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RADAR DE VELOCIDAD

RESUMEN
La actividad consiste en desarrollar un radar de velocidad.
Podra calcular la velocidad (cm/s) a la que se mueve un objeto.
En la primera version, se utilizé una placa Arduino Uno.

En la segunda versidn, se crea exclusivamente con el hardware mBot. También propone la conversién de
cm/s a km/h, ya que es una unidad de medida mas reconocible por los estudiantes.

OBJETIVOS DIDACTICOS

Aprendizaje del calculo de velocidad relacionando distancia y tiempo.
Aprender la conversién de unidades fisicas de velocidad.

Aprender a usar una pantalla de 7 segmentos.

Aprender a usar un sensor de distancia.

TECNOLOGIA

0,

%+ Desarrollar todo el sistema Arduino y programar el cédigo.

INGENIERIA

0,

<+ Crear una estructura para el radar.

MATEMATICAS

0,

% Calcular la velocidad.

Materia STEM: Ciencias[] Tecnologia IngenierialX MatematicasX

Nivel educativo: 12-14 afos] 14-16 afiosX

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

El mBot actuara como un radar de velocidad. Detectara un vehiculo que circula por delante y medird su
velocidad. Para ello, el mBot utilizard un sensor de distancia.




LISTADO DE MATERIALES

Primera version (con Arduino):
1. mBlock Software.
Arduino IDE Software.
Protoboard.
Sensor de Ultrasonido.
Pantalla LCD.

Segunda version (sin Arduino):

> mBot => Ref. 90054

0,

** Me Sensor Ultrasonidos:

7
L X4




DESCRIPCION DE LA ACTIVIDAD

Primera version (con Arduino):

El radar de velocidad calculard la velocidad, en cm/s, a la que se mueve un objeto. En este caso sera un coche
de juguete. La velocidad se calculara a través del sensor de ultrasonidos de Arduino.

En primer lugar, creamos la estructura Arduino y conectamos los sensores.

1. Conectamos la pantalla LCD a la placa Arduino:
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GND Pin => [Cable Marrdn] se conecta al puerto GND de la placa Arduino Uno.

VCC Pin => [Cable Rojo] estd conectado en el puerto 5V del Arduino Uno, o si tiene un protoboard,
debe conectarse en la seccidn roja "+". Y con otro cable, conecte la seccidn roja "+" con el puerto de
5V al Arduino Uno.

SDA Pin => [Cable Naranja] estd conectado en el puerto analdgico 4 del Arduino Uno.

SCL Pin => [Cable Amarillo] esta conectado en el puerto analégico 5 del Arduino Uno.




2. Conecte el sensor de ultrasonidos al Arduino:
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GND Pin => [Cable Azul] se conecta al puerto GND de la placa Arduino Uno.

VCC Pin => [Cable Naranja] esta conectado en el puerto 5V del Arduino Uno, o si tiene un protoboard,
debe conectarse en la seccidn roja "+". Y con otro cable, conecte la seccidn roja "+" con el puerto de
5V al Arduino Uno.

Trig Pin => [Cable Amarillo] esta conectado en el puerto digital 12 del Arduino Uno.

SCL Pin => [Cable Verde] esta conectado en el puerto digital 11 del Arduino Uno.




3. Creamos la estructura del radar:




Ahora, desarrollaremos las instrucciones para el Arduino Uno en el software mBlock.
(http://www.mblock.cc/download/)
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Primero, emparejamos la placa Arduino UNO con el software:

‘E’ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Labi(v3.4.3) - Disc
File Edit Connect Boards Extensions Language Help
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http://www.mblock.cc/download/

1. Creamos las variables:
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Make a Variable

=0 distanceFinal
= distanceStart

-l speed
set to
change by €9
show variable
hide variable

I Robots

Make a List
Make a Block

La variable “distanceStart” guarda el valor de la primera distancia que el sensore de ultrasonido lee.

La variable “distanceFinal” guarda el valor de la segunda distancia que el sensore de ultrasonido lee.

Y la variable “speed” sera el resultado de calcular la velocidad.

2. Importamos la extension “LCD with 12C Interface”:
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3. Establecemos los parametros para la pantalla LCD e iniciamos las variables:

Arduino Program

Set: LCD at (LM has €W lines and € characters per line
' Clear LCD at (N

'LCD at Line € Col € Show

'LCD at Line €89 Col € Show

PEl.'—:'l: speed ¥ [ ﬂ

FEE!: distanceStart * Jii ﬂ

k

== distanceFinal = Qi ﬂ
|—

4. Programamos las instrucciones para calcular la velocidad:

wait until. read ultrasonic sensor trig pin €8 echo pin €EY -:

set FEE L to read ultrasonic sensor trig pin €8 echo pin €EY
Fua't B secs

set Pl to read ultrasonic sensor trig pin €8 echo pin EEY
k

set [EE=Rd to  distanceStart - distanceFinal /(&Y v

For calculate the speed,
we restthe distances
and we divided by time.

The speed is calculate
in cmis

5. Finalmente, mostramos los resultados en la pantalla LCD:

Clear LCD at (F2EM
L3

LCD at (XM Line €8 Col €W Show
L3

LCD at ((FEEM Line €89 Col € Show ( speed

L3
LCD at (@EM Line € Col €I Show

[w




6. Este seria el codigo final del radar:

ino Program

Set: LCD at (¥R has €M) lines and €T characters per line
*

Clear LCD at {Rekkd

LCD at @R Line €D col @ show
'LCD ot GEED Line & col @ show
>Eel: speed ¥ i m
FEel: distanceStart ¥ ] ﬂ

p
=18 distanceFinal * fu) ﬂ

d ultrasonic

or trig pin €8 echo pin €Y <

set PP Eendd to  read ultrasonic sensor trig pin €8 echo pin €EY

set Eiaaeld to  distanceStart -

13
LCD at ((FEEM Line €89 Col € Show
13

LCD at ((EEM Line € Col € Show ( speed

13
LCD at ((¥EEM Line €8 Col Show

distanceFinal

o) v

Far calculate the speed,
we restthe distances
and we divided by time.

The speed is calculate
in cmis

4

7. Para subir el cédigo a la placa Arduino Uno, hacemos click en “Arduino Program” con el botén
izquierdo del ratdn y se mostrara otra ventana. En esta nueva ventana, hacemos click en “Upload to

Arduino”:

reduing Program

LCD at has @8 lines and §IE characters per line
' Clear LCD at (PN
' Lcp at ((IEEM Line @ Col €8 Show
"Leo at (IFER) Line € Col €8 Show
2=t to [
' set to
st EET to [

Clear LCD at (I%FER
"Leo at ((2EED Line Col Show
.LCI’.} at ((EEW Line € Col €W Show (speed
Line €9 col €W Show

Back Upl:)a Edit with Arduine IDE
1 #include <RIEREITIONN
2 finelude <Wire.h>
3 §include <SoftwareSerial.h>
4
5 #include <LiquidCrystal IZC.h>
(]
T double
& double
9 double
10 double distanceStart;
1l double distanceFinal;
12 LiquidCrystal_I2C led_I2C_0x27(0x27, 2, 1, O, 4, 5, 6, 7, 3,
13 float getDistance (int trig,int echo)({
pinMode (trig, OUTPUT)
digitalWrite (crig, LOW) ¢
delayMicroseconds (2);
digitalWrite (trig, HIGH) ;
delayMicroseconds (10)

angle rad = PI/180.0:
angle_deg = 180.0/FI:
apeed;

send encode mode recv encode mode
© binary mode O char mode ’79 binary mode ) char mode

Send




A continuacién, mostramos algunas imagenes del radar de velocidad:

ANIDGESTUNE;

v ‘4;
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Segunda version (sin Arduino):

El trabajo de los estudiantes es conocer la férmula matematica que relaciona la velocidad, el espacio y el
tiempo y con la ayuda del profesor, crear el diagrama de flujo y desarrollar el codigo que permite que el
mBot funcione como un radar de velocidad.

La variable "espacio" se obtendrd por la diferencia entre dos distancias medidas. La variable "tiempo", sera
el intervalo de tiempo entre esas dos mediciones.

El radar de velocidad permanecerd en modo de espera hasta que pase un "vehiculo" delante de él. En ese
momento, calculara la velocidad del vehiculo y lo mostrara en la pantalla de 7 segmentos. (Se calculard en
km/h).

Codigo de la actividad:

El codigo es muy similar al cédigo de la primera version. En este caso, se ha realizado una traduccién de los
comandos de Arduino a comandos de scratch y hemos agregado la operacién para convertir de cm/s a km/h.

El codigo es muy corto y simple, pero potente.

mBot Program

set 7-segments display number 0
»

set XA -

»

set (EEIESE - @
»

=3 distanceFinal v to

(e —

Swalt until ultrasonic sensor distance < m /
‘ 4

set to ultrasonic sensor distance
wait @ secs

setto ultrasonic sensor distance
13

set B to  distanceStart - distanceFinal /()
wait @ secs

set 7-segments display (I number | speed * (XEB
e

SR

Grabaremos el cddigo en la placa Arduino del mBot. De esta manera, el mBot funcionara
independientemente de la computadora.




Composicién de la estructura:




DIAGRAMA DE FLUJO

SPEED RADAR 2.0

| The program starts

Reset all values to 0

Distance sensor
starts Measuring

If DISTANCE
<100 cm

Initial Distance = Ultrasonic sensor measurement

Wait 0’1 seconds

Final Distance = Ultrasonic sensor measurement

Whait 3 seconds

ESCALABILIDAD

Esta actividad es complicada porque puede haber problemas con las bibliotecas y sus versiones. Ademas, el
sensor de ultrasonido es muy sensible y dificil de configurar.

Cada vez que lo mueves, debes configurarlo para que sea lo mas preciso posible.




