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1. Componentes Principales de la Tarjeta ESPBot

La tarjeta ESPBot estd disenada como una plataforma compacta para el desarrollo de un
seguidor de linea. Su arquitectura se basa en tres elementos esenciales que operan como un pequefio
trio mecanico-electronico, cada uno con un papel bien definido dentro del sistema.

Figura 1: Componentes Principales

1.1. Tarjeta Base

La tarjeta base actiia como el soporte fisico y eléctrico del médulo. En ella se distribuyen las
pistas, conectores y pads que permiten montar y enlazar todos los componentes del sistema. Su
diseno optimiza el ruteo para minimizar interferencias y asegurar una alimentacion limpia hacia los
modulos légicos y de potencia.
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Figura 2: Tarjeta Base

1.2. Mébdulo ESP32

El ESP32 funciona como el centro de control. Desde este microcontrolador se ejecutan los
algoritmos de lectura de sensores, toma de decisiones y control de motores. Su tamano reducido
y su capacidad de programacion flexible lo convierten en el nticleo ideal para sistemas auténomos

compactos.

Figura 3: ESP32

1.3. Driver de Motores TB6612FNG

El TB6612FNG se encarga de traducir las 6rdenes del microcontrolador en senales de potencia
para los motores. Este driver de doble canal ofrece una entrega de corriente estable, proteccién
interna contra sobrecalentamiento y una respuesta rapida, adecuada para maniobras precisas en un
seguidor de linea.
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Figura 4: TB6612FNG

1.4. Elementos Integrados en la Tarjeta ESPBot

La tarjeta ESPBot incorpora un conjunto de componentes disefiados para ofrecer robustez,
flexibilidad y seguridad durante la operacién del seguidor de linea. A continuacién se describen los
elementos mas relevantes integrados en la tarjeta.

1.4.1. Regulador de Tension

La tarjeta incluye un regulador de tensién de alta capacidad, capaz de soportar entradas de
hasta 30 V. Este médulo asegura una alimentacién estable hacia el microcontrolador, el driver de
motores y los periféricos conectados, manteniendo la eficiencia y evitando sobrecargas.

1.4.2. Conectores
Se incorporan conectores tipo headers para una conexién segura y firme de:
= La bateria principal.

= Dos motores de traccion.

Estos conectores facilitan el montaje y permiten reemplazos rapidos en caso de mantenimiento.

1.4.3. Elementos de Interaccion

La tarjeta dispone de:

= Dos pulsadores programables, configurables para acciones como arranque, calibracién o
cambio de modo.

= Tres indicadores LED programables, tutiles para mostrar estados del sistema o diagnds-
ticos basicos.
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1.4.4. Pads de Expansion

Para ampliar las capacidades del sistema, se incluyen:

= Pads para un mdédulo de inicio remoto, permitiendo activar o desactivar el robot a dis-
tancia.

= Dos pads de uso libre, destinados a futuras expansiones o integraciones personalizadas.

1.4.5. Control y Proteccién
La tarjeta integra ademas:
» Un interruptor ON/OFF de ficil acceso para controlar la alimentacién general.
= Proteccion contra sobrecorriente, evitando danos en casos de consumo excesivo.
= Protecciéon contra inversién de polaridad, salvaguardando el sistema ante conexiones

erroneas de la bateria.
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Figura 5: Partes de la Tarjeta ESPBot

2. Ubicacion de los Mdédulos en la Tarjeta ESPBot

En esta seccion se describen los pasos para colocar cada médulo en su posicién correspondiente
dentro de la tarjeta ESPBot. La correcta orientacién de cada componente garantiza un funciona-
miento estable y evita errores de montaje.

2.1. Instalacion del Driver TB6612FNG

El primer elemento que debe colocarse es el TB6612FNG. Su posicién estd marcada en la
tarjeta y es importante respetar la orientacion del encapsulado. El pin VM debe alinearse exacta-
mente con la referencia indicada en la serigrafia de la tarjeta, tal como se aprecia en la imagen del
manual. Ubicar este pin correctamente asegura que la alimentaciéon del médulo de potencia llegue
a los pines adecuados y evita fallas o sobrecarga del driver.
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Figura 6: Ubicacién TB6612FNG

2.2. Ubicacion del ESP32

E1 ESP32 se instala en su z6calo correspondiente, siguiendo la orientacién definida en la tarjeta.
El puerto USB debe quedar dirigido hacia el borde externo, lo que facilita la conexién del
cable USB durante la programaciéon y depuracion. Una orientacién incorrecta puede desplazar las
lineas de alimentacion y senal, por lo que se recomienda verificar dos veces su posicién antes de
soldar o insertar el moédulo.
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Figura 7: Ubicacién ESP32

2.3. Verificacién General

Antes de continuar con el montaje de otros componentes, es aconsejable revisar que ambos
modulos:

= Estén alineados con la serigrafia.
= No presenten pines doblados.
= Coincidan con la orientacién indicada en el disefio original de la tarjeta.

Esta verificacién evita errores que pueden resultar dificiles de corregir una vez concluido el montaje.

3. Programacion Inicial del ESP32

Con los médulos instalados, procedemos a cargar el primer programa de prueba en el ESP32.
Este paso permite verificar el correcto funcionamiento de los pulsadores y los indicadores LED
integrados en la tarjeta ESPBot.

3.1. Conexién y Preparacion

Conectamos un cable USB entre el ESP32 y el equipo de computo. Para este tutorial utili-
zaremos el c6digo PruebaPulsadores_ESPBot, disponible en la pdgina oficial Tarjeta Seguidor de
Linea ESPBot
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Figura 8: Conexion del USB

3.2. Carga del Programa

Abrimos el Arduino IDE y seguimos estos pasos:

1. Copiamos y pegamos el cdédigo de PruebaPulsadores_ESPBot en un nuevo proyecto, este se
encuentra en la pagina de la tienda .
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Aplicaciones comunes:
= Robots sequidores de linea de alta velocidad
+ Plataformas auténomas para prusbas avanzadas

jol

Desarrollo académico y proyectos universitarios
Prototipos erientados a compatencias de robética

Caracteristicas técnicas:

« Micrecontrolador: ESP32 integrade.
Griver de motores: TB6612FNG
« Alimentacién: baterfa LiPo 35

Froteccion: inversion de polaridad y antimeinicio
Compatibilidad: sznsores QTR Pololu y QTR genérices
Indicadores: LEDs de energia ¥ usuario

- Controles: pulsaderes de usuario integrados

Hoja de datos: —-No aplica—

Para més productos de la categoria an Robdtica y Gontrol Elactrénice, consulte la seccién

Seguidor de Linea

Importante : EL PIN D12 DEBE ESTAR DESGONEGTADO AL MOMENTO DE PROGRAMAR 0 INIGIAR
EL PROGRAMA SE RECOMIENDA CAMBIARLO POR EL PIN D35

Codigos de prueha

PruebaSensores TR_ESPBAT

PruehaMotores_ESPBOT

PruebalEDS_ESPBOT

Figura 9: Codigos de Prueba en la Pagina de la Tienda

.comfwp-content/fuploads/2025/11/PruebaFu
1 P

#include <Adafruit NeoPds

#define LED_PIN S
#define HUM_LED

#define
fruit_NeoP

int ledseleccions
int colerInd,

int numColor

bool 1:

colorIndex]);

Figura 10: Archivo TXT , Copiar y pegar el cédigo
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2. En el ment Herramientas, seleccionamos la placa ESP32.

3. Elegimos el puerto serial correspondiente al dispositivo conectado.

& PruebaPulsadores_ESPBOT | Arduino IDE 2.3.6

Archivo  Editar  Sketch Depuida

Auto Formato Ctrl+T

Archivo de prograrna
Gestionar bibliotecas... Ctrl+5hift+|
Monitor Serie Ctrl+Shift+h4

Plotter Serie

Firmrvare Updater

Cargar certificados raiz 550

Puerto : "COk4"

Reload Board Data

Obtener informacion de la placa

NEO_GRE + HMEO_ KHZ800);
Core Debug Level: "Mone” - -

Erase &ll Flash Before Sketch Upload: "Disabled”
Flash Frequency: "BORHz"

Upload Speed: "021600"

Prograrnador

Grabar Bootloader

Button {
pin;

Figura 11: Seleccién del ESP32 y El puerto COM

4. Presionamos el botén Subir para compilar y transferir el programa al microcontrolador.

Ja-Bots.com - Manual de Usuario Pégina 9 de 14



% Ja-Bots.com

Ll PruebaPulsadores_ESPEOT | Arduino IDE 2.3.6
Archivo  Editar  Sketch  Herrarmientas  Ayuda

J' DOIT ESP32 DEVKIT V1

PruebaFulsadores ESPECT.ING

1 #include <Adafruit NeoPixel.h>

LED PIMN = 5

NUM_ LEDS

SW1 PIN

SW2 PIN =
DEBOUNCE

Figura 12: Subir el Programa al ESP32

Si la carga es exitosa, el ESP32 reiniciard automaticamente y comenzara a ejecutar el programa.

3.3. Conexion de la Bateria

Conectamos la bateria con la polaridad que se muestra a continuacién , se recomienda una
bateria LiPo 28S.
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Figura 13: Conexién de la Bateria

Encendemos el interruptor ON/OFF
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Figura 14: Encendido de la Tarjeta

3.4. Comportamiento del Programa de Prueba

El codigo de prueba permite comprobar el funcionamiento béasico de los pulsadores y LEDs
integrados en la tarjeta:

= Al presionar SW2, seleccionamos un color del LED.
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Figura 15: Prueba SW2

= Al presionar SW1, se escoge otro LED.
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Figura 16: Prueba SW1

Este comportamiento confirma que las lineas de entrada y salida entre la tarjeta y el ESP32
estan correctamente conectadas y operativas.

4. Recomendaciones Finales

Para garantizar un funcionamiento confiable y prolongar la vida util de la tarjeta ESPBot,
es conveniente tener en cuenta las siguientes recomendaciones antes de iniciar cualquier prueba o
montaje adicional.

= Verificar siempre la orientacién y correcta colocacién de cada moédulo instalado en la
tarjeta.

= Probar los deméas cédigos de ejemplo disponibles en la pagina oficial, los cuales permiten
explorar distintas funciones de la tarjeta.

= Asegurar que la bateria esté correctamente polarizada al conectarla en la bornera co-
rrespondiente.

= Comprobar periédicamente el nivel de carga de la bateria para evitar apagados inesperados
durante el funcionamiento.

Con estas verificaciones bésicas, la tarjeta ESPBot queda lista para avanzar hacia el desarrollo
completo de un seguidor de linea. Si deseas adquirir sensores o motores de alto rendimiento,
nuestro equipo de ventas puede orientarte. Y si necesitas apoyo técnico durante tu proyecto, nuestro
equipo de ingenieria estd disponible para ayudarte.
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