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INTRODUCCION

RoboCar BT es un coche que se controla desde el mévil mediante Bluetooth. El
proyecto integra programacion, electrénica, montaje, diseno 3D y desarrollo web
para crear un sistema funcional y completo.




OBJETIVOS

Objetivo general:

Conseguir un coche robot controlado por Bluetooth desde el mdévil, funcional y facil de
usar.

Objetivos especificos:

e Montar el coche e Disenar la carcasa 3D
e Programar la placa e Hacer la pagina web
e Crear la app e Comprobar que todo funcione

correctamente.




TECNOLOGIAS
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METODOLOGIA DE DESARROLLO

El proyecto se ha organizado por fases: planificacion, diseno, desarrollo, pruebas y cierre. Esto
nos ha ayudado a trabajar de forma ordenada y a corregir errores durante el proceso.

Participantes:

RoboCar BT Ashar Ali, Nahim Leon
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Planificacion del Proyecto: ----
Justificacion del proyecto y eleccion del coche Arduino Bluetooth 6 5
Definir objetivos generales y especificos 4 4
Estrategia del proyecto y diagrama de Ganit 4 4
Busqueda de informacién y componentes necesarios 5 3
Disefio: HEEEE NN
Disefio del esquema de conexiones (Arduino, puente H, Bluetooth, motores) 6 5
Decidir distribucién de componentes en el chasis 5 5
Diserio basico de la interfaz en MIT App Inventor 6 6
Desarrollo: ..-..-
Montaje del chasis, ruedas, motores y sistema de alimentacion 10 9
Cableado de Arduino con puente H y médule Bluetooth 10 15
Programacion del Arduino (movimientos y recepcion de comandos) 15 15
Creacion de |a app en MIT App Inventor y pruebas basicas de conexion 12 12
Pruebas: .--.-
Pruebas de movimiento {avanzar, retroceder, giros, parar) 10 10
Ajustes de velocidad, errores de conexion y estabilidad 8 8
Despliegue: ..-..
Preparacién de la presentacién (folos, videos y demo del coche) 8 8
Cierre del proyecto: -----
Redaccion de la memoria final del proyecio 12 12
Revisidn final y reflexion sobre aprendizajes 5 5




COMPONENTES

e Placa ZUM BT-328: Se encarga de controlar el coche y recibir las drdenes de la
aplicacion.

e Driver L298N: permite controlar el sentido de giro de los motores.

e Cables Jumpers: unen la placa con el driver y facilitan las conexiones del circuito.

e Motores DC: hacen que el coche se mueva.

e Chasis yruedas: forman la base fisica del robot y permiten el desplazamiento.

e Porta pilas e interruptor: suministran energia al sistema y permiten encender o apagar
el coche.

e MIT App Inventor: se utilizé para crear la aplicacion movil.




CARCASA 3D

La carcasa 3D se ha disenado con Tinkercad para proteger los componentes del coche
mejorar la sujecion de algunas partes del montaje y dar un acabado mas ordenado y
profesional.




PAGINA WEB

La pagina web se ha creado para presentar el proyecto de forma ordenada e incluir un
manual de instalacién y un apartado de comentarios donde los usuarios pueden dejar
dudas o preguntas ademas también se ha utilizado Apache SQLite HTML CSS y PHP para

desarrollar una web funcional y completa.




DEMOSTRACION

RoboCar BT

RoboCar BT es un proyecto desarrollado para el CFGM de Sistemas Microinformaticos y
Redes, centrado en el aprendizaje de robadtica, electronica y programacion mediante

Arduino.

En esta pagina web podras descubrir todo el proceso de desarrollo del proyecto, desde el

montaje y la programacion hasta las pruebas y el resultado final.



https://robocarbt.wasmer.app/
https://drive.google.com/file/d/1jFdM2DnJ921Nk9eIKk0GpKfceulVxzyz/view?usp=sharing

RESULTADOS Y PROBLEMAS

Resultados:

El proyecto ha funcionado correctamente y el coche responde a las 6rdenes enviadas
desde la aplicaciéon mediante Bluetooth consiguiendo un control estable de avance
retroceso giro y parada durante las pruebas.

Problemas:

Los principales problemas aparecieron al principio con la conexién Bluetooth y con la
eleccion de los componentes pero finalmente se solucionaron adaptando la placa
revisando el cableado y ajustando la programacion.



CONCLUSION

Conclusion final del Proyecto

Al final hemos conseguido crear un coche controlado desde el mévil y el proyecto ha
funcionado correctamente. Hemos aprendido a combinar electrdnica, programacion,

diseno 3D y web en un mismo trabajo. En general estamos contentos con el resultado
porque ha quedado completo y funcional.




TRABAJO FUTURO

Como trabajo futuro se podria mejorar la aplicacion moévil con méas funciones y una
interfaz mas completa, ampliar la pagina web con mas contenido y apartados, anadir
sensores para aumentar las capacidades del coche y ajustar mejor la programacion para
conseguir un movimiento mas preciso y estable.
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