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Es pot concebre com un projecte més de DigSys?

INTRODUCCIÓ
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Modular. Progressiu. Accessible. Escalable.

JUSTIFICACIÓ I OBJECTIUS

4

Adaptació de kits d'aprenentatge de circuits 
electrònics a l'ensenyament d'enginyeria
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METODOLOGIA
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Placa d’entrenament elegida:



- Arduino UNO o Arduino Mega 2560?

METODOLOGIA | Microcontrolador escollit
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Taula extreta de la pàgina web Arrow Electronics, referenciada a la bibliografia

Arduino UNO Arduino Mega 2560



1. Moviment omnidireccional.

2. Evasió d’obstacles.

3. Control remot.

4. Seguiment d’una línia.

- Sense estructura:

METODOLOGIA | Funcionalitats
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- Sense explicacions:



1. Especificacions: variable de mostreig, Start/Stop i Toggle LED

var_SP_flag = 0 → No ha passat el període de mostreig, no es pren mesures.

var_SP_flag = 1 → Ha passat el període de mostreig, ordre de prendre mesures.

var_ST_flag = 0 → Es manté a l’estat Idle 

var_ST_flag = 1 → Comença a recórrer els estats

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor frontal
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2. Planificació: FSM i diagrama d’estats

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor frontal
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2. Planificació: Diagrames de flux i Sistema complet

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor frontal
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3. Desenvolupament i test

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor frontal
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3. Desenvolupament i 

test:   En funcionament

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor frontal
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var_ST_flag

var_SLED



1. Especificacions: Elements i variables que afegim

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor panoràmic
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t = 2 ms

var_Servo_flag = 0 → Ordre de NO girar el 

servo.

var_Servo_flag = 1 → Ordre de girar el servo.

variable counter



2. Planificació: Diagrama d’estats actualitzat i funció de var_Servo_flag

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor panoràmic
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2. Planificació: Diagrames de flux de les funcions state_logic() i output_logic()

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor panoràmic
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3. Desenvolupament i test

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor panoràmic
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3. Desenvolupament 

i test: En funcionament

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor panoràmic
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4. Prototipatge

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Sensor panoràmic
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1. Especificacions: Elements i variables que afegim

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Decisió de moviments
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1. Especificacions: Esquema general

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Decisió de moviments
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2. Planificació: Nou diagrama 

d’estats i funcions de moviment

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Decisió de moviments
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- turnRight(): S’activen les rodes FL i RL 
cap endavant.

- turnLeft(): S’activen les rodes FR i RR cap 
endavant.

- moveForward(): S’activen les quatre rodes 
cap endavant.

- stopMotors(): Es posa velocitat 0 a totes 
les rodes.



2. Planificació: Velocitat màxima i direccions en funció de la variable obstacle_position

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Decisió de moviments
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3. Desenvolupament 

i test: Rodes no independents

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Decisió de moviments
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3. Desenvolupament i test: Software 

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Decisió de moviments
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3. Desenvolupament i 

test: En funcionament

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Decisió de moviments
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4. Prototipatge

ROBOT AMB EVASIÓ D’OBSTACLES | Decisió de moviments
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1. Especificacions: Elements i variables que afegim

MODE DE RADIOCONTROL PER BLUETOOTH
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Mode nou: Bluetooth mode

var_Mode_flag = 0 → Mode d’evasió d’obstacles automàtic.

var_Mode_flag = 1 → Mode de radiocontrol mitjançant Bluetooth.

var_BTSample_flag



2. Planificació: Nou diagrama 

d’estats i funcions de moviment

MODE DE RADIOCONTROL PER BLUETOOTH
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Nous estats: 

- Initialize Module

- Wait for Sample period

- Read Command

- Execute Command



2. Planificació: Nous diagrames de 

flux

MODE DE RADIOCONTROL PER BLUETOOTH
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2. Planificació:

Diagrama hardware/software del 

sistema complet final

MODE DE RADIOCONTROL PER BLUETOOTH
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3. Desenvolupament i test: Rodes no independents

MODE DE RADIOCONTROL PER BLUETOOTH
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3. Desenvolupament 

i test: En simulació

MODE DE RADIOCONTROL PER BLUETOOTH
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3. Desenvolupament i test: Programari

MODE DE RADIOCONTROL PER BLUETOOTH
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4. Prototipatge: Fase 

definitiva

MODE DE RADIOCONTROL PER BLUETOOTH
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Vídeo de mostra del funcionament del robot:

https://www.youtube.com/watch?v=Ya-BwpK-UWY

SISTEMA COMPLET EN FUNCIONAMENT
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https://www.youtube.com/watch?v=Ya-BwpK-UWY


Sistema de 

mesura frontal

CONCLUSIONS I POSSIBLES MILLORES
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Sistema de mesura 

panoràmic

Moviment 

omnidireccional

Radiocontrol 

Bluetooth
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