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Curso Avanzado de Robobtica e loT

Desde los Fundamentos hasta la Conexion Web

1. Introduccién a la Robética y Conceptos Basicos:
o Breve historia de la roboética.
o Definicidon de términos basicos: robot, actuador, sensor, controlador, etc.
o Principios de funcionamiento de los robots.

2. Fundamentos de Electronica Aplicada a la Robética:
o Conceptos basicos de electricidad y circuitos.
o Componentes electronicos basicos necesarios para construir un robot de 3 gjes.
o Introduccién a la creacion de esquemas eléctricos.

3. Creacion de Circuitos Basicos con Tinkercad Circuits:
o Uso de Tinkercad Circuits para crear y simular circuitos basicos.
o Entendimiento de los componentes electrénicos mediante la practica con
simulaciones.

4. Introduccidn a la Mecanica:
o Principios basicos de mecanica aplicados a la construccién de robots.
o Tipos de movimientos y sistemas de ejes.

5. Iniciacion a la Programacion de Robots con Arduino:
o Introduccion a la loégica de programacion.
o Conceptos basicos de algoritmos y pseudocodigo.
o Programacion basica utilizando Arduino IDE y simuladores como Tinkercad
Circuits.

6. Disenoy Montaje de un Robot de 3 Ejes:
o Estudio de casos y ejemplos de robots de 3 gjes.
o Disefio y montaje de la estructura mecanica del robot.
o Seleccion de componentes electronicos y actuadores adecuados.

7. Control de Movimiento con Arduino:
o Programacién del control de los ejes del robot utilizando Arduino.
o Implementacion de algoritmos de control de movimiento y PID.

8. Integracion de Sensores y Feedback:
o Uso de sensores para proporcionar retroalimentacion al sistema de control.
o Implementacién de sistemas de control de lazo cerrado utilizando Arduino.



= VERTEX

Academ y
A

9. Programacion Avanzada y Automatizacion con ESP32:
o Introduccion al ESP32 como un controlador mas potente y versatil.
o Programacion avanzada utilizando ESP32 y simuladores como Wokwi.

10. Pruebas y Optimizacion:
o Realizacion de pruebas para verificar el funcionamiento del robot en diferentes
escenarios.
o Optimizacién de los algoritmos y ajuste de los parametros para mejorar el
rendimiento.

11. Desarrollo de Circuitos Fisicos y Programacion:
o Montaje de los circuitos electronicos en hardware real.
o Programacion del hardware utilizando los conocimientos adquiridos en los
simuladores.

12. Desarrollo de Aplicaciones Web para Interaccion con el Robot:
o Introduccion al desarrollo web.
o Creacién de una aplicacién web para controlar el robot de 3 ejes a través de una
interfaz grafica.
o Integracion de tecnologias web como HTML, CSS, JavaScript y frameworks
como Vue.js.

13. Métodos de Comunicacion para loT:
o Introduccion a loT (Internet de las cosas) y sus aplicaciones.
o Estudio de protocolos de comunicacion para loT, como MQTT y WebSocket.
o Implementacion de métodos de comunicacion para permitir la interaccion remota
con el robot de 3 ejes.

14. Proyecto Final: Construccion y Puesta en Marcha del Robot de 3 Ejes:
o Construccion final del robot de 3 ejes segun el disefio previamente establecido.
o Programacién y calibracién final del robot utilizando Arduino y ESP32.
o Pruebas extensivas y demostracién del funcionamiento del robot en la
manipulacién de objetos en los tres ejes.

15. Documentacién y Aprendizaje Continuo:
o Documentacion detallada del proyecto final, incluyendo esquemas, codigo fuente
y procedimientos de montaje.
o Recomendacion de recursos adicionales para seguir aprendiendo y mejorando
en el campo de la robdtica, la 10T y el desarrollo web.



