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ARDUINO
AVANZADO

siguiente
avanzada
robobtica.

Este curso estd disefiado para aquellos que
desean llevar sus conocimientos de Arduino al
nivel, integrando programacién

con aplicaciones prdcticas

A lo largo de seis semanas, los participantes
aprenderdn sobre multitarea, programacion
orientada a objetos, creacidn de librerias

personalizadas, control PID, comunicacion

PLAN DE
ESTUDIO

inaldmbrica y sensores avanzados.

Multitareqa, POO
y Librerias
Personalizadas

Introduccion a la multitarea en
sistemas embebidos.

Uso de la biblioteca FreeRTOS en
Arduino para ejecutar mdltiples
tareas en paralelo.

Fundamentos de la Programacion
Orientada a Objetos (POO): creacion
de clases y objetos.

Creacion de librerias personalizadas
para organizar codigo reutilizable.

Aplicacion prdactica:
Implementacion de un sistema

Construccion de
un Robot Modular

Diseno de una arquitectura modular
para robots con Arduino.

Gestion de memoria SRAM, EEPROM
y Flash en proyectos complejos.

Uso de sensores bdsicos
(ultrasoénico, infrarrojo) para
navegacion.

Construccion de un robot movil,
integrando librerias y multitarea.

Practica: Programacion del robot
para realizar movimientos
autébnomos.

modular en Arduino con multitarea.

Control PID y Robot
Seguidor de Linea

Introduccién al control PID: teoria
y aplicaciones en robotica.

Implementacion de PID en Arduino
y ajuste de paradmetros.

Sensores de linea: Lectura de
valores y procesamiento de datos.

Programacion de un robot
seguidor de lineq, con ajuste PID
en tiempo real.

Practica: Calibracion y optimizacion
del seguidor de linea para
distintos entornos

Robot Estabilizador
con IMU y
Comunicacion
Avanzada

Introduccién a sensores IMU
(MPUB050) para medir inclinacion
y velocidad angular.

Filtros digitales (Complementario
| Kalman) para obtener lecturas
estables.

Implementacion de PID en
un robot autoequilibrado.

Practica: Ajuste fino del PID para
mantener el equilibrio del robot.

Comunicacién avanzada:
Introduccion a UART, 12C vy SPI
para integrar multiples dispositivos.

Optimizaciony
Preparacion para
Bluetooth

Integracion de una pantalla LCD
12C para visualizar datos en
tiempo real.

Mejoras en la estabilidad del
robot balanceador con ajustes Q
PID avanzados.

Introduccion a Bluetooth HC-05
0 HM-10 para control remoto.

Practica: Configuracion del
maodulo Bluetooth y pruebas
de conectividad.

Preparacion final del robot
balanceador antes de la
integracion con control remoto.

Control Bluetooth y
Presentacion del
Proyecto Final

Desarrollo de una aplicacion movil
(opcional) o uso de aplicaciones
Bluetooth

existentes.

Implementacion del control
remoto via Bluetooth para el
robot autoequilibrado.

Prdctica: Pruebas en tiempo real,
ajustes finales y solucion de
problemas.

Presentacion de proyectos:
Cada participante mostrard
su robot y su funcionalidad.
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