Es el robot mds educativo, atractivo y sorprendente que he probado.
- LIE LENG BOON

Hicisteis lo que he buscado durante muchos meses: lo mejor de estos
dos mundos, el grdfico y el cédigo.

—— Cant Sébastien, profesor de STEM en Francia

Este pequeno robot tiene varias caracteristicas para usar: diodos leds,
IR, zumbador, y muchas mas ...
te gustard usarlo cada vez mds y mds. jjiPrimero quiero dos para mis
hijas !!!

—— Vincent MARECHAL del Liceo Stendhal Milan

Mbot en combinacién con el MBLOCK es probablemente lo mejor que
han hecho usted y su equipo. Con MBLOCK se puede ver el cédigo,
que es algo muy importante para nosotros, los profesores.

— Christian Prim escuela Secundaria en Zurich al norte de Suiza
Mbot es mucho mds que un robot. Me gustaria que fuera la "llave a un
gran mundo" en las "pequerfias manos de los ninos".

—— Teddy Donat, fisico MSC, STEM profesor en Espana
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Preparacion para el pre-aprendizaje

[ Los puertos COM varian en los ordenadores. ;Cémo podriamos encontrar el nimero de puerto

- - , COM de mBot? Abrir el Dispositivo
. . . I , g4 Device Manager
Hola a todos, jbienvenidos al mundo del robot Mbot! \ e T e e
Expenrr'ler'\taremos la interaccion entre el mundo fisico y el software a trave§ dgl , e | o E B 8| @ &S
aprendizaje del curso. El curso consta de tres partes: el robot Mbot, placa principal mCore \ v o Critionagip
y mBlock (se puede descargar en la siguiente direccion: http://mblock.cc/download). | | . Audio inputs and outputs
mBlock es un software desarrollado en base a Scratch2.0. Puede controlar la placa : ? ga“e"'e‘
Qg q q q » |™& Computer
principal mCore de mBot y alcanzar las funciones correspondientes. Esta es la interfaz | ’ & Disk Anerl
principal de mBlock: I » & Display adapters
‘ ) !:QE Human Interface Devices
ES mBlock - BIETI5 - o EN » g IDEATA/ATAPI controllers
© Flov Eitv Comectv Boardsv Extensionsv Help¥ ‘ I %51 Imaging devices
(= oskume! +
i . » &2 Keyboards
' ':‘ \ ' ﬁ Mice and other pointing devices
el = ' » & Monitors
mm;tep; k | L¥ Network adapters
\ v '3 Ports (COM & LPT)
\ - [777 USB-SERIAL CH340 (COM3)|
\ > o= Pr!'ntqueues
\ deh Printers
SR | . 7 .« . . oge . .
TR | ‘ Si no puedes encontrar el niUmero de puerto en el Administrador de dispositivos, intenta instalar el
Spmes New sprite. o . . ., .
— controlador Arduino. A continuacién, busque y seleccione el puerto:
15, \ |
am
\ ]
-

set rotation style leftright ‘ ,

Por eso, s6lo cuando mBlock y mCore estan conectados entre si, podemos controlar mBot con el mBlock. | |
Entonces, ;como podemos conectar el mBlock al robot mBot? Primero, conecte el cable USB al
ordenadory a la placa principal mCore. Abra el software mBlock y seleccione el puerto COM correcto. I \

Connect¥ Boards ¥ Extension
192.168.2.233 - mBlock

\ , Custom Connect

\ / Firmware

| Una vez que haya hecho clic, aparecera el mensaje "Conectado COMX" Upgrade Firmware
View Source

|
I | Install Arduino Driver

L s s e e S
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Preparacion para el pre-aprendizaje

| iEl mBlock esta conectado correctamente a Mbot! Pero aun no se pueden comunicar entre si,

\ sin embargo, porque la comunicacion exige el protocolo de comunicacion como
basico. Vamos a instalar este protocolo en la placa base!, primero, seleccione la placa
l principal correcta y luego seleccione "Actualizacion de firmware™:

| iv Boards™ Extensions¥ Help¥ ¥ COM6 Connected¥ Boards ¥
| Arduino Serial Port
Arduino Uno + COM6
I Arduino Leonardo No Bluetooth
Arduino Nano { mega328 ) 2.4G Serial
I Arduino Mega 1280 Connect
l Arduino Mega 2560 Network
Makeblock 192.168.2.233 - mBlock
' Me Qrion Custom Connect

Me Baseboard Firmware

l Start Uploading
Upgrade Firmware

Upload Finish ... 100%
l View Source P ’

Install Arduino Driver Close

| Después de la instalacién, mBlock es capaz de comunicarse con mBot! {Vamos! jPruébalo!
Encender la ldAmpara pequena en el robot mBot:

\ Arduino . Scripts | Coswmes | Sounds A S
Makeblock I Mol

|
‘ PicoBoard | souns
I Pen

I Data&Blocks

l mBot Program

run forward at speed
l set motor ({EW speed (O

set led €I} red @ green @ blue {

l play tone on note (&}

| roja. Sitodo esta ajustado a 0, la luz se apagara.

tion
oks

Communication

set led GID red @ green @ blue@

Haga clic en este bloque para ajustar el color del la LED. La pequefia luz de mBot se pondra

L — — - - = — —
—_— — — — = —

{Qué podriamos mejorar si queremos que el coche se mueva por el suelo? Si, el cable USB es
la respuesta. Eso restringe la distancia de recorrido de mBot. Podemos resolver este problema con
el médulo Bluetooth o con el médulo 2.4G.

Bluetooth

Primero, abre el interruptor de Bluetooth del ordenador (0 usa un adaptador Bluetooth) y
desconecta el COM anterior (solo necesitas hacer clic en COM6). Introduce mBlock y selecciona
Discovery. Luego, aparecerd la lista de Bluetooth. A continuacién, selecciona el Bluetooth
correspondiente:

Makeblock ( 00:04:02:03:04:5F ) Connected ¥ Bo
Serial Port

Click The Device From List To Connect

Makeblock ( 00:04:02:03:04:5F ) Cancel COMS

COM8

Bluetooth

Bluetooth

v Makeblock ( 00:04:02:03:04:5F )

Discover

24G

Es aun mas facil para 2.4G. primero, inserta el adaptador 2.4G (receptor) a su PC, vincular con el
modulo 2.4 de mBot siguiendo el manual de usuario. Después de vncularse, hacer clic en
"Conectar".

© 2016 Smart Products Connection S.A.



Preparacion para el pre-aprendizaje

Ahora vamos a ver las funciones mas usadas en el menu

Opcion Funcion
m Nuevo: crear un nuevo proyecto;
1 Mew Cargar Proyecto: Abrir un proyecto existente;
T Load Project Guardar el proyecto: guardar el proyecto actual en un
Save Project archivo local.

(Nota: la extension del nombre del archivo es ".sb2")

Edit* Connect¥™ Boa

Undelete

Small stage layout

Turbo mode
Arduino mode

Restaurar: restaurar los comandos borrados
anteriormente; Disefio de un pequeno escenario:
Ocultar el escenario, esto hace que el drea de edicion
de comandos sea mas grande; Modo Turbo: Acelerar
la velocidad de redibujado del modo Arduino del
escenario mBlock: Convertir los comandos del bloque
de mBlock a un programa Arduino y cargar a la tarjeta
principal de Arduino para realizar la operacion sin
conexion.

Extensions ¥ Help¥
Arduino
Makeblock

+/ mBot

PicoBoard

Communication

El menu de extensién esta relacionado con el médulo.
La opcidn que elija en una extension afectard a los
bloques mostrados en el médulo de Robots. Lo que
significa, diferentes opcion representa diferentes
bloques en el médulo del robot. Arduino: incluidos
bloques compatibles con la plataforma Arduino;
Makeblock, Mbot: placa principal es pecifica de
Makeblock; PicoBoard: Control y rueda la placa desde
Scratch; Comunicacién: Proporciona la funcién de
comunicacion LAN.

Ahora, Vamos a ver lo que sensores contiene la placa principal de que mBot

ARDUINO

RGBLED

1
[
[}
[
]
'
[}
'
Lt

B \lotor Port

Elija "mBot" en el menu de extension, a continuacion, vera varios bloques que utilizaremos
para controlar el mBot:

mBot Program
run forward  at speed (1007
set motor (EW speed CW

pir motion sensor

play tone on note

stop tone

set led €W red (W green 9 biuc (D

iOK! Todo esta listo, simplemente guardalo. jComience su viaje a

mBot!

© 2016 Smart Products Connection S.A.



mBlock kids maker rocks with the robots

Capl'tu|01 Al Raton le encantan las Manzanas

Al pequefo ratén, le gusta mucho comer manzanas. Hoy se introduce en el
mundo mBlock y hay una dulce manzana justo en frente de el. ;Puedes ayudar

al ratén a comerse esa manzana? Vamos, ayuda al Ratén con la placa base mCore

en la mano.
Objetivos de aprendizaje

1. Aprender a controlar las luces LED

2. Aprender a controlar el tono de timbre

Modulos Electronicos

Luces LED RGRGB
La luz LED RGB es un dispositivo de salida de

fuente de luz. Puede salir luz de cualquier color a
través del tri-color del rojo, el verde y el azul.

Gimbre \

El timbre es un dispositivo de audio,

pero también es un dispositivo de
salida. Puede controlar las diferentes
frecuencias de salida ,para dar un tono

diferente.

N J

, N
Boton

El botén es un dispositivo de
entrada. Usualmente, Define las
diferentes funciones dependiendo
de la aplicacién del escenario.

Puntos de Conocimiento

Construir Bloques

Instrucciones

Ejemplo

El punto de partida del evento y
los sentidos desencadenantes
del programa. La funcién de la
secuencia de comandos en la
figura de la izquierda es para
iniciar el programa cuando se

pulsa la bandera verde

when clicked
play tone on note
wait o secs

stop tone

wait 0 Secs

Espera un segundo. El
nimero puede ser un
numero entero o un nlimero

decimal.

waitOsecs
set led @ red @ green @ blue@

wait until. button pressed

Antes "el botén ha sido
pulsado”, siempre espera.
Los bloques de color azul
en la figura izquierda
pueden ser reemplazados
por otros bloques

hexagonales.

set led ﬁm red m green m blue@

wait until . button pressed

set led @ red@ greenm blue@

set led m red @ green@ que@

Ajuste el color de las
luces LED RGB. Cada
gama de colores esta en
el rango de 0 a 255. Si
desea activar las
pequenas luces, ajuste

los tres colores a cero.

set led €M red @ green () blue (Y
wait € secs

set led €I red (3 green CIW blue W

wait o secs

set led m red @ green @ blue @

N /

play tone on note @

stop tone

El timbre puede emitir el
tono desde C2 a D8. Para eso
se tiene que anadir el bloque
de parada de reproduccion
en la figura izquierda, para
hacer que el timbre pare la

reproduccion.

play tone on note @
waitOsecs

stop tone
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Estructura de Programacion Ejemplo de Expansion

Primero vamos a hacer el programa mBlock!. En este programa el ratén quiere comerse la manzana asi que contiene dos sprites

Estructura de Programacion Proceso de Pensamiento
mientras logra un efecto de control interactivo a través de la placa base de mCore.
[ . ] Cuando se inicia el programa, mCore emite un sonido y espera a que se pulse el botén de mCore. Una vez que se pulsa el boton,
Descripcion de la estructura de secuencia: mpezal ) . .
T el raton se mueve hacia la manzana. El mCore vuelve a sonar cuando el ratén golpea la manzana.
El comando comienza a correr desde el Primer bloque,
seguido de todos los demés bloques que se iran ejecutando Instruccion para bloque A ) 2zREYA ~e
en orden. Esta es la estructura secuencial. 3 Instructiones
Instruccion para bloque B El ratén continua avanzando hacia adelante.
i i El ratén ama las manzanas
El diagrama de la derecha es una estructura de secuencia F Lﬁ O e T [t e

estdndar. Una vez que se inicia el programa, se . .
emite un sonido.

implementan tres bloques en turno y finalmente Instruccién para bloque C

finaliza. La estructura secuencial es la base para el 3 AT
funcionamiento del programa i S que o e
e hacia adelante.
go to x: v: @B Posicion de las manzanas
Sprite del Ratén :J:;;g::c:me@ Pulse la barra espaciadora para iniciar la

programacion, permita que el ratén se

Consejos

El valor establecido en los bloques altera el estado del médulo electrénico. Por ejemplo, al establecer el tono como

stop tone .
P mueva a la posicion inicial> Reproducir tono

wait until, button pressed C4> esperar 05 segundos-> Detener

(4, el timbre continuara haciendo un sonido e incluso si se detiene el programa, el estado del sonido no cambiara. El .
glide @ secs to x: €D y: @ reproduccién-> antes de pulsar el botén en

e

uso correcto es anadiendo un bloque de tope de reproduccion con el tiempo de reproduccién cuando no se requiere N

’ mCore, esperar-> dejar que el ratén se mueva

sonido. L, i
ala ubicacion especificada.

when space  key pressed Hacer un sonido cuando el ratén

= ; ; wait until_touching Mousei  ? se come las manzanas
Inténtalo Diagrama de flujo
play tone on note @ Pulse la barra espaciadora para iniciar la
AT wait @ secs programacion> Espera antes de tocar el raton->
when clicked play tone on note [F2") reproduzca el tono del timbre de mCore con C4-
El diagrama del flujo del desafio de aprendizaje y por : 5
wait () secs > esperar 0,2 segundos-> Cambiar el tono como

set led m red m green @ blue @ favor tome nota del orden del flujo en la figura de la

stop tone F2-> esperar 0,2 segundos-> Detener la

wait ¥ secs izquierda.
o q reproduccion de sonido
set Ied@ red @ green@ blue @
g 1.Iniciar el programa (cuando se hace clic en la bandera
wait €9 secs
verde)
-
play tone on note m 2.Laluzroja se enciende en un segundo : . . . :
o : Ejercicio :
wait until . button pressed 3.Laluz se apaga en un segundo ! '
4 : "1. Utilice los botones de mCore para cambiar el color de las pequenas luces LED, para crear un efecto de :
1
stop tone 5 : iluminacion precioso. Trate de hacer que emitan luz purpura, amarilla y blanca. 1
1 1
e TTrTrTrTrrrrrrrrTyTTT'T'T’TT’)T)))mMmmmrmrnrérT’$’T’$’’)')))mmmrnmr'’'’'/mrnhhYr''m'''Ymmmmaa




Capitulo 2 Recoger Manzanas

Los ratones pequenos encontraron hoy un arbol de manzanas fructifero. Ahora es la

Construir Bloques Instrucciones Ejemplo

temporada de madurar. Las manzanas caen constantemente de los arboles cuando Repita  los  comandos

. .. encajados para unos
sopla el viento. Los ratones esperan encontrar un recipiente para sostener estas

tiempos
manzanas. j;Puede ayudar a los ratones a recoger mas manzanas? 10 especificos, 'y luego
- continuar  realizado la stop tone

—_/—J siguiente  secuencia de

play tone on note @

stop tone

comandos.

1. Aprender a controlar y aplicar el sensor ultra sl bee due

condicion sea satisfactoria (la
. condicién  se  encuentra
- _,—J dentro del espacio) Cuando la

J| condicién no sea satisfactoria,

la secuencia de comandos

— utton pressed

play tone on note

-

stop tone

funcionard constantemente.
=

Nombre de la categoria Funcion Instrucciones o1 se cumple fa condicion, ¢
programa pasara a las

siguientes  secuencias de

comandos.

Elsensor de ultrasonido es un dispositivo

deentrada que detecta la distancia. Tiene

- Repetir
Sensores Ultrasonicos dos "0jos", uno de los cuales es para P

emitir ondas ultrasénicas mientras que el constantemente:
— ,_J

set led m red green @ que@

otro se encarga de recibir la senal de 0.1
- El comando encajado sigue set led €W red CB (0~] (0]
< 5 . 3 | green blue
respuesta cuando se detecta un obstdaculo. El médulo de ultrasonidos estd marcado con = e

funcionando y no puede ser

Asi que, tienenlafuncion demedir la una etiqueta amarilla por lo que necesitara

. . . . terminado.
distancia. ser conectado a la interfaz con un logotipo
Rango de deteccién: 3 cm-400 cm; Angulo de de color amarillo en la placa madre

El blogque de sensores de

ultrasonido: ara  dar
Robots .
respuesta a la distancia I’
" n say ultrasonic sensor distance
ultrasonic sensor CZ352M distance entre el sensor de

-

cobertura: 30°.

ultrasonido y un obstaculo

que esté frente a el.

© 2016 Smart Products Connection S.A.



Estructura de programacion

Proceso de Pensamiento

Estructura de bucle

(Estructura Ciclo):

La estructura de bucle es la estructura que
repite la ejecucion de comandos contenida.
Como muestra el diagrama de flujo derecho,
el bloque A y B de instrucciones se
denominan como cuerpo del bucle. Si la
condicién del bucle es falsa, re-ejecutar el
bucle, de otro modo el bucle finalizara.
Cuando tenga que repetir el mismo
comando, a menudo utilizan la estructura de

bucle en la programacion.

(

Empezar j

> 0

Instruccién para bloque A

¥

Instrucciéon para bloque b

4

Cumplir con la condicién de bucle

$5S

e )

Secuencia de comandos Diagrama de flujo

when clicked

play tone on note @
ﬁvaitﬂsecs
¥

stop tone de comandos en el lado

Trate de ejecutar la secuencia

izquierdo y registrar los

cambios de mCore.

2
set led €M red B green (20" NI 0]

repeat until. button pressed

set led m red @ green @ bluem
.y

wait 9 secs

set led m red @ green @ blue@

Secuencias de comandos

when clicked

forever

say ultrasonic sensor (L1328 distance

5

Diagrama de Flujo

Ponte el reto aprender acerca del diagrama
de flujo.

Escribir el orden del flujo en la figura
izquierda e indica qué bloques de

construccion son el cuerpo del bucle.

Hemos aprendido la estructura de bucle. ;Puede ayudar a los ratones a recoger manzanas
combinando la estructura secuencial aprendida anteriormente?
Sélo tenemos que aprovecharnos de las caracteristicas de repeticion para controlar el movimiento

de los ratones con la informacion ultrasonica.

[Il IFER

Instrucciones

Coger lamanzana mCore emite un sonido
cuando el ratén se mueve
hacia adelante y golpea la

manzana.

X:-236Y: 180 o

© 2016 Smart Products Connection S.A.



mBlock kids maker rocks with the robots

Sprite Manzana

Sprite Raton

Sprite Raton

when clicked
forever

show

»

go to x: ' pick randomm to @ y: @
repeat until touching edge ?

change y by @I

when clicked

repeat 9

wait until touching Apple ?

»

play tone on note (C4 7]
wait@ secs

stop tone

when clicked
forever

set x to = ultrasonic sensor distance - @
oy

Guardar las manzanas
que se caen

Ejecutar repetidamente el comando
de contenido -> Pantalla de Manzana
-> especificar la ubicacién en la que
aparece la manzana -> mover
repetidamente la manzana hacia
abajo hasta que golpee el borde ->
Después de que toque el borde,

oculte la manzana

Detener el programa
después de que el
raton recoja 5
manzanas

Espere a que el raton golpee la
manzana -> reproducir un tono
durante 0,5 segundos -> detener el
programa después de que se

recojan 5 manzanas.

Utilice el mCore junto
con el sensor de
ultrasonido para
controlar el
movimiento del ratéon

Debe utilizar valores que son
repetidos  constantemente vy
actualizar el sensor ultrasénico
para hacer que la posicién del

raton cambie de forma dinamica.

Ejercicio

1. Intente usar la estructura de bucle para controlar la luz RGB en la placa base. Dejarlos parpadear una vez por

segundo e indicar qué bloques de construccién son el cuerpo del bucle.

2. Intente hacer el sonido del timbre como C4 en 10 veces, 20 veces en E5, 30 veces en B6, y luego seguir repitiendo.

{Se puede distinguir estos cuerpos de bucle dentro de éste? Inténtalo

Capitulo 3ireto de aritmética

El pequeio mono muestra al azar un ndmero. Se necesita al murciélago para

recoger el mismo numero de puntos en

murciélago a completar la tarea del pequefio mono?

Objetivos de Aprendizaje

1. Eluso de operacidon matematica

2. Usar Variables

Modulos de electronica

30 segundos. jPuede ayudar al

Nombre Categoria

Placa base mCore

Instrucciones

Mando a distancia infrarrojo

Enviar informacion a través de
infrarrojos al moédulo receptor de
infrarrojos. A continuacion, procesar

los datos recibidos en el programa

El médulo de transceptor
deinfrarrojos

El moddulo de transceptor de
infrarrojos mBot es capaz de recibir y
enviar informacion.

La informacion transmitida puede ser

en ndmeros y en texto
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Construir Bloques Instrucciones Ejemplo Desaipdondelaidea Proceso de pensamiento

Cuatro operaciones incluyen . .
SRR AR =4 Port3™ ] X-Axis™ WA 10

la suma, resta, multiplicacion y

At Buedl welznerlos El valor de la palanca de mando se divide por 10

Operators .
valores o variables.
Los operadores de rogramas de inicio .
. + . - wait until  ultrasonic sensor (Z1EM distance  <[EJ [ prog j Pequefio Mono
comparacion se pueden 3
m @ utilizar para comparar el valor Espere hasta que la distancia que detecta el sensor de o s M
’ ’ ultrasonidos sea inferior a 30 cm, para luego pasar a los alordel sensor = , . .
de la variable, la variable con la P gop Guardar un nimero aleatorio en Variable
m m variable, el valor con el valor. siguientes bloques de construccion juegos de matematicas. Recoge los 2 de articulos.
" 2
m La entrada del sensor también B (oint - problem puntos generados por el ordenador [ Dy oy - programasj

uede ser utilizado como una .
P Restablecer el temporizador

i ., ) 5 . Puntos generales
variable. La comparacion de las dos variables se realiza para comprobar si
son iguales. Esperar si no son iguales . 4
cuatro sprites
1. bola de puntuacion, para Menos de 30 afios
forever aumentar la puntuacion .
Bloques de numeros . 2. Elmurciélago, opera por control
point in direction’ pick random@® to €D . e Bola purtuac. T st e .
. . - remoto por infrarrojos ostrar variable de elemento
pi ck random o to m aleatorios. Puede rellenar en L
lesveleies @ wErEsles 3. Los monos pequerios, comparar la
L . . .. . puntuacion recogidos por los A4
Dirigir hacia una direccién aleatoria una vez cada 1 segundo -
murciélagos La bola cero, establece Espere hasta Variable de
) Anadir la puntuacion Punto = Variable de articulos
la puntuacion de cero
set variable to ultrasonic sensorm distance L 2
Data&Blocks set varisble_to_itrazonic sencor GEEIW distance |

Mayor de 30 afos m
_/

los datos de los sensores se guardaran en la variable

Make a Variable
; 3
v La variable es un contenedor PumuECER
para el almacenamiento de los set variable to m @
set variable to[i] datos. Su valor puede ser | A-i-fls (10 N
. modificado  segun las set variable to variable + o
change variable by €9 - ccesidades \ Restablecer la
’ wait €9 secs puntuacion
show variable variable : Restablecer a
cero A4
hide variable variable show variable variable
— Afadir 1 punto
La variable se incrementa en 1 vez cada segundo
4
if . irremote — pressed /then Bola cero Repetir
Si <condicion>a point in direction €I}

continuacion, si se cumple la

condicion, se ejecuta el Si pulsa la tecla derecha en el mando a distancia, el sprite se

comando interno mueve en la direccién correcta
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inténtalo Ejemplo Expa

La operacién matemdtica es muy importante para el programa. El capitulo sera muy util para aquellos alumnos que no son muy buenos en

Secuencia de comandos Diagrama de flujo

matemdticas. jVen y aprendamos juntos!

when clicked

wait until key space pressed?

forever

go to x: @ERD y:
set y to @ED
set position to m

set pen color to

if ir remote E pressed _then

point in direction &M

Trate de aprender sobre el diagrama

de flujo y escribir el proceso en la L pressed then

set pen size to m figura de la izquierda. point in direction m
when clicked

ir remote D pressed _then

point in direction kM

change x by | position + €0 * &)

forever

move@ steps
: 4

Utilizar un mando a - ir remote RO presse d then El murciélago vuela autométicamente hacia
adelante
distancia por infrarrojos . . .
P ) point in direction
para operar con el : .
if ir remote — pressed .then
murciélago
ir remote 1 pressed _then point in direction €W
oint in direction (i}
P Utilice si ... luego obtenga bloques de
construccion para cambiar la direccion del
T ir remote | pressed . then vuelo
if  button pressed then point in direction §EIM
change LED by €9 ! ;
else Intenta ejecutar el comando en el if r remote « pressed ‘then
change LED by 9 lado izquierdo y registra el cambio de point in direction EEIN

mCore.
»

set Iedmred LED green' LED blue’ LED
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La bola de puntuazién
aparece al azar en el
escenario y se mueve.
Si golpea al murciélago
se van amodificar las

variables de respuesta .

when clicked
forever
show

go to x: | pick random@ to @ y: | pick random@ to@

wait until  touching Bati  ?

set point to point + &
hide
wait pick random@) to € secs

Aleatériamente aparece una bola que

haré que el juego sea mas interesante.

#EN A% +O

Las diferentes bolas representan puntos
diferentes.

La bola cero puede
establecer el numero
de punto cero vy
recoger los puntos

desde el principio.

when
forever

wait until

set point
| 4

clicked

touching Bati ?

toﬂ

El nimero de puntos se convierte
en cero cuando el murciélago lo

golpea.

Comparar una vez

cada 30 segundos.

when clicked

forever

to pick randomo to @

set problem

>

reset timer

3

repeat until timer > gl

say join IECLH join problem

$

wait until

3

set point to [
»

point = problem

change score byo
2

when clicked

timer >Eﬂ

wait until

stop all

set problem to pick random€d to €1

El titulo de la variable se establece con un
numero aleatorio, y el temporizador se

pone a cero.

say join RETCH join problem

A los 30 segundos, el pequefio mono
siempre decidira el nimero de puntos

que sea.
wait until point = problem

Si los valores de las dos variables son iguales, el
numero de puntos de ejecucion se establece en
ceroy usted obtendra una puntuacion de 1

punto.

wait until timer >EH

stop all

Si el tiempo excede de 32 segundos, esto
indica que el sujeto no es el mismo
numero de puntos. esto detendra todos

los programas y el juego terminara .

set rotation style left-right

E e o

Ejercicio

1. Intenta hacer una pequena bola que pueda reducir el nimero de puntos.

2.La bola se mueve a cero y tiene una funcién de comparacion del nimero de

puntos .
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Capitulo 4 nvitados

A menudo jugamos a adivinar cara o cruz con amigos. Entonces, ;como usamos

mCore para hacer este juego? En este capitulo, vamos a hacerlo. Vamos a ver quién

es el mejor adivinador

Objetivos de aprendizaje

1. Aprenda sobre la estructura de la bifurcacion.
2. Usoy comparacién de las variables .

Puntos de conocimientc

Consturir Bloques Instrucciones

Ejemplo

El bloque "if .. then"es una estructura de
bifuracion. Se necesita completar con los bloques
hexagonales. La secuencia de comandos que
contiene se ejecutara si la condicién se cumple. En
caso contrario, se omitira la secuencia de

comandos.

Si decidimos una serie de condiciones en el
programa, tenemos que utilizar varios bloques

"if .. then".

if  light intensity < |E&]  then

play tone on note (&}

if light intensity > &Y ~then

play tone on note (XM

wait @ secs

stop tone

El bloque "if .. then else" es una estructura de
doble bifurcacion. La parte superior se ejecutara
si se cumplen las condiciones. Si no es asi, se

ejecutara la parte inferior.

if button pressed then

play tone on note @
else
play tone on note @

wait m secs

stop tone

set light ~ to light intensity

light <

Por lo general, el valor del sensor se guarda en

when clicked
una variable. Asi la siguiente secuencia de
. forever
comandos no malinterpretaran los valores de p

set light < to light intensity
‘ 4

los sensores por la diferencia de tiempo,

causada por la estructura de la secuencia .

Consejos

Como esto sucede a menudo para que los programas repetidamente decidan si el valor de los sensores satisface

ciertas condiciones como la estructura de bifurcacion y la estructura de bucle a menudo se utilizan juntas. e/

\
/

Ideas de programacion

La descripcionde laidea

Proceso de pensamiento

Estructura de
bifurcacion

La estructura de bifurcacion se
utilizapara la determinacién de
una condicién dada y para controlar
el flujo del programa en base al

resultado de la decision .

Cuando se hace clicen el Inicio del broarama principal Cuando se hace clicen el
botoén 1 prog princip boton 2

$ ¥ $

Ajustar Variable "seleccionar" a 1

Borrar "seleccionar” Ajustar Variable "seleccionar" a 1

Ajustar variable de "campo”a 1 Ajustar variable de "campo" a 2

$

Reproducir el pitido

Espere a "seleccione=1"

3

Parpadeos de la LED y pitidos

4

Comparar la variable

"campo"y "ordenador"”

¥ Igual ¥ Noigual

[ Reproduce una melodia j [ Reproduce una melodl’a]
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Cinténtalo Eiemplo Expansion

Vamos a hacer un juego: Haga clic en el botén del escenario. Dos luces del RGB en la placa principal oscilardn de ida y vuelta. Una de ellas se iluminara en

Secuencia de comandos Diagrama de flujo

el extremo. Vamos a adivinary a ver quién sera el mejor!

: W 2WHE ~e Insturcciones de
when clicked o . .
funcionamiento
forever
o Ponte el reto de hacer un
if . button pressed _then _ . N Guess
diagrama de flujo. Escribir el Primero, seleccione el botén de la luz LED 1 6
| set led m red @ green m blue @ diagrama de flujo de la Invitado 2 en la pantalla. Después de esperar un rato, el
else estructura de seleccion en el ordenador compararé si el tablero de control

| set led @ red @ green @ blue @ gréfico de laizquierda . - - maestro es idéntico a la seleccion de jugador.

» Si es idéntico, significa que la suposicién es
set led red reen blue A A
q _im o 9 @ @ correcta y se emitira una melodia; si no es
X: -214y: 180 4 idéntico, significa que la adivinanza es falsa y

la musica corta se apagara

when clicked
forever
wait until . button pressed P A Iniciar el programa
b set select to E principal
set light to light intensity repeat €
3 F | " " @ Si la variable seleccion esta ajustada a 0, se
if light < then \ play tone on note consideraré que el jugador no ha realizado
[iizrie gEaliEr 2l emEnE s E e Fondo del escenario ’ wait @ secs una seleccion. Si se emite un tono, significa

lado izquierdo. cambio de registro

play tone on note @

stop tone que esta listo para que el jugador seleccione.
de mCore. >

13

if  light >|E8] then

play tone on note @

3
wait € secs
b

Esta listo para que el jugador seleccione el
botén 1 6 2 en el escenario. Después de la

wait until select seleccion, con la variable seleccione = 1, el

bloque no obstruird el comando por mas

stop tone

tiempo.
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Fondo de escenario

repeat €Y
/ set led G red G green @ blue @
’set led 0 red @ green @ blue 0
'play tone on note @
’ wait (JE) secs
b set led 0 red G green @ blue @
.set led 0 red @ green @ blue @
’play tone on note @
twalt (0.3 T

=

stop tone

La lampara LED parpadea
10 veces y emite diferentes

tonos.

set Computer to pick randomOtoQ
if  Computer =|f] then

set led € red €W green O blue €ETN
»
set led Q red @ green @ blue @

set led €W red B9 green (W biue G
»
set led @ red @ green @ blue @

Hacer que el ordenador
genere un numero aleatorio
y loalmacene en la variable
del ordenador, se enciende la
luz seleccionada por el
ordenador con una

estructura de bifurcacién.

fondo del escenario

wait 9 secs

if camp = Computer _then

/play tone on note @
:wait @ secs

play tone on note m
:wait @ secs

play tone on note @
:walt @ secs

play tone on note @
»
j wait @ secs

play tone on note @
N

wait € secs

stop tone

e[se

set led m red @ green @ blue @
S

play tone on note @
\

wait G® secs

play tone on note @
»

wait [1 Y

stop tone

Después de  esperar
durante 2 segundos, el
programa comparard la
seleccion del jugador con
la del ordenador. Si el
campo = ordenador, esto
significa que el jugador
tiene una respuesta
correcta y se emitird una
melodia; de lo contrario,
la luz LED se apagara y se
emitird un tono que

indica error.
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Comando del boton 1

when this sprite clicked

BAl celect to Ajustar la variable "seleccionar" a 1 (iniciar el
programa principal)
set camp to Ajustar la variable "campo" a 1 (eleccién del
jugador) "
Fondo del escenario
when this sprite clicked Comando del bot6n 2
set select to Ajustar la variable "seleccionar" para 1

Ajustar la variable " campo"a2"

set camp to H

Consejos

En el sprite del botdn, nosotros utilizamos los bloques de construccion "hacer clic en el sprite”. Esto significa que no
importa si se ha iniciado la bandera verde, la secuencia de comandos se ejecutara a continuacion cuando se hace clic en
el sprite. A veces, este diseo no es el apropiado. Podemos resolver este problema mas tarde, después de

que aprendamos sobre el operador légico.

-
Ejercicio
1. Utilice la estructura de bifurcacion para mostrar cuantas veces se ha de presionar el boton mCore dentro de los 5

segundos en el escenario.

2. Utilice la estructura de bifurcacién y los valores de los sensores de luz en la mCore para cambiar a un fondo de

escenario diferente.

Capitulo 5 pefenderlaisla

El tesoro dejado por el jefe de los piratas esta escondido en una pequena isla.

Cuando los piratas reciben la noticia, muchos de ellos quieren arrebatar el tesoro y

atacar laisla.

Grandes héroes, vienen a la isla para defenderla

Objetivos de aprendizaje

1. Aprender sobre el comando de emisién

2. Aprender a utilizar clones

Modulos de electronica

Nombre de la categoria

Sensor de luz

Instrucciones

Eso puede generar un valor
mediante la deteccion de la

intensidad de la luz ambiente

Puntos de conocimiento

Construir Bloques

broadcast FIRE

Instrucciones

Los bloques de transmision, transmiten el mensaje
desde un remitente a todos los sprites (incluyendo
el propio sprite). De esta manera se recuerda al
receptor ha de realizar ciertas acciones. La figura
dela derecha es el menu que aparece al hacer clic
derecho en el bloque. Entre ellos, " mostrar
remitente " y " mostrar receptor " pueden mostrar

los sprites asociados. Permitiendo a los usuarios

encontrar rapidamente la relacion correspondiente .

Ejemplo

_ roadcast FIRE
duplicate

delete

add comment
show senders
show receivers

clear senders/receivers
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when I receive FIRE

Este bloque de construccion es el
when I receive FIRE

set led €M red (B9 green € biue G

0.3
set led m red @ green @ blue@

destinatario del mensaje. Es
también el bloque de activacion

de la escritura.

Los Clones pueden reproducir
sprites que sean exactamente

iguales al sprite original. Su

button pressed I

comando es igual al original. Esta mj

caracteristica evita la produccion

de muchos sprites con el mismo

comando.

Después de su creacion, el clon
comienza por este bloque de
construccion. Es diferente,

desde el inicio, al sprite original. ]

touching edge ?

=

Eliminar los clones
innecesarios. Los Clones
excesivos haran que el
el programa seretrasey
afecte a la velocidad de

ejecucion.

Descripcion de laidea

Proceso de pensamiento

Funcion de difusion

Después de la transmision de un
mensaje, el mensaje serd enviado a
todos los sprites (incluyendo los
propios sprites). Los sprites utilizan
los bloques de construccion de
"cuando recibir" para recibir
mensajes. Si los mensajes enviados
y recibidos son iguales, el bloque
de construccion cuando recibir" se

activa para ejecutar.

Funcion de clonado

El Clon puede reproducir el sprite
con el mismo comando y atributo
mientras que el programa se esta
ejecutando. Se puede resolver el
problema de que el nimero de
sprites es indeterminado antes de

que acabe el programa .

[ Programa del fondo j [ Programa de la fortaleza j

¥ 4

El niimero del punto es cero Recibir la emision de fuego

3 L 4
Esperar a que la intesidad de la luz Clonar el sprite de la fortaleza
sea<500
3 4

Esperar 0.3 segundos

Emision de fuego

4

Esperar 0.5 segundos

$

Repetir

[ Programa de la fortaleza j

Presionar el boton

Girealalzqg. 1 grado Girealader. 1 grado

$ $

Siel sentido de la
fortaleza <45

Si el sentido de la
fortaleza >45

$S S ¥
superficie superficie
fortaleza -45 fortaleza 45
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Desaipdéndelaidea

Proceso de pensamiento

Lo mismo que arriba

artilleria
4

[Clon del programa de proyectil de]

Mover a la posicion de la fortaleza,,

mover 30 pasos hacia la fortaleza

————— 4

Golpear el proyectil de artilleria

objetivo del enemigo

Eliminar el Clon

N

Mueva10 pasos

4

A

Al tocar el borde de

4

El programa del proyectil de
artilleria del enemigo

$

Ajuste la posicion de la pantalla,

frente a la fortaleza

v

4

Golpear el proyectil de artilleria

El"punto" variable méas un 1 punto, espera 0,3 segundos

¥ N

Golpear la fortaleza » Punto

$

Mueva 5 pasos

4

Golpear el borde

$S

Repetir

Secuencia de comandos

key a pressed?

broadcast FIRE

when I receive FIRE

next costume

key space pressed?

Diagrama de flujo

Ponte el reto con el aprendizaje del
diagrama de flujo. Por favor, escriba
la secuencia de flujo indicadaen la

figura de la izquierda .

Trate de ejecutar el comando en el
lado izquierdo.

cambio de registro de MBLOCK .

Ejemplo Expansion

Defender laisla

Instrucciones de funcionamiento

Utilice los botones de la mCore para controlar el angulo
de rotacion de la fortaleza.

Utilice el sensor éptico en mCore para controlar la
emision del proyectil de artilleria.

Al golpear contra el fuerte, el juego ha terminado .
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Sprite de la

when clicked

forever

-

if button pressed then
turn (2 o degrees
s g

i direction of Fort > then

point in direction @

Usar los botones de mCore para

ajustar el angulo de la fortaleza.

La estructura de bifurcacion se

— utiliza para controlar la
fortaleza else
magnitud de rotacion que limita
turn *) € degrees
- el angulo de la fortaleza.
if direction of Fort < B then -
Esto hace que la rotacién de la
point in direction m fortaleza sea mas razonable .
El control de emisiones de los
proyectiles de artilleria en el
when clicked
programa de fondo.
forever
Fondo c!el Mensaje de difusion de fuego
escenario

ﬂait until  light intensity < B
¥

broadcast FIRE

F\v;it @ Secs
2

cuando la luz se atenuda .

when clicked
fo?ever

show

go to x: | pick random @) to @ A 120 )

»
point towards Fort

repeat until touching edge ?

if  touching Shells ? “then

A medida que el sprite sigue
apareciendo, el programa
tiene que repetir la

ejecucion.

El programa establece que el
objetivo enemigo aparezca
al azar en el cielo y vuele
frente a la fortaleza. Hay dos
situaciones antes de que el

objetivo enemigo golpee el

El Sprite de ; borde, es decir, golpear la
objetivos hid
enemigos X — fortaleza o por ser golpeado
ch;nge point by o por el proyectil de artilleria.
E"ait @ secs Podemos utilizar estructuras
de bifurcacion para
i touching Fort ?
- 9 il determinar: si el objetivo
Etop all enemigo golpes la artilleria
else ) .
,es0 se ocultard y esperara
move 9 steps
> 0.03 segundos después de
anadir un punto;
de lo contrario, si es
golpeado por los proyectiles
de artilleria, el juego habra
terminado .
| Al recibir el mensaje
when I receive FIRE
. FUEGO, se genera
Sprite de —
proyectiles create clone of Shells un clon.

wait @ secs
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Capitulo 6 Ellector de tarjeta

Producir clones Cada producto en los supermercados tiene un cédigo de barras. Cada cédigo de

when I start as a clone AR barras corresponde a un producto basico especifico. ;Puede disehar una maquina
esta secuencia de para leer la identidad? jVen y hazlo!.
point in direction ' direction of Fort comandos. Primero, el

proyectil de artilleria se
move @ steps
P mueve cercade la
boca del cafidny se
repeat until touchin g edge ? dirige la boca del cafdn

en la direccion deseada.

Sprite de if touching target 7? _then o ' .
proyectiles : At Rl e 1. Aprender sobre las caracteristicas y el uso de la lista vinculada
Elelete this clone borde, los clones se
else eliminaran sise daenel
move m steps blanco, o moveran 10
- pasos hacia adelante.

Este se esconde por si
mismo y elimina el clon

después de que golpee

delete this clone

el borde.

Construir bloques Instrucciones Ejemplo
Consejos: |
J Make a List
1. Los clones resultantes heredaran los atributos Ocultados /Mostrados del sprite original: si el sprites original se . .
esconde, los clones, se ocultan, y viceversa. e Nuevas listas vinculadas pueden generar un New List
Make a List conjunto de forma variable. Es capaz de
2. Ladifusion es también un evento. Su bloque "recibir el mensaje" comienzan al recibir un mensaje coincidente . List name-
7 almacenar varias variables y también sacar

una variable dentro de la tabla. @ For all sprites O For this sprite only

OK Cancel

Ejercicio

1. Intentar usar la funcion de clonacién para hacer un programa con efecto de lluvia.

2. Utilice el sensor éptico en mCore para cambiar el fondo del escenario.

3. Modificar el juego y permitir que aparezcan de forma simultdnea de 3 a 5 proyectiles de artilleria enemiga.

cts Connection S.A.



"Se puede introducir

manualmente la"cosa’ en Descripcion delaidea Proceso de pensamiento

los bloques de la figura de
la izquierda. Puede
también rellenarse en las

variables. Los datos

iellanziles sane 2e sl [ Programa principal j [Programa del fondo de escenario j
automdticamente en el y
add to goods ’ . \ 2
numero de secuencia. Es la
-t of goods base para obtener datos de I Ajustar la "lista" variable a un numero al azar Convertir la luz intensa en digitos
la lista vinculada.

button pressed -

insert at G of goods 1. Los datos se almacenan . . ; e
. . : en el extremo de la lista
replace item 0 of goods with faglly button released No. 1 Repetir
vinculada. . i
R .
2.Borrar los datos en una =5 N2
Ne.3
ubicacién especifica de la List a
J Ne. 4
lista vinculada. V|ncu|ada N°.5
3.Insertar los datos en la i Te
Descrl pC|on Ne. 6 [Los programas de fondo del escenarg
ubicacion especificada, d e b I Oq ue >
» »
reemplazar los datos en la
. Mueva 10 pasos
posicion especificada en la Cuando la cantidad de Gol I bord | rebot
lsmvinalbeh ™ datos necesarios para ser N SlEEke Ry Gl
grabada es mayor, se T

suelen utilizar una lista

i culad Sprite 1 Variable "punto"+1
. vinculada.
Las funciones de los Coordenada Y >120 Ajuste "lista" a un numero al azar

La lista vinculada puede

bloques en la figura de la

4

. almacenar caracteres - S
izquierda son las

siguientes: numeéricos, texto.Los
9 ’ Coordenada Y reducira 5 Temporizador>60
datos almacenados en la
1.El blogue de lista vinculada se pueden N
. . .
item €8 of goods construccion saca los ’ S TE = e e Sprite 1
e la lista vinculad say  join [IEEul item €W of goods | for € secs cualquier momento . 5 Detener todo
length of goods atos en la lista vinculada > :
say ( join [l length of goods | for € secs Coordenada Y <-150

por el nimero de

goods contains

ubicacion. Y

2. Obtener el nUmero de

Repetir

los datos almacenados

en una lista vinculada.
Encontrar si la lista
vinculada contiene los

datos.

© 2016 Smart Products Connection S.A.
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Secuencia de comandos

wait until key space pressed?

repeat @

add light intensity to log

»

wait o secs

Diagrama de flujo

Ponte el reto de aprender sobre
el diagrama de flujo. Por favor,
escriba la secuencia de flujo
indicada en lafiguradela

izquierda.

wait until key space pressed?

set count to ]
go to x: m y: E
repeatm

set y to | item count of log /E) - €ED)

»

pen down

change x by (20
change count by €9

wait o secs

Intente ejecutar el comando
en el lado izquierdo. cambio

de registro de MBLOCK.

Ejemplo de Expansion

La lista vinculada es una buena ayuda para el registro de una cantidad masiva de datos. Con ella se pueden guardar los datos (ya sean

digitales o mensajes de texto) y encontrar o modificar los datos si es necesario. Es una herramienta que se utiliza cominmente para la

programacioén de alto nivel

Banana

Lector de tarjeta

Instrucciones de
funcionamiento

Utilice el sensor éptico para
escanear la tarjeta del color.
Encontrar el producto bésico
correspondiente a través de la

lista vinculada

when clicked
forever

set light to round light intensity /€00
2

El valor del sensor de luz se
procesa a través de una
operacion aritmética. El valor
que representa las
caracteristicas del color esta a

laizquierda.

Programa de when clicked

fondo reset timer
repeat until timer > [
if light = list = then

change point by €D
b
set list to pick random@) to ©@

temporizador de
cuenta atras de 60
segundos

Dentro de un determinado
periodo de tiempo, los
valores en el sensor de luzy
la lista vinculada se
comparan para validar si son
iguales.

Sila variable " luz " es el valor
del sensor de luzy la variable
"lista" es el valor de la lista

vinculada.
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when clicked
forever

set list to pick random €Jto @

Iniciar el programa y
ajustar la variable "lista" a
un ntimero aleatorio

entre 1y 6.

list =] then
say itemmof goods
switch costume to bananas
list = then

say item @M of goods

switch costume to fishi

list =€ then
Sprite del item
say item €} of goods

switch costume to watermelon-a

list =[] then

say item €} of goods

switch costume to b:

list = then
say item@of goods
switch costume to apple
list =g then

say item (& of goods

switch costume to lamp

De acuerdo con el
valor de la variable
"lista", modelizacion
del cambio y el texto

del sprite

Sprite del item

go to x: | pick random D) to €11 v: @I

point in direction | pick random @to GE)

&

repeat until v position of Spritel > pick random @ to @

move €T steps
if on edge, bounce

repeat until v position  of Spritel -150

change y by 9

Después de cambiar el
modelado, el sprite se
mueve a una region.
Manténgase moviendo
hacia arriba antes de
llegar a la posicién 120 del
ejeY.

Mantener en movimiento
hacia abajo antes de
llegar a la posiciéon -120
del eje Y. Repita lo Ultimo
y ajuste otra vez al azar el

valor de " lista".

Ejercicio

1. Intenta utilizar la lista vinculada para registrar el valor del sensor de luz (grabar datos 20 veces en 20 segundos) y

exportarlo a un archivo de texto.

2. Intenta utilizar dos listas vinculadas para registrar los datos de los sensores y el tiempo.

3. Combinar con la funcién de cepillo, tratar de representar graficamente los datos en el tema anterior en un gréfico de

lineas o de barras .
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Capitulo 7 Ritmo del juego

iTiempo de fiesta! La hora feliz exige musica. Vamos a hacer un juego de ritmo y

veremos quién tiene mejor sentido del ritmo. Este juego se centra en la

coordinaciéon mano-ojo

Objetivos de aprendizaje

1. Aprender sobre los operadores légicos

Puntos de conocimiento

Construirbloques|  Instrucciones

Ejemplo

"Cuando la condicién
dentro del bloque es
verdadera el bloque de
construccion "no" es
falso. Cuando la
condicion interna es
falsa, el bloque de
construccion es

verdadero.

wait until not button pressed

play tone on note (C47)

wait o secs

stop tone

Ideas de programacion

internas, el bloque de

construccion "y" sera
verdadero. De lo

contrario es falso ".

Construirbloques | [nstrucdones Ejemplo
"Cuando se cumplen
las dos condiciones wait until key a2 pressed? and key s pressed?

play tone on note @

wait o Secs

stop tone

Cuando cualquiera
de las dos
condiciones
internas es
verdadera "o" el
bloque de
construccion es
verdadero. De lo

contrario es falso.

wait until key 2 pressed? or key s pressed?

play tone on note @
wait €Y secs

stop tone

Desaipdéndelaidea Proceso de pensamiento
Operadores [ Programa de fondo de escenarioj [ Programas de cada Sprite j
logicos 3 []

Cuando hay dos 0 més Iniciar "tiempo" y "punto" Orientada a la izquierda
condiciones necesarias >3

para ser decididas, se

suelen utilizar los

operadores légicos

para combinar las

condiciones. El

funcionamiento
cambia en las

condiciones.

i 4
Aleatériamente ajustar la velocidad de movimientol
Esperar 1 segundo Golpear el borde y el rebote
La variable
L &
L &
Repetir

Tiempo de variable=0

$Y

El programa se detiene
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Descripcion de la idea Proceso de pensamiento
[ Programa del ritmo de la luz j Secuencia de comandos Dlagrama de
= flujo
> ¥ J
Mostrar la luz
> &
forever Ponte el reto de
aprender sobre el
Los 3 sprites son golpeados if key @ pressed? or key s pressed? _then diagrama de flujo. Por
N favor, escriba
set led €W red €0W green €W blue €W !a;gct:jencialdiﬂujo
indicada en la figura
LY else de laizquierda.
Més 5 puntos set |ed m red @ green @ blue @
> ¥
cualquier sprite golpeado
N
Y
S Trate de ejecutar el
Més 1 punto forever comando en el lado
: . . . izquierdo. Cambio de
>3 if  not light intensity > [ then o
registro de mCore.
Lo mismo que arriba play tone on note @ AQué tono
Ningun sprite golpeado e .
else reproducird mCore si
N
play tone on note X laintensidad de la luz
S
hd es exactamente igual

Resta 3 puntos

a500?
¥
Los dos sprites golpeados
4
, - LY 4
Ms 3 puntos Ejemplo de expansion
4
Esperar 0,2 segundos y ocultar El juego de ritmo es muy simple: Cuando uno o mas sprites son capturados por el rayo de luz central (el rayo de luz es controlado por el botén), se
obtienen puntos;
4

non

Si cualquiera de los sprites no se detecta, se reducen los puntos. Utilice "y", "0" y "No" para decidir los puntos a obtener o deducir. Mantenga sus ojos

Presionar el botén abiertos y concentrado. Vamos a jugar a este pequero pero intenso juego

¥ N

Repetir




Instrucciones de
funcionamiento

when clicked

El sprite se mueve hacia atras
El juego tiene una duracion de 60 segundos. pOi nt in direction m T
Sprite de la

Estrella de mar
escenario se mueven alrededor a diferentes 1

velocidades. El programa utiliza los botones para . maove pld( randomm to @ steps

. : Cangrejos, estrellas de mar y el baloncesto en el . X
Ritmo del juego grej y a una velocidad aleatoria

mostrar e esconder el rayo. Los puntos se obtienen if on edge . bounce
de acuerdo con la captura de Sprites con el rayo.
Ven a probar. Vamos a ver cuantos puntos se puede

obtener en un minuto

Calcular el tiempo de
when clicked juego

set time tom

set POINT to m La variable" "tiempo" "representa el tiempo total

non "on

del juego. La variable

reset timer puntos obtenidos. Después de que el when clicked

punto" "representa los

. temporizador vuelva a cero, se inicia el juego. Si ] . 2
Fondo del escenario p 4 Jueg El sprite se mueve hacia atras

Sprite de Baloncesto point in direction m

bien el programa esta en marcha, el valor de y hacia delante en el escenario

la variable "tiempo" disminuira progresivamente.

Cuando es igual a O, indica que el juego ha move pick randome to @ steps
terminado y se detiene el programa ".

a una velocidad aleatoria

when clicked

point in direction @XM

El sprite se mueve hacia atréas y hacia delante en el

Sprite del Cangrejo escenario a una velocidad aleatoria

move ' pick randomm to @ steps
»

if on edge, bounce

© 2016 Smart Products Connection S.A.
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Capitulo 8 Elvideodelabola

En este capitulo, vamos a aprender como hacer un videojuego interactivo. El

juego pone a prueba su coordinacién mano-ojo. ;Estas listo?

repeat until. button release

| La l6gica de
if  touching Basketball ? af sh 2

change POINT by © decisién del rayo
'uv touching Basketball ? or touching Starfish ? or touching Crab ? El script - - - -

Sprite de rayo change POINT by € ? o bj et IVOS d e a p re n d Izaj e

| comprueba
if  not touching Bask ? ? or touching Crab ?

change POINT by constantemente el .1 Iy . ,
| - 1. Aprender a utilizar los bloques de construccién relacionados con el video
if touching Basketball ? and touching Crab 2 or touching Basketball ? and touching Starfish ? or touching Crab ? and touching Starfish 2 contacto entre el
ST S 2.Aprender a utilizar las variables
wait () secs
| otros tres sprites.

Los puntos

obtenidos varian

en cada situacion .

Puntos de conocimiento

Construir bloques Instrucciones Ejemplo

Encender la cdmara

. . o . conectada al ordenador

Ejercicio turn video on
1. Utilice el bloque de construccion "y" para el disefio de un efecto: agrandar el sprite si la condicion se cumple. De lo

contrario, reducir el sprite.

when clicked

2. Utilice el bloque de construccién " No" para disefiar un programa que hace que la luz LED parpadee. turn video on

Establecer la

set video transparency to @ %

E e o

transparencia del video. 0

set video transparency to €& % esopacoy 100 es

completamente
transparente.
when clicked
video motion on this sprite Detectar el movimiento turn video on
de sprites en el video. forever

say video motion on this sprite
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Ideas de programacion

Descripcion de laidea Proceso de pensamiento
when clicked
[ Iniciar el programa j turn video on
¥ forever

Encender la cdmara

set move to video direction on Stage

Usar el Video: 4 - Trate de ejecutar el comando en
e Repetir a los 60 segundos el lado izquierdo. cambio de
Use la cdmara para hacer un juego interactivo. El flujo se 3 registro de mCore.
muestra en la figura derecha. Las bolas objetivo para tocar son Determina aleatoriamente la bola when clicked
generadas al azar por el ordenador. A continuacion, el mCore objetivo y la luz en el mCore < fO rever
encendera las luces LED con el color correspondiente. Asi que . ’

point in direction’ move

~move m steps

los jugadores saben qué color de bola necesita tocar.

Tocar la bola en el video

El programa utiliza la estructura de las bifurcacion para la

puntuacién. Cuando terminan los 60 segundos, se calcula la

4

puntuacion .

ScoEnd

¥

)

Ejemplo de expansion

Es una nueva caracteristica de Scratch 2.0 que utiliza la cdmara como sensor. El mBlock también hereda esta caracteristica. Cuando las

m funciones de video se combinan con mCore, se pueden crear juegos animados, interesantes, divertidos e interactivos. Vamos a

experimentarlo ahora.

Secuencia de comandos Diagrama de flujo = ,
I o ~e

Instrucciones de
when clicked . funcionamiento

. Ponte a prueba con el aprendizaje del Cuando se inicia el juego, la LED en el mCore va a
turn video on diagrama de flujo. Video de la bola cambiar constantemente de color. Los jugadores deben
forever . tocar la bola del mismo color en el escenario en un

Por favor, escriba la secuencia de flujo indicada tiempo determinado. Obtendrés puntos si tocas las
say video direction on Stage a laizquierda bolas dentro del tiempo especificado. El tiempo total de
. juego es de 60 segundos. Es necesario conectar la

X:-165Y: 180 4 camara al ordenador.
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Fondo de escenario

when clicked

turn video on

set video transparency to %

Primero debe iniciar la cdmara y ajustar la

transparencia cuando se inicia el programa.

repeate
play tone on note @
3

wait @ Secs
»

stop tone
3

wait @ Secs
o

play tone on note (F4~)
wait €Y secs

stop tone

El timbre suena antes de comienza el juego.

reset timer

set POINT to ﬂ

set state

set time

Inicializar variables y
temporizadores

La pantalla del temporizador vuelve a cero. La
variable PUNTOS

representa los puntos de los jugadores.

La variable "estado" representa si los jugadores
responden. 0 indica que han contestado. 1

indica que no han respondido.

La variable "tiempo" representa el préximo punto
de tiempo de espera.

ha respondido. 1 indica que no ha respondido.
La variable "tiempo" representa el proximo punto

de tiempo de espera.

Lo mismo que
arriba

repeat until  timer > [
if state =[] then

set color to pick random €Y to @

set led €W red () green () blue ()
color =i} then

set led red @XM green O} blue (9

color = then
set led red (i green €0} blue (9

color =] then

set led €3 red €Ni) green €M blue (9

color =[] then
set led €} red O green (O blue EIN

set state tu
else

f

if timer » time _then

set time to timer + @)

gset state tuﬂ

"El juego es de 60 segundos de
duracién. El programa cambia
constantemente de

color laluz LED (1 es de color rojo,
2 verde, 3y 4 de color amarilloy
azul). A continuacion, el estado de
"estado" se pone a 1. Esto indica
que el jugador no respondio.

Silos jugadores responden en el
plazo de dos segundos el "estado"
se establece en 0y el programa
reelige el color. A continuacion, el
juego entra en la siguiente

ronda; de lo contrario, sila
respuesta no se hace dentro de
dos segundos, la

variable "tiempo" se ajusta al
siguiente punto de tiempo de
espera. Al mismo tiempo, el
"estado" se ajusta a 0 para que la
préxima ronda de conversion de

color se haga .
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Fondo del escenario

play tone on note (E57)
WEN 0.3 B

play tone on note @
waitOsecs

stop tone

turn video off

stop all

El juego ha terminado. Se reproduce un pitido

y se apagara la cdmara.

when I receive touched
play tone on note @
wait@secs

stop tone

El timbre suena cuando se gana un punto.

Sprite de la bola

when clicked

forever

show
(3

if color =} then

" if video motion on this sprite
'hide
_change POINT by €
set time to timer + &

b

set state to ﬂ
8

broadcast touched

| ¥
wait @ secs

else

> then

Cuatro bolas sprites deciden
constantemente si son del
mismo color que la mostrada
por mCore y ser golpeadas por el
video.

Cuando la bola es golpeada
correctamente, desaparecera
durante 0,2 segundos.

La variable "color" se encuentra
en el fondo del escenario, lo cual
representa el color seleccionado

por el juego .

Consejos

¢Por qué la bola desaparece unos segundos cuando es golpeada? Esto se debe a que la visualizacion continua puede

causar una puntuacion incorrecta . Por lo que debe desaparecer durante unos segundos.

Ejercicio

1. Prueba de la relacién entre la cdmara y su transparencia.

Registrar los valores obtenidos a través de {8715 (=[5 [ galellels BTG T B TR T
2. Comprara las diferencias entre video motion  on this sprite y

video motion on Stage .



Capitulo 9 jEjecutar! Robot

Podemos aplicar los conocimientos de programacion mBlock que hemos
aprendido para controlar los robots mBot. Si haces un juego de persecucién con

otros ninos, sera muy interesante .

1. Aprender cémo utilizar mBlock para controlar el viaje de robot

Descripcion de laidea

Proceso de pensamiento

Utilice el bluetooth de Mbot para recibir
comandos del teclado mBlock y

controlar la direccion del movimiento.

Nombre de la categoria Leyenda Instrucciones

Evento de pulsar la tecla

Evento de soltar latecla

El motor funciona

El motor se detiend

1.Conectar el motor

Médulo Bluetooth Bluetooth puede ayudarnos a librarnos
de los datos en linea, hay que disfrutar
de la programacién inaldémbrica

Modulo Construir bloques Instrucciones

Ajuste el interfaz de motor y ponga en

marcha la rotacién del motor. El rango

de valor desde 255 a-255.255
set motor m SpEEd o representa el valor maximo de rotaciéon

hacia delante, mientras -255 indica el

valor maximo de rotacion a la inversa.

Leyenda

Instrucciones

En el lado de la placa principal, hay dos puertos de color naranja

para conectar el motor.

© 2016 Smart Products Connection S.A.
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2. Alimentacion con la bateria

Leyenda

Instrucciones

Antes de utilizar Bluetooth, por
favor asegurese de utilizar la
bateria  para  alimentar y

encender.

3.3. Crear conexiones Bluetooth

Leyenda

Connect¥ BoardsY Extg

Discover

Click The Device From List To Connect

PETER-PC ( 2C:33:7TA:6E:01:72 ) Cancel

Arduino

Makeblock
' mBot

PicoBoard

Communication

Instrucciones

Haga clic en Detectary esperar a los
resultados de busqueda de

dispositivos Bluetooth.

Encuentra la conexién Bluetooth
llamada " Makeblock "
Cuando se ha conectado
correctamente, la barra de
herramientas va a cambiar, como se
muestra en

lafigura de laizquierda. Por ultimo,
asegurese de seleccionar mBot en la

conexion .

4. Escribir una secuencia de comandos

Lograr la mbot movil

Idea Comandos

Pulse la tecla de

movimiento when up arrow

mover el mBot

Suelte la tecla de
movimiento
hacia arriba en el
teclado para

when up arrow

key pressed

hacia arriba en el
teclado para set mOtOFm speed m
hacia adelante. set motor m speed m

key released

e set motorm speed @
hacia atras.
set motor (M speed (0]

Descripcion de comandos

when up arrow  key pressed

Responde solamente pulsando la tecla de movimiento
hacia arriba.

set motorm speed m

set motorm speed m

Ajuste la velocidad del los dos motores a 100.

when up arrow  key released

Responde al soltar la tecla de movimiento hacia arriba.

set motorm speed @

set motor@ speed @

Ajuste la velocidad de los dos motores a 0 y los motores se
detienen.

set motorm speed m




Por favor, programar por si mismo con los conocimientos aprendidos anteriormente. luego, se
¢Cémo va a hacerlo si desea dirigir el mBot? puede controlar el coche con las teclas hacia arriba, abajo, izquierda y derecha en el teclado.

Idea Comando Descripcion del comando

when up arrow  key pressed when up arrow  key released
when left arrow key pressed ’ set motor speed m set motorm speed @
S o - - Cuando se pulsa el boton de set motorm speed m set motorm speed @
tunaruedagira set mOtor speed desplazamiento a la izquierda, ajusta
hacia delante y una -
/ set motor m speed (0] el motorizquierdoa 0y el motor when down arrow  key pressed when down arrow  key released

rueda no gira, jque . -

o derecho de la velocidad de rotacion. B motor speed m szt motorm speed @
sucede? ) o -

A continuacion, gire a la izquierda el set motor (ZEW speed ETIW set motor (IEW speed CW Controlar el programa

when leftarrow  key released .
coche. (Sila prueba es opuesta al mBot con las teclas de

v . s
set mOtor speed @ efecto anterior, eso es correcto. S6lo when left arrow  key pressed when left arrow  key released direccion del teclado.
set motor (B speed G tiene que recordar el numero dea set motor (ZEW speed €TTW set motor (ZEM speed (W
[ S R s set motor CFM speed (-100 7] set motor ((FW speed (0]
correspondiente.

when right arrow  key pressed when right arrow  key released

set motor speed m set motorm speed @
set motor ((EM speed (100~ set motor ((EM speed (0~

Si cree Mbot gira demasiado lentamente, también se puede establecer de la siguiente manera:

Idea Comando Descripcion del comando

when left arrow key pressed Decidir si hay un obstaculo por delante en el camino.

set motor SDEEd 1. Sensores de ultrasonidos

Si una rueda gira hacia Si la rueda izquierda gira hacia

adelante y una rueda set motorm speed m

atras y la rueda derecha gira hacia TS
gira hacia atrds, ;qué adelante, el coche girara PN
? - - @
ocurre: when left arrow key released rapidamente a la izquierda . % =
set motor Speed @ : @ Z Instalar el sensor de ultrasonidos en la parte delantera

del coche.

set motorm speed G

Conectar el cable de datos al tercer puerto

© 2016 Smart Products Connection S.A.
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1.Definir el modulo de Comandos

Capitulo 10 Maestro esquivando

El robot mBot quiere aprender a caminar. Pero siempre golpea el obstaculo que

Idea Modulo Descripcion del modulo

firosos
Make a Variable esta por delante. jMira!

Make a List

Crear un modulo de Haga clic en los datos y comandos.

mBot golpea los nifios que estan frente de el. Es muy frustrante. Vamos a

comando denominado Crear un nuevo modulo comando

New Block s, ope .7
S llamado "sonido". ayudarlo ahora. En este capitulo, vamos a aprender a utilizar la programacién
S'ZILH'Id
+ omone mBlock para permitir a mBot evitar los obstaculos que estan por delante de el .
oK Cancel - - - -
Objetivos de aprendizaje
1. Entender el uso de los sensores ultrasénicos
2. Escribir un comando 2. Aprender como utilizar la programacion de mBlock para permitir que mBot evite los
Idea Comando Descripcion de comando obstaculos
Modulos electronicos
define sound
if ultrasonic sensor (TI1EM distance < I ~then define sound Nombre de Ia CategorI'E Leyenda |nStrUCCi0neS
play tone on note (Ca~]
Cuando mBot se I Ry Es el comienzo del programa
mueve, el Programa stop tone de definicion.
de sonido "se Si el sensor de ultrasonido Los sensores de ultrasonido
. , Modulode
ejecutara. Si hay un (conectado a la interfaz 3) pueden detectar la distancia del
obstaculo detectado detecta que el obstaculo por Sensor objeto que esta adelante
por delante por los wW h en up arrow |( ey p resse d delante esta a menos de 10 ultrasénico
sensores ultrasonicos, cm de él, el timbre sonara
sonara el timbre de set motor m sSp eed m durante un segundo.
alarma.". | imi
set motor @ Speed m Cuando los movimientos de
mBot (como pulsar la tecla P t d - - t
arriba/abajo), el programa u n os e co noc' m Ien o
"sonido" se ejecuta.
Modulo Bloques de construccion Instrucciones

Ej e rCiCiO La distancia desde el objeto

1

1

1

1

) . ) 1 , )

1. Permitenos pensar, ;hay alguin problema para el programa anterior? ;Podemos utilizar la barra espaciadora 1 Robots ultrasonic sensor Qa8 distance detectado adelante por el sensor

1

1

1

1

1

1

ultrasénico se mide en centimetros .
para controlar la alarma del coche?

Mas juegos interesantes estan esperando para su desarrollo
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Descripcion de laidea

Proceso de pensamiento

2. Escribir una secuencia de comandos

Adquirir los datos de los sensores

Mantenga pulsada la barra
espaciadora y el mBot avanzara. Si
el sensor de ultrasonido

detecta que estd cerca el objeto
(como a menos de 10 cm), el mBot
girard para evitar los obstaculos y
seguira hacia adelante. Si

sueltas la barra espaciadora, mBot

se detendra.

[ Presiona la barra espaciadora j

decidir si hay un obstaculo

amenos de 10 cm de distancia

v &
Mover hacia o »
delante Cambiar dweccnoa

A4

Soltar la barra espaciadoraj

¥

Detener j

Idea Comando

Descripcion del comando

1.1. Instalar sensores ultrasdnicos

Crear una
variable (por
ejemplo, dis) forever
para mantener
los datos de
distancia
detectados por
el sensor de
ultrasonido.

when space  key pressed

B,

set dis to uItrasonicsensormdistance

when space  key pressed

Presione la barra espaciadora (no la suelte) para

activar el programa

Dado que los datos de ultrasonidos son obtenidos

constantemente, se debe utilizar el bloque de bucle .

set dis to uItrasonicsensormdistance

Se asigna la variable "dis" a la distancia desde el

objeto detectado por los sensores de ultrasonido.

De esta manera, al hacer clic en la banderita verde, la
distancia actual detectada por el sensor de
ultrasonido se mostrara en la esquina superior

izquierda.

| 496

Leyenda

Instrucciones

Instalar el sensor de ultrasonido en la parte delantera de mBot.

Conectar la linea de datos al puerto N° 2 en la placa principal.
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Anadir una decision y habilitar la funcién de evitacién de mBot

Idea

Comando

Descripcion del comando

Todos los programas

Siel"valordela
distancia" es menora
10, los dos motores
giran en la direccién
opuesta para hacer que
mBot gire. Delo
contrario, los dos
motores giran hacia
adelante y mBot se

mueve hacia adelante ".

when space  key pressed

forever

set dis  to ultrasonic sensorm distance

3

if dis < then

set motor CIW speed (507

set motor QM speed (-50~)
else

set motor EW speed (507}
set motorm speed @

dis < then

decidir si el valor de la distancia es inferior a 10.

set motorm speed @
set motor (ZEM speed [-50 7

Los dos motores giran en direccion inversa'y

mbot gira.

set motorm speed m

set motor (TN speed (507

Los dos motores giran en la misma direccion y

mBot se mueve hacia adelante .

when space  key pressed

forever

set dis to ultrasonic sensor (X2 distance

L3

if dis <Y then
set motorm speed @

set motor M speed [-507)

else

set motor (TN speed (50
set motor@ speed @

when space  key released

stop other scripts in sprite

set motorm speed @
set motorm speed @

Ejemplo de expansion

Podria alcanzar el siguiente efecto. Cuando mBot se mueve hacia adelante, si hay un obstaculo por delante (por ejemplo a 50 cm de distancia), mBot sera

Ajustar el evento de detencion del mBot

Idea Comando Descripcion del comando

alertado y encenderd la luz de alarma.

Cuando el obstaculo esta cada vez mas cerca, la alarma y la frecuencia de la luz se acelera progresivamente hasta que mBot gira

Ajuste la velocidad del
motor a 0 y detener

otros comandos.

when space  key released

stop other scripts in sprite

set motorm speed @
set motorm speed @

when space  key released

Desencadenara el evento mediante la liberacién de la
barra espaciadora.

stop other scripts in sprite

Primero, detenga los otros programas de
comandos (porque los otro programa se

mantienen decidiendo si hay obstaculos adelante).

set motorm speed @

set motorm speed @

Ajuste la velocidad del motor a 0y deje de girar.
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Todos los programas

Idea Comando Descripcion del comando
when space  key pressed
Afadir nuevos ecentos
Debido a la deteccién continua, se utiliza el
blogue de bucle.
dis <[Ei]  then
Afadirel when space  key pressed
programa de forever
"cuando (
pulsas la barra if dis < m then
espaciadora”. La variable "dis" en el programa anterior es
Escribe efectos play tone on note (ZW
de sonidoy la [ e e llamada a comprobar si el valor dis es inferior a 50
luz LED~ g et led €D red €D green € blue G (si es menos de 50, indica que hay obstaculos por
pequena

set led €M red CW green b
wait dis /@ secs

delante dentro de una distancia de 50 cm).

play tone on note @

stop tone

deténgase inmediatamente después de reproducirse
un tono.

set Iedm redm green@ blue@
set led €M red OB green (o~ TN 0"]

Encienda el pequefio LED (rojo) y se apagara

inmediatamente.

A medida que se acerca, el tiempo de espera se

reduce gradualmente.

when space key pressed when space key released

forever stop other scripts in sprite

speed @

set dis to ultrasonic

3

if dis < then

set motor (IR speed N
set motor ({F} speed €}

when space key pressed

forever
if dis <Efy then

play tone on note

’5 top tone
- led € red green (9 blue (O
Set led €[} red (P green @Y blue (9
[

wait dis / Gl) secs

Ejercicio

1. {Podemos usar la funcién de grabacién para grabar una pieza de sonido y reproducirlo cuando mBot
encuentra un obstaculo?

2. ;Podemos ajustar a mBot para girar al azar cuando se encuentra con un obstaculo?

E e o
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Capitulo 11 &l camino del éxito

El robot mBot ve el tren moverse a lo largo de la pista. Se espera que podria ser una

via de tren similar. En este capitulo, vamos a aprender la caracteristica de linea de

patrullaje de mBot

Objetivos de aprendizaje

1.Entender las caracteristicas del sensor de linea de patrullaje

2.Aprender sobre la linea de patrullar con el sensor de linea de patrullaje.

Modulos electronicos

Nombre dela categoria Leyenda

Instrucciones

Linea de patrullaje

Médulo de Sensor

Linea de patrullaje

El médulo de sensor puede ayudar al
robot a que se muevaalolargodela
linea negra del suelo. Hay dos
detectores en su parte delantera. A
través de la luz reflejada y
proyectada en el suelo por el LED,
detecta el contrapeso del médulo en

contra de la linea negra.

Puntos de conocimiento

Modulo

Bloques de construccion

Instrucciones

line follower

Obtener valor de ajuste de contrapeso del sensor de linea de patrullaje.
Son en total cuatro valores, llamados, 0,1,2,3. Entre ellos, 0 representa
que el sensor estd completamente a lo largo de la linea negra'y 3
representa que el sensor esta por completo fuera de la pista. 1y 2
ilustran que un lado del sensor es lejos de la linea negra, mientras que el

otro lado es a lo largo de la linea negra. Como se muestra en la figura:

Elvalor s

’
?«i
)

line follower CXITTM Elvalores 1

U

)

line follower CXTIEN Elvalores 2

line follower CXITTM El valores 3
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1.Instalar sensor de linea de patrullaje

Descripcion de laidea Proceso de pensamiento

Explicacion

El sensor de linea de patrulla estd unido a un extremo
del mBot. Por favor asegurese de que los dos

detectores estan hacia abajo. El cable de datos esta

conectado al puerto 3.

_ . X 4
[ Presionar la barra espaciadora J <

NOTA: Para facilitar el aprendizaje, consideramos que

3

el extremo con el sensor de linea de patrulla este en

frente Por lo tanto, si usted desea conducir al mBot
Si mBot estd en la linea de atras

Mover recto > hacia adelante, deberia ajustar el motor para girar

hacia atras durante la programacion

(Ejemplo:-50) .

Mantenga pulsada la barra espaciadora y

mBot ejecutara el programa. mBot decide si Girar a la derecha

ta let te alol delali . .
ceia compieiamente afofargo detaihea 2.Ajustar el modulo personalizado del motor
negra. Si es asi, se mueve recto. De lo

X o . , En esta leccién, consideramos que el extremo con el sensor de linea de patrullaje estd enfrente del mBot. Para el aprendizaje de una operacion sencilla,
contrario, seguira decidiendo si mBot esta a

ajustamos el funcionamiento del motor con el médulo personalizado, con el fin de facilitar la operacién de seguimiento.

laizquierda (a la derecha). Si es asi, giraa la

Girarala
izquierda

Y

derecha (izquierda) y haz que mBot retorne Si mBot esta cerca de la derecha

alalinea negra. SimBot estd lejos de la linea

Leyenda Explicacion

negra, se dibujaré de nuevo lalinea negra.

Repetir el ciclo hasta que suelte la barra

. Data&Blocks
Si mBot esta fuera de la linea Mover hacia atra’%
de atras Make a Block En el modulo de "datos y bloques" haga clic en”

"hacer un bloque"

espaciadora .

New Block
° ey VAT . "
Pefrmber:) Seleccione "Anadir entrada de nimero" en forma
right €9
v Options abierta (Este parametro puede ser referido como
Add number input E left o . .
[ i o ey dora] Add string input = velocidad del motor) y cambiar el nombre del
Add boolean input . 4 modulo como " izquierda" (Significa que la
L 4 Add label text text ) ' ) '
funcién personalizada seria para funcionar el
I Run without screen refresh
[ Detenerse ] OK | Cancel define right numberl motor del lado izquierdo del mBot)

Crear un médulo personalizado "derecha" para el

. funcionamiento del motor en el lado derecho del
define left numberl

Mbot "
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3. Movimiento de depuracién de mBot

Leyenda

Explicacion

¥

La rueda de la izquierda corresponde al Mbot motor 2 y la rueda derecha corresponde al motor 1.

Asi se ejecuta un conjunto de médulos personalizados:

define left numberl

set motor (EM speed numberl

La rueda de la izquierda del Mbot corresponde al motor 2 y la rueda derecha corresponde al motor 1.

Proceder a lo siguiente para ajustar los médulos personalizado:

Como se muestra en la figura, cuando se ejecutea el comando "lzquierda". los comandos en el médulo
personalizado se llaman. El valor 30 en el comando " izquierda " reemplazara el valor n°1. En este

ejemplo, la velocidad de rotacién del motor 2 serd de 30.

¢El motor gira hacia adelante o hacia atras?
En esta leccion, la parte delantera de Mbot es el final de las lecciones anteriores. Por lo tanto, se debe
ajustar el valor en un valor negativo si desea que el motor gire hacia adelante (en las lecciones

anteriores, gira hacia atras). Podemos acabar este paso en el médulo personalizado:

define left numberl

set motorm speed | numberl *9

El valor del nimero 1 serd multiplicado por-1.

Por ultimo, preparar los médulos personalizados " izquierda "y " derecha ":

define left numberl

set motor m speed | numberl * (-1

right €D

define right numberl

set motormspeed numberl *9

4. Escribir la secuencia de comandos

Ajustar la funcién de linea de patrullaje mBot

Idea

Comando

Descripcion de comandos

Al pulsar la barra
espaciadora
(manténgala
pulsada), Mbot
comienza a decidir
el estado de los
sensores de la linea
de patrullaje. La
rotacion del motor
depende dela
compensacion, que
facilitan el ajuste de

direccion de Mbot.

when space key pressed

forever

set liner to line follower (QIEM

»

if liner =[] then

left €D
13
right €Y

15

if liner =g then

left €1

if

when space key pressed

Presione la barra espaciadora (manténgala

E presionada ) para activar el programa

Es necesario utilizar un bloque de bucle debido a que obtiene
constantemente los datos del sensor de linea de patrullaje.

set liner  to line follower (TILEM

El valor detectado por el sensor se asigna a la variable
"de lineado"

if  liner =[] then

8
right

Sila linea es 0, indica que mBot esta al final de la linea negra 'y
la velocidad de rotacion de los motores izquierdo y derecho
es consistente con los otros.

if  liner =] then

left €D

Silalinea es 1, indica que es Mbot estd a la derecha de la linea
negra. Se debe girar a la izquierda. En ese momento, el motor
izquierdo desacelera y el motor derecho se acelera.

if liner = then
left

Sila linea es 2, indica que mBot esta a la izquierda de la linea
negra, se debe girar a la derecha. En ese momento, el motor
derecho desacelera y el motor izquierdo se acelera.

if  liner =g then

it @D

Si la linea es de 3, indica que mBot ha esta completamente
fuera de la pista de la linea negra. Debe regresar
inmediatamente a la linea negra.
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Detener la funcién de linea de patrullaje mBot

Idea

Médulo

Descripcion de las instrucciones

Todos los programas

Al soltar la barra

espaciadora, mBot

when space key released

stop other scripts in sprite

when space key released

Suelte la barra espaciadora para activar eventos

stop other scripts in sprite

Detener los otros programas de comandos (porque
otro programa esta continuamente decidiendo el
valor de los sensores de linea de patrulla).

detiene. set motor speed (M
set motor ([} speed ()
set motor (JER speed (9
set motor ({E} speed (9
Ajuste la velocidad del motor a 0y detener la rotacion
Consejos:

Debe asegurarse de que Mbot estd a lo largo de la linea negra cuando se inicia el programa. Si la linea de patrullaje de

Mbot no funciona bien, por ejemplo, a menudo se sale de la linea, puede aumentar la anchura de la linea negra .

when space key pressed

forever

set liner to line follower (QI1eM

5

if liner =E then

left
right €Q)

if liner =] then

left €D
’right (50

if liner : then

left €
right €D

if liner =|§] then

left @)

when space

stop other scripts in sprite

set motor ({ER sp
set motor ((F}

define left numberl

define right numberl

set motor speed

key released

numberl * &9
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Capl'tulo 12 Elrobot obediente

El robot Mbot aprendié a moverse a lo largo de la pista. Estd muy feliz yestaba tarareando una

cancién, caminando en el "camino de éxito". Por favor, escribir los programas para el robot y afadir . C . . .
prog P y mBot es un robot obediente e inteligente. Tiene un receptor de infrarrojos

canciones segun los diferentes valores detectados por el sensor de linea -patrullaje .
en su cuerpo. Nosotros podemos controlar remotamente el movimiento

Idea Comandos Descripcion de comandos de mBot con este receptor. ¢Es tan guay, eh?

En esta leccion, vamos a aprender a controlar el robot con el mando a

play tone on note distancia por infrarrojos .

stop tone

liner =[] then

El sonido del timbre Si reproduce un tono e inmediatamente para de jugar,

]
reproduce diferentes right @ se emitira una voz corta y rapida. Ese es el efecto que

»
sonidos seguin los play tone on note (Wi esperamos. Como resultado, el mBot reproducira la
»

1. Aprender cébmo controlar el robot con el mando a distancia de infrarrojos..

valores detectados por melodia cuando patrulle las lineas (también se podria

stop tone

el sensor de la linea de intentar tomar diferentes tonos).

patrullaje

4

o Nombre de la categoria Leyenda Instrucciones
Ejercicio

1. Escribirdn programas para controlar el efecto de la iluminacion LED y hacer el movimiento de mBot mas agradable .

Transmitir la sefal infrarroja codificada. Esta es
Mando a distancia recibida y procesada por el receptor de
infrarrojos del controlador maestro de mBot,

que realiza la accion del programa relacionado.

cts Connection S.A.
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Utilice las teclas de flecha para controlar el viaje de mBot

Puntos de conocimiento

Médulo Construyendo bloques

Instrucciones

irremote A pressed

Obtener el boton de Informacion

para el mando a distancia por

infrarrojos
Ideas de programacion
Descripcion de laidea Proceso de pensamiento

Haga clic en la bandera verde para
iniciar el programa de bucle. Se
decidira constantemente

si la informacion del botén del
mando a distancia es consistente con
la informacion preestablecida (por
ejemplo, la tecla A). En caso
afirmativo, se ejecuta la accion
correspondiente. De lo contrario, el

bucle continta.

Haga clic en la pequena bandera N
verde

Decidir si la informacion

clave es consistente

Idea

Hagaclicenla
bandera verde para

ejecutar la

estructura de bucle.

Se detectara
continuamente la
informacion clave
recibida del mando
adistancia. Si se
recibe la flecha,
mBot se moverd o

girara.

Comandos

when clicked
forever

iff ir remote 1 pressed Jthen
or m speed
speed

ir remote | pressed _then
set motor m Sp
if ir remote — pressed then

»

if

if C then

set motor m
.s;ut motor m

Descripcion del comando

Haga clic en la bandera verde y ejecuta el programa.

El programa de bucle se utiliza para detectar continuamente

la informacién de datos.

if irremote T pressed /then

set motorm speed m

set motor CZW speed (1007}

Analizar la informacion de la tecla del mando a distancia y

ejecutar el programa correspondiente .

Realizar la accion correspondiente
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Ejemplo de ex on

Somos capaces de utilizar las teclas de flecha en el mando a distancia para controlar el movimiento de mBot. Sin
embargo, tengo que recordarle un problema: mBot se mueve muy bruscamente. Cuando se controla con un mando a
distancia por infrarrojos, primero se recibe la sefal por el receptor de infrarrojos del controlador principal y entonces se
alimenta de nuevo a mBlock del ordenador a través de Bluetooth. Después de que la sefal sea procesada por mBlock, la
rotacion del motor de mBot es controlada por Bluetooth. Este proceso es muy complicado, ;verdad? ;Hay una manera

de desconectar mBot desde el ordenador? En otras palabras, el programa esta directamente quemado en el controlador

[

principal. Es infinitamente factible. Vamos a aprender esta funcién ahora.

Ejercicio

1. Cargar el cédigo en el controlador principal. Se puede controlar el movimiento de mBot con el mando a distancia.

Idea Comando Descripcion del comando

mBot Program

Permitir que el cédigo del programa sea cargado al

También puede controlar el sonido del timbre y los efectos de parpadeo de la LED y asi sucesivamente .

controlador principal de mBot y hacer que el robot funcione
sin estar en linea.
mBot Program A continuacion, haga clic derecho, seleccionar "Cargar

programa de Arduino", tal como se muestra a continuacion

ir remote 1 pressed _then

set motor (I speed (LN
set motor (IFY speed ELIN

Use "el programa

ir remote |

principal mBot" en

"médulo d set motor (JI§Y spe
€l"modulo de i‘;m motor (EW speed
robot" para .
if ir remote — pressed _then
reemplazar "cuando
set motor speed @I
se haceclicenla "set motor (Y speed € Haga clic en "Cargar Arduino" en la ventana abierta
bandera verde". i
if ir remote — pressed _then

Cargar el COdlgO al set motor m speed @

controlador " set motor [ M2~ BN -50 *)

principal. ir remote Setting pressed ,then Back Uﬂoad to Arduino

set motor (IR speed (R 01
'«,m motor (Y speed (§ 02 }

03
04 void loop(}
05
06  if(ir keyPressed(64))
07 motor_9.run(100);
08 motor_10.run(100);
na 1

jAtencion! Al cargar el programa de Arduino, por favor
aseglrese de que el cable USB estd conectado al
controlador principal de mBot y el nimero de puerto

correspondiente es

MAEEED
o [ ]

FLTTIT 87
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Capitulo 13 Eirobot Versatil

Mbot es un robot inteligente. Se ha aprendido mucho de sus habilidades. Por ejemplo, es
capaz de esquivar habilmente obstaculos localizados delante de el. También puede

realizar una linea de patrullaje y operar con el mando a distancia. En esta leccién, vamos a

dejar que mBot nos muestre todas sus habilidades.

Objetivos de aprendizaje

1. Presione la tecla "A" "del mando a distancia. mBot entra en modo de mando a distancia.

Utilice las teclas de flechas para controlar el mBot, puede ir hacia adelante, hacia atras y girar.

Sin embargo, si hay algun obstaculo a 10 cm por delante de este, el mBot se girara

automaticamente.

2. Si presiona la "tecla de control" en el mando a distancia o en el sensor de linea de patrullaje

este detectara la linea negra.

Ideas de programacion

Descripcion
delaidea

Poceso de pensamiento

La subrutina "control" ejecuta
repetidamente el programa hasta que la
tecla "Ajustar" es presionada o el sensor

de linea detecta la linea negra.

Descripcion de laidea Proceso de pensamiento
El programa se ha quemado en el
controlador. Cuando se ejecuta, este
decidira continuamente si se pulsa el
botén "A". Si se pulsa, la subrutina —>[ Bzl j<—
"control" serd ejecutada 3

Si se pulsa la tecla "A"

S

(

Ejecutar la subrutina "control" j

La subrutina
se termina.

El programa
"Control", controla la
direccion del
movimiento de mBot
con el botén del
mando a distancia. Sin
embargo, si hay algun
obstaculo delante (a
menos de 10 cm),
mBot se girara

automaticamente ".

Se ejecuta
repetidamente
hasta que el
botén de
"Configuracion
" se presiona o
el sensor de
linea detecta la
linea negra ".

[ Subrutina "control" j

l—b $ <

Si se pulsa la tecla "arriba"

El motor girara

hacia delante

N

Si se pulsa la tecla "izquierda"

El diferencial del motor,

girara a la izquierda

N

Si se pulsa la tecla "derecha

El diferencial del motor

giraré a la derecha

N

Si se pulsa la tecla "abajo"

El motor girard ala
inversa

A 4

N

Si detecta obstaculos

El diferencial del motor|

cambiara de direccién




mBlock kids maker rocks with the robots

m 2. Escribir una subrutina "control"

1. Escribir un comando. decidir si se pulsa "A" en el mando a distancia Idea Comandos Descripcion de los comandos

Idea Comando Descripcion del comando

define control

Ejecutar la subrutina "control".

repeat until  ir remote Setting  pressed _or  line follower CZEW =

mBot Program

set led €M red @ green () blue
set motor (ZFW speed CB
set motor (EW) speed (W

define control
El programa se puede grabar directamente en el mando

repeat until  ir remote Setting  pressed ~or line follower CZNEW = Ejecutar repetidamente el programa hasta que se
para lograr que mBot se ejecute sin el ordenador. . o
< b set led €W red €W green (W biue W pulse el botén "Configuracion” en el mando a
if | irremote T pressed /then d | del d lal
istancia o el sensor de linea detecte la linea negra
set mctorm speed @ 9
El programa se ejecuta set motor (EW speed €W (el valor del sensor es 0). A continuacion, apague las
en varias ocasiones en if . irremote | pressed Jthen pequenas luces LED y deténga la rotacién del motor.
la subrutina "control" set motor (EW speed CTW t led €D red €19 b
. i set le re reen ue
hasta que el botén de set motor (EW speed GETW J
. . 0 2w B — . . S
El programa que se copia en el controlador principal se Configuracion” en el B ot —  presse S Ajustar la luz LED a color rojo, lo que indica
; mando a distancia se [
En el cuerpo del debe ejecutar en un bucle ) set motor (FW speed E@W que mBot entra en el modo de control.
presione o se detectae set motor (FD) speed ETH
bucle, el programa 8 . A el sensor de la linea _ . .
o if ir remote pressed . then Enelbud if  ir remote — pressed Jthen if . irremote T pressed /then
principal mBot mBot Prog =111 negra.tn e1bude, se set motor (FW speed CETW
. . detectard el estado de I set motor (ZEW speed €M
decide si se ha de forever | las del 3 set motor CEW speed a» b P
ulsar latecla" A : s tedasce mandos ; i Y di e motorm speed m
P ir remote A pressed _then Decidira si la tecla "A" se tiene que pulsar en el mando distancia, y decidiré si R cr2conic sensor GRIEW) distance |<IEC) Y -
"en el mando a adistancia existen obstaculos a 10 | set led €W red €W green @M blue (W
. ) control cm por delante de este. set motor CEW) speed ETH De acuerdo con las diferentes teclas del mando a
distancia. En caso L - ’ set motor CEW speed @D
. . control B distancia, la direccién de movimiento de mBot. varia.
afirmativo, la L
set led m red @ green @ blue@
subrutina " control if ultrasonic sensor@ distance < then
" funcionara. set led @D red € green (W blue (D set led €W red €W green @M blue (W
Para ejecutar la subrutina "control’, se debe set motor CFW speed (D set motor (ZFW speed &N
crear una subrutina en el médulo de "Datos y set motor CEW speed €D S‘M speed €W
bloques", como se muestra a continuacion: set led @D red @ green € blue (P
. .
i : . ,
Si hay obstaculos delante a 10 cm, la luz LED estara
Make a Variable
— en verdey el robot girara. La pequefa luz se
Make a Block apagara en 0,5 segundos.
New Block
» Options
oK Cancel o

Ejercicio
1. Aparte de hacer que el mBot entre en el modo de control pulsando la tecla "A" del mando a distancia, también
puede configurar otros modos. Por ejemplo, pulse la tecla "B" y entre en el modo de linea de patrullaje, y luego el

mBot viajard a lo largo de la linea negra, etc.




Capl'tulo 14 La carrera de caballos

Hoy, llegamos a la pista de carreras. Cada participante trae un mBot. Ellos mismos
calibraran sus apreciados Mbot, por lo que se logran mejores resultados en este
juego de carreras. Antes de comenzar el juego, los jugadores tienen mucho tiempo
para entrenar a Mbot. Tiempo del juego, todos deben dirigirse a la pista por favor!

1.Cargar el programa de control de mBot en modo fuera de linea y finalizara el juego de carreras

Construyendo Bloques Instrucciones Ejemplo

Haga clic en los bloques de construccion principales del
programa de mBot

o
mBot Program

upload to arduino
duplicate
delete

play tone .gscomment )
set count to [

reset timer

Cargar el programa a mCore y

mBot Program mBot se ejecutara fuera de linea.

Seleccionar "Cargar programa Arduino" y aparecera el

cédigo de Arduino a la derecha del software.

Construyendo Bloques

timer

reset timer

run forward at speed

Instrucciones

Lograr la funcion de temporizacion con

los bloques temporizadores,

Establecer bloques de giro del motory la
velocidad

Ejemplo

El temporizador es una funcion integrada en el chip de

Arduino, lo que equivale al temporizador MBLOCK

Esto podria controlar la activacion y la velocidad de dos

motores simultdneamente

Descripcion de laidea

Proceso de pensamiento

mBot determina la distancia del viaje de
acuerdo con el numero de botén
presionado, por lo que se debe ejecutar a

mBot fuera de linea.

{Como funciona nuestro programa?

1. En primer lugar establecer el estado
inicial.

2.Registrar los nimeros de pulsado de los
botones de mBot dentro de 10 segundos.
3. Cuando la luz verde esta encendida,
ponga a mBot en el punto de partida de
la pista. Presione el botén nuevamente y
luego el mBot se movera hacia adelante y

se detendra en el punto final .

C

Empezar j

El contador se pone a cero

<
<

Si se pulsa el botdn, el contador es agregado por 1

¢{Se alcanzan los 10 segundos?

S

Reproducir un tono

Esperar 1 segundo

Luces encendidas

Espere a que el boton sea presionado

Mbot se mueve hacia adelante con
una velocidad de 100

Esperar "variable de contador" segundos

El coche detiene su movimiento

© 2016 Smart Products Connection S.A.




Idea

Iniciar la variable
aplicada a mBot
antes de que se
ponga en marcha

Comandos

mBot Program

wa.ite Secs
play tone on note [ C67)

set count ton
reset timer

stop tone

Descripcion de comandos

set count to [

La variable "contar" "registra los nimeros de
presionado del botén. Silos nimeros no llegan a cero
antes de que se inicie el programa, el siguiente
programa anadira los nimeros anteriores. El

programa se ejecutara de forma anormal ".

reset timer

Iniciar nuevamente a grabar el tiempo.

repeat until timer > gl

if . button pressed then

repeat until timer > gl

=3

El cédigo fuente Arduino estara completo cuando el programa de

Arduino se haya cargado

mBot Program

w;ite secs

play tone on note
set count to [

reset timer

stop tone

repeat until timer > gy

if button pressed then

change count byo
3 4

#include <Arduino.h>
#include <Wire.h>
#include <Servo.h>

#include "mBot.h"
#include "MePort.h"
MeBoard myBoard(mBot);
#include "MeBuzzer.h"
#include "MeRGBLed.h"
#include "MeDCMotor.h"

double angle_rad = PI1/180.0;
double angle_deg = 180.0/PI;
double count;

MeBuzzer buzzer;

double currentTime = 0;
double lastTime = 0;
MeRGBLed rgbled_7(7);
MeDCMotor motor(0);

void setup(){
while(!((currentTime) > (10)))

{
if((0*(analogRead(A7)>1070:1))X

change count by €9 t4=1-
>wa}t until. button released wait until, button released count==1
Detectar el nimero ¢ - -
El bucle termina cuando sobrepaso los 10 segundos .
delvecﬁ)que se else J else while(!((1*(analogRead(A7)>1070:1))));
pulsa el botén I else
durant; 10E if button pressed then \ % {
segundos. Emitira play tone on note (W (
untonoalos 10 e o HIEY play tone on note }
segundos . ei::It until, button released wglto - lastTime = m||||3()’
stop tone count = 0;

Registrar el niUmero de veces que se pulsa

el botén.

La luz verde se
enciende cuando
se termina el
tiempo. Los
jugadores ponen a
mBot en una
ubicacion
especifica. Presione
nuevamente el
botén y mBot
comienza a
moverse.

set led m red @ green @ b]ue@

wait until, button pressed
run forward  at speed ELTN

wait count secs

run forward at speed @

set led m red @ green @ blue @

wait until. button pressed

Espere para pulsar el boton.

run forward at speed m

wait count secs

run forward  at speed (0]

El tiempo adelante es el equivalente al nimero de

veces que el botdn ha sido pulsado por el jugador.

stop tone

set Iedm red@ green@ que@

wait until, button pressed
run forward  at speed (1007)
wait count secs

run forward at speed @

set Iedm red@ green@ bluem

pinMode(A7,INPUT);
rgbled_7.setNumber(2);
delay(1000*3);
buzzer.tone(1047);
buzzer.noTone();
buzzer.tone(262);
delay(1000%1);
buzzer.noTone();
rgbled_7.setColor(0,0,60,0);
rgbled_7.show();

while(!((0*(analogRead(A7)>1070:1))));
motor.move(1,100);
delay(1000*count);
motor.move(1,0);
rgbled_7.setColor(0,0,0,0);
rgbled_7.show();

}
void loop ()
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repeat until  timer >
if button pressed then
change count by €)

wait until b

wait until  bu
run forward  at
wait count secs
d  at speed (9
€D red @ green @ blue (D

x:-16
¥ 23

Haga clic en el botén "Cargar a Arduino" y cargar los programas a la placa base de mBot.

_ SEN

Back = Upload to Arduino Edit with Arduino IDE

while(1((1*(analogRead(A7)>1020:1)))).
e

}
astTime = millis();
count = 0;
pinMode(A7,INPUT);
rgbled_7.setNumber(2);
delay(1000°3);
buzzer tone(1047);
buzzer.noTone();
buzzer tone(262);
delay(1000*1);
buzzer.noTone();
bled_7 setColor(0,0,60,0);
jbled_7 show();
while(I{(0*(analogRead(A7)>1020:1)));
100).

motor.move(1,0);
rgbled_7.setColor(0,0.0,0);
rgbled_7.show();

}

void Ioop()

Send |

if . button pressed then

change count by €3

wait until

else

if button

button released

wait until, button released

pressed then

change count byo

wait until

button released

{COmo se puede cambiar la distancia de movimientos por segundo para el mBot?

Idea

Modificar el tiempo de

espera en el programa

Comandos

set led €lIM red €W green G blue G

wait until. button pressed

run forward  at speed (!'I:D

wait count * €M) secs

run forward  at speed (3

set led m red@ green@ b\ue@

Descripcién del comando

Extender el tiempo de espera en un
20%.

Intentar y ver la diferencia.

Si cree que el mBot se mueve demasiado rapido ;cémo puede configurarlo?

Idea

Modificar la velocidad
del motor

Comandos

set led m red @ green@ blue@

wait until. button pressed

run forward  at speed @

wait count secs
run forward  at speed ('D

set led m red @ green@ blue@

Descripcié de comandos

run forward  at speed (80

Puede cambiar la velocidad de
movimiento modificando este

numero

Ejemplo de expansion

El juego de aterrizaje: permitir que el mBot se inicie desde un punto de partida fijo y se mueva al rango especificado con el boton..




1. Configuracién de juegos

mBlock kids maker rocks with the robots

Determinar el nimero de veces
que el botdn es presionado por el
usuario. Hacer que el mBot entre

en el rango especificado .

2. El modificable Bloque de la velocidad del motor.

Idea

Sielrango de destino no
esta en frente, pero hay

una ruta con radian.

Comandos

run forward at speed m
run forward at speed @

Descripcion del comando

Es una buena solucion ajustar el
motor a diferentes velocidades. Tal

vez usted tiene una idea mejor ~

3. Escribir los comandos

Idea

Moverse en un sentido curvo

Comandos

wait until, button pressed
set motor (EM speed m
set motorm speed @

wait count secs
run forward  at speed (3

set led €M red (B green@ blue G

Descripcion del comando

El ajuste de la velocidad del motor se
ajusta para un mejor desplazamiento

curvo de mBot.

Ejercicio
1.Si hay un obstaculo dentro del rango objetivo, ;como podemos resolver este problema? Juegos mas interesantes

estan esperando para su desarrollo!

cts Connection S.A.





