Tabla Pin a Pin y Planos de Montaje — Proyecto 07

1. Tabla de Correspondencia: Comando de Chat (46 / 56 ) — Pin Fisico del Arduino

Mensaje en

Telegram
(467 56 )

/estado

/encender

Accion en

bot_control_iot.py

Consulta ultima lectura en
memoria

Publica orden de
encendido

Topico giinl Local

casa/estacion/datos

casa/estacion/orden
( RELE:1)

casa/estacion/orden

Pines A4,
A5 y A@

Pin Digital
7y8

Respuesta Fisica
Inmediata

Reporta Temperatura,
Humedad y Luz al chat

Relé cierra contacto +
Pitido en Buzzer

Relé abre contacto

/apagar Publica orden de apagado Pin Digital

( RELE:@ ) 7

/fan 0..255 casa/estacion/orden

( FAN:X )

Publica consigna PWM Pin Digital MOSFET IRLZ44N
9 (PwM regula velocidad de

~) ventilador 12V

Ventilador al 100 % +
Alerta urgente al movil

casa/estacion/orden
( FAN:255 )

Evento temp >=
30.0 °C

Disparo autbnomo de
emergencia

Pin Digital
9 ( PWM
~))

2. Plano 1: Montaje Practico en Protoboard (Estilo Tinkercad)

PLANO 1 (MONTAJE RAPIDO DE TALLER): PROYECTO 07: CONTROL REMOTO Y ALERTAS POR CHAT (BOT DE TELEGRAM)

irecta: Creacién en @BotFather y control mundial 4G/5G con comandos /estado, /encender, /apagar y /fan

TABLA RAPIDA PIN A PIN (PROYECTO 07)
CONEXIONADO DIRECTO PIN A PIN — PROYECTO 07 (LISTO PARA EJECUTAR)
Conecta los cables segiin la tabla, sube el cédigo fuente y ejecuta el comando en la Raspberry Pi ORICEN gDESTING
e Paso 1 (Cableado): Une alimentacién (VCC/GND) y lineas de datos segin los pines indicados abajo

e Paso 2 (Firmware): Carga el sketch de la carpeta codigo_fuente/ a velocidad 115200 baudios. VCC Sensor (3.3/5V) --> Pin 3.3V / 5V

e Paso 3 (Enlace): Conecta el Arduino al puerto USB de la Raspberry Pi (/dev/ttyACM@) o red Wi-Fi. GND Sensor / Relé --> Pin GND Comin

 Paso 4 (Verificacién): Ejecuta el comando de prueba y confirma respuesta JSON en menos de 60 s.
SDA / SCL (BME28@) --> Pines A4 / AS
Salida Luz LDR --> Pin Analégico A®
API TOKEN estado ®) /encender
Entrada Relé IN1  --> Pin Digital 7

Gate MOSFET PWM --> Pin Digital 9 (~)

Cable USB Arduino --> USB Raspberry Pi

| —

Broker MQTT --> Puerto TCP 1883

RIEL DE ALIMENTACI{N PROTOBOARD: LINEA ROJA (+) Y LINEA AZUL (GND -)

® ETAPA DE ACTUACION REAL

* Relé Optoacoplado (Pin 7)

(D ENTRADAS Y SENSORES (& CONTROLADOR Y TRANSPORTE

o BME28@ / DHT22 (Clima) * Arduino UNO / Nano (USB)

® LDR en A@ (Luz 0..100%) ¢ ESP32 / R4 WiFi (Inaldmbrico) ® MOSFET IRLZ44N PWM (Pin 9)

® Bus I2C en pines A4 / AS ® Trama JSON limpia por linea * Buzzer de confirmacién (Pin 8)

TEST DE FUEGO EN 60 SEGUNDOS

* Lectura cada 2 segundos * Escucha comandos entrantes: * Respuesta instantdnea < 50 ms
. ¢Aparece /dev/ttyACM® al ejecutar
o Salida JSON estandarizada

RELE:1, RELE:@, FAN:0..255 o Confirmacién JSON de estado

1s /dev/ttyACM* en la Raspberry Pi?

. éllega el JSON al ejecutar el comando

de lectura serie o mosquitto_sub?

@ COMANDOS DIRECTOS DE EJECUCION EN RASPBERRY PI (COPIAR Y PEGAR):

$ cd ~/iot_practico 8& source venv/bin/activate
enviar RELE:1 o FAN:200?

$ python3 puente_mqtt.py # (o el script correspondiente del Proyecto 87 en codigo_fuente/)

$ mosquitto_pub -h localhost -t 'casa/estacion/orden’ -m 'FAN:200' # Prueba inmediata de actuacién
Resultado esperado: 100 % OPERATIVO.

Plano 1: Montaje Prdctico en Protoboard Estilo Tinkercad



3. Plano 2: Flujo de Ejecucion y Comandos del Proyecto

PLANO 2 (FLUJO DE EJECUCION EN 5 PASOS): PROYECTO 07: CONTROL REMOTO Y ALERTAS POR CHAT (BOT DE TELEGRAM)

Secuencia préctica sin teorfa: Conectar -> Subir C6digo -> Ejecutar Comando -> Verificar en Vivo

‘ PASO 4: OPERAR EN VIVO

PASO 1: CABLEAR PASO 2: SUBIR CODIGO PASO 3: EJECUTAR EN RPi

Conecta alimentacién
VCC y tierra GND
Conecta pines de datos
segin la tabla rapida
Enchufa el cable USB

a la Raspberry Pi

Abre el archivo .ino
de codigo_fuente/
Selecciona placa y
puerto USB

Haz clic en Subir

Velocidad: 115200 bps

Entra por SSH a
central-iot.local
Copia y pega el bloque
de comandos del taller
Inicia el script Python
© servicio systemd

Tiempo: 5 minutos

Abre el panel mévil
Node-RED /ui o Telegram
Observa mediciones
actualizindose cada 2 s
Presiona el interruptor
y verifica el actuador

Tiempo: 2 minutos

Tiempo: 5 minutos Tiempo: 3 minutos

COMANDOS DE TERMINAL LISTOS PARA COPIAR SOLUCION RAPIDA DE PROBLEMAS (EN 30 SEGUNDOS)

# 1. Entrar a la carpeta de trabajo en la Raspberry Pi: * Error 'Permission denied’ en /dev/ttyACM@

cd ~/iot_practico & source venv/bin/activate Ejecuta: sudo usermod -aG dialout \ & sudo reboot
# 2. Verificar que el Arduino estd conectado por USB: * E1 sensor BME28@ marca ©.@ o no inicia:
1s -1 /dev/ttyACM* /dev/ttyUSB* Cambia bme.begin(@x76) por bme.begin(@x77) en el .ino
* No conecta a MQTT desde otro dispositivo:

# 3. Ejecutar el script del proyecto o ver mensajes MQTT:

mosquitto_sub -h localhost -v ‘casa/#’ Verifica listener 1883 0.0.0.0 en /etc/mosquitto/conf.d/

Plano 2: Flujo de Ejecucién y Comandos del Proyecto



