Carro Inteligente Controlado por Internet desde el Celular
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Introduccion

El avance de la tecnologia en el area del Internet de las Cosas (IoT) ha permitido
desarrollar dispositivos capaces de operar de forma remota a través de redes inalambricas.
Esta tendencia ha generado nuevas aplicaciones en areas como la automatizacion, robotica,
movilidad y sistemas autobnomos. En este contexto, surge la idea de construir un vehiculo
controlado por internet, que combine tecnologias electronicas, de telecomunicacion y de

ingenieria automotriz.

El proposito principal de este proyecto es disefiar un sistema que permita a un usuario
operar un carro a escala desde su teléfono celular sin necesidad de encontrarse cerca del
dispositivo. Este proyecto también promueve el aprendizaje de conceptos clave como control
de motores, manejo de microcontroladores, arquitectura de sistemas embebidos, protocolos

de comunicacion y disefio de prototipos.

Asimismo, se experimento con estrategias de conectividad y control en tiempo real,
evaluando la latencia, estabilidad y respuesta del vehiculo frente a distintos comandos. El
proyecto demostrd que es posible implementar un sistema de movilidad remota funcional

empleando componentes electronicos accesibles y programacion de nivel intermedio.



Metodologia

Ensamblaje del carro

Se empled un chasis de automovil a escala como base estructural. Sobre éste se montd
una protoboard que permiti6 organizar los componentes electrénicos de forma segura. Se
instalaron dos motores DC montados en los ejes delanteros y traseros para generar movilidad.
Estos motores fueron conectados directamente al driver L298N, el cual permite controlar la

direccion del giro de cada motor.

La Raspberry Pi Pico W se coloco sobre la protoboard y se conecto al driver mediante
cables Dupont. La Pico W funciona como el modulo principal de control y comunicacion. La
alimentacion del sistema se realiza por medio de una power bank que provee energia

constante y estable al circuito completo.



Programacion y sistema de control remoto

Para la programacion de la Raspberry Pi Pico W se utiliz6 el entorno de desarrollo
Thonny, el cual facilita la escritura, carga y ejecucion de coédigo en MicroPython. Thonny
permitio una interaccion directa con la tarjeta, visualizacion del puerto, depuracion de errores

y pruebas rapidas del sistema.

Dentro de Thonny se desarroll6 un programa en MicroPython capaz de:

e Conectarse a una red WiFi mediante las librerias nativas.
e Crear un servidor web simple para recibir comandos desde el celular.
e Interpretar solicitudes enviadas por el usuario.

e Activar los pines que controlan el driver L298N.

El servidor web incluyen botones o rutas como:

® /avanzar
e /retroceder
e /izquierda
e /derecha

e /alto

Cada comando ejecuta una funcion distinta que modifica el estado 16gico de los pines de

control, generando asi el movimiento del vehiculo.



Prototipo armado

Esquema de conexion
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Resultados



Durante las pruebas, el vehiculo respondi6 correctamente a los comandos enviados
desde el teléfono celular. La conexidn inaldmbrica mostro estabilidad en distintos ambientes
y la latencia fue baja, permitiendo un control fluido del movimiento. El prototipo fue capaz

de avanzar, retroceder y girar sin interrupciones.

Se realizaron varias pruebas de distancia, confirmando que, mientras la Pico W
permanezca conectada a la red WiFi, el carro puede ser controlado desde cualquier lugar,
incluso fuera del espacio fisico donde se encuentra el vehiculo, dependiendo tinicamente de la

calidad de la red.

El sistema mostr6 robustez, integracion adecuada de componentes y un
funcionamiento continuo sin fallas eléctricas. Se valido también que la power bank

proporciona suficiente energia para sesiones prolongadas de prueba.

Conclusiones



El proyecto logré integrar exitosamente la electronica, la comunicacion inalambrica y
el control de motores para desarrollar un carro operado por internet. El prototipo demostro ser
funcional, estable y con una excelente capacidad de respuesta. El uso de la Raspberry Pi Pico
W facilito la programacion y habilité la conectividad WiFi, elemento fundamental para el

control remoto.

Ademas, el trabajo permiti6 comprender mejor conceptos de ingenieria como sistemas
embebidos, controladores de motores, manejo de energia, disefio de prototipos y tecnologias
IoT. El proyecto puede evolucionar hacia aplicaciones mas avanzadas como vehiculos

autonomos, robots modviles o plataformas de vigilancia.

Para futuros desarrollos, se propone:

e Implementar una cdmara para transmision en tiempo real.
e Agregar sensores ultrasonicos para evitar obstaculos.

e Usar PWM para controlar la velocidad.

e Estudiar baterias de mayor capacidad.

e Disefiar una estructura mas s6lida mediante impresion 3D.
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