo

int posl1=180;//posicién a la que ird el servo

int zumba=7;//se asigna al pin 7 el zumbador

int trig=11;//se asigna al pin 11 la terminal '"trigger'

int echo=12;//se asigna al pin 12 la terminal 'echo'

int distancia;//variable para almacenar la distancia gue mida el ultrasonidos

int tiempo;//variable para almacenar el tiempo total que tarda la onda en ir y volver

void setup() {

myservo.attach(8);//el servo se asigna al pin 8

myservo.write (pos);//el servo se mueve a la posicidén 0°

pinMode (zumba, OUTPUT);//se define el zumbador como salida del circuito
pinMode (trig, OUTPUT);//se define como salida €l pin 'trigger'

pinMode (echo, INPUT);//se define como entrada el pin 'echo'

digitalWrite (zumba, LOW);//se preestablece el zumbador en el estado "LOW'
Serial.begin(9600);//se inicia el monitor serie

}

Fig 7. Cddigo inicial en TinkerCad (I)

void loop() {
digitalWrite(trig, HIGH);//se despliega una onda ultrasénica
delay(l);//espera un microsegundo
digitalWrite(trig, LOW);//se apaga la terminal 'trigger'
tiempo=pulseIn(echo, HIGH);//tiempo que tarda la onda en salir de 'trigger' y volver a 'echo'
distancia=tiempo/58.2;//el tiempo se divide entre 58.2 para ver la distancia en cm
Serial.println(distancia);//se imprime la distancia medida en cada momento en renglones
delay(500);//espera medio segundo

if (distancia>=0){//si la distancia es mayor a 0 cm entonces:
digitalWrite (zumba, HIGH);//se enciende el zumbador
myservo.write (posl);//y el servo se mueve a la posicién 180°
}}//£fin del programa

//la funcién 'pulseIn' obtiene el tiempo que tarda 'echo' en cambiar al estado 'HIGH'

Fig 8. Cdédigo inicial en TinkerCad (II)
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#include <Serwvo.h>»
#include <NewPing.h>

int ldr=A1;

const int zumba=8;
Servo motor;

int valorldr=8;

#define TRIGGER sensor_ 1 11
#define ECHO_sensor_1 12
#define TRIGGER sensor 2 &
#define ECHO sensor 2 §
f#define MAX_DISTANCE 458

MewPing sensor_1 (TRIGGER sensor_1, ECHO sensor_ 1, MAX DISTANCE);
MewPing sensor_ 2 (TRIGGER sensor_2, ECHO sensor_ 2, MAX DISTANCE);

#define SONAR_NUM 2

NewPing sonar[SO0MNAR_NUM] = {
NewPing(11, 12, MAX_DISTANCE),
NewPing (6, 5, MAX_DISTANCE),

t

vold setup(){

pinMode (ldr, INPUT);
pinMode (zumba, OUTPUT);

motor.attach(13);

Fig 9. Cddigo final en Arduino (1)
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Serial.begin(96ea);
¥

void loop(){
motor.wurite(@);

for {(uint8 t i=8; i< SONAR_NUM;i++) J
delay(29);
Serial.print(i);
Serial.print("=");
Serial.print{sonar[i].ping_cm());
Serial.print{"cm ");
Serial.println(};

valorldr=analogRead(ldr);
Serial.println{valorldr);

mvalarldr>299 && sonar[l].ping_cm()<3
delay(158);
motor.write(368);
digitalWrite(zumba, 1);
delay(l@a8);
motor.write(8);
delay(1ee8);

else {
delay(508);
motor.write(8);
digitalWrite(zumba, 8);
}

if ((valorldr>28@ &% sonar[@].ping_cm()}<18 && sonar[@].ping_cm():8) ||

&& sonar[l].ping_cm()>@)

Fig 10. Cdédigo final en Arduino (ll)
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Tabla 1. Componentes electronicos y materiales

Componente N° de unidades Precio por unidad | Precio total
Placa arduino 1 25€ aprox 25€
Servomotor 1 2.31€ 2.31€
Ultrasonidos 2 4.30€ 8.60€
Cables 1 set 8.48€ 8.48€
Zumbador 1 0,73€ 0,73€
Placa protoboard 1 (pequena) 5,76€ 5,76€
Resistencia 1 0,15€ 0,15€
Cartén pluma 6 (A3) 1,32€ 7,95€
Caja de cartén 1 1,15€ 1,15€
(grande)

Caja de zapatos 1 1,84€ 1,84€
Pecera de cristal 1 60€ 60€
Forro aislante 2 10€ 20€
Alfileres 1 set 5,50€ 5,50€
Lana verde 1 ovillo 2,30€ 2,30€
TOTAL - - 149,77€
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1.4. Resultado

En los siguientes videos, demostramos la funcionalidad del proyecto, asi como los
objetivos que nos pusimos y las dificultades que supuso.

Introduccion y descripcion

Objetivos y dificultades del proyecto

Demostracion

Funcionamiento
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https://drive.google.com/file/d/1-wfpbH9blw88Vzy8EdMdKX3jgXTprmjs/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1-uFb9Wi3DMRchKSO06TIE6pUw9IxO16M/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/10I6Y_oKdOkXGMCfKVYClHJOiqd0DZb0O/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/10Pcrw3CfncMLhvxLDEb_5aTHPK30BMLz/view?usp=share_link
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