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TUPONES LAS IDEAS, NOSOTROS LAS REALISEAMOS

Manval SamiBot v2

Gracias por adquirir uno de nuestros fantasticos productos, a continuacion detallaremos como preparar el
entorno Arduino para usar este robot y también te proporcionaremos un cédigo de ejemplo con el que podras
iniciar.

SamiBot es un robot que esta equipado con 2 de nuestros Smart Motor Drivers, los cuales te permitiran
manipular los motores con un sistema de control de lazo cerrado para velocidad y distancia. Lo mejor de todo
es que no se requiere programacion avanzada para utilizarlos. Con nuestro cddigo de ejemplo y las
instrucciones de este manual podras empezar de inmediato sin mayor complicacion.

Preparando el entorno Arduino IDE

Lo primero que tienes que hacer es descargar el IDE de Arduino, para este caso en especifico necesitas la version
Legacy. Obtenla en este enlace: https://downloads.arduino.cc/arduino-1.8.19-windows.exe

Una vez descargado, procede a instalarlo. Tras terminar la instalacion abre y programa y sigue estos pasos:

Lo primero serd instalar nuestra libreria “Smart Motor Driver” para Arduino. Dentro del IDE haz clic en el menu
“Programa”, luego en “Incluir Libreria” y finalmente en "Administrar Bibliotecas".

o sketch_sep02a Arduino 1.8.19

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Verificar/Compilar Ctrl+R
Subir Ctrl+U
sketch_sep( Subir Usando Programador  Ctrl+Mayis+U
; i Exportar Binarios compilados Ctrl+Alt+5
l8void
2 /) Mostrar Carpeta de Programa Ctrl+K FIN. once s
3 Incluir Libreria . —
) Afadir fichero... Administrar Bibliotecas... Ctrl+Mayls+|

Anadir biblioteca .ZIP...

o

68wvoid loop() { Arduino bibliotecas
] // put your main code here, to r Bridge

o EEPROM
Esplora
Ethernet
Firmata
GSM

HID
Keyboard
LiquidCrystal
Mouse


https://downloads.arduino.cc/arduino-1.8.19-windows.exe

Una vez abierto el gestor de librerias da clic en el cuadro de busqueda e introduce “smart motor driver”. Te saldra una
llamada “Smart Motor Driver - SAMI” del usuario dannimakes. El resto las puedes ignorar. Haz clic en el botdn instalar
y espera a terminar el proceso.

@ (Gestor de Liberias

Tipo | Tedos ~ | Tema | Tados v

Acrome-5MD

by Acrome Robotics

To use SMD Red boards with Arduino. This library, which enables the control of Smart Motor Driver(SMD) devices with Arduino cards, was
developed by Acrome Robotics. With this library, you can use Arduino boards to control SMD devices.

Mare info

Smart Motor Driver - SAMI

by dannimakes Versidn 1.0.3 INSTALLED

Arduino library for SAMI the Smart Motor Driver by dannimakes. Making advanced robots has never been so easy to anyonel!!l Just solder
the module to yvour motor and use this Arduino library to take precise PID control over the motor speed and travel distance via 12C bus.

More info

Seleccione version Instalar

Cerrar

Repite este mismo procedimiento, pero para la libreria “Adafruit Dotstar”. Te sera mas sencillo esta vez.

@ (Gestor de Liberias

Tipo | Todos ~ | Tema Todos Rdllladafruit dotstar|
Adafruit DotStar
by Adafruit
Adafruit DotStar LED Library Adafruit DotStar LED Library
More info
il Veersién 1.2.5 ~ |  Instalar

Adafruit DotStarMatrix

[ | by adafruit
Adafruit_GFX-compatible library for DotStar grids Adafruit_GFX-compatible library for DotStar grids
More info

Cerrar




Ya tenemos las librerias necesarias instaladas, ahora tenemos que instalar |a tarjeta de control que usa este robot. Al no
ser estandar se necesita realizar una serie de pasos adicionales. Pero tranquilo, es muy facil.

Da clic en el menu “Archivo” y después en “Preferencias”, te abrira la siguiente ventana:

Preferencias

Ajustes Red

Localizacidn de proyecto

b D:\DneDrive\Documentos\Arduino| Explorar
Editor de idioma: Systemn Default ~ | (requiere reiniciar Arduino)
Editor de Tamafio de Fuente: 16
Escala Interfaz: B Automatico | 100 2 % (requiere reiniciar Arduino)
Tema: Tema por defecto ~ | (requiere reiniciar Arduina)
Mostrar salida detallada mientras: [_| Compilacién Subir
Advertencias del compilador: Por defecto -
Maostrar ndmeros de linea Habilitar Plegado Cddigo
Verificar cddige después de subir ("] usar editor externo
Comprobar actualizaciones al iniciar Guardar cuando se verifigue o cargue
[ use accessibility features \
Gestor de URLs Adicionales de Tarjetas: -kage_sparkfun_index.json,https://files.pololu.com/arduino/package_pololu_index. json
Mas preferencias pueden ser editadas directamente en el fichero
C:\Users\Usuario GBM\AppData\Local\Arduino15\preferences.bd
(editar sdlo cuando Arduino no esta corriendo)

L Ok Cancelar

Haz clic en el botén que hemos encerrado en el circulo, te abrird un menu. Copia y pega lo siguiente
https://adafruit.github.io/arduino-board-index/package adafruit index.json

A continuacion, da clic en el boton “ok” de ambos cuadros para salir de ahi. Ahora ya podremos proceder a instalar la
tarjeta para que lo reconozca el IDE de Arduino.

Ahora dirigete a "Herramientas” -> "Placa” -> "Gestor de tarjetas” y se te abrira una nueva ventana.

@ sketch_sep02a Arduino 1.8.19

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Auto Formato Ctrl+T
Archivo de programa.
Reparar codificacion & Recargar.

sketch_sep0Z2a
; . Administrar Bibliotecas... Ctrl+Mayus+I
18void setup |

Monitor Serie Ctrl+Mayds+M
// put yo

Serial Plotter Ctrl+Mayts+L

[R]

ad

WiFi101 / WiFININA Firmware Updater

W
et

[Sn]

Placa: "SparkFun Mega Pro” )I Gestor de tarjetas...
Bvoid loop () Procesador: "ATmega2560 (5V / 16 MHz)" > Arduino AVR Boards >

7 // put yd Puerto b Pololu A-Star Boards >
Obtén informacion de la placa SparkFun AVR Boards >

(8]

S 1 Programador: "Atmel STK500 development board” >
Quemar Bootloader



https://adafruit.github.io/arduino-board-index/package_adafruit_index.json

Una vez alli tendras que instalar varios paquetes, lo realizaras del mismo modo que como hicimos con las librerias. Debes
instalar los paquetes: “Arduino SAMD” y “Adafruit SAMD”

Te pedird que instales varias dependencias como parte del proceso, dale “Instalar” a todo lo que te aparezca.

e (Gestor de tarjetas

Tipo | Todos ~ | samd

1| | Arduino SAMD Boards (32-bits ARM Cortex-M0+)

by Arduino

Tarjetas incluidas en éste paquete

Arduino MKR. WiFi 1010, Arduino Zero, Arduino MKR 1000, Arduino MKR Zero, Arduino MKR FOX 1200, Arduino MKR WAN 1300, Arduino MKR WAN
1310, Arduino MKR GSM 1400, Arduino MKR NB 1500, Arduino MKR Vidor 4000, Arduino Nano 33 IoT, Arduino MO Pro, Arduino MO, Arduino Tian,
Adafruit Circuit Playground Express.

Online Help
Maore Info

Adafruit SAMD Boards

by Adafruit

Tarjetas incluidas en éste pagquete

Adafruit Feather M0, Adafruit Feather M0 Express, Adafruit Metro MO Express, Adafruit Circuit Playground Express, Adafruit Gemma M0, Adafruit
Trinket M0, Adafruit ItsyBitsy MO, Adafruit pIRkey MO, Adafruit Metro M4, Adafruit Grand Central M4, Adafruit ItsyBitsy M4, Adafruit Feather M4
Express, Adafruit Hallowing MO, Adafruit NeoTrellis M4, Adafruit PyPortal M4, Adafruit PyBadge M4, Adafruit Metro M4 AirLift, Adafruit Matrix Portal
M4, Adafruit BLM Badage, Adafruit QT Py, Adafruit Feather M4 CAN, Adafruit Neo Trinkey, Adafruit Rotary Trinkey, Adafruit Neokey Trinkey, Adafruit
Slide Trinkey, Adafruit ProxLight Trinkey, Adafruit Pixel Trinkey, Adafruit TRRS Trinkey, Adafruit Thumbstick Trinkey.

Online Help
Mare Info

1.7.16 ~ Instalar

Industruino SAMD Boards (32-bits ARM Cortex-M0+)
by Industruino

Cerrar

Ahora en el menu abre el menu “Herramientas”-> “Placas” — "Adafruit SAMD" y selecciona “Adafruit Trinket MO”

Herramientas Ayuda
Auto Formato Ctrl+T
Archivo de programa.
Reparar codificacién & Recargar.

Administrar Bibliotecas... Ctrl+Mayds+I
Monitor Serie Ctrl+Mayds+M
Serial Plotter Ctrl+Mayts+L

WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater

Placa: "SparkFun Mega Pro” > Gestor de tarjetas.. A
Procesador. "ATmega2560 (5V / 16 MHz)" > Adafruit SAMD (32-bits ARM Cortex-M0+ and Cortex-M4) Boards 3 Adafruit Feather MO (SAMD21)
Puerto > Arduino AVR Boards » Adafruit Feather MO Express (SAMD21)
Obtén informacion de la placa Arduino SAMD (32-bits ARM Cortex-M0+) Boards > Adafruit Metro MO Express (SAMD21)
- > Adafruit Circuit Playground Express (SAMD21)
Programador: "Atmel STK500 development board" > RIS EETals .
SparkFun AVR Boards y Adafruit Gemma M0 (SAMD21)

Quemar Bootloader Adafruit Trinket MO (SAMD21)

Adafruit QT Py MO (SAMD21)

Adafruit NeoPixel Trinkey M0 (SAMD21)
Adafruit Rotary Trinkey MO (SAMD21)
Adafruit NeoKey Trinkey MO (SAMD21)

Con esto ya hemos terminado los preparativos para usar nuestro robot, ahora vamos a cargar nuestro primer
programa.

Ya puedes conectar el robot usando el cable micro USB a tu computadora, quizas se instalen un par de drivers.
Espera a que el proceso concluya con éxito y una vez terminado podras seguir con esta guia.



Ejemplo y primeros pasos

El primer paso es crear un sketch nuevo, asegurate de seleccionar tu tarjeta desde el menu “Herramientas” -> “Puerto”.
Deberia aparecer el puerto COM de tu robot y en paréntesis te saldra el modelo de la tarjeta. “Adafruit Trinket MO".
Selecciona esta opcion y a continuacion borra todo lo que tenga escrito el editor de Arduino para después copiar y pegar
el siguiente cédigo de ejemplo:

#include "SAMI_2BRobots.h"
#include <Adafruit_DotStar.h>

#define circunferencia 256 //256mm = 360° circunferencia del robot, se calcula con la distancia entre centro de
llantas siendo este el radio
//La velocidad maxima de este motor son 430RPM. Relacion de motores 75:1 con ruedas de 42mm, velocidad
maxima 56 metros/minuto

SAMI_2BRobots Mizq = SAMI_2BRobots();
SAMI_2BRobots Mder = SAMI_2BRobots();
Adafruit_DotStar strip = Adafruit_DotStar(1, INTERNAL_DS_DATA, INTERNAL_DS_CLK, DOTSTAR_BGR);

void setup()

{
strip.begin();
strip.setPixelColor(o, 64, 0, 0); strip.show(); //led red
delay(100);

Mizq.begin(ox25);
Mder.begin(ox26);
Mizq.RESET();
Mder.RESET();

delay(s0);

Mizq.setMode(3);
Mizqg.setGear(75);
Mizqg.setDiameter(42);
Mizg.setRPM_PID_KP(1.81);
Mizq.setRPM_PID_KD(11.73);
Mizq.setRPM_PID_Kl(0.18);
Mizq.setATS_PID_KP(25.65);
Mizq.setATS_PID_KD(0.87);
Mizq.setATS_PID_Kl(o.00);
Mizgq.inverted(false);
Mder.setMode(3);
Mder.setGear(75);
Mder.setDiameter(42);
Mder.setRPM_PID_KP(1.81);



Mder.setRPM_PID_KD(11.73);
Mder.setRPM_PID_Kil(0.18);
Mder.setATS_PID_KP(5.65);
Mder.setATS_PID_KD(0.87);
Mder.setATS_PID_Kl(0.00);
Mder.inverted(true);

strip.setPixelColor(o, o, 64, 0); strip.show(); //led green
delay(500);

void loop()
{

strip.setPixelColor(o, o, 0, 64); strip.show(); //led blue

avanzar(300, 120); //el primer dato es la distancia en mm (puede ser negativo para reversa) y el sequndo las
RPM

vuelta(go, 8o); //el primer datos son los grados que pueden ser positivos o negativos y el sequndo dato son las
RPM

vuelta(-180, 80);

vuelta(go, 80);

avanzar(-300, 120);

strip.setPixelColor(o, 64, o, 0); strip.show(); //led red

while (1); //aqui detenemos el programa indefinidamente

§

void avanzar(int distancia, int rpm) //pasamos la distancia que queremos avanzaren mm y las rom
{
rpm = abs(rpm);
if (distancia < o)
{
Mizq.setSpeed(rpm * -1);
Mder.setSpeed(rpm * -1);
§
else
{
Mizq.setSpeed(rpm);
Mder.setSpeed(rpm);
§

Mizq.setDistance(distancia);
Mder.setDistance(distancia);

Mizq.Run(1);
Mder.Run(1);



while (Mizg.isRunning() | Mder.isRunning());
delay(200);
§

void vuelta(int angulo, int rom) //pasamos los grados que queremos girar y las rpm
{
rpm = abs(rpm);
if (angulo > o) //giro a la derecha
{
int d = (int)(((float)circunferencia / (float)360) * (float)angulo); //calculamos los grados proporcionalmente con
la circunferencia
Mizq.setSpeed(rpm);
Mder.setSpeed(rpm * -1);

Mizq.setDistance(d);
Mder.setDistance(d * -1);

Mizg.Run(1);
Mder.Run(z);
§
else //giro a la izquierda
{
angulo = abs(angulo);
int d = (int)(((float)circunferencia / (float)360) * (float)angulo);
Mizq.setSpeed(rpm * -1);
Mder.setSpeed(rpm);

Mizq.setDistance(d * -1);
Mder.setDistance(d);

Mizg.Run(1);
Mder.Run(z);

§
while (Mizq.isRunning() | Mder.isRunning());
delay(200);

§

Como pudiste notar este codigo ya hace una pequefia rutina con tu robot. Ahora cargalo al robot y podras comenzar tu
aventura. Las secuencias de movimiento se programan dentro de la funcién “loop”.

Cualquier duda o problema no dudes en escribirnos, con gusto te ayudaremos.

hi@2brobots.com



