12.04.24, 10:37 Proyecto: Control en tiempo real de un robot l0oT via web (para 22Bach. TIC y 22SMR AW) - Juan Andrés Morale...

= JUAN ANDRES MORALES CORDOVILLA

Proyecto: Control en tiempo real de

un robot [oT" via web (para 2°Bach.
TIC y 2°SMR AW)

diciembre 13th, 2023

Tareas del proyecto "Control en tiempo real de un robot IoT via web"

1. Node.js y "hola” servidor 3. Cliente a rerminal

ente de servidor
individual) (1h, individual)

4. Un actuador
arejas)

6. Un actuador y
un sensor
(1h, parejas)

. Arduino IDE y terminal
actuador

5. Un sensor
(h, parej

1. Hola mundo web

2. 2. Instalacion de Arduino IDE v control por terminal de actuador (1h, en

parejas)

1. Control de actuador por puerto serie y terminal

3. 3. Envio de datos del cliente a terminal del servidor en RT(1h,

individual)

4.4, Control en RT de un actuador (1h, en parejas)

1. Control duplex en RT de un actuador

5. 5. Control de un sensor en RT (1h, en parejas)

6. 6. Control de un sensor y un actuador en RT (1h, en parejas)

7.7. Amplia el sistema (1 a 3h, en parejas)

1. Amplia mejorando estilo del CSS de la web (obligatorio)

2. Amplia afiadiendo mds sensores v actuadores (no para 2°SMR)

3. Amplia el sistema con IA (voluntario)

8. 8. Defensa y evaluacion del producto final (1h)
1. Defensa

2. Test autocorregible

3. Diana de evaluacion
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Que vamos a ver:

Este proyecto es una mejora del proyecto web Invernadero IoT:

https://juanandresmoralescordovilla.wordpress.com/2023/07/03/proyecto-

invernadero/

Node,js: instalacién y uso (aunque se recomienda ciertos conocimientos
previos sobre socket.io)

JavaScript: uso de objetos (como slider y sockets) desde clases

Arduino: C/C++ programacion

Desarrollo: colaboracién y subproblemas en IoT (Internet of Things) en

Real Time (RT)
NOTA: pon capturas de todas las tareas

1. Instalacion de Node.js y hola mundo (1h,
individual)

Internet de las Cosas (IoT) en Tiempor Real (RT): IoT es control remoto de
dispositivos, pero como dice wikipedia, [oT es un termino erréneo ya que
puede hacerse sobre la red de Internet pero también sobre cualquier otra red
entre un cliente (operador) y un servidor (robot). RT quiere decir que los
cambios efectuados por el operador sobre el robot se vean reflejados casi
instantaneamente (o bajo un tiempo controlado). Ej. de aplicaciones las hay a

millares como muestra la Fig. pero mencionamos robots en entornos donde

el humano no puede estar como una zona radio activa

Nodejs: es un framework de JavaScript para servidor que permite crear

aplicaciones de RT
Anuncio publicitario

TODO EN 1 TORRE GAMING OFERTA

ENVIO GRATIS. TODO EN UNO
ORDENADOR GAMING RYZEN 7
5700X 32GB RAM 1TB SSD RTX
3060 (12GB) // MONITOR 27" 170HZ
// TECLADO-RATON-
AURICULARES.

Ajustes de privacidad

Tarea: instalarcurl y Node.js. Usa el siguiente bash script. Los # son

comentarios que debes completar para mostrar que lo comprendes
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#Instalar Node por defecto

sudo apt update

sudo apt install nodejs

#Sal de superusuario y continua como usuario
node -v #node v10

# Si te falta instala curl.

sudo apt install curl

# Instalar una NVM version como este enlace:
https://tecadmin.net/how-to-install-nvm-on-
ubuntu-20-04/

#Instala los "esenciales"

sudo apt-get install build-essential
#Checkea los esenciales

checkinstall libssl-dev

# Instala NVM

curl -o-
https://raw.githubusercontent.com/creationix/nvm
/v0.32.1/install.sh | bash

# Reinicia terminal

# Version

nvm --version

#Ultimo node 20

nvm install 20

#Ultimo npm 10 (con ultimo nvm)

sudo apt install npm

#Ultimo serialport y express

npm install serialport express

Ej. de captura

LONT1lguranao noae-gyp (b.L1.v-3) ...

Configurando node-libnpx (10.2.1-2) ...

Configurando npm (6.14.4+ds-lubuntu2) ...

Procesando disparadores para man-db (2.9.1-1)
:~% npm install serialport

added 21 packages in 8s

14 packages are looking for funding
run “npm fund® for details
npm
npm New version of npm available!
npm Changelog:
npm Run to update!
npm

Tarea: haz un «hola mundo» en Node.js para ver que todo esta OK usando

ChatGPT. Sube captura similar a esta:
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% node app.js

Hola, mundo!

Observa que:
« console.log(«jHola, mundo!»);: imprime por consola texto

+ node app.js: lanza app.js en modo servidor (se recomienda no lanzarlo

como superusuario)
Hola mundo web

Tarea-guiada (corrijo por observacién): haz un «hola mundo» node.js que
salga en el navegador. Suba una captura con de c6digo comentado, ejecucion
y resultado
v | @ localhostst X Editar laent X NodejsHel X W Webframer X W Nodejs-wi X
< C © localhost:3000

, app.js —Kate =
iHola, mundo Juan Andrés!

o

Jatei Bearbeiten Ansicht Projekte Le ichen Sitzungen Extras Einstellunagg
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nde en http

Observe que:

Express.js: es el «estandar de facto» frameworks o libreria de los
servidores Node.js. const express=require(‘express’); importa dicha
libreria en objeto express

const app = express(); crea el objeto que va a representar toda nuestra
aplicaciéon Node.js. App tiene muchos métodos para configurar app,
definir rutas, manejar solicitudes y respuestas...

app.get(): funcién asociada a petiones GET (por URL aunque aqui no se
usa)

app.listen(port): inicia tu PC como servidor escuchando en puerto 3000
Para lanzarlo escribimos en el navegador la URL: IP+:puerto del
servidor Ej. si el servidor eres tu mismo se pone localhost 0 127.0.0.1
http://localhost:3000/
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Tarea: conectate al servidor de tu compafiero de clase y pon captura

« NOTA: es importante que el cliente y servidor estén dentro de la misma
red (Ej: Andared_Coorporativo donde las IP puede ser 192.168.53.87)

Tarea-ampliacién: cree un «hola mundo» que reciba por GET un nombre
como mustra la Fig.:
~ @ localhostsr  x Editarlaent X Modejs Hel X W Web frame. X W Node.js-Ww
F C @ localhost: nombre=JuanAndres

jHola, JuanAndres! | ~ app.js —Kate -

=

datei Bearbeiten Ansicht Projekte Lesezeichen Sitzungen Extras Einstellunge

app.s n

const expres
const app
const port

app. /v, (req, res) == {

w

const nombre = req.o nombrej;

1(" jHola, nombre}!");

app.li 1(p {
console. log( " Se or escuchando en http:/

&)l Dateisystem-Browser [l Projekte | &)l Dokumente |

Observe que:

« El envio del nombre (Juan) se hace por la URL del cliente:
http://localhost:3000/?nombre=JuanAndres

+ req.query.nombre: saca el nombre (Juan) del envio recibido en el

servidor
« res.send(’ jHola, ${nombre}!");: junta la cadena ‘Hola’ con la variable

nombre

Tarea-ampliacién-voluntaria: haz un «hola mundo» que reciba por POST el

nombre.

2. Instalacion de Arduino IDE y control por terminal
de actuador (1h, en parejas)

Arduino IDE: es un Entorno de Desarrollo Integrado (IDE) para crear

programas en C/C++, compilarlos y pasarlos a Arduino por puerto USB serie

Anuncio publicitario
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Boost Conversions

Maximize your results with our
proven methods.

Ajustes de privacidad

Instalacidén:

1. Ir a la web Arduino IDE

Actividades € Navegador web Firefox = 15dedic 1432 »

arduino.cc,

. B | localhost:3000/ * @ Editar la entrada < Juan ~ *  §8 1Bewertung - Hojas de ¢ x
o

dlaga @ Las [3 Juanandres

PROFESSIONAL EDUCATION Q. Search on Arduine.cc SIGN IN

% HARDWARE ~ SOFTWARE  CLOUD  DOCUMENTATION »  COMMUNITY »  BLOG  ABOUT

Arduino Web Editor

GETTING STARTED
Downloads

DOWNLOAD OPTIONS

‘Windows Win 10 and newer, 64 bits
‘Windows Ms! installer
Windows 2IP file

Arduino IDE 2.2.1

The new major release of the Arduino IDE is faster and even

more powerful! In addition to a more modern editor and a
tocompletion, code

s, please refer to the Arduino IDE 2.0

Linux Appimage 64 bits (X86-64)
Linux 2IP file 64 bits (x86.64)

macOS Intel, 10.14: ‘Mofave" o newer, 64 bits
macOS Apple Silicon, 11: “Big Sur” or newer, 64 bits

documentation Relesse Nates

Nightly builds with the latest bugfixes are available through
the section below.

URCE CODE

The Arduino IDE 2.0 is open source and its source code is
hosted on GitHub.

2. Descarga Linux App Image 64 bit (a la derecha). Llevarlo a una carpeta
segura (ej. /home/usuario/Escritorio/Juan), darle permiso de ejecucién

(chmod u+x arduino...) y lanzarlo

Tarea-voluntaria: enciende y apaga pin13, 2 veces rdpido y 2 lento y flashealo

sobre tu Arduino para ver que funciona.
Control de actuador por puerto serie y terminal
NOTA: trabajar en parejas, uno monta cédigo otro hardware

Robot: es un hardware o sistema fisico que recibe unos input (sensores) y

produce unos outputs (actuadores) segiin su software o algoritmo.

Tarea-guiada: mueve el actuador servomotor enviando los grados por la

terminal hacia el puerto serie
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1. Conecta la tierra (negro), la alimentacion (rojo) y la sefial (verde) del servo

al pin 9 como abajo:

® remwnnog

3
CIGITAL (P~ & 5

2. Pasale un cédigo para que el angulo del servo se ponga al valor recibido

pOl‘ puerto serie:
Anuncio publicitario
TODO EN 1 TORRE GAMING OFERTA
ENVIO GRATIS. TODO EN UNO
ORDENADOR GAMING RYZEN 7
5700X 32GB RAM 1TB SSD RTX
3060 (12GB) // MONITOR 27" 170HZ

// TECLADO-RATON-
AURICULARES.

Ajustes de privacidad

< 170) {

Observaciones:
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« Serial.begin(9600): establece que la comunicacién por el puerto serd a
9600 baudios o bps (bits per seconds)
« inputPosition=Serial.parselnt(): lee texto del puerto serie hasta un salto
de linea “\n’y lo convierte en entero que se almacena en inputPosition.

+ Los valores min. y max. del angulo del servo estan entre 10 y 170 grados

3. Enviale un angulo desde la terminal y comprobar que se mueve. Quizas sea

necesario tener abierto Arduino IDE, enviar en modo root o afiadirle salto de
linea al nimero (echo «40\n» > /dev/ttyACMO)

juan@jamc:~/Schreibtisch/CursoB2Digital/PractGuiadaExelearning$ sudo su
root@jamc: /home/juan/Schreibtisch/CursoB2Digital/PractGuiadaExelLearning# echo "4
8" = /dev/ttyACME

root@jamc: /home/juan/Schreibtisch/CursoB2Digital/PractGuiadaExelearning# l

+ /dev/ttyACMO: es el archivo dispositivo (orientado a caracteres)

asociado al USB. Puede variar y en Windows suele ser COM1.

Tarea: pon capturas de los codigos anteriores comentados en espariol

3. Envio de datos del cliente a terminal del servidor
en RT(1h, individual)

NOTA: La ejecucion es individual la pero la copia de los c6digos puede

hacerse en parejas, uno index.html y sketch.js, otro app.js)

Tarea-guiada: haz una web cliente con slider (deslizador) que envie su valor
en Tiempo Real (RT) y que el servidor saque este valor por su consola

(terminal)

1. Crea una carpeta llamada p2SliderAConsola y dentro de esta los archivos y

directorios siguientes:

p2SliderAConsola
|: app.js
publicJuan
|: index.html
sketch.js

2. Copia los siguientes codigos y coméntalos en espariol:

index.html:

k!DOCTYPE html>
<html lang="en"=
<head=>
<title=Serial Data Viewer</title>
</head=>

<body>
<hl> Act
<input t E d der" 0 90">
<script sr ttps d .cloudflar ib: .10/4.1.3/socket.io.js"></script>
<script </script>
</body>
</html>

+ <input type=»range»..> crea el slider

« <script src=»sketch.js»> enlaza el JavaScript

sketch js:
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const socket ;

const slider

« slider: representa el objeto deslizador y slider.value su valor en cada
instante
slider.addEventListener(‘input;, () => {..}): a cualquier elemento HTML le
podemos asociar un escuchador de eventos con el formato
element.addEventListener(event, function). Event suele ser ‘input), ‘click;,
‘onclick’ o ‘mousedown’
() => {...}: define la funcién anénima a lanzar en cada evento, en este caso
enviar al servidor un mensaje con Id sliderValueJuan mediante el socket
creado. Esta notacién se llama ‘arrow function expressién’y se podria

haber reemplazado por: function() {...}. Se usa junto a map, filter, .. en

programacién funcional.

app.js:
express

http =

app
server = http.c

app . us tatic('./publicluan’)});

io.on('connection', (socket) == {

const userIP ocket.h
console. g

socket.on( i Juan', (value) => {
console. : alues: )i
I3
1

server.li
console.

1

* express, app y port: son como antes, pero ahora el servidor no lo inicia
app.listen sino server.listen (que es de tipo http) por puerto 3000.
10.on(): es una funcién que recibe un objeto socket (structura con datos
como IP del cliente...). Permite comunicacién RT bidireccional (duplex) y
lanza procesos cuando un nuevo cliente se conecta al servidor. El primer
proceso es mostrar la IP del cliente por consola del servidor
socket.on(‘sliderValueJuan) (value) ..): es un proceso de 10.on que cada vez
que recibe un mensaje con Id ‘sliderValueJuan’ del cliente, el servidor lo

saca por su consola.
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3. Resultado de ejecucion:
“IN | 8D

< @ @ localhost:3000

Actuadores (servo)

Terminal - juan@jamc: ~/Schreibtisch/CursoB2

—

Datei Bearbeiten Ansicht Terminal Reiter Hilf

juan@jamc: ~/Schreibtisch/CursoB 2 Digital/... *

juan@jamc:~/Schreibtisch/CursoB2Digital/Pr
node app.js
Server listening at http://localhost:3080
A user connected from IP: ::1

: 187

: 110

: 112
Slider values- 115

o Cuando un nuevo cliente se conecta muestra su I[P

Tarea: conéctate al servidor de tu comparfiero y mueve el slider. Pon captura

donde se vean los resultados

4. Control en RT de un actuador (1h, en parejas)

Tarea-guiada: modifica el cédigo anterior para que el cliente mueva un servo

del servidor
Anuncio publicitario

TODO EN 1 TORRE GAMING OFERTA

ENVIO GRATIS. TODO EN UNO
ORDENADOR GAMING RYZEN 7
5700X 32GB RAM 1TB SSD RTX
3060 (12GB) // MONITOR 27" 170HZ
// TECLADO-RATON-
AURICULARES.

Ajustes de privacidad

1. Conecta el servo a Arduino y métele el codigo soloServo.ino que vimos

ma4s arriba.

2. Los cédigos index.html y sketch.js son como antes, solo cambia el app.js de

abajo:

app.js:
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', baudRate:
express

http =
socketIo = r

erlapp);

app.us atic('./publicJuan’));

io.on({'connection',

const userIP = s
console.log( A u f userIP}’);

(value) == {.
value} ' );
) t
1)
s

console. log r listening at http ycalhost:é{port}’);
1
const { SerialPort } = require(‘serialport’): importa la libreria del puerto
serie. Se pone entre llaves para «asignar des-estructurando» el médulo
(para extraer y asignar de un solo paso)
serialport.write(" ${value}\n"): escribe al puerto value y le afiade un salto

de linea (‘\n’)

Tarea: conectate al servidor de tu compariero y mueve su servo.

Control duplex en R'T de un actuador

Tarea-guiada: El c6digo anterior es simple y lo normal es que el servidor
también reenvie al cliente el dato recibido, haya comunicacién duplex. Para

ello, modifica los 3 cédigos como abajo:

app.js:
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coﬁst { serialPort } = require('serialport')
const serialport = new SerialPort({path: '/dev/ttyACM8', baudRate

const express = require('express');|
const http = require(’http');
const socketIo = require('socket.io’);

const app = express();

const server = http.createServer(app)
const io = socketIo(server)

const port = 3000;

app,ﬁsetexpréés.stat;t{'.fﬁublic]uan')!;

io.on('connection', (socket) =» {

const userIP = socket.handshake.address; |
console. log( A user connected from IP: ${userIP}’

socket.on("slidervalueduan', (value) == {
io.emit("updateSliderJuan', wvalue);
console. log( Slider Values: valuel');
serialport.write( S{valuel'\n");

12K

server.listen(port, () == {
console. log( Server listening at http://localhost:s{port}’);

1)

« 10.emit(‘updateSliderJuan’, value); emite por broadcast (a todos los
clientes conectados) el valor actual del servo. El id del mensaje es

‘updateSliderJuan’

index.html:

<!DOCTYPE html>
<html lang="en"=
<head>
<title>Serial Data Viewer</title>
</head>

<body>
<hl> Actuadores (servo) </hl>
<input type="range" id="slider"” min="0" max="180" value="90">
<p id="sliderValue">Slider Value: 98</p=>
<script src="https://cdnjs.cloudflare.com/ajax/libs/socket.io/4.1.3/socket.io0.js"></script>
<script src="sketch.js"> </script>
</body>
</html>

o <p id=»sliderValue»>: crea un parrafo con ese id que mostrard en RT el

valor n? del slider
sketch.js:
caﬁgi socket iol);

const slider = document.getElementById('slider');
const sliderValue = document.getEl ById('sliderValue');

slider.addEventListener('input', () => {
const value = slider.value;
socket.emit('sliderValueJuan', value);

B

sockét.cn('updaféSLiderjuan', tvalué} = {
slider.value = value;
sliderValue. textContent = "Slider VaLueit value} " ;
I
« const sliderValue: objeto que representa el slider asociado con
getElementByld
« socket.on(‘updateSliderJuan (value)...): socket que espera a recibir el

mensaje del servidor con Id ‘updateSliderJuan’. Dicho mensaje incluye el
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valor del servo actual
« sliderValue.textContent y slider.value: modifican el slider y el parrafo del
index.html con el valor actual del servo recibido. Esto cierra el «ciclo de

comunicacién duplex» en RT como muestra la Fig.

Request
%

«~—
Reponse

Client

1. El cliente envia el valor deseado del

slider al servidor.

2. El servidor lo recibe, lo manda a -
Arduino y lo reenvia al cliente. z-
3. El cliente reescribe ese valor en el

slider

5. Control de un sensor en RT (1h, en parejas)

Tarea-guiada: haz una web que muestre en RT el valor de un potenciometro

Anuncio publicitario

' PACKS]ENH
|COLECCION PREMIUM
0D GRS TS
5 00000|LIBROSIVIAUDIOLIBROS) m:.g&%fxs ”  Miles de recursos digitales.
$400000[MUSICASHKARADKESVCLIRS, S (Actualizado al 2024! Acceso de por
| vida. jAprovecha ahora!

+2000 Packs en 1

VARIOS MEDIOS DE PAGO /¢ /EN‘T REGA INMEDIATA

=1 P |£ Google Drive

Ajustes de privacidad

1. Conecta el potenciometro a Arduino con la tierra (negro) a GND,

alimentacioén (rojo) a 3.5V y sefial (amarillo) al AO

2. Pasale a Arduino este cédigo:
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nt potPin =

value=analogRead(potPin): lee el valor del potenciémetro cuyo valor
minimo es 0 y maximo 690 (a 3.5V)

map(value,0,690,0,255): mapea el valor del potenciémetro entre O y
255

Serial.println(value): saca por puerto serie el valor y saca salto de linea

\n’ (println) al final

3. Copia los siguientes 3 c6digos con la misma estructura de ficheros

anterior:

index.html

<IDOCTYPE html>
<html lang="en"
<head=>
<title=Juan A. Serial Data Viewer</title>
</head>

<body>
(potenciometro) </hl=
<div id="serialDa ></div=
<script sre dn.socket.io/4.1.3/socket.io.min.js"></script>
kscript

</body>
</html=>
o <div id=»serialDataBox»> crea el divisor donde JS escribird en RT los

valores del potenciémetro. Su id es la que aparece

sketch.js

srialDataBox');

socket.on( rialDataluan', (data) == {

serialDataBox

const serialDataBox: objeto que representa el <div> anterior
socket.on(‘serialDataJuan), (data)..) cuando recibe un mensaje del sevidor
con id ‘serialDataJuan’y valor del potenciémetro, modifica el valor del

objeto anterior.
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rialPort } = require(
lport = new S 1Po : , baudRate:
e ] );

from public can be to a client
tatic(

, [soc { waiting for the connection client

const userIP = socket.handshake.addres
console. 1

io.emit( ata.t 1) / ge (with id alDataluan)
1
tart t
. lis
console
});
const { ReadlineParser }: libreria de parseo (analisis) de datos del puerto
serie
const parser = serialport.pipe(new ReadlineParser({ delimiter: “\n’ })):
parseador que leera dato hasta encontrar salto linea “\n’
parser.on(‘data, (data)=>...): parseador escuhando y cuando detecta “\n’ lo
envia al servidor

io.emit(‘serialDataJuan’, data.trim()); emite mensaje al cliente con id

‘serialDataJuan’

4. Resultado de la ejecucion:

@ JuanA. Serial Data x (% Editar la entrada « .

L c @ localhost:3000

Sensores (potenciometro)

Terminal - juan@jamc: ~/Schreibti — O

141

Datei Bearbeiten Ansicht Terminal Reiter Hilfe

juan@jamc: ~/Schr... X
juan@jamc:~/Schreibtisch/CursoB2Digital/Pr
actGuiadaExelLearning/p3PotAWeb$ node app.j
s
Server listening at http://localhost:3000
A user connected from IP: ::1

6. Control de un sensor y un actuador en RT (1h, en
parejas)

Tarea: junta los dos cédigos anteriores para crear una web que controle un

servo (actuador) y un potenciémetro (sensor) como en la Fig.
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Solucién (mostrar cuando alumno suba la suya y que comparen)

Anuncio publicitario

Boost Conversions

Maximize your results with our
proven methods.

Ajustes de privacidad
Ejecucion:

L c @ localhost:3000

Actuadores (servo)

Terminal - juan@ja
s—
Datei Bearbeiten
Slider Valuei: 147 slider Values:
Slider Values:
Slider Values:

SeIlSOI‘E-S (p Slider ‘Jalues;

Slider values:
77 Slider Values:
o Slider Values:

index.html:
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<IDOCTYPE html>
<html lang= >
<head>
<title=Juan A. Serial Data Viewer</title=
</head>

<body>

khl> Actuadores (servo) </hl>

<input type= id= min= max= value=

<p id= >Slider Value: 98</p>

<script sre= ></scripts

<hl>Sensores (potenciometro) </hl=
=div id= ></div=
<script src= ></script>

<script sre=

</body=
</html>

sketch js:

//Juan A. Morales

const socket = io();

const serialDataBox = document.getElementById(
I/

const slider = document.getElementById(

const sliderValue = document.getElementById(

\
/*slider servomotor*/
//sent slider value to server
slider.addEventListener( L) = {
const value = slider.value;
socket.emit( , value); //sent value with Id slidervalueluan
1

//replace the slider value number with the latest

socket.on( , (value) => { //receive server value with id updateSliderJuan
slider.value = value;
sliderValue.textContent = ${value} ;

i3 H

/*Box potentiometer*/

socket.on( , l(data) == {
// Replace the content of the box with the latest data
serialDataBox.textContent = data;

const { SerialPort } = reguire(
serialport = new SerialPort{{path: , baudRate:
{ ReadlineParser } = reguire{ |H

express = require( |H
http = require( hH
socketIo = require(

app = express();

server = http.createServer{app);

io = socketIo(server);

port = H
ffonly the files from public can be served to a client
app.use(express. static( I H

febSocket connection handling

io.onf . (socket) == { //server waiting for the connection client event
£
const userlP = socket.handshake.address; //IP del cliente
console. log( ${userIP} ); //message when client connected

/*5lider servomotor */

/f Function to execute when a meassage with Id ‘sliderValueluan' is recieved

socket.on( (value) = //receive client value
io.emity value); // broadcast the updated value to all connected clients
console. log( {value} ); / nsole
serialport.write( ${valuel}\n ); //write value to serial port

i3H

f*Box potentiometer®/
/f Create a parser to read lines from the serial port
const parser = serialport.pipe(new ReadlineParser({ delimiter: "\n' }));:
/¢ Listen for incoming serial data and emit it to the connected clients using WebSocket
parser.oni . (data) == { //when parser receives a data (until delimiter)
[fexecute the following
io.emit . data.trim{)); //broadcast message (with id=serialDataluan)
f/to all clients connected to socket

// Start the server
server.listen{port, () == {
console. log( s{port} );

11

7. Amplia el sistema (1 a 3h, en parejas)
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Amplia mejorando estilo del CSS de la web (obligatorio)

Tarea: dale estilo a tu web con CSS. Ej. que el valor del potenciémetro se

muestre en un circulo que cambie de tamarfio
Tarea: busca otras aplicaciones de tu sistema

Amplia afiadiendo mds sensores y actuadores (no para
2°SMR)

Tarea-voluntaria (solo para 22 Bach. no para 22 SMR): afiade al menos un
sensor mas (ej. botén al 7) y un actuador mas (ej. LED al 13). Hazlo en

funcién de la utilidad que le vas a dar a tu sistema IoT. Ej:

Circuito: ejemplo de ampliacién

ANALOG IN
22z ‘2.

Codigo ampliaActSens.ino: donde al leer el botén le damos la vuelta a los
bits, enviamos por puerto serie una cadena de tamarfio fijo (afiadiendo ceros
con %03d) del estado de todos los sensores (ej. Po231Bu1l) y recibimos por
serie una cadena de tamarfio fijo del estado deseado de todos los actuadores
(ej.c10c21s1175)
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#includ

pinMode (ledGPin, OUTPU
pinMode (butPin, ); my attach(ser
Serial.begin( ; i brat

d Lloop()

21| | pofVaL=anaLngHeadipotPin]; potVal=map(potVal,

butState digitalRead(butPin);
sprintf
Serial.println|

if

ledrval = al2]-

ritel(servPos);}
dRPin, HIGH);}
}

<!DOCTYPE htm
<html la
<head>
<title=Juan A. Serial Data Viewer</title>
</head>

<body>
<hl> Juan Andrés </hl>

luz) </h1l>
de actuadores (re-actual): >

id="slider" min="0" max="180"

rojo </input>
verde </input>

ometro, botdn) </hl=>
> Cadena valores de sensores (actual):

n </input>
ycket.io.min.js"></script>

</html=>

sketch js:
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const socket

const

konst 51 = document.
const upVal = documen
const = document.
const document.
const document.
const p document.
var eVal, slValPad;

d) + 's1' + slValPad;

(actual): data}”

%z

const

const

const {

const express =

const socketIo = requ (

const app ) 1 riapp);
const io

app.u

io.on('con
const userIP =
console. (

(rval) == {

Juan', rval);

erial: rval
)i

r({ delimiter:

(data) => {
JataJuan', data.trim());

server.l
console.

});

Ejecucion: observa la cadena del estado deseado de los actuadores re-actual

(enviada por el cliente al servidor y devuelta al cliente ej. b11b20s1139) y la

cadena de los sensores actual (enviada por el servidor ej. PoO67Bu0)
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~ @ Juan A. Serial Data Viewer b4 +
& C @ localhost:3000

Terminal - juan@jamc: ~/Schreibti — 0O

r
Juan Andres Datei Bearbeiten Ansicht Terminal Reiter Hilfe
juan@jamc:~/Schreibtisch/CursoB2Digital/Pr
actGuiadaExeLearning/p5PotServoBotLed$ nod

Actuadores (servomotor, IGSE

Server listening at http://localhost:3600
A user connected from IP: ::1
Cadena valores de actuadores (re-actual): b11b20s1139 to serial: b10b20s1123
to serial: bllb28s1123
Servo: to serial: bllb20s1127
to serial: bllb28s51129
) to serial: bl1b26s1131
to serial: bllb28s1134
Luces: to serial: bllb20s1137
to serial: bllb28s51139

rojo [ verde

Sensores (potenciometro, k

Cadena valores de sensores (actual): Po067Bu0
Potenciometro: 067

[ botén

Tarea: reflexiona, considerando la escalabilidad, las ventajas y desventajas de
enviar desde el cliente los estados deseados de todos los actuadores en una
sola cadena de texto. Haz lo mismo con la cadena de sensores. Discute otras

alternativas.

Amplia el sistema con [A (voluntario)

Tarea-voluntaria: intenta hacer que el sistema sea controlado por una IA (ej.

otra web)
8. Defensa y evaluacion del producto final (1h)

Defensa

Tarea: prepara una entrada de WordPress y presentala al profesor. Debe
incluir al menos un video corto o GIF. La mejor propuesta serd presentada al

resto del grupo (el profesor usard la diana de evaluacién de abajo).

Tarea: reflexiona sobre el impacto de tu sistema IoT en la sociedad.

Test autocorregible

Tarea: evaluate y evalua al profesor con el siguiente Test autocorregible:

https://classroom.google.com/
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Examen Test del Proyecto loT Web RT
Prof. Juan A. M. Cordovilla
jmorcor7s

.educ.

Proyecto: Control en tiempo real de un robot l0oT via web (para 22Bach. TIC y 22SMR AW) - Juan Andrés Morale...

ya su nombre, apellidos y grupe

.Juan A. Morales Cordovil
Marque la palabra correcta

n getElementBylc
La carpeta con el

app.js addEvent

... modifica el

eto HTML
der Value

Diana de evaluacion

usard el profesor

Diana de evaluacidn: de las seis tareas mads significativas. Es interactiva y la

Diana de evaluacién de las principales tareas del proyecto IoT

v o se incluye.
_HTML, TIYC.2.5.2_colaborar, TIVC 2.5

Puntos segun nivel competencial:
0: no logrado (no do)
1: logrado con mucha ayuda del profesor
1.5: logrado casi independientements

2: logrado y mejorado independientemente

CC Juan A. M. Cordovilla

En este enlace puede probar la diana JavaScript interactivamente

diciembre 13, 2023  Juan Andrés Morales Cordovilla

Sin categoria

Deja un comentario
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