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RESUMEN

En el presente documento se muestra el prototipo de un robot explorador controlado a
distancia mediante un dispositivo movil por medio de Wi-Fi; en el cual se describen los
pasos para el desarrollo de una aplicacion moévil y un algoritmo de control para la
operacion del robot.

La aplicacion movil permitira el monitoreo de los sensores del robot mediante
comunicacion WIFI. El prototipo propuesto tiene la capacidad de enviar video mediante
una camara IP directo a la Aplicacion.

INTRODUCCION

Un robot movil todo terreno es un robot para experimentacion e investigacion en
ambientes reales el cual posee caracteristicas similares a los robots de aplicacion
industrial o comercial. Los robots madviles todo terreno se emplean ampliamente en el
desarrollo de proyectos de investigacion y/o practicas de laboratorio en las que, por
ejemplo, se utilizan para la prueba y validacion de sistemas de control de robots, examinar
algoritmos de navegacién autbnoma o semi-autonoma, asi como la utilizacién de
diferentes tipos de sensores, actuadores y demas dispositivos electronicos (Mufioz et al.
20006).

El desarrollo de la aplicacion movil es fundamental para lograr aprovechar todos los
beneficios que otorga el uso del robot; ya que permite monitorear las variables deseadas
de manera remota; tales como, geolocalizacion, referencia de orientacion, deteccién de
objetos, temperatura, registro de imagenes mediante la camara y el monitoreo de las

baterias del robot.
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ANTECEDENTES

La tecnologia Maquina a Maquina (M2M) y el Internet de las cosas (loT) son el resultado
del progreso de la tecnologia en las ultimas décadas, debido al alto consumo del
Protocolo de Internet (IP) y la amplia adopcion del Internet. Las oportunidades de las
aplicaciones para tales soluciones solamente estan limitadas por la imaginaciéon del
usuario; Sin embargo, el rol que el M2M y el IoT tendra en la industria y en la sociedad
es solo el comienzo del surgimiento de una serie de interacciones y razones
interrelacionadas. El internet indudablemente ha tenido un profundo impacto en la
sociedad y en las industrias en las pasadas dos décadas. Empezando con la conexion
remota entre dos computadoras mediante ARPANET, la introduccion del protocolo
TCP/IP y mas tarde la introduccién de los servicios tales como el email y la Red
Informatica Mundial(WWW), creando un amplio crecimiento en la usabilidad y el trafico
de informacion.

En conjuncion con las Innovaciones que permitieron la reduccidon de costos de la
tecnologia de los semiconductores y la subsecuente extension del internet por redes
moviles en un costo razonable, millones de personas se conectan a Internet.

En el mismo tiempo en el cual el Internet se ha desarrollado, otra revolucion tecnolégica
ha surgido; el uso de sensores y actuadores que monitorean y controlan variables del
mundo fisico digitalmente a un bajo coste y que en la actualidad son capaces de
comunicarse por redes moviles; Como resultado de ello, son capaces de comunicar
informacion referente al mundo fisico en tiempo real a través de las redes con un ancho
de banda amplio y un costo relativamente bajo (Holler et al.2014).

METODO

El método empleado para la realizacion del proyecto consistié en: Determinacion de los
componentes a utilizar para lograr el control de movimiento del robot movil, asi como de
la videocamara y sus funciones de grabacion, configuracion y control de la camara IP por
medio de una aplicacion movil, Disefio y control de una aplicacién maovil para el manejo
de motores y el sensor de temperatura, Manejo de la APl Google Maps para la aplicacion,
Desarrollo del codigo principal para el control del robot por medio de la aplicacion y

El Loro Huasteco (ISSN: 2007-8587) Niimero 5, Volumen 1

27



Arenas etal. 2018

creacion de la aplicacion movil que manipule el robot. A continuacién, se describen
brevemente los puntos anteriormente mencionados.

Determinacion de los componentes a utilizar. - Para el desarrollo del proyecto se
implementé un mdédulo WiFi basado el chip ESP8266 el cual maneja un lenguaje de
programacion Lua, pero se puede configurar para que lo reconozca el IDE de Arduino,
de esta manera facilitando la programacion.

Configuracion y control de la camara IP por medio de una aplicacion moévil. - Para
controlar la cdmara se le tiene que asignar una direccion IP, para realizar esto se necesita
un programa llamado TENVIS Search Tool el cual te permite asignarle una direccion IP
fija.

-
B TENVIS IP Camera Search Tool ] o )

www.tenvis.com
SN Alias |P Address
Please selectlanguage | Aulo v| ‘ Open || Search
| Setup camera's network seftings
i

Figura 1. Interfaz principal del software TENVIS Searh Tools

En la Figura 2 se muestra la configuracion que se utilizé para la camara IP.
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www tenvis.com

IP Address
MEYE-QOO937-MHEFX 192 168.0.86:81

Please select language [AL-ltO v] I Open ] [ Search I

] Setup camera's network settings [T Automatically get IP by DHCP

PC Metwork Information Camera MNetwork Information

Adapter [Conexidn de red inala vl e s e s 192.168.0.86
IPAdress 192 168 0 101 Subnet Mask 255 255 2550

Subnet Mask 255 955 255 () Gateway 182.168.0.1
Gateway 192 168.0.1 EE 8.8.8.8

DS 8888 Fort 81 Auto Adjust
Usermamsa admin Passwaord Apply

Default username: admin Defaull password: admin

Figura 2. Configuracion de la IP con la que contara la camara

Si la configuracion fue un éxito, el navegador solicitara el nombre de usuario y contrasefia
que se designo a la camara, en la Figura 3 se muestra el resultado de la configuracion

una vez ingresado los datos solicitados.

/ (1 1921680858 /indexht X \ ey e

C ) ® 192.168.08681/indexhtm % O
2% Aplicaciones

English | Polski | Spanish | Deutsch | French | Halian | Korean | swedish | &y | gy |

IP Camera

6 ActiveX Mode (For IE Browser)

( % | Server Push Mode (For FireFox, Google Browser)

.:“ | No Plug-In Mode (for smartphone browser--JPEG)
Note:

Please note that are there login methods;for IE browser,please choose Activex mode;for Safari,Firefox,Google Chrome,please choose Server Push
mode;for mobile phone,please choose the third mode.

Figura 3. Pagina principal del servidor creado por la camara
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La pagina que se muestra nos da tres opciones para abrir la camara: 1.- por el navegador
Internet Explorer, 2.- por cualquier otro navegador (Mozilla Firefox, Google Chrome, etc.)
y 3.- por medio de un dispositivo movil. En este caso se eligié la numero 2; en la Figura

4 se muestra el video de la camara.

/ [ 19216808681 /indexht X T [l ) |
|
“ C () |® 192168085 ex.ht w| O i

1 Aplicaciones

Figura 4. Video mostrado por la camara mediante el servidor.

Disefio de una aplicacion mévil para el manejo de motores y el sensor de temperatura. —
Se procedio a disefar la etapa de monitoreo y control via remota por medio de una
aplicacion mavil la cual permanece enlazada a un servidor creado por el moédulo WiFi
NodeMCU ESP8266, esto permite controlar diferentes aspectos del robot, ademas de
visualizar los datos adquiridos por los diferentes sensores que se encuentran instalados
en el chasis del mismo. En la figura 5 se muestran las pruebas realizadas con la
aplicacion disenada.

Manejo de la APl Google Maps para la aplicacion. - Una vez que se realizaron las pruebas
de la camara, los motores DC y el sensor de temperatura DS18B20 con la aplicacion
movil y el NodeMCU, ahora se agregé un mapa el cual posiciona las coordenadas
mandadas por sensor GPS colocado en el robot mediante la APl de Google Maps.
Desarrollo del codigo principal para el control del robot por medio de la aplicacién y

creacion de la aplicacidon mévil que manipule el robot.
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Coloca tu IP| Pista pere Campopelextol || SET

Direccion IP: /92./68.0./23
Cambio de Velocidad.:

Bejo | | Medic Alta
Control del Robot
Avanzar
Izquierda | Petener Perechea
| Retroceder

Figura 5. Pruebas de control y monitoreo mediante la aplicacion movil.

La aplicacion cuenta con el control direccional de una camara IP junto con la visualizacion
del video que transmite, provee de igual manera con el control para el movimiento del
robot y la rapidez a la que se desplaza. La placa electrénica de control dispone de
diversos sensores que permiten la adquisiciéon de datos que se envian por medio del
NodeMCU y se muestran en la aplicacion, también posee con un mapa el cual muestra
la ubicacion del robot.

RESULTADOS

En el presente proyecto se desarrolld una aplicacion la cual permite controlar la direccion
del traslado del robot, asi como la velocidad de desplazamiento mediante la
programacion del microcontrolador NodeMCU ESP8266 y por medio del software IDE
Arduino que esta basado en el lenguaje de programacion C++. Para el uso de la camara
ip se utilizé la herramienta Java Script la cual mediante la creacion de una pagina HTML
permite la visualizacion de video en la aplicacion.

Utilizando la herramienta de GOOGLE MAPS API se cre6 una pagina Web que te muestra
la ubicacion del robot mediante las coordenadas mandadas por la placa de adquisicidn
datos, ya que esta cuenta con un sensor GPS.

CONCLUSIONES

EL disefio y desarrollo de un robot movil controlado por WiFi para aplicaciones de

exploracion y vigilancia que permita a los alumnos realizar practicas en sistemas de
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telemetria, sensores y actuadores electronicos. Todo mediante una aplicacion para

dispositivos Android brindandoles la oportunidad de aplicar los conocimientos adquiridos

en materias como Electréonica de Potencia, Microcontroladores, Instrumentacion,

Optoelectroénica, entre otras.
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