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Objetivos

Objetivo General 
• Construir un botón de emergencia 
inalámbrico para el robot humanoide.
Objetivos Específicos
● Implementar el diagrama de flujo.
• Construir el hardware necesario para el 
botón inalámbrico y la base del robot.
• Construir el diagrama de kidcad para el 
botón inalámbrico y la base del robot. 



  

Segunda Parte

● Para la segunda parte del proyecto se inició 
con la construcción del hardware del circuito 
sobre dos “protoboards”.
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Segunda parte

● Para poder implementar el diagrama de flujo 
primero se debe conectar y entender el 
funcionamiento de un stm32F1VL-DISCOVERY, 
para eso se utilizó la libreria LIBOPENCM-3, 
con ayuda de la guia propuesta por el 
ARCOSLAB sobre instalacion de STM32.

● sudo modprobe -r usb-storage

● sudo modprobe usb-storage quirks=483:3744:i

● Y agregar a makefile.rules:

● ''OOCD_INTERFACE=stlink-v1\\

● OOCD_BOARD=stm32vldiscovery''\\
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Conclusiones

El conocimiento obtenido a lo largo de todo el curso fue bastante 
provechoso. Por una parte, en el caso especifico del trabajo 
realizado, se abarco la parte de hardware y búsqueda de 
elementos  específicos de acuerdo a las necesidades planteadas y 
requeridaDentro de este mismo apartado se relaciona lo hardware 
y software para el desarrollo de las tarjetas , el cual involucra el 
uso del programa Kicad. 

Luego se tiene una parte de hardware específicamente la cual es 
interrelacionar los elementos en la proto-board inicialmente para 
las pruebas de desarrollo.


	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3
	Slide 4
	Slide 5
	Slide 6
	Slide 7
	Slide 8
	Slide 9
	Slide 10

