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Capítulo 1. Planteamiento del problema 

Raspberry Pi es un dispositivo que fue desarrollado con el propósito de apoyar a 

la educación , este dispositivo tiene instalado el sistema operativo Linux y cuenta con 

las siguientes características físicas: tiene el tamaño de una cajetilla de cigarros el cual 

incluye dos puertos USB , lector de tarjeta SD y un puerto RJ45. Además cuenta con 

puertos  de entradas y salidas de propósito general (GPIO por sus siglas en inglés) con 

las que se puede interactuar con diversos dispositivos externos.  

Utilizando la tablilla Raspberry Pi se buscará la forma de controlarlo 

remotamente  y manipularlo, ya sea por medio de un teléfono inteligente, tableta 

electrónica, laptop o cualquier otro dispositivo externo a él y con esto controlar 

servomotores en este caso el de un carro de control remoto. 

1.1 Antecedentes 
Raspberry Pi ejecuta su sistema operativo desde una tarjeta SD, lo que permite 

el cambio de perfil instantáneo con el intercambio de tarjeta SD. Tiene un uso potencial 

sorprendente, y hasta ahora, no del todo explorado, ya ha sido probado como 

reproductor multimedia  con capacidades de hacer streaming, como máquina de juegos, 

como explorador de Internet y como una tarjeta de desarrollo de hardware. Como se 

mencionó anteriormente fue creado como un dispositivo educacional para personas de 

todas las edades y niveles de habilidad. El interés en el Raspberry Pi es demasiado y la 

demanda ha superado con creces las expectativas. 

Desde que el Raspberry Pi fue lanzado han existido demasiados proyectos, de 

los cuales mencionare algunos que puedan ser útiles para llevar a cabo este. 

RPi Heat es el nombre que se le dío a un proyecto desarrollado por Nikolaos 

Tsipas. La idea de este proyecto es controlar y monitorear el sistema de calentamiento 

del agua (boiler) de una casa con el RaspberryPi y un Smartphone. Básicamente el 

utilizó sensores de temperatura, un servomotor, un Smartphone, un convertidor de señal 

análoga a digital y un USB de red inalámbrica. El usuario puede prender y apagar el 

boiler, subir y bajar la temperatura, revisar en que temperatura está actualmente, todo 

esto a través de una página web. [1] 

Por otro lado existe un dispositivo llamado WiRC Dension, este dispositivo se 

conecta al auto de control remoto y genera una señal WiFi la cual puedes configurar en 
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tu teléfono y así poder controlar el auto mediante una aplicación que necesitas descargar 

de este mismo dispositivo. El costo del WiRC Dension es de 129 Euros más envió. [2] 

1.2 Definición del problema 
La posibilidad de utilizar dispositivos como el Raspberry Pi para controlar 

elementos análogos como servomotores, permitirá la definición de múltiples proyectos. 

Sin embargo no se identificaron suficientes desarrollos al respecto en el momento del 

inicio de este proyecto. 

1.3 Objetivos de la investigación 
Implementar un prototipo de auto de control remoto basado en la plataforma 

RaspberryPi, comprobando que mediante una página web éste sea controlado a su vez 

también se realizará la comunicación y el control de los servomotores del auto de 

control remoto. 

1.4 Preguntas de investigación 
 

¿Cómo controlar los servomotores del  carro de control remoto? 

¿Cómo montar el Raspberry Pi al carro de control remoto y mantenerla encendida? 

¿Cuál es la manera más fácil de hacer la conexión con otro dispositivo? 

¿Cómo se va a realizar la comunicación? 

¿Qué funciones adicionales se le pueden incorporar al carro de control remoto 

aprovechando las capacidades del Raspberry Pi? 

¿Qué software de aplicaciones será necesario para la manipulación del Raspberry Pi 

remotamente? 

1.5 Justificación de la investigación 
Al realizar éste proyecto y se pueda controlar los servomotores mediante el 

Raspberry Pi es una buena base para que en futuros proyectos se puedan controlar más 

dispositivos remotamente a través de una página web. El Rasberry Pi  es una excelente 

herramienta para este tipo de proyectos debido a su bajo costo y múltiples 

funcionalidades. Teniendo acceso a Internet y una buena configuración de red se podrán 

controlar dispositivos a grandes distancias, en este caso se controlará un auto de control 

remoto. No solamente es controlar el auto de control remoto si no darle un poco de 

inteligencia, como detectar proximidad, programarle una ruta esto es por mencionar 

algunas. 
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1.6 Limitaciones y delimitaciones de la  investigación 
El que este proyecto se pudiera llevar a cabo involucraba utilizar demasiadas 

herramientas, ya que se le podían agregar demasiados accesorios y funciones, por lo que 

se tomó la decisión de solo utilizar lo indispensable, en este caso se utilizó una memoria 

que tuviera la capacidad de tener acceso a una red local de manera inalámbrica, un 

dispositivo de red inalámbrico, una cámara web, periféricos de entrada y salida (ratón, 

teclado y monitor) para la programación, un auto de control remoto y lo esencial del 

proyecto el Raspberry Pi. Debido a que este proyecto tiene muchas variantes solo se 

realizó el control del auto a través de una página web y el streaming de video. Se tomó 

esta decisión debido al poco tiempo que se tenía para culminar el proyecto. 
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Capítulo 2. Marco Teórico 

2.1 Control Remoto 
Un control remoto es un dispositivo electrónico usado para operar de manera 

remota una máquina. 

El término se emplea generalmente para referirse al control remoto para la 

televisión u otro aparato electrodoméstico. Lo controles remotos para estos aparatos son 

normalmente pequeños objetos con una matriz de botones para ajustar los valores, como 

por ejemplo el canal de la televisión, el número de canción o el volumen. La mayoría de 

estos aparatos se comunican vía señales de infrarrojo y solo unos pocos mediante 

señales de radio. [20] 

Existen radiocontroles para muchos otros dispositivos entre los más populares 

están los juguetes de radiocontrol. Muchos robots se controlan remotamente, 

específicamente aquellos que han sido diseñados para llevar a cabo tareas peligrosas. 

[21] 

Por lo general un control remoto está compuesto por una carcasa, una tablilla 

electrónica, una fuente de alimentación y botones. 

2.2 Raspberry Pi 
Raspberry Pi es una computadora de bajo costo desarrollada por la fundación 

Raspberry Pi en el Reino Unido. El principal objetivo de esta creación fue el ser 

utilizado como un dispositivo educacional para personas de todas las edades y niveles 

de habilidad. El interés en el Raspberry Pi es increíble y la demanda ha superado con 

creces las expectativas. Los profesionales de tecnologías de información, electrónica y 

novatos están ansiosos por tener este pequeño dispositivo donde todos están de acuerdo 

en que “va a ser enorme”. [3] 

El Raspberri Pi es del tamaño de una tarjeta de crédito, completamente 

silenciosa, el sistema operativo se ejecuta desde una tarjeta SD permitiendo el cambio 

de perfil rápidamente solo con el intercambio de la tarjeta SD. Fueron lanzadas dos 

configuraciones (Modelo A y Modelo B), ambas configuraciones están equipadas con 

una salida de video RCA, puerto de audio de 3.5 mm, puertos USB, puerto de corriente 

micro USB, una ranura para tarjeta SD, un puerto de video de alta definición (HDMI 

por sus siglas en ingles) y un procesador ARM a 700Mhz. [4] 
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El modelo A cuyo costo es de 25 dolares, tiene 128MB de memoria RAM y no 

tiene puerto de Ethernet. El Modelo B aumenta la memoria RAM a 256MB, agrega un 

segudo puerto de USB, un puerto de ethernet y su costo aumenta a 35 dolares. [4]. 

 

 

Figura 1. Componentes del Raspberry Pi 

 

 Raspberry Pi tiene un sistema operativo Linux y varias distribuciones 

optimizadas para Raspberry Pi, por mencionar algunas: Raspian, Pidora, Openelec, 

Raspbmc, Risc os y Arch Linux, todas estas pueden ser descargadas de la página oficial 

en el apartado de descargas http://www.raspberrypi.org/downloads/ .[5] 

 Además de los puertos USB, Ethernet y HDMI, el Raspberry Pi ofrece puertos  

de entradas y salidas de propósito general (GPIO por sus siglas en ingles) los cuales 

permite comunicarse con el exterior tanto para activar elementos como para leer el 

estado de los mismos. Estos puertos no son "plug and play" y hay que tener cuidado al 

momento de utilizarlos porque se gestiona directamente desde el chip del procesador 

por lo que es muy fácil dañar el Raspberry Pi o la tarjeta SD. [12,15] 

 

 

http://www.raspberrypi.org/downloads/
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Figura 2. Pins de entrada y salida 
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Capítulo 3. Materiales y Métodos 

 

3.1 Descripción del área de estudio 
El área en la cual se enfocó este proyecto fue la implementación de sistemas de 

control mediante dispositivos SBC (Single Board Computer) como el  

Raspberry Pi como base para futuros proyectos de domótica. 

3.2 Materiales 

 Los materiales que fueron utilizados para realizar este proyecto están divididos 

en software y hardware, a continuación se listaran los diferentes materiales utilizados. 

3.2.1 Hardware 
Doble Puente en H 

Sirven para controlar con una señal modulada por ancho de pulsos (PWM por 

sus siglas en inglés) y dos señales lógicas (alto o bajo) la velocidad y sentido de giro de 

un motor. Se ha utilizado un integrado L298N, ya que es capaz de manejar hasta 2A. 

Para montajes menos potentes podríamos utilizar un L293D que puede manejar hasta 

600mA. Se ha utilizado uno ya montado en una placa, esto para ahorrarse soldaduras y 

además que ya tiene incorporados diodos para evitar retorno de corriente y 

condensadores para que éste sea estable.  [14] 

 

Figura 3. Integrado suelto 
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Figura 4. L298N montado en la placa con sus componentes 

 

 

Figura 5. Adaptador USB de red inalámbrica. 

 

Carro de control Remoto 

 Se utilizó un auto de control remoto común y corriente. 

Serie de cables para la conexión entre la Raspberry Pi el doble puente H, 

adaptador USB de red inalámbrica  y los servomotores del auto de control remoto. 
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3.2.2 Software 
Raspian 

 Raspian es la distribución de Linux utilizada en este proyecto ya que este 

sistema operativo es recomendado y probado por la fundación de Raspberry Pi por su 

fluidez y facil manejo del mismo. [5] 

 Esta distribución es una derivación de Debian solo que fue modificada y 

optimizada por la fundación Raspberry Pi para la su uso en esta pequeña 

computadora.[5] 

 

Apache 
Apache, al igual que Linux, tiene sus raíces en la filosofía del código abierto 

(OPEN SOURCE). Ejemplifica todos los elementos del enfoque de código abierto 

clásico, incluyendo el desarrollo colaborativo y el código fuente disponible libremente. 

Apache también es desarrollado por voluntarios sobre todo los usuarios interesados y 

tiene éxito sin personal remunerado dedicado a la comercialización de desarrollo de 

productos [6]. 

Python 
Python presenta una serie de ventajas que lo hacen muy atractivo, tanto para su uso 

profesional como para el aprendizaje de la programación. Entre las más interesantes 

desde el punto de vista didáctico tenemos: 

·  Python es un lenguaje muy expresivo, es decir, los programas Python son muy 

compactos: un programa Python suele ser bastante más corto que su equivalente 

en lenguajes como C. (Python llega a ser considerado por muchos un lenguaje 

de Programación de muy alto nivel.) 

·  Python es muy legible. La sintaxis de Python es muy elegante y permite la 

escritura de programas cuya lectura resulta más fácil que si utilizáramos otros 

lenguajes de programación. 

Una ventaja fundamental de Python es la gratuidad de su intérprete. Puedes 

descargar el intérprete de la página web http://www.python.org. El intérprete de 

Python tiene versiones para prácticamente cualquier plataforma en uso, sistemas 

bajo Linux, Microsoft Windows, Macintosh de Apple. Etc. [9] 

 

 

http://www.python.org/
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Javascript 

JavaScript es un lenguaje de programación que se utiliza principalmente para 

crear páginas web dinámicas. Una página web dinámica es aquella que incorpora 

efectos como texto que aparece y desaparece, animaciones, acciones que se activan al 

pulsar botones y ventanas con mensajes de aviso al usuario. Los programas escritos con 

JavaScript se pueden probar directamente en cualquier navegador sin necesidad de 

procesos intermedios. A pesar de su nombre, JavaScript no guarda ninguna relación 

directa con el lenguaje de programación Java. [13] 

SD Formatter 

Este software formatea las tarjetas de memoria SD, tarjetas de memoria SDHC y 

tarjetas de memoria SDXC. SD Formatter proporciona un acceso rápido y fácil a todas 

las capacidades de tu tarjeta SD, SDHC y tarjetas de memoria SDXC. El SD Formatter 

fue creado específicamente para tarjetas de memoria que utilizan las normas/ SDHC / 

SDXC. Se recomienda encarecidamente el uso de este software para formatear las 

tarjeas SD ya que el uso de las utilidades de formato genérico puede resultar en un 

rendimiento inferior al óptimo para tus tarjetas de memoria. [16] 

Win32diskimager 

 Este programa está diseñado para escribir una imagen de disco sin procesar en 

un dispositivo extraíble a un archivo de imagen en bruto. Es muy útil para el desarrollo 

integrado, es decir, sobre proyectos de desarrollo (Android, Ubuntu , etc). Cualquiera es 

libre de expandirse y modificar este programa. [17] 

Interprete de ordenes seguras (SSH) 

 El intérprete de ordenes seguras (SSH por sus siglas en inglés) es un protocolo 

de comunicación que permite conectarse remotamente  con servidores o diferentes tipos 

de máquinas que lo soportan, de acuerdo a la página de su creador algunos países lo 

tienen prohibido, porque esta puede ser la puerta de entrada para el robo de información 

de servidores.[18] 
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3.3 Métodos 

 Una vez teniendo todos los materiales anteriormente listados, se procedió a la 

integración de cada uno de ellos para que en conjunto pueda funcionar el proyecto. 

 Uno de los requisitos es hacer el formateo de la tarjeta SD con el programa SD 

Formatter para poder utilizar al 100% la tarjeta y no tener problemas. Referirse al  

anexo A para la utilización de este programa. 

 

Figura 6. SDFormatter 

 Una vez realizado el formateo se procedió a la instalación del sistema operativo 

Raspian, la imagen del sistema operativo puede ser descargada directamente de la 

página oficial del Raspberry Pi en el apartado de descargas [5]. Teniendo ya descargada  

la imagen el siguiente paso fue utilizar el programa Win32Diskimager para instalar la 

imagen del sistema operativo en la tarjeta SD previamente formateada. Ver anexo B. 

 

Figura 7. 

Win32 

Disk 

Imager 
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Una vez teniendo el sistema operativo a utilizar instalado en la trajeta SD, se 

procedió a insertar la tarjeta SD en la Raspberry Pi, para encender la Raspberry Pi es 

necesario un adaptador de corriente micro USB y antes de conectarlo a la corriente se 

tienen que tener conectados los dispositivos a utilizar en este caso se conectó el teclado, 

el ratón, cable de red y el cable de video de alta definición HDMI por sus siglas en 

inglés a la televisión, todo esto para la configuración inicial del sistema operativo. 

Cuando se enciende por primera vez el Raspberry Pi ya con la tarjeta SD 

previamente cargada con el sistema operativo Raspian aparecerá en pantalla el menú de 

configuración inicial del sistema operativo las cuales, se mencionarán a continuación: 

Expandir el tamaño de la partición de almacenamiento del sistema hasta el tamaño total 

de la tarjeta SD que utilizamos: esto para aprovechar todo el espacio de la tarjeta, 

cambiar el password que viene por defecto, habilitar el modo gráfico del sistema 

operativo (opcional) y habilitar la opción del SSH por sus siglas en inglés esta última 

para poder conectarse remotamente desde otra computadora. Ver anexo C. 

 

Figura 8. Menú de configuración inicial de Raspian.  

Estando lista la configuración inicial del sistema operativo se procedió a 

continuar con la realización de este proyecto. Para acceder de forma remota a la 

Raspberry Pi vía SSH se utiliza el software Putty mediante la dirección IP obtenida con 

el comando “ifconfig”.Ver Anexo D.  
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Figura 9. Configuración del Putty 

El siguiente paso es hacer que la Raspberry Pi tenga la función de un servidor 

web, para esto se instaló Apache y PHP ver anexo E, para verificar que la instalación 

haya sido satisfactoria escribimos en el navegador de la computadora o cualquier otro 

equipo que este en la misma red la dirección IP de la Raspberry Pi y tiene que mostrar la 

siguiente información: 

 

Figura 10. Verificando la instalación de Apache 

. 

 La siguiente fase es trabajar con el hardware primeramente se tuvo que desarmar 

el auto de control remoto y localizar los servomotores del mismo. Entre más grande sea 

el auto de control remoto mejor se puede trabajar porque se tiene mayor espacio, una 
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vez localizados los servomotores se procedió a cortar los cables dejándolos lo 

suficientemente largos para poder realizar las conexiones.  

  

Figura 11. Servomotores del auto de control remoto  

 

 Se utilizó el siguiente esquema para realizar las conexiones entre los 

servomotores, el doble puente en H y el Raspberry Pi, para esto es de gran utilidad 

utilizar cables con entradas hembras para poder insertarlos en los pins con facilidad y 

así no llegar a hacer un corto circuito y dañar algún componente. 

 

Figura 12. Esquema 
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Figura 13. Cables utilizados 

 Una vez realizadas las conexiones electrónicas se procedió a conectar el 

dispositivo de red inalámbrica, la cámara web, montar todos los componentes en el auto 

de control remoto y como se comentó anteriormente si se utiliza un auto de control 

remoto grande se tiene el suficiente espacio para instalar  todos los dispositivos debajo 

del armazón del auto de control remoto. 

 

Figura 14. Conexiones 

Teniendo la cámara web conectada se detectó que no mostraba imagen y no 

encendía, para esto tiene que ser instalado una aplicación para que esta funcione, en este 

caso se utilizó motion para la instalación de este programa referirse al anexo F. una vez 

instalado el programa se activó el servicio y  la cámara encendió y empezó a mostrar 

imágenes. 
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Figura 15. Imagen de camara web 

Una vez teniendo los dispositivos funcionando correctamente se procedió a crear 

la interfaz del usuario en este caso una página web, la cual cuenta con 5 botones y una 

ventana donde se verán las imágenes tomadas por la cámara web. También se generó un 

código en PHP para que ejecuten los scripts hechos en Python. 

 

 

Figura 16. Interfaz 

  

Entonces cuando un botón es pulsado, este se conecta internamente con PHP a 

través de jQuery-Ajax, donde PHP ejecuta el script de Python , el cual envía las señales 
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por medio de los pins al puente H, para poner en marcha el servomotor, y este mismo 

proceso se repite cuando habilitamos los demás botones. 

Esta es la estructura de la aplicación web, todo se encuentra dentro de una 

carpeta llamada control 

 Css-> Contiene las hojas de estilo 

 Images-> Contiene las imágenes de los botones  

 Js->Librería JQuery 1.9.1  

 Py->Contiene los archivos python para cada uno de los movimientos del 

vehículo  

 Index.html->Vista principal  

 Procesa.php-> Ejecuta los archivos python 

Este es el código de procesa.php, el cual una vez pulsado el botón valida y ejecuta. 

 

 

Figura17. Codigo procesa.php 

 Este es uno de los scripts de python que se ejecutan. Lo que realiza el script es 

habilitar los pins como salidas y poner a girar el servomotor. Este script lo que hace es 

lo siguiente: 

 En la línea de código 1 importa la librería o módulo a usar. 

 En la línea de código 2 se deshabilitan los mensajes de advertencia. 

 En la línea de código 3 se configura la secuencia numérica de los pins 

 En la líneas de código 4 y 5 se configuran los pins 13 y 14 como salidas 

 En las líneas de código 8 y 9 se cambia el valor del pin #13 a verdadero y el pin 

#15 se pone el falso, esto manda la señal al puente H y pone en marcha el servomotor. 

Si se invierten los valores de los pins #13 y #15 esto invierte la marcha del motor. 
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 En los otros scripts solo cambian los números de pins utilizados y los valores. 

  

 

Figura 18. Script avanza.py 

  

 Una vez que se tuvo toda la interfaz creada se tuvieron problemas con la 

ejecucion de los scripts de pyton, al momento de pulsar uno de los botones este 

realizaba el proceso antes mencionado pero en el último paso el script no se ejecutaba. 

Se revisó el script ejecutándolo directamente desde el Raspberry Pi y se ejecutaba sin 

problemas, asi que problema con el script no era. Se buscó la dirección donde se 

generaban los registros de error que se generan al utilizar Apache (/var/log/apache2), 

revisándolos se encontró que se tenían problemas de acceso y ejecución a los directorios 

de los scripts. 

 

Figura 19. Registros de error en apache. 

 Los problemas de ejecución y acceso se debían a que el usuario pi, no tenía 

suficiente privilegios en la dirección donde se encrontraban los scripts. Los directorios 

utilizados por un servidor web en Linux se situan en /var/www y a los cuales solamente 

tiene acceso el usuario “root” y el usuario típico para dicho entorno suele ser www-data. 
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Ahora bien se cambo el usaurio y grupo al directorio con el comando “sudo chown 

www-data:www-data /var/www/”. 

Se otorgan los permisosa la carpeta /var/www con este comando “sudo chmod 

775 /var/www/”  

Ahora se agrega al grupo www-data el usuarip “pi’, ejecutando  este comando 

“sudo usermod -a -G www-data pi”. 

Para terminar se  igualó los accesos de root y www-data y que no sea necesario una 

contraseña “www-data ALL=(root) NOPASSWD:ALL” 

Para finalizar se reinició el servicio de Apache “sudo /etc/init.d/apache2 restart” 

Después de haber realizado lo anterior se procedió a realizar nuevamente las 

pruebas con la interfaz y ahora si no se tuvo problema alguno al ejecutar los scripts de 

Python. 
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Capítulo 4. Resultados de la investigación 

 

4.1 Presentación de resultados 
 El siguiente apartado se mostrarán los resultados obtenidos, en este caso fueron 

satisfactorios, probando que se a través de una página web se puede controlar un auto de 

control remoto. Se utilizaron tres dispositivos diferentes, todos conectados a la red local, 

para la manipulación del auto de control remoto mediante la página web, siendo 

satisfactorio en los tres dispositivos. 

 Primero se probó los scripts en Python directamente desde la línea de comando, 

como se aprecia en la imagen, en pantalla se encuentra abierta la línea de comando lista 

para ejecutar los scripts directamente desde el Raspberry Pi y el auto de control remoto 

se encuentra con las ruedas en el aire para que no se desplace: 

 

Figura 20. Auto sin movimiento 

De igual manera en esta fotografía se aprecia lo mismo que la anterior solo que 

aquí ya fue ejecutado el script desde la línea de comando y las ruedas del auto de 

control remoto están en movimiento: 
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Figura 21. Auto en movimiento (ruedas) 

Una vez que los scripts funcionaron ejecutándolos directamente desde el 

Raspberry Pi, se probó la ejecución de estos desde la aplicación web. En las siguientes 

dos imágenes se observa que el auto de se mueve de lugar cuando el botón de avanza es 

presionado. 

 

Figura 22. Auto desplazándose de un lugar a otro 
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En esta fotografía se aprecia la cámara web montada al auto de control remoto: 

 

Figura 23. Auto con dispositivos montados 

En esta fotografía se utilizó una tableta para probar que la aplicación web 

estuviese funcionando,  se pueden observar los botones y la imagen que despliega la 

cámara web: 

 

Figura 24. Utilizando la interfaz web 
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4.2 Análisis e interpretación de resultados 
 El Raspberry Pi es capaz de controlar dispositivos mediante una aplicación web 

siempre y cuando estén en la misma red local, claro está, que también se puede hacer a 

grandes distancias pero debido al tiempo no fue posible realizar configuración.  

 Una desventaja con el Raspberry Pi es la compatibilidad de componentes, por 

ejemplo si se necesita utilizar una cámara web no todas son compatibles o presentan 

errores, en este proyecto se utilizaron dos modelos diferentes de cámaras ambas están en 

la lista de cámaras web funcionales para el Raspberry Pi, dicha lista la pueden encontrar 

en la siguiente dirección http://elinux.org/RPi_USB_Webcams . Se utilizó una cámara 

nueva Logitech C310, se realizaron las pruebas y esta nunca encendió después se utilizó 

una segunda cámara web de la misma marca pero diferente modelo  Pro 9000 realizando 

las mismas pruebas que en la anterior esta si funciono sin problema alguno.  

  

http://elinux.org/RPi_USB_Webcams
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Capítulo 5. Discusiones, conclusiones y recomendaciones 

  

5.1 Con respecto a las preguntas de investigación 
  

 ¿Cómo controlar los servomotores del  carro de control remoto? 

Utilizando el integrado doble puente en H y ejecutando scripts en Python los  

cuales envía las señales por medio de los pins al puente H, para poner en marcha el 

servomotor. Para información más detallada consultar la página No. 17 de este 

documento. 

 

¿Cómo montar el Raspberry Pi al carro de control remoto y mantenerla encendida? 

El Raspberry fue montado con corbatas y se mantiene encendido con 8 pilas AA 

 

¿Cuál es la manera más fácil de hacer la conexión con otro dispositivo? 

 Se utilizaron los puertos de entrada y salida (GPIO por sus siglas en 

inglés) a través de un doble puente en H conectado a los servomotores. 

 

¿Cómo se va a realizar la comunicación? 

 El Raspberry Pi está configurado como servidor web, siendo así la 

comunicación es a través de una página web que manda llamar a los scripts escritos en 

Python que invocan las funciones de los servomotores. 

 

¿Qué funciones adicionales se le pueden incorporar al carro de control remoto 

aprovechando las capacidades del Raspberry Pi? 

 Debido al corto tiempo del proyecto solamente se instaló una cámara web para 

la visualización de imágenes en vivo. 

 

¿Qué software de aplicaciones será necesario para la manipulación del Raspberry Pi 

remotamente? 

 Se utilizó Apache, php, javascript, putty y una red local 
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5.2 Con respecto al objetivo de la investigación 
 El objetivo principal de este proyecto fue alcanzado satisfactoriamente ya que se 

creó el prototipo mencionado, siendo así que tenemos, que, desde un dispositivo móvil 

nos conectamos al navegador web, haciendo la petición al servidor web instalado en el 

Raspberry Pi el cual nos arrojará la interfaz de control, la cual fue creada y configurada 

para ejecutar scripts en python los cuales son los que ponen en marcha los servomotores 

del auto de control remoto.  

5.3 Recomendaciones para futuras investigaciones 
 La realización de este proyecto fue demasiado interesante ya que durante la 

implementación se vio la oportunidad de hacer unas recomendaciones para futuros 

proyectos, ya que debido al tiempo no fueron posibles realizarlas. 

 Una de las recomendaciones es darle un poco de inteligencia a auto de control 

remoto siendo que se le pueden instalar detectores de proximidad, sensores infrarrojos, 

programarle recorridos solo por mencionar algunos. 

 También algo interesante sería el configurarlo para poder controlarlo desde 

cualquier parte, esto sería posible subiendo la interfaz en un dominio, existen muchos 

sitios que son gratuitos y esto facilitaría esta implementación. 

 Una de las recomendaciones interesante y que en lo personal tengo pensado 

aplicar, es crear un sistema para automatizar la vivienda usando la domótica, ya que en 

este proyecto se pudo controlar remotamente los servomotores de un auto de control 

remoto es un gran avance para el control de algún otro dispositivo. 
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Anexo A 

Para utilizar este programa es necesario descargar e instalar el programa, el cual 

lo podemos descargar de la siguiente dirección 

https://www.sdcard.org/downloads/formatter_4/, bajamos el archivo y corremos el 

ejecutable, seguimos los pasos que nos indica el instalador y una vez instalado se creara 

un acceso directo en el escritorio y abrimos el programa. 

 

Figura 25 . Acceso Directo 

 

Figura 26. Programa SD Formatter 

 

Seleccionamos la letra que se asignó a la tarjeta de memoria, en este caso la letra 

I: también podemos poner un nombre a la tarjeta, esto es opcional. Tenemos que 

verificar que las opciones del formateo estén en “quick” y off, para eso pulsamos el 

botón de “option”  y ok. 

https://www.sdcard.org/downloads/formatter_4/
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Figura 27. Opciones de formateo 

 

 Inmediatamente cuando pulsamos ok nos aparece una ventana que si deseamos 

continuar con el formateo, pulsamos ok 

 

 

Figura 28. Ventana de advertencia 

 

 Cuando termina nos aparece la siguiente ventana indicandonos que el formateo 

se ha completado, y listo la tarjeta SD esta formateada y lista para ser utilizada.[16]. 
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Figura 29. Venta de confirmación de formateo. 
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Anexo B 

Para utilizar este programa es necesario descargarlo, se descargara un archivo en 

zip, se descomprime el archivo y dentro esta un ejecutable, este programa no requiere 

instalación. 

 

Figura 30. Icono del software Win32 Disk Imager 

Teniendo conectada la tarjeta SD a la computadora seleccionamos la letra que le 

fue asignada en este caso la letra I:  

 

Figura 31. Pantalla principal del software 

 

 Después procedemos a buscar la imagen del sistema operativo a cargar, esta 

tiene que estar previamente descargada, una vez seleccionada la imagen del sistema 

operativo pulsamos en “Write” 

. 
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Figura 32. Seleccionando la imagen a cargar 

 

 Después pedirá confirmación de la carga de la imagen, pulsamos “yes” 

 

Figura 33. Confirmando la carga de la imagen. 

Esperamos a que la imagen sea cargada en la tarjeta SD 

 

Figura 34. Programa procesando la carga de imagen. 

Cuando termina aparece una ventana indicándonos que carga fue completada 
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Figura 35. Finalización de la carga de imagen. 

Listo la imagen ha sido cargada en la tarjeta SD  Si todo salió bien, el Raspberry 

Pi  deberá arrancar  en su nuevo sistema operativo. [19] 
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Anexo C 

Estas son las opciones a configurar cuando se arranca por primera vez el sistema 

operativo Raspian. 

Este es el menú que aparece para la configuración inicial, para este proyecto solo 

se utilizó las opciones 1, 2, 3, 4 y la opción 8 para habilitar el SSH.  Seleccionamos la 

primera opción para expandir el sistema operativo y este utilice todo el espacio que hay 

en la memoria SD. 

 

Figura 36. Menú de configuración 

La segunda opción es cambiar el password que viene predeterminado en el 

Raspberry Pi, el usuario predeterminado es “pi” con la contraseña “raspberry” por lo 

tanto cualquier persona podría acceder su sistema, por eso es recomendable cambiar la 

contraseña. El sistema le solicitará que ingrese en dos ocasiones la nueva contraseña, al 

finalizar espere un mensaje como el siguiente: 

 

 

Figura 37. Contraseña cambiada 
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Esta opción es opcional, permite que el Raspberry Pi después de iniciar el 

sistema, comience inmediatamente el escritorio modo gráfico o en línea de comando. En 

caso que inicie en modo de comando y después desee ingresar al modo gráfico solo 

ingrese el siguiente código: “startx” 

 

Figura 38. Modo gráfico y en línea de comando. 

 

La siguiente opción permite modificar el lenguaje del sistema operativo, la zona 

horaria y la distribución de su teclado.  

Y la última opción que se utilizo fue para habilitar el SSH para poder realizar la 

conexión remota desde otra computadora. 

 

Figura 39. Habilitando SSH. 

 

 Para realizar este procedimiento se tomó como referencia el siguiente tutorial: 

http://www.frambuesapi.co/2013/08/10/tutorial-3-instalacion-y-configuracion-de-

inicial-del-raspberry-pi-raspi-config/ 

http://www.frambuesapi.co/2013/08/10/tutorial-3-instalacion-y-configuracion-de-inicial-del-raspberry-pi-raspi-config/
http://www.frambuesapi.co/2013/08/10/tutorial-3-instalacion-y-configuracion-de-inicial-del-raspberry-pi-raspi-config/
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Anexo D 

 SSH es un protocolo de comunicación que permite conectarse remotamente con 

servidores o diferentes tipos de máquinas que lo soportan, en nuestro caso va a ser 

utilizado de manera local en nuestros proyectos y es usado ampliamente en diferentes 

lugares del mundo.  

Ahora es necesario instalar el cliente SSH en Windows, para esto es 

recomendable instalar el programa Putty, Una vez ha quedado instalado, es hora de 

hacer la conexión con el RasPi. Para esto ejecute programa que se llama Putty. 

 

Figura 40. Icono del putty. 

Aparecerá una ventana como la siguiente: y en el campo “Host Name”, ingrese 

la dirección del Rapberry Pi, asegúrese que el puerto es el 22.   

 

 

Figura 41. Pantalla principal del putty 

Luego para empezar la conexión haga clic en “Open”. Si la conexión fue 

exitosa, aparecerá una ventana pidiendo el nombre del usuario y la contraseña. Y ahora 

se encontrará en la línea de comandos de Linux.  
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Figura 42. Linea de comando del Raspberry Pi utilizando putty. 

 
 

  Para documentar este procedimiento se tomó como referencia este tutorial: 

 http://www.frambuesapi.co/2013/09/25/tutorial-5-conexion-remota-al-raspberry-pi-

usando-ssh/ 

http://www.frambuesapi.co/2013/09/25/tutorial-5-conexion-remota-al-raspberry-pi-usando-ssh/
http://www.frambuesapi.co/2013/09/25/tutorial-5-conexion-remota-al-raspberry-pi-usando-ssh/
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Anexo E 

 El siguiente procedimiento es para configurar el Raspberry Pi como servidor 

Web. 

 

 La instalación empieza creando el grupo “www-data”, para ello ejecutaremos los 

siguientes comandos: 

 

 

Figura 43. Comandos para crear grupos. 

 Si se esta utilizando la imagen de Raspian que se viene en la paginade Raspberri 

Pi , este grupo ya viene creado. 

 Necesitamos actualizar los repositorios y programas del Raspberry Pi 

 

Figura 44. Comando para actualizar repositorios y programas 

 Apartir de aquí empieza la instalacion de Apache, para realizar esta instalacion 

se utiliza el siguiente comando: 

 

Figura 45. Instalando Apache 

  Para verificar que la instalación haya sido satisfactoria escribimos en el 

navegador de la computadora la dirección IP de la Raspberry Pi y tiene que mostrar la 

siguiente información: 
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Figura 46. Apache instalado 

 Ahora se instalara PHP para crear contenido dinámico en nuestra web, para ellos 

se ejecuta el siguiente comando: 

 

Figura 47. Instalacionde PHP 

A continuación se instalaron algunos paquetes que podrias ser útiles en un futuro. 

 

Figura 48. Instalando paquetes adicionales 

Después el Raspberry Pi tiene que ser reiniciado. 

 

Figura 49. Reiniciando el Raspberry Pi 

 Con esto ya se tiene configurado el Raspberry Pi como servidor web. 

Para crear este procedimiento se tomo como referencia los siguientes tutoriales 

http://geekytheory.com/tutorial-raspberry-pi-crear-servidor-web/  

http://www.coyan.es/Blog/2012-06/servidor-web-raspberry-pi/  

http://mundomkiki.es/servidor-web-con-raspberry-pi-y-raspbian-proyecto-completo/  

http://geekytheory.com/tutorial-raspberry-pi-crear-servidor-web/
http://www.coyan.es/Blog/2012-06/servidor-web-raspberry-pi/
http://mundomkiki.es/servidor-web-con-raspberry-pi-y-raspbian-proyecto-completo/
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Anexo F 

 Para la instalación de motion se creó el siguiente procedimiento, primeramente 

se inicia con la instalación del programa ejecutando el siguiente comando: 

Sudo apt-get install motion 

Una vez instalado necesitamos ir al archivo de configuración para realizar algunos 

cambios y el programa funcione: 

Sudo nano /etc/motion/motion.conf 

 

 Este programa tiene demasiados parámetros a configurar por lo que solo se 

mencionaran los que fueron modificados para este proyecto: 

 

# Start in daemon (background) mode and release terminal (default: off) 

daemon on 

 

# Image width (pixels). Valid range: Camera dependent, default: 352 

width 352 

 

# Image height (pixels). Valid range: Camera dependent, default: 288 

height 288 

 

# Maximum number of frames to be captured per second. 

# Valid range: 2-100. Default: 100 (almost no limit). 

framerate 50 

 

# The mini-http server listens to this port for requests (default: 0 = disabled) 

webcam_port 8001 

 

# Restrict webcam connections to localhost only (default: on) 

webcam_localhost off 

 

# TCP/IP port for the http server to listen on (default: 0 = disabled) 

control_port 888 
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# Restrict control connections to localhost only (default: on) 

control_localhost off 

 

 Estos tutoriales fueron tomados como referencia para generar el procedimiento. 

 

http://www.lavrsen.dk/foswiki/bin/view/Motion/ConfigFileOptions  

http://www.euskoware.com/raspberry-pi/motion/  

http://www.diverteka.com/?p=709  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.lavrsen.dk/foswiki/bin/view/Motion/ConfigFileOptions
http://www.euskoware.com/raspberry-pi/motion/
http://www.diverteka.com/?p=709
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