DSC / TALLER DIGITAL PROPUESTA 03 / 10

Un panel que busca la luz

Dos sensores comparan la iluminacion para decidir la posicion de un panel movil.

RESPONSABLE AREA / CURSO

Daniel Serrano Carrasco DPIOT / 2026-2027

EL RECORRIDO DE LA DECISION

01 02 03 04

2 sensores LDR — ESP32 —>  Servomotor —>  Placasolar

PREGUNTA DE DISENO

¢Cuando tiene sentido corregir el angulo?

CRITERIO DE DECISION ENSAYO PROPUESTO
La correccién nace de la diferencia entre sensores; un Desplazar la luz a ambos lados y terminar con
equilibrio no debe producir un giro continuo. iluminacién semejante.

Memoria de planteamiento. Las conexiones y los importes son propuestas de trabajo; la construccion y sus resultados requieren comprobacion
en el aula.
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Mapa del documento

El texto sigue la decision del sistema antes de detallar su construccion. Las pruebas incluidas son criterios de trabajo:
no se presentan como ensayos ya superados.

01 / Finalidad

Disefiar el ajuste automatico de un panel hacia el lado mas iluminado y estudiar asi cdmo influye la orientacién en la
luz recibida.

02 / Como se conectan las funciones

La informacién de las LDR entra al ESP32; el servo y los LED representan la respuesta del programa.

01 02 03 04

2 sensores LDR N ESP32 - Servomotor - Placa solar

Salida complementaria: Indicacién 2 LED Sefialan que el sistema funciona

La placa y el circuito usan baja tension. El servo necesita alimentacion dimensionada para su demanda y un retorno
GND comun con el controlador.

03 / Recorrido de una decision

1. Inicio

2. Leer LDR izquierdo y derecho

3. Comparar los valores

4. Mover el servo hacia el lado con més luz

5. Mantener posicion si la diferencia es pequefia

6. Repetir lectura

04 / Recursos y estimacion de coste

Elementos previstos

« 1 ESP32.

« 2 sensores LDR.

« 2 resistencias de 10 kQ.

« 1 servomotor.
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« 2 LED y resistencias limitadoras.
« 1 placa solar pequefia.

* Protoboard, cables y estructura de soporte.

Estimacion inicial de recursos

Cantidad Recurso previsto Estimacion inicial Criterio de montaje

1 ESP32 8 € Microcontrolador
2 LDR + resistencias 2 € Sensores

1 Servomotor 6 € Movimiento

2 LED + resistencias 1€ Indicadores

1 Placa solar pequefia 10 € Panel de prueba
1 Protoboard, cables y soporte 10 € Montaje

Total estimado: 37 € con IVA

La estimacién de coste se revisara al comprobar qué componentes ya estan disponibles.

05 / Propuesta y limites del montaje

Las LDR se sitlan a ambos lados del soporte. El controlador compara sus lecturas y mueve el servo hacia la mayor
iluminacién, mientras dos LED permiten reconocer que el sistema esta activo.

Incluido en esta version

« Seguimiento de la fuente de luz en un eje horizontal.

* Lectura y comparacion automatica de dos sensores LDR.

« Control de un servomotor mediante ESP32.

« Indicacion de funcionamiento mediante dos LED.

Aspectos que no cubre esta version
* Movimiento vertical o seguimiento en dos ejes.
* No se incluye conexion a la red eléctrica ni un sistema de almacenamiento.

« Control mediante aplicacion movil o Internet.

06 / Qué permite aprender

Sensores, programa y servo forman un lazo de correccién sencillo. El interés del montaje es entender esa relacion

antes de valorar el aprovechamiento energético con medidas.
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07 / Condiciones de funcionamiento

Comportamientos esperados

1. Leer continuamente los dos sensores LDR.

2. Detectar qué sensor recibe mayor cantidad de luz.

3. Desplazar el soporte en la direccion indicada por la diferencia de luz.

4. Evitar movimiento cuando la diferencia quede dentro del margen previsto.

5. Encender los LED como indicacion de funcionamiento.

Condiciones de construccion
« Elegir una fuente de baja tension que cubra las necesidades de la placa y del actuador.
* Programacion mediante Arduino IDE.

- Comenzar sobre protoboard y fijar después los elementos al soporte.

08 / Conexiones propuestas: pendientes de verificar

La asignacion debe contrastarse en el montaje antes de considerarla definitiva.

Elemento Interfaz Conexion Criterio de montaje

propuesta

LDR izquierdo Analdgica GPIO 34 Entrada ADC

LDR derecho Analdgica GPIO 35 Entrada ADC
Servomotor PWM GPIO 18 Movimiento de la placa
LED 1 Digital GPIO 25 Indicador

LED 2 Digital GPIO 26 Indicador
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09 / Secuencia de desarrollo

Trabajo previsto Dedicacién

orientativa

MEMORIA DE ANTEPROYECTO

Situacion prevista

1. Anteproyecto

2. Montaje

3. Firmware

4. Pruebas

5. Memoria

10 / Qué tendria que demostrar el prototipo

Documento, esquema y presupuesto 1 sesion
Montar sensores, servo y estructura 2 sesiones
Programar ESP32 y calibrar LDR 2 sesiones
Comprobar el seguimiento de la luz 1 sesion
Fotos, codigo y conclusiones 1 sesion

El prototipo se considerara valido cuando:

« La lectura de cada LDR cambia cuando se modifica la luz que recibe.

« El giro resultante corresponde al lado donde la lectura indica mas iluminacién.

Planificado: sin validacion fisica

Planificado: sin validacion fisica

Planificado: sin validacion fisica

Planificado: sin validacion fisica

Planificado: sin validacion fisica

« Con niveles semejantes en ambos sensores, el panel deja de corregir su posicion.

« La sefializacion luminosa permite reconocer el estado de funcionamiento.

11 / Puntos que deben revisarse antes de alimentar

Punto a revisar

Qué puede ocurrir

Comprobacién preventiva

Alimentacion
insuficiente

Forzar el
servomotor

Lecturas inestables
de los LDR
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Reinicios o fallos del servo

Dafo del servo o estructura

Movimientos continuos

Utilizar una fuente adecuada y masa
comun.

Limitar el angulo de movimiento en el
programa.

Afadir un margen de tolerancia en el
cédigo.
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Validacion y procedencia

Esta hoja separa lo que el disefio propone de lo que debera demostrarse en la maqueta. Las casillas de situacion no
acreditan pruebas realizadas.

Comprobacion Evidencia que debe incorporarse Situacion

Conexiones y alimentacién Esquema contrastado con los componentes utilizados Pendiente de registrar
Programa del demostrador Version compilada y cargada en la placa Pendiente de registrar
Comportamiento previsto Tabla de entradas y respuestas observadas Pendiente de registrar
Incidencias Descripcion del fallo y de la correccién aplicada Pendiente de registrar
Cierre de la entrega Fotografias y conclusiones de las pruebas Pendiente de registrar

Referencias y alcance de esta memoria

Consigna de DPIOT: presentar diez anteproyectos basicos con titulo, objetivo, material y funcionamiento. Esta
memoria desarrolla una de esas ideas y acompafia a su pagina web.

Ideas de partida: resumen facilitado del video Top 10 Arduino Projects 2026, del canal Simple Circuits, y coleccién
documental recuperada durante la preparacién del sitio. La redaccion de esta edicién se corresponde con el desarrollo
revisado de ORIGINAL_DANIEL.

Los importes, tiempos y conexiones son estimaciones o asignaciones de proyecto, no presupuestos comerciales
actualizados ni un cableado validado. El programa y el montaje deben contrastarse con la placa y las instrucciones del
aula.

La entrega final debe incorporar el programa realmente utilizado, las evidencias del montaje y los resultados
observados. Los modelos de navegador explican las respuestas previstas y no sustituyen esas pruebas.
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