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The Critter es un kit de robotica de rastreo controlado por Arduino impreso en 3D.
Fue creado por Slant Concepts como parte del LittleBots Robotics Kits project..

El kit de robdtica Critter esta disefiado para ser controlado desde una aplicacion de
Android para bluetooth que puede funcionar en teléfonos o tabletas. La aplicacién te
permite "manejar" el Critter y controlar funciones como Dance y Autonomous
Mode.

The Critter se cred con el fin de presentar a los principiantes de robética los
componentes mas basicos de los robots que caminan y como funcionan. Dado que el
Critter es un robot que se arrastra, existen pocas complejidades y trampas en
comparacion con otros robots que caminan. No se caerd, y es mas simple entrar en el
codigo y cambiar los modos de andar del robot.

Incluso la aplicacion Bluetooth se cred con la aplicacion MIT Inventor para que
los principiantes puedan replicar y construir en la aplicacién.

Si desea una version de video de este tutorial, puede verla aqui.



https://www.littlearmrobot.com/
http://appinventor.mit.edu/explore/
https://www.youtube.com/watch?v=FhW9ztD4MYY

Paso 1: Lista de piezas

Lo N o o B~ W N -

. Critter 3D Impreso Piezas
. LittleBots MG90S Servos
. Bateria de 6V 4 AA

. Tablero de metedura

. Arduino Nano

. Modulo Bluetooth HC-06
. Sensor ultrasénico

. Cable de puente macho a hembra



Paso 2: conecta los servos

1. Presione el servo de la rodilla en la ranura de la pierna superior Critter

2. Inserte el servo de hombro en su espacio redondeado en la pata superior y
asegurelo con tornillos de montaje

3. Repita para la otra pierna superior.

4. Alimente el cable del servo de la rodilla a través del bucle de organizacion.



Paso 3: conecta la pata delantera




Pierna izquierda

1. Gire el servo de la rodilla izquierda completamente en el sentido de las agujas del
reloj con un servo de repuesto

2. Presione la pata delantera en el servo. Comience con el lado de la armadura y
luego girelo sobre la protuberancia de rotacion.

3. Coloque la pata delantera de modo que tenga aproximadamente 70-80 grados con
respecto a la parte superior del pie

4. Asegure la pata delantera con un servo bocina y atornillela.
Pierna derecha

1. Gire el servo de la rodilla izquierda completamente en sentido contrario a las
agujas del reloj con un servo de repuesto

2. Presione la pata delantera en el servo. Comience con el lado de la armadura y
luego girelo sobre la protuberancia de rotacion.

3. Coloque la pata delantera de modo que tenga aproximadamente 70-80 grados con
respecto a la parte superior del pie

4. Asegure la pata delantera con un servo bocina y atornillela.

Paso 4: une las piernas a la base




Asegurese de que cuando coloque las piernas, las armaduras de los servos de las
rodillas apunten hacia adentro. Esto denota la pierna derecha e izquierda.



Pierna izquierda

1. Gire el hombro Servo completamente a la derecha

2. Presione la izquierda en el hombro Enchufe en la base

3. Coloque la pierna de forma que quede completamente hacia adelante

4. Asegure con un servo de cuerno

Pierna derecha

1. Gire el servo del hombro completamente en sentido contrario a las agujas del reloj
2. Repite los pasos 2 a 4 de la pierna izquierda

Cuando se completen, las Piernas deberan estar mirando hacia adelante y no podran
doblarse hacia adentro.

Paso 5: Adjunte la placa a la base




Use los Tornillos de Montaje de la Tarjeta para Unir la Tabla de Meted a la Base
Critter.

Verifique para asegurarse de que el interruptor de encendido de la placa esté en
IIONII

Paso 6: Prepara el Shell



https://cdn.instructables.com/FM2/69ER/J97BYBCZ/FM269ERJ97BYBCZ.MEDIUM.jpg

1. Presione el sensor ultrasonico en la carcasa

2. Coloque el paquete de bateria en el armazén de modo que su cable de
alimentacion se extienda por la esquina inferior izquierda de la ranura.

Paso 7: Diagrama de cableado


https://cdn.instructables.com/FIH/7JES/J97BYBCF/FIH7JESJ97BYBCF.MEDIUM.jpg
https://cdn.instructables.com/FOG/MZXO/J97BYBFW/FOGMZXOJ97BYBFW.MEDIUM.jpg

Right Knee | ZEEE
Left Shoulder | BEE
Left Knee 2uES

1. Adjunte los servos a detallados en el diagrama de arriba. Recuerde que Naranja,
Amarillo o Blanco son siempre los cables de sefial en el Servo. Rojo es positivo.
Black es Negativo

2. Use los cables de puente para conectar el sensor ultrasénico a la placa. Asegurese
de que las etiquetas del sensor correspondan a las etiquetas de la placa para cada
cable.

3. Asegurese de que el interruptor de alimentacion de la placa Meped esté
ENCENDIDO "ENCENDIDO"

Paso 8: Cargar Codigo



BareMinimum | Arduino 1.0

corat ol ensloglePin « AB;
corst (nt LEDPIN = 9;
Lophetocelly

o() {
beg i n(9603);

O 4

photocell » o Ceoi(anatogin®in);

t(*Protocell = = )3
Linfphotocet!):

(LEDPin, photocall);

oy

Arduing Uno oa dev ety sbmodemial’)

Aqui hay un enlace a la pagina de descargas de LittleBots. Encuentre la
ultima version del archivo de boceto Crino Arduino .ino y subalo al tablero usando
Arduino IDE. (Nota: No conecte el médulo bluetooth cuando cargue el boceto
Arduino mediante usb. Bluetooth y USB interfieren entre si).



https://www.littlearmrobot.com/downloads.html
https://www.arduino.cc/en/Main/OldSoftwareReleases

Paso 9: Agregue baterias y encienda

Agregue las baterias y encienda el Critter enchufando el moédulo de la bateria.



Paso 10: conecta la aplicacion
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Download the App from the Google Play Store.

1. Primero debe vincular su dispositivo al modulo Bluetooth Critter
2. Abra la aplicacion y conecte Bluetooth seleccionando desde el mend de Bluetooth

3. Entonces puedes controlar el Critter. Arriba hay un diagrama que muestra cuéles
son las diversas funciones de la aplicacion.


https://play.google.com/store/apps/details?id=appinventor.ai_slantconcepts.critter1_0&hl=en

Paso 11: Calibrar la Critter



https://cdn.instructables.com/FJU/RFF7/J97BYBMC/FJURFF7J97BYBMC.MEDIUM.jpg
https://cdn.instructables.com/FMV/9FEQ/J97BYBP9/FMV9FEQJ97BYBP9.MEDIUM.jpg

Una vez que la aplicacion esta conectada, es posible que notes que algunos de los
servos estan desalineados.

Para probar y ajustar, presione el boton "Stand" en la aplicacion. Cuando se
presiona, el Critter debe moverse a la posicidon que se muestra en las fotos.

Si una junta no esta alineada, retire el servo de la articulacién y mueva la pieza a la
posicion correcta. Luego vuelva a conectar el cuerno.

Repita esto para cada articulacion hasta que su criatura se alinee con la de la imagen.

You Critter no tiene que ser exactamente igual, pero la calibracién es necesaria para
asegurarse de que cada funcién en el codigo mueva las patas a las posiciones
correctas.

Paso 12: Disfruta de tu Critter



https://cdn.instructables.com/FWN/DSTJ/J97BYJKN/FWNDSTJJ97BYJKN.MEDIUM.jpg

