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MOTIVACION Y OBJETIVO

En busqueda de una alternativa a los costosos y a veces obsoletos sensores convencionales, los microcontroladores Arduino han cobrado
relevancia en la ensenanza y la investigacion, al permitir la construccion de instrumentos versatiles, econOmicos y personalizables.

Debido a esto, el objetivo de este trabajo fue desarrollar sensores Arduino para la catedra de “Fisica Experimental |” de |la Lic. en Fisica de la
FCEIA, especificamente, por cuestiones de necesidad, se busco desarrollar principalmente sensores de distancia y velocidad angular. Este
proceso fue dividido en 3 etapas, diseno electronico del dispositivo, desarrollo de codigo, y una evaluacion de limites de funcionamiento vy
recomendaciones de uso para futuros usuarios.

DISENO ELECTRONICO

La primera fase del desarrollo de los sensores fue la correspondiente al diseno electronico de los mismos. Durante esta fase se conecto las
placas de Arduino a los sensores mediante los pines que tienen en comun: GND (conexion a tierra) y VCC (voltaje de corriente continua), estos
tienen el rol de negativo y positivo respectivamente. Los demas pines de cada uno de los sensores se relacionan con las mediciones y envio de
datos que realizan cada uno de estos.

En la Figura 1 se pueden ver esquemas de la disposicion electronica de los distintos sensores:

Arduino UNO conectado al PC (b _1 )

Figura 1:
(a) Para el sensor de medicion de distancia se utilizé un sensor de ultrasonido HC-SR04 (a-1), este se conecta a la placa Arduino (a-2) mediante una protoboard (a-3).

(b) En el caso del sensor de velocidad angular, empleamos un tacometro (b-1), dispositivo que emite una senal infrarroja entre las dos paredes negras, y permite contar la
cantidad de interrupciones de esa senal por unidad de tiempo.

DESARROLLO DEL CODIGO

Para dar uso al sensor se desarrollaron dos programas: uno en la Una vez listos el diseno electronico y el codigo correspondiente de los
placa Arduino, que controla como se realizan las mediciones y se sensores, se procedio al montaje final de los mismos, y a una puesta a
encarga de enviarlas a la PC, y otro en la propia PC, que se encarga punto testeando los limites de cada sensor, para corroborar su
de comenzar la comunicacion, leer lo que la placa envia, ordenarlo, y correcto funcionamiento. Para ello, se llevaron a cabo simulacros de
exportarlo a un archivo para leerlo luego. experimentos pertinentes, como el estudio del movimiento oscilatorio
de un sistema masa-resorte (sensor de distancia) y la medicion del
momento de inercia de un volante (sensor de velocidad angular).

CALIBRACION DE LOS SENSORES

La comunicacion se realiza mediante un puerto serie (USB), por lo
cual una parte importante de esta seccion del trabajo fue aprender a

utilizarla, sobre todo en lo que respecta a la lectura desde la PC. /
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Figura 2: Diagrama del proceso de medicion, comunicacion Arduino-PC _ _ _ _ _
_ Figura 3: Simulacros de experimentos para la puesta a punto del sensor de distanica
En el caso del sensor de velocidad angular, se toma el dato de (a)y del sensor de velocidad angular (b).

cuantas marcas tiene la rueda de la cual se quiere medir la velocidad Luego, se determinaron las siguientes recomendaciones para su uso:

equivale lo contado, y a partir de eso calcula la velocidad promedio. cm y tener un ancho caracteristico mayor a la distancia entre el
Para el sensor de distancia, se utiliza como dato la velocidad del

sonido y determinando el tiempo en el cual regreso la senal emitida,
se calcula la distancia recorrida.

emisor y receptor del sensor.
e Sensor de velocidad angular: se colocan "paletitas" de carton para

gque sean detectadas por el sensor, y este a su vez cuenta

Ademas, cada.sensor requiere que se le proporcione un tiempo fje interrupciones por segundo. A mayor cantidad de paletas entra en
lectura, es decir, cada cuanto realiza la medida. Esto se le transmite juego el rozamiento con el aire. Se recomienda entonces colocar

mediante el mismo programa de Python en la PC. entre 4 y 8 paletas.

RESULTADOS Y DISCUSION

Al realizar los simulacros de experimento, se observo un correcto funcionamiento de los sensores, coherente con los resultados que arrojaban
sensores convencionales. A su vez, se observaron y registraron las limitaciones de cada sensor, con el fin de reportarlas a futuros usuarios,
para asegurarse de operarlos bajo condiciones que reporten resultados confiables.

CONCLUSIONES

Se logro confeccionar dos sensores con base en Arduino, de diseno abierto, economicos Yy facilmente reproducibles en cantidad. Los
resultados obtenidos permiten concluir que los sensores desarrollados presentan una alternativa viable y accesible a dispositivos comerciales
mas costosos. Ademas, su facil replicacion los convierte en una herramienta util para futuras generaciones de estudiantes que cursen la

asignatura Fisica Experimental | en la Universidad Nacional de Rosario. :
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