Nombre del Proyecto: Medidor de distancias con movimiento mediante servos
Nombre del alumno: Victoria Romero Poza

Descripcion del proyecto: Mediante el empleo de un medidor de distancias , dos servomotores, un
microcontrolador, un joystick y un modulo bluetooth, se controlan dos servomotores que permite el
movimiento del medidor de distancias para tomar diferentes medidas segun a donde lo apuntemos.
Se mueve con el joystick o con un dispositivo bluetooth.
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Descripcion mas detallada del proyecto:

Es un medidor de distancias con movimiento gracias a dos servos, de este modo puede medir
diferentes distancias segtin donde este apuntado el sensor. Como he dicho antes el sensor se mueve
gracias a dos servos que le ayuda a moverse de izquierda a derecha y de arriba abajo, con un barrido
de 0 a 180 grados. Para mover los servos,y de este modo el medidor de distancias, utilizamos un
josystick o también se puede utilizar el mévil con la aplicacion BlueRot, desarrollada por el
profesor de la asignatura y que se puede encontrar facilmente en la Play Store. De este modo con
alguno de los dos componentes nombrados anteriormente movemos el medidor de distancias y lo
apuntamos hacia la zona donde queremos medir, pulsamos el botén para medir y nos mostrara en
pantalla la distancia que existe entre el medidor y la zona donde apunta, teniendo en cuenta que el
medidor de distancia medira la distancia hasta el primer obstaculo que se le ponga en frente.

Para elegir con que se desea mover los servos tenemos un interruptor de modo que cuando este
desactivado los moveremos con el joystick y cuando este activado con el movil.

Para el desarrollo de este proyecto se utilizan los siguientes componentes:

* Medidor de distancias (HC-SR04)
* Dos servomotores

*  Modulo bluetooth

* Joystick

* Microntrolador 16F886

Este es su esquema de conexion.

REAMCLR/Vee ——=[]°1 = 28[] = RBT/ICSPDAT
RAQ/ANO/ULPWUIC12IND- =—=[| 2 27[] ~—= RBBNCSPCLK
RAMANYCIZING. =—[] 3 26[] == RBS/ANAITIC
———————RAJANZVReF-CVREFIC2ING — [ 4 & 25[] == RBAIAN11/PID
RAJANIVREF+ICIING =—[] & 2 24 [] == RENANS/PGMICT 21
RA4TOCKIC10UT —[] & § 23[] ~—= RB2IANS/P1B
RASIAN4/SSIC20UT ——[] 7 =3 22[] +— RBIANIOPICIC121l
vss —[] 8 = 21[] ~—= REBIVANAZANT
RAT/OSC1/CLKIN ~—[ @ & 20[] ~—— Voo
RAB/OSC2/CLKOUT «—[[10 o 19[ ]+ vss
———RCOT10SOITICKI =—[]11 “ 18] = RCT/RX/OT
——RCAT108ICCP2 «—[]12 17 [] =—= RCBITXICK

——RC2/P1AICCP1 —=[ 13 16[] =—— RCS/SD E
CHUSCKISCL -—=[]14 15[] =——= RC4/SDUSDA P




Y este es el programa del microcontrolador, realizado con el programa Niple.
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Dividimos el programa en dos partes:

* Manual , moveremos los servos con el joystick y cuando le demos al pulsador pararemos los
motores y no se moveran independientemente del valor que estemos marcando con el
joystick, estos no volveran a funcionar hasta que volvamos a pulsar el botén. Con los
motores parados tenemos la opcion de pulsar el boton de medir para tomar la medida que
aparecera en la pantalla.

* Automatico, en este caso los servos se mueven gracias al modulo bluetooth , gracias a la
aplicacién Bluerot movemos los servos con los slider y si pulsamos los botones de los que
dispone esta aplicacion, tendremos la opcion de tomar medidas que se veran en la pantalla
del mévil.



