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1. Introduccion

El robot mBot Ranger es el kit que la casa Makeblock define como su robot STEM
(Science, Technology, Engineering y Mathematics). Un robot pensado para que
alumnos/as de edades de 12 afos en adelante exploren el mundo de la robética. Es
un kit resistente (chasis de aluminio) y versatil, en el sentido de que permite la
construccion de tres montajes diferentes: robot tanque, robot de carreras de 3 ruedas y
robot balancin.

Relativo a su alimentacion, mBot Ranger necesita de 6 pilas o baterias de 1,5V del tipo
AA.

Su placa controladora, protegida por una carcasa de plastico transparente, es una Me
Auriga que acomoda 7 sensores diferentes. A saber: modulo con 12 LEDs RGB y dos
sensores de luz, comunicacién inalambrica via bluetooth/2.4G, sensor de sonido,
sensor de temperatura, zumbador y giréscopo.

Esta placa, basada en el microprocesador open-source Arduino Mega 2560, dispone
de 10 puertos de expansion con conectores RJ25. Entre ellos, 4 son especificos para
motores de 6-12V, uno para conexiones de componentes por puerto serie y 5 para
diferentes componentes que requieran conexiones digitales, analégicas o I°’C. En
estos Ultimos se pueden conectar el modulo sigue-lineas o el sensor de ultrasonidos
que se incluyen en el kit del robot.

Es relevante conocer el significado de los colores ID que podemos encontrarnos en los
puertos de las diferentes placas de Makeblock. Estos son:

Rojo (motores), Amarillo (interface digital), Azul (interface digital dual), Gris (Puerto
serie, bluetooth), Negro (interface analdgica y dual) y Blanco (Puerto 1°C).

Colores ID de los puertos de las placas Makeblock

Particularizados a los diez puertos de la placa Me Auriga, 4 presentan el color rojo,
uno el gris y 5 la siguiente combinacién de cuatro colores, blanco-amarillo-azul-negro.

En la siguiente imagen (Figl) podemos ver la placa Auriga del robot: En ella
observamos que se le han acoplado (no soldado) el modulo bluetooth (que puede
cambiarse por un modulo 2.4G) y el anillo de 12 LEDs RGB (médulo que incluye dos
sensores de luz). En esta imagen frontal, distinguimos el sensor de sonido y el buzzer
0 zumbador incrustados en la placa.
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Y al voltear la placa, en su parte trasera podemos ver el sensor giréscopo basado en
el médulo MPU 6050, y que va incluido en la placa:

Me Auriga se basa en el micro-controlador ATmega2560, disponiendo de una memoria
flash de 256Kb, y esto la hace ideal a la hora de necesitar implementar con ella
proyectos mas complejos.

Concerniente a su programacion y control, el robot mBot Ranger presenta tres
caminos o vias: con la APP Makeblock HD 2.0 (de libre descarga en App Store o
Google Play), a través del software mBlock (Windows y MAC OSX) o con el IDE de
Arduino (Windows, MAC OSX y Linux).

Este documento se centrar4 en la programacion del robot mBot Ranger desde el
programa mBlock. Software que veo muy apropiado para el alumnado de la ESO
porque combina scratch con arduino en diferentes placas y robots (y no sélo con el
mBot Ranger). A mayores, pretendo explicar y ejemplificar la utilidad de un gran
abanico de accesorios, sensores y actuadores, algunos muy comunes en el campo de
la robdtica educativa y que nos serviran para llevar a cabo proyectos o retos mas
complejos, abarcando el desarrollo de prototipos reales mas sofisticados. En muchas
ocasiones, entraremos en Arduino y veremos que las librerias que proporciona la casa
Makeblock son muy faciles de manipular, modificar y entender, abriéndonos la puerta
a usar estos robots para aprender arduino.

2. mBlock

mBlock es el software estrella de la casa Makeblock. Esta basado en el editor Scratch
2.0 y permite programar el robot de forma inalambrica, mediante un entorno sencillo de
arrastrar y soltar comandos. Este entorno grafico fusiona scratch y arduino, pudiendo
ser utilizado no solo para programar sus placas sino también para programar una gran
cantidad de tarjetas del universo arduino, asi como, la tarjeta de sensores PicoBoard
gque se asocia con scratch. La descarga del software mBlock, tanto para Windows
como para i0S, puede hacerse desde el siguiente link: www.mblock.cc
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En cuanto a Linux", el programa funciona a través del Wine, software que nos permite
instalar aplicaciones de Windows en Linux, dando permisos al usuario en el archivo
ttyUSBO.

Tras abrir el programa mBlock, lo primero que debemos hacer es conectar el robot al
software que lo controlara. Para ello, conectamos el cable USB desde el mBot Ranger
al ordenador. En ese momento, si los drivers de la placa estan instalados, se nos
habilita un puerto COM de comunicacion para realizar la conexion. En nuestro caso,
nuestro puerto es el COM8, como puede verse en la siguiente imagen. Si queremos
conocer el puerto que utiliza nuestro PC en ese momento, en Windows podemos
acceder a Equipo>Administrador de dispositivos, en el apartado de Puertos (COM y
LPT):

475" Puertos (COM y LPT)
: ..... L ? Puerto de comunicaciones (COML)
T ?’ USB-SERIAL CH340 (COME)

Puerto de conexion USB-SERIAL CH340

Ya con el programa mBlock abierto, vamos a la pestafia “Placas”y escogemos Auriga
para finalmente, ir a la pestafia “Conectar” del menu principal y en su apartado Serial
Port, seleccionar el puerto de conexion COMS8:

Placas | Extensiones Lenguaje Ayuda | | Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

Arduino Serial Port » comi
Arduino Uno Bluetooth » v COMS
Arduino Leonardo 24G Serial >
Arduino Nano ( mega328) Red »
Achic/Wieos L2} Actualizar Firmware
SRR Restaurar Programa Predeterminado >
Makeblock Ver codigo
Me Orion Instalar Driver de Arduino
Me UNO Shield
mBot
v Auriga
Mega Pi
Otros
PicoBoard

En caso de no conectar, sélo debemos revisar si hemos instalado el driver de arduino
gue nos proporciona el puerto de conexiéon USB-SERIAL CH340. Este driver puede
instalarse directamente desde el programa mBlock, a través de la pestafia Conectar
usando la opcion Instalar Driver de Arduino, tal y como se observa en la siguiente
imagen:

! Tutorial: http://www.makeblock.es/foro/topic/25/mblock-con-linux/1#post-144
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Conectar | Placas Extensiones  Lenguaje  Ayud

Serial Port r
Bluetooth k
240G Serial »
Red 2
Firmware

Actualizar Firrnware
Restaurar Programa Predeterminado L
Ver cadigo

|Instalar Driver de Arduing |

Tras estos pasos, el programa nos debe mostrar que el robot Ranger esta conectado:

[ mtock Baset O Scrach From the T M Lokt ) - Sl ort Canctade - Nt saved — 5 x
Archivo [dews Conectar Plocas

‘E:?.’ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.3.3) - Serial Port Conectado - Mot saved
Archive  Editar  Conectar  Placas  Extensiones  Lenguaje  Ayuda

En el bloque observamos que mBot Ranger esta conectado (circulo en verde):

Programas Disfraces Sonidos

I Movimiento I Eventos

I Apariencia Control

I Sonido I Sensores

I Lapiz I Operadores

I Datos y Blogues Robots

Auriga ™ @
g Dkayl

Péagina 7 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

Nuestro trabajo ahora consistira en programar el robot utilizando los diferentes bloques
que nos proporciona mBlock. El software mBlock nos permite conectarnos con el robot
por puerto USB (que es lo que hemos hecho hasta ahora), por Bluetooth o por 2.4G.

2.1.  Menu principal

El menu principal se compone de siete pestafias, comenzando por la celda Archivo y
finalizando en la celda de seleccion Ayuda. En su parte superior podemos ver la
version del programa que se esta utilizando y si la placa que se pretende programar
esta o no conectada con el software.

E mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.3.3) - Serial Port Conectado - Mot saved

Archive  Editar  Conectar  Placas  Extensiones  Lenguaje  Ayuda

A continuacion se desarrollan las opciones de cada una de las pestafias del menu
superior.

2.1.1. Archivo

Las opciones de la pestafna “Archivo” son:

Archive | Editar Conectar Placas  Extensiones
Mueva Ctrl+5Shift+M
Abrir Proyecto Ctrl+0
Guardar Proyecto Ctrl+5
Guardar Proyecto Comao Ctrl+5Shift+5
Importar Imagen
Exportar Imagen
Deshacer Revertir
Rewvertir

Opciones de la pestafia Archivo

e Nuevo: crea un nuevo proyecto

e Abrir Proyecto: Abre un proyecto existente

e Guardar Proyecto: Guarda el archivo

e Guardar Proyecto Como: Guarda el proyecto con un nombre cuya extension es
.sh2

e Importar y exportar imagen: introduce o0 exporta una imagen de un objeto o
sprite.

e Deshacer Revertir: Deshace la accion revertir

e Revertir: Vuelve el programa al estado que tenia anteriormente

2.1.2. Editar

Las opciones de la pestafia “Editar” son:

Péagina 8 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

Editar | Conectar Placas Exten

Recuperar borrado

Hide stage layout
Escenario pequefio
Maodo turbo
Modo Arduine

Opciones de la pestafia Editar

e Recuperar borrado: Restaura lo borrado anteriormente

¢ Hide stage layout: Oculta el escenario para hacer el area de edicion de scripts
mas grande.

e Escenario pequefio: Hace el escenario mas pequefio, aumentando el area de
programacion.

e Modo turbo: Acelera de velocidad de procesamiento del programa en la
simulacién scratch.

e Modo Arduino: Convertir el programa de mBlock a Arduino programa y lo sube
a la placa principal Arduino para realizar la operacion fuera de linea.

2.1.3. Conectar

El robot mBot Ranger soporta la programacién inaldmbrica, y eso significa que no
tenemos que tener el robot conectado continuamente al PC para poderlo programar en
Scratch. Con mBot Ranger disponemos de varias opciones de comunicacion
inalambrica: Bluetooth o0 2.4GHz y con cualquiera de ellas (no ambas a la vez)
podemos programar el robot. Con 2.4GHz, el robot se sincroniza automaticamente con
el ordenador sin necesidad de "buscar dispositivo..." evitando de este modo
interferencias con otros robots, cuando se utilizan varios a la vez en un aula. También
podemos descargar el programa al controlador directamente, por comunicacion
inalambrica.

Conectar | Placas Extensiones Lenguaje  Ayud

Serial Port 3
Bluetooth 2
240G Serial 2
Fed 3

Actualizar Firmware
Restaurar Programa Predeterminado J

Yer cadigo

Instalar Driver de Arduino

Opciones de la pestafia Conectar
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Las opciones de la pestafa “Conectar” son:

e Serial Port: Conecta el robot al puerto COM donde esta instalado el driver USB-
SERIAL CH340

o Bluetooth: Descubre el Bluetooth para conectar y borra la conexion bluetooth.
Se debe desconectar el puerto anterior. Primero debemos descubrir el modulo
bluetooth que se llamara Makeblock y después conectarlo. Si el robot se
conecta por bluetooth (dispone del médulo BT) puedes acoplarlo al mBot
Ranger cada vez que queramos usarlo desde el movil o tablet.

Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

Serial Port 4 . Pronrar
Bluetooth 3 Discover
240G Senal 3

Clear Bluetooth

Barl [

e 2.4G Serial: Se conecta por 2.4G serial conectando primero el pendriver 2.4G
en el PC y sincronizandolo después con el robot mBot Ranger. Tras la
vinculacion con éxito, se hace clic en conectar. El 2.4G te permite usarlo
remotamente desde el PC de una forma sencilla y en tiempo real mientras vas
haciendo cambios en Scratch. También podras usar esta version del robot
(2.4G) con el cable USB incorporado y con el mando de control remoto
(incluido en ambas versiones) cuyas teclas se pueden programar también
desde Scratch.

La tecnologia 2.4G es la misma que utilizan los ratones y teclados inaldmbricos para
conectarse con el PC. Disponemos de dos modos 2.4G y, para cambiar entre un modo
u otro, simplemente debemos pulsar el botén en el médulo de 2.4G:

Modo lento intermitente: Cuando el indicador 2.4G parpadea lentamente, significa que
estd en modo lento intermitente. En este modo, el médulo 2.4G tiene funcién de
memoria y recuerda el adaptador 2.4G al que se ha conectado antes, de modo que,
no se conectara a cualquier nuevo adaptador automaticamente.

Modo rapido _intermitente: Cuando el indicador parpadea 2.4G con velocidad rapida,
significa que estd en modo rapido de parpadeo. En este modo, el médulo 2.4G se
conectard automaticamente al adaptador 2.4G que esta encendido. Sin funcion de
memoria en este modo.

La conexion inalambrica del médulo 2.4G trae un pincho USB (no necesita ningn
driver ya que el ordenador lo interpreta como un ratén inaldmbrico). Cada pincho va
asociado a un robot (o mejor dicho: La placa y el pincho 2.4G estdn emparejados y si
el led de la mochila parpadea es que ha perdido conexion).

En caso de que el programa que realices con Scratch lo quieres dejar grabado
permanentemente en la placa del robot, deberas usar el cable USB. Esto es asi para
gue el Scratch pueda garbarlo en la placa Auriga que no es mas que una placa
Arduino Mega.
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e Red: Descarga el programa por conexion directa inaldmbrica.

Cunectar] Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

Seral Port 3 F . Program
Bluetooth 3

2.5 Serial ; J vovimie
Red 3 Custom Connect

EEETTTT - mBlock

Actualizar Firmmware

e Actualizar Firmware: De esta forma nuestro robot se entenderia perfectamente
con mBlock. Se debe esperar a que la actualizacion finalice para no perjudicar
la placa de mBot. Esta opcidén se usa con las placas o shields de Makeblock.
En este caso, el firmware es un programa que permite la comunicacion entre la
placa Me Auriga y el ordenador dentro del software.

NOTA: Tras cargar un programa de Arduino a Me Auriga, si queremos conectar la
placa de nuevo con el mBlock, debemos instalar otra vez este firmware. Es decir,
debemos Actualizar Firmware.

o Restaurar Programa Predeterminado: Restaura la configuraciéon de fabrica de
forma manual. Las opciones que se abren dependeran del robot conectado:
mBot, Starter 0 mBot Ranger. Debemos esperar a que la restauracion se
complete ¢ Como hacerlo?:

[Conectar] Placas Extensicnes Lenguaje Ayuda

Serial Port b F . Programas
Bluetooth b

240G Serial " I Maovimiento
T

annag
ANi7

[}

Actualizar Firmware

Restaurar Prograrna Predeterminado * mBot Ranger

Ver codigo Set mBot Ranger Mode

Instalar Oriver de Arduino bluetooth mode

— ultrasonic mode

Q

line fallower mode

balance mode

En primer lugar, asegurese de que ha descargado la ultima version del mBlock.

En segundo lugar, encienda el robot y conéctelo al ordenador con el cable USB.
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En tercer lugar, abra el software mBlock. A continuacién, seleccione placa Auriga en el
menu "Placas" y el puerto serie correcto en el menu "Conectar".

En cuarto lugar, haga clic en “mBot Ranger”’, opcion de "Restaurar Programa
Predeterminado” del menud "Conectar" y espere hasta que tenga éxito 100%.

A veces nos interesa restaurar partes del programa de féabrica (cuando trabajemos con
su APP, con el movil o simplemente cargar un programa de forma autbnoma). Estas
partes se conocen como “modos”: modo bluetooth, modo ultrasonidos, modo seguidor
de linea o0 modo balancin.

mBot Ranger

Set mBot Ranger Mode

bluetooth mode
ultrasonic mode
line follower mode

balance mode

e Ver codigo: Abre una pantalla lateral derecha con el cédigo del programa.
¢ Instalar Driver de Arduino: Instala los drivers de la placa.

2.1.4. Placas

El software mBlock no sélo es aplicable al robot | Placas | Extensiones Lenguaje Ayuda

mBot Ranger. Con él podemos programar otras Arduino
placas electrénicas. Placas que el programa Arduino Une
subdivide en tres bloques: Arduino, Makeblock y Arduino Leonardo
Otros. Dentro del universo arduino podemos Arduino Nano ( mega328 )
conectar la placa Arduino Uno, Leonardo y Arduino Mega 1280
Arduino Mega 1280 y 2560. En el bloque Arduino Mega 2560
Mackeblock disponemos de la placa Orion, mBot M
] i . Vakeblock

(mCore) y Auriga, asi como, el shield para — =
Ardylno Uno y la Mega Pi. Flnz?l!mente, en el Me UNO Shield
conjunto “Otros” podemos utilizar con el mEot
programa la conocida PicoBoard. Todas ellas | , |,

. . “ ” uriga
son opciones que nos ofrece la pestafa “Placas”. Mega Pi
Obviamente, debemos elegir qué opcién de las Otros
posibles programaremos. Esto se hace desde la

pestafia Placas.

Pestafia “Placas” en la Version 3.3.3 de mBlock
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2.1.5. Extensiones
Las opciones de la pestafna “Extensiones” se muestran en la siguiente imagen:

| Extensiones | Lenguaje  Ayuda

Administrar Btensiones Ctri+5hift+T

Restaurar Extensiones

Clear Cache

Arduina
v Makeblock

Communication

Opciones de la pestafia Extensiones

e Administrar Extensiones: Nos muestra las extensiones que tenemos instaladas.
Podemos sumar mas extensiones o borrarlas. Para hacerlo, debemos seguir
los pasos que se explican en el siguiente link:

http://forum.makeblock.cc/t/how-to-add-an-extension-for-mblock/2280

Administrar Extensiones
Arduino Ver codigo
MegaPi Wer codigo
Auriga Ver cddigo
Makeblock Ver cddigo
mBaot Ver cddigo
UMD Shield Ver cddigo
PicoBoard Ver cddigo
Communication Wer codigo
Remover Extension Afiadir Extension

La opcion que elija en la extension afectara a los comandos mostrados en el bloque
Robot del programa. Por lo tanto, cada opcion mostrara sus comandos especificos en
el blogue Robot del mBlock.

En el mercado hay dispositivos que presentan una extension experimental con el
software Scratch2.0 y que pueden trabajar con mBlock. Es el caso del dispositivo Leap
Motion. Este dispositivo de tres pequefios infrarrojos requiere de un plugin, disponible
en su casa App Home, que hace posible la deteccién del mismo en un entorno
Scratch. Tras lanzarlo, s6lo debemos afadir el archivo LeapMotion.json a las
extensiones del software mBlock y conseguiremos que el programa reconozca los
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comandos del Leap Motion y podamos programarlo. En las siguientes imagenes
podemos ver gue se ha incluido la extensién del Leap Motion:

[En'tensiones] Lenguaje Ayuda

Administrar Extensiones
Restaurar Extensiones

Clear Cache

Arduino
Makeblock
Communication

v Leap Motion

Ctrl+Shift+T

Administrar Extensiones x|

MegaPi Ver cadigo
Makeblock Ver cadigo
Auriga Ver cadigo
mBot Wer cadigo
UNO Shield Wer cadigo
PicoBoard Wer cadigo
Communication Wer cadigo
Ver cadigo

Remover Exiension Afiadir Exiension

Leap Motion ¥

- D
- D
- 2D
- D
- CZED
- D

Hand-? Onen?

Archivo Editor Conectar Placas _Extensiones Lengusje  Ayuda

prt
L-A

~ e

X: 240 y2 -180

Objetos Nuevo objeto: @ / & £
Escenario Bat1 I
2fondos

Fondo nusvo:

@/ana

Programas

Disfraces

I apiz
[l patos y Biogues

n n
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oo
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glg
El E
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=4 ]
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n

n

n
AAC
H B E
gle|z
HE R
W1<1x

=
o
5
a
Y
I}
k1
B
2

=
&
8
=

U
=
g
&

5
g
3 .
k2
o
5 5
a
N

il Tool-Hand-1 X
il Tool-Hand-1 Y

n

&
g
-
o
o}
3
&
<
g
@

fal Tool-Hand-2 X

fall Tool-Hand-2 Y

n
=
g
=
ko
v
3
a
N

4
g
-
o
o
3

N

-Hand-2 Visible?

il Finger-1-Hand-1 X

il Finger-1-Hand-1 Y

u
o
El
a
[}
]
i
Ll
a
N

£

g

3

2 |;
i o
£l
R E
G

o
gL~
2

[l Finger-2-Hand-1 X
il Finger-2-Hand-1 Y

n

Finger-2-Hand-1 Z

o
3
g
3

N
+
&
g
a
<
3
5

n

Finger-3-Hand-1 X

n

Finger-3-Hand-1 Y

Il Finger-3-Hand-1 2

S S H

ir a x: Finger-1-Hand-1 X y: Finger-1-Hand-1 Y

3

Leap Motion Controller

Scratch 2.0

KN @

Ejemplo con Leap Motion
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Arduino: Incluye bloques compatibles con la plataforma Arduino

Arduino ¥

Programa de Arduino

leer pin digital ﬁ

crondametro

reiniciar cronametro

Makeblock: Me Orion, Mega Pi, Auriga, Me Uno Shield y mBot; placas base

especificas de Makeblock

PicoBoard: Control y testeo de la placa PicoBoard desde scratch (deslizador,

botdn, sensor de luz, sensor de sonido, etc)

Placas] Extensiones  Lenguaje  Ayuda

Arduing

Arduine Uno

Arduine Leonardo
Arduino MNano ( mega328 )
Arduinoc Mega 1280
Arduinoc Mega 2560

Makeblock

Me Crion

Me UMD Shield
mBot

Auriga

Mega Pi

Otros
¥ PicoBoard

F . Programas Disfraces Sonidos
I Movimiento I Eventos
| 2pariencia J control
I Sonido I Sensores
I Lapiz I Operadores

PicoBoard ¥ 9

EE!!! boton presionado ‘I
cuandc deslizador 'l = v-

I:rc:tujn presionado  [EMIVEL

IDat-:us y Bloques

valor del sensor
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e Comunicacién: Proporciona la funcion de la comunicacion LAN.

Comunicacion ¥ [ ]

cuando se reciban datos

leer puerto serie

escribir por el puerto serie (B

enviar comando =
leer comando

limpiar buffer serie

o efc

2.1.6. Lenguaje

En esta pestafia podemos elegir el idioma y el tamafio de la letra o fuente del mBlock.

En la siguiente imagen se ha seleccionado el espafiol y tamafio 12:

Lenguaje | Ayuda
English . Prog
IEREL
B fie
Pyccrni m
Portugués
Polski 9
Mederlands 10
Tirkge 1n
ff;fﬂ V] 12
e 13
Eﬁ 14
Italiano 15
Hebrew 16
Frangais 17
Eesti 18

v’ Espafiol 19
Deutsch 20
[Erans.k ol
Cestina 2
Swenska 23
set font size 4 24

Opciones de la pestafia Lenguaje
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2.1.7. Ayuda

Con esta pestafia podemos informar de algun error o bug al equipo que actualiza y
perfecciona el software mBlock. También podemos acceder al foro y tutoriales, asi
como, comprobar si hay actualizaciones del software.

Ayuda
Exploring Robotic World
Getting Creative Inspiration

Getting Started Rapidly
Finding Answers Online

Learn More Tutonals

Comprobar actualizaciones

Feedback

Opciones de la pestafia Ayuda

2.2.  Comandos de los bloques del mBlock

El software mBlock se basa en scratch. De hecho, ambas interfaces, Scratch2.0 y
mBlock, son muy parecidas.

Scratch es un lenguaje de programacion desarrollado por un equipo dirigido por
Mitchell Resnick en el Media Lab del MIT. Sus origenes nacen en el lenguaje LOGO,
el cual fue pensado y creado para ser utilizado por nifios (estudiantes), para que ellos
desarrollaran habilidades matematicas. Se programé bajo el lenguaje llamado squeak
y éste, a su vez, a partir del lenguaje smalltalk. Ambos, lenguajes orientados a objetos.
En consecuencia, Scratch, que es una evolucion del LOGO, es un lenguaje de
programacion que se caracteriza por estar totalmente orientado a objetos. Es decir, los
objetos se comunican entre ellos dentro de un mundo virtual. Ademas, se caracteriza
por su simplicidad y por ser un lenguaje modular (utilizando bloques).

El software mBlock sigue su misma filosofia. En él, cada objeto y escenario presenta
su propia pestafia Programas, Disfraces (0 Fondos si es un escenario) y Sonidos.

Para programar un objeto debemos arrastar los comandos deseados a la zona de
Programas; comandos que se organizan o clasifican en blogues. En el software
mBlock, los bloques son muy similares a los que podemos encontrarnos en el editor
Scratch 2.0. Muy similares, pero no idénticos. A continuacion se explican solo las
diferencias.

Existen dos diferencias: La primera radica en que mBlock junta los bloques Datos y
Mas Bloques del scratch 2.0 en uno sélo que llama Datos y Bloques y la segunda se
centra en la inclusion de un nuevo bloque que llama Robots, con comandos
especificos para programar cada diferente placa que se conecte con el software. La
siguiente imagen ejemplifica visualmente estas diferencias:

Péagina 17 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

IApariencia I Control l Apariencia l Control
I Sonido I Sensores I Sonido I Sensores
Lapiz Operadores Lapiz Operadores
Datos Mas Bloques Datos y Bloques Robots
Scartch 2.0 mBlock

Bloques de Scratch2.0 versus Blogues de mBlock

2.2.1. Datosy Bloques

Nos deja crear variables, listas de datos y bloques dentro del programa mBlock:

Irﬂwimientn
I.Aparienu::ia
ISnnidu

ILépiz

Crear una variable

Crear una lista

Crear un Blogue

I Eventos

I Control

I Sensores
I Cperadares
I Fobots

Variables y Listas

=8 Velocidad

foar KRR -
=T IETl Velocidad ~ Jalslll 1
mostrar variable
esconder variable

=8 MNotasMusicales

m MotazMusicales * I

NDtasMusi:ales "I

MEE=1d thing R4k 1 " Xe[] NotasMusicales
reemplazar articulo E§ de [Tl
‘iaill : ::E MNotasMusicales ™ '

|Dr|gitud 58 NotasMusicales '.
MotasMusicales ™ [aelgiul=lal=

w MotasMusicales I

esconder lista =Gl 'I
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Blogues: Tras hacer clic en “Crear un Bloque” definimos qué debe realizar, para
lanzarlo cuando queramos.

Bloque nueva
L]
Movimiento
Opciones Datos y Blogues
Afiadir enfrada numerica: n
o Crear una variable
Afiadir enfrada de texto L
. . Crear una lista Auriga Program
Afiadir enfrada 16gica: =

Crear un Blogue

a velocidad  velocidad

Afiadir texto de la etiqueta: text

7 Correr instantaneamente Movimiento €

" Movimiento

oK Cancelar

En nuestro ejemplo se ha definido un bloque Movimiento que depende de una variable
numeérica que denomino “velocidad”.

2.2.2. Robots

Es el bloque especifico de comandos para las placas que se conectan con el software
mBlock. Hablaremos de los comandos para el mBot Ranger, los cuales la casa
Makeblock amplia y actualiza a menudo de cara a sus nuevos sensores.

Estos comandos pueden ser especificos o no para la placa en cuestion que estemos
programando. La razon es obvia, algunos han sido disefiados concretamente para la
potencia de esa placa y por eso no aparecen en el bloque [gle]efo]&s de otra placa.

En este bloque nos interesa especialmente el comando “Auriga Program”. De hecho,
un predmbulo para poder grabar un programa en la placa serd cambiar el bloque de la
banderita verde por la sentencia "Auriga Program" y, de ese modo, todo lo que
cuelgue de este comando, se ejecutara siempre que encendamos el robot. Para
grabarlo en la placa, debemos tener conectado el mBot Ranger mediante el cable USB
(placa y conexion por puerto serie), hacer clic con el botén derecho sobre este bloque
(o Editar > Modo Arduino) y seleccionar "Upload to Arduino”.

Auriga Program

Disponemos de una gran diversidad de comandos que clasifico de la siguiente forma:

e Sentencias especificas para el control de motores y servos (Fig 1) en la placa
Me Auriga.

e Sentencias para programar los diferentes modelos de LEDs (Fig 2) que soporta
la placa.

e Sentencias para mostrar el tiempo y programar la matriz de LEDs (Fig 3)

e Sentencias que nos ayudaran a programar el sensor de sonido (Fig 4)
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¢ Comandos especificos para una gran diversidad de modulos que se pueden
conectar a la placa Me Auriga o que van incrustados en ella (sensor de
temperatura y giréscopo) (Fig 5).

ERE W LEGL 0”8 P Para M1y M2

fiyar motor velocidad @

fijar motor de pasos motor (GOSN velocidad ELER distancia €N

set encoder motor speed distance (]

fijar servo angulo M

encoder motor on board (SRl €511k

set encoder motor on board speed

Fig 1: Comandos para motores y servos

set led on board =Sl 0" BN o - RN 0~} P Para el anillo de LEDs ...

set led N (L red (9 green @B blue G

fijar tira led rojo @M verde W azul (W

Fig 2: Comandos para diferentes modelos de LEDs

show face GINIEI number:

mostrar cara NS x: @ v: @ cardcteres: mostrar tiempo hora: m' min: @

show drawing GEEEW x: @ v: @ draw: N

Fig 3: Comandos para la Matriz de LEDs y para mostrar el tiempo
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play tone on note =l Medio”)

fgar LED del sesnor de sonidos a

Fig 4: Comandos asociados con el sensor de sonido

ultraseonic sensor (YR distance joystick
sensor de limite
Puer‘toE'Ihumedad’)

sensor de movimiento pir G

3-axis gyro external angle

3-axis gyro on board (S5 angle

ensor GISIEEY

w
wm
w

temperature on board °C button pressed
temperature o fijar display 7-segments numero

Puertob™ Press™

E

Fig 5: Comandos especificos para multitud de sensores
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2.2.3. Crear nuevas librerias desde mBlock

A veces puede interesarnos incorporar nuevas librerias, para controlar otros
dispositivos, como por ejemplo una LCD, desde mBlock en una placa Arduino Uno.
Esto no es sencillo, pero puede hacerse.

Para hacerlo, segun el foro de la casa Makeblock, debemos modificar el archivo de
extensiones de mBlock. Los pasos a seguir para conseguirlo son los siguientes:

1. Ir a la carpeta donde tengamos instalado el mBlock. Y dentro de ésta, al
directorio: \ext\libraries\arduino

| || = | arduino

Inicio Compartir Vista

&« v 4 » Esteequipo » Discolocal (C:) » Archivos de programa (x86) » mBlock » ext » libraries » arduino »

-

AGEIA Tech ™ MNombre Fecha de modifica..  Tipo Tamafio
Apple Softw

Arduine || Arduino.s2e
AsebaStudic

Carpeta de archivos
Archivo 52E 4KB

s

2. Anadir nuevos bloques: Para ello editamos el archivo Arduino.s2e y veremos

las especificaciones de bloques.
3. Ejemplo: Vamos a crear un bloque de ejemplo llamado Comentario. El bloque

de ejemplo hace lo siguiente:

e Incluimos una nueva libreria en la cabecera del programa
e Afadimos un comentario con el texto que le pasemos en Scratch a la

seccion Setup y Loop
e Hacemos una llamada a una funcién de la nueva libreria

["w", "Comentario%n","","Comentario",

{"encode":"{s0}","setup":"","inc":"#include
<nueva libreria.h>","def":"","work":"//{0} en
setup;\n","loop":"//{0} en loop;\n nueva libreria();"}1],

0JO con la sintaxis en JSON, debemos respetar la coma final.

Este bloque lo podemos afiadir, por ejemplo, después del bloque de read Analog Pin,
guedando asi:

["R", "read analog pin (A)%n","getAnalog","0",
{"encode":"{d0}", "setup":"pinMode (A0+{0}, INPUT) ; \n", "inc":"", "de
£, "work" :"analogRead (A0O+{0}) ", "loop":""}1],

["w", "Comentario%n","","Comentario",

{"encode":"{s0}","setup":"","inc":"#include
<nueva libreria.h>","def":"","work":"//{0} en
setup;\n","loop":"//{0} en loop;\n nueva libreria();"}1],
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Si nos fijamos en sus librerias, incluso podemos ver como estan construidos los
demas bloques, tanto de Arduino como de otras placas (Auriga, mbot, mega_pi, etc), y
para qué sirve cada parametro.

Tipo

Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos

Carpeta de archivos

Este equipo » Discolocal (C:) » Archivos de programa (x86) » mBlock » ext » libraries »
-

- MNombre Fecha de modifica...
arduino 08/08/2016 854
Auriga 08/08/2016 8:54
mbot 08/08/2016 8:54
mega_pi 08/08/2016 &:54
orion 08/08/2016 8:54
picoboard 08/08/2016 854
serial 08/08/2016 8:54
uno_shield 08/08/2016 8:54

Carpeta de archivos

Tamafo

En nuestro ejemplo, el resultado es el siguiente:

Carc COTTTELT OUdTus EXETTSIUTTS LalTguayge TTEr
. U LY BT
cripts N i
Control
Ardui ;
IC[:eratcrs Arduino Program
Data&Blocks Comentario {Snl=lgie1gl]
“a
duino ¥ [ ]

rduino Program

read digital pin@

ead analog pin (A)@

‘omentario

ead pulse pin EE) timeout EIIE
et digital pin € output as

et pwm pin @ output as @

lay tone pin € on note (&3 beat (LR

et servo pin @) angle as €}

o)
)

Back

01
02
03
04
05
06
o7

Upload to Edit with Arduino IDE
#include <Arduino.hs

#include <Wire.h>

#include <Servo.h=

#include <SoftwareSerial.h>

#include <nueva_libreria.h=
double angle_rad = PI/180.0;
double angle_deq = 180 .0/PI;

void setup()
/"Comentario” en setup:

}
void loop(y

J"Comentario” en loop;
nueva_libreria();

binary mod

A la hora de probarlo, nos puede ocurrir alguna de las siguientes incidencias:

e Lo he cambiado y en el Scratch (mBlock) no aparece el bloque

Eso es porque mBlock crea una copia de los directorios mas importantes dentro de tu

sistema. Por ejemplo, en Windows la crea en:
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C:\Users\[Tu Usuario\AppData\Roaming\com.makeblock.Scratch3.3.3

| ] = | com.makeblock.Scratch3.3.3

Inicio Compartir Vista

“ v 4 » Este equipo * Discolocal (C:) » Usuarios » Mantemento » AppData » Roaming »* com.makeblock.Scratch3.3.3

~

" MNombre Fecha de modifica..  Tipo Tamafioc

Logs
NVIDIA

Fairversion 08/08/2016 8:55 Carpeta de archivos

Perflogs Local Store 0/08/2016 13:10 Carpeta de archivos

Swsetup

Como solucién:

o Cierra el mBlock
o Elimina esa carpeta cada vez que modifiques el mBlock
o Abre nuevamente el mBlock

e No veo los blogues de Arduino, solo los de mBot, etc.
Activa la extension de Arduino desde el menu "extensiones"

3. Modos de trabajo con el Kit mBot Ranger en mBlock

Cada docente disefara diferentes formas de trabajo en sus aulas con el kit mBot
Ranger bajo mBlock, buscando que sus alumnos/as desarrollen las competencias y
habilidades que los lleven a resolver problemas de su mundo real. Para mi, en todas
ellas, el profesor debe asumir el rol de guia y el nifio aprender haciendo, con pruebas y
errores, aprendiendo a su ritmo de ellos.

La robdtica, como bien sabemos, presenta un caracter interdisciplinar. En
consecuencia, debe usarse para abordar proyectos y retos que estén presentes en las
materias de inglés, tecnologia, matematicas y demas. Con ella se puede aprender
mecanica, fisica, matematicas, informatica, arte, y un largo etcétera donde incluyo,
obviamente, la tecnologia. En la programacion y concretamente en la robética existen
varias lineas pedagdgicas que la defienden y argumentan con evidencias cientificas.
Entre sus muchas virtudes cito algunas: desarrollo de la creatividad, asimilacion
significativa de contenidos, aprendizaje tecnolégico, trabajo en equipo, aumento de
autoestima y confianza en si mismos, potenciadora de emociones, trabajo del
pensamiento analitico, toma de decisiones para dar solucion a una necesidad, etc.

No quiero a hablar de metodologias. En este apartado s6lo se mencionaran
aplicaciones o usos genéricos. Particularmente, para el Kit mBot Ranger, a mi se me
ocurren tres y seran las que brevemente describo:

3.1. Robot

Sin lugar a dudas, la mejor forma de experimentar y aprender robética es a través de
un robot. El kit mBot Ranger incluye las estructuras y componentes necesarios para
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montar tres diferentes modelos con los que el alumno/a podra interactuar con el
mundo fisico:

+ Robot Tanque
+ Robot de Carreras de 3 ruedas

+ Robot Balancin

Como la placa Me Auriga deja libres bastantes conectores RJ25 y su potencia no es
baja (pensar que es una Arduino Mega), a ella se le pueden afadir mas motores,
sensores y actuadores de modo que abarquen los deseos de las diferentes creaciones
de nuestro alumnado, hacia mayores funcionalidades en cada uno de los tres modelos
que inicialmente pueden montarse.

Programando en Scratch bajo la herramienta mBlock (o a través del IDE de Arduino)
podemos sensorizar el entorno fisico. Es decir, conseguir leer datos de sensores como
el de luz, sonido, temperatura o humedad, entre otros, y utilizarlos para que los objetos
gue hemos diseflado o creado en un programa que se visualiza graficamente como
scratch, respondan a diferentes estimulos del mundo fisico real que ejecutara el robot.
Esta funcionalidad se plasmara en lograr captar, a tiempo real, datos del entorno,
aprender conceptos de forma mas dinamica experimentando fisicamente con los
elementos y conseguir que el alumno/a interactie de forma directa, aprendiendo
haciendo. El alumno/a, al sentirse atraido por la novedad y potencial de estos
dispositivos, se sentird motivado y deseara experimentar, crear y aprender.

3.2. Controladora de juegos y creaciones

Lo que mas me gusta del scratch, este entorno de programacion libre, es que los
usuarios pueden desarrollar juegos Yy simulaciones, expresar emociones Yy
sentimientos, asi como, reflejar pensamientos e ideas de forma interactiva y creativa.
Todo esto se puede hacer con mBlock. A mayores, su potencial se amplifica gracias a
la conexion y programacion de diferentes placas con el programa. La utilidad de la
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placa del robot, Me Auriga, como una tarjeta controladora de sus juegos y creaciones,
es una herramienta muy seductora en las aulas.

3.3.  Placa de pruebas y laboratorio de electrénica

La placa Me Auriga es una placa Arduino Mega2560 que lleva incrustados unos
determinados sensores y que presenta conectores RJ25. Este corazén del robot
incluye componentes, modulos y puertos RJ25 suficientes para facilitar el desarrollo de
diferentes prototipos.

Si queremos darle uso como placa de pruebas o laboratorio de electrénica
necesitaremos utilizar un amplio espectro de sensores y actuadores. Estos modulos
que se le acoplen, cuando lo requiera el proyecto o simplemente para comprender
cémo trabaja un determinado componente, no tienen por qué ser los de la propia casa
(que ya disponen de conectores RJ25 y vienen preparados para “conectar y listo”). La
casa Makeblock da opcion a utilizar cualquier sensor o actuador del mercado,
proporcionandonos soluciones para su conexion: los adaptadores RJ25 y los
conectores RJ25 a Dupont. Estos Ultimos son conectores que en un extremo
presentan un enganche RJ25 vy, al otro extremo, 6 conectores hembra para unirlos a
diferentes sensores y actuadores que no sean los de la propia casa.

Conector RJ25 a Dupont

Péagina 26 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

Adaptador RJ25

En fin, que si tenemos una necesidad de conectar algo: jadelante!, s6lo debemos
conectarlo y codificarlo. Es una manera simple y ordenada para empezar con la
programacion de una idea y creacion de prototipos de hardware bajo el lenguaje de
programacion Scratch (con mBlock) y, como no, bajo Arduino (IDE de Arduino).

4. Ejemplos de programacion con los sensores y componentes de Me Auriga

Tal y como se ha descrito en la introduccién de este documento, la placa Me Auriga
incorpora unos sensores y componentes, elementos que ejemplificaremos con mBlock
en este apartado.

4.1. Anillo de LEDs RGB

El robot mBot Ranger dispone de un modulo en forma de anillo de 12 LEDs RGB que
viene acoplado, no incrustado, a la plaga Me Auriga:

Anillo de LEDs RB
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El comando que se utliza para programar cada uno de los LEDs de forma
independiente, o todos a la vez, en sus diferentes colores o variaciones, es el
siguiente:

set led on board red (@} green @R blue (B

My =

(2 T S Y

&
7
B

Comando para programar el anillo de LEDs

Los valores numéricos de cada color
del LED RGB estan comprendidos
entre 0 y 255. Combinando los tres
colores podemos crear cualquier color
del arcoiris. Para conseguir el blanco,
los tres colores (rojo, verde y azul),
deben estar a 255. Magenta

Como se puede ver en la imagen
derecha, el amarillo lo conseguiriamos
combinando el rojo con el verde
(poniendo, por ejemplo, el rojo a 125, el
verde a 125y el azul a 0).

Como ejemplo vamos a disefiar un programa que envie a cada LED RGB del anillo
una combinacion de sus tres colores basicos calculada al azar entre todas sus
posibilidades, y que esta combinacién se visualice en cada LED. Para ello
necesitamos crear 4 variables: N_LED (que denota cada LED del anillo, de 1 a 12),
Rojo, Verde y Azul. Las variables denotadas por los nombres de los colores basicos
asumiran un numero aleatorio entre el valor numérico 0 y el 255, tal y como se observa
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en el siguiente bloque que he definido por el nombre “Color” y que debe ejecutarse en
cada LED RGB:

definir Color

fijar EERd 2 numero al azar entre @ v &5

fijar PEEERd 2 namero al azar entre @ v €D
fijar (XM 2 numero al azar entre @ v E39

Inicialmente pongo todos los LEDs sin color y a continuacion creo un simple contador
para la variable N_LED que se repetira 12 veces (recorriendo cada uno de los doce
LEDs de forma ordenada). En cada repeticién se llama al bloque “Color” consiguiendo
que fije unos valores nuevos aleatorios para los colores Rojo, Verde y Azul y que estos
sean los que se le apliquen al LED en cuestion:

al presionar

far g
set led on board red i} areen (i} blue (i
Eﬁﬁerarﬂ segundos

|5
cambiar por €9
.3

set led on board ' N_LED red | Rojo green | Verde blue | Azul
—

esperar §J segundos

F

play tone on note beat

A mayores, tras cada visualizacion de color al azar, sonara la nota musical Do (C4).

4.2.  Sensor de temperatura

Si extraemos el médulo Anillo de LEDs RGB de la placa Me Auriga, nos encontramos
con un sensor de temperatura analdgico que nos ofrece la medida de la temperatura
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ambiente en un rango aproximado de -40°C a + 125°C. Este sensor es un termistor
NTC. Todo termistor o sensor de temperatura resistivo basa su funcionamiento en la
variacién que sufre la resistencia del material semiconductor cuando se produce un
cambio en la temperatura. Al ser del tipo NTC (Negative Temperature Coefficient), esta
variacion afecta de la siguiente forma: la resistencia del semiconductor disminuye al
aumentar la temperatura ambiente; de ahi que el coeficiente sea negativo.

Programar el sensor de temperatura en mBlock es muy sencillo. Debemos hacer uso
del siguiente comando que nos otorgara la medida de la temperatura ambiente en °C:

temperature on board °C

En el siguiente ejemplo vamos a mostrar la temperatura ambiente en tres escalas de
temperatura diferentes. A saber: Fahrenheit, Celsius y Kelvin.

Para ello, creo tres variables que se asocian a cada una de las escalas y cuyo célculo
(°F y K) o medicion (°C), sera visible, sin aproximacion o redondeo, en el escenario del
programa:

!
M, Escalas de temperatura ~ 9

Fahrenheit Celsius Kelvin

/!rm 310675 | I (- TK) j
E

100 =10
20 90
80 — &0

70

— 12

T(K)

La Temperatura
ambiente en °C es:

Escenario con escalas de Temperatura y variables

El objeto M-Panda nos dira, cada 2 segundos, el valor numérico de la temperatura
(valor aproxiado y para ello uso la funciéon redondeo) en las tres escalas. Es decir,
cada 6 segundos mostrara las variaciones que ha sufrido la magnitud en cuestion en
su respectiva escala. El script que nos ofrece la temperatura ambiente en °C, °F y K,
con y sin redodeo, es el siguiente:
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al presionar

fijar (IG®IM 2@ temperature on board °C

|

fijar ({C3Ad 2 temperature on board °C + EZERD)
k

ﬁjara @ * temperature on board °C +@

b

decir unir BRI e redondear T(°C)  por @ segundos

2

decir unir BRI C R L er redondear T(K) por @ segundos

|2

decir unir BRI ek redondear  T(°F) por @ segundos

4.3. Sensores de luminosidad

Ya sabemos que a la placa del robot Ranger se le puede acoplar un modulo anillo de
LEDs RGB (Ver 4.1). Este m6dulo no viene soldado a la placa y se incluye en el kit del
robot. Como se observa en la siguiente imagen, a mayores, incorpora dos sensores de

luz muy bien situados, a ambas esquinas, ideales para llevar a cabo un robot seguidor
de luz.

»
-
-

»
-

»
-

»
-

S
RN S
Ny

=
.{M_Sensorz

Médulo Anillo de LEDs

En la figura anterior se observa que ambos sensores estan serigrafiados en el anillo de
LEDs. De esta forma podemos conocer cuél de ellos se reconoce en el programa
mBlock como 1y cual como 2 (on board 1 y on board 2).
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Sensor de luz 2

Sensordeluz 1

Sensores de luz en la placa Me Auriga

El comando que se utiliza para programar un
sensor de luz, esté o no incrustado en el anillo de
LEDs, es el mismo (ver imagen derecha). En el
desplegable del comando podemos escoger Si
gueremos programar los sensores de la placa (on
board 1 y on board 2) o si queremos programar el
médulo sensor de la casa Makeblock (apartado
5.25), estando éste conectado a un determinado
puerto de la placa Me Auriga (del 6 al 10).

sensor de |uz CINEEIEEN

on board 1
on board 2
Puertob
Puerto7

Puerto8
Puertod
Puerto10

Como reto, vamos a disefar un robot seguidor de luz utilizando los dos sensores de
luz que vienen incrustados en el anillo de LEDs RGB de la placa.

Antes de nada debemos testear la medida de los sensores en la luz ambiente de la
habitaciéon y cuando acercamos una fuente de luz, como puede ser una linterna. Para

ello uso las variables Luzl y Luz2:

al presionar

-

r
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¥ ~e

Con iluminacién ambiente

En oscuridad

Ly ~ e

2 28 )

[ Luzt 2D |

Con una linterna de frente
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Tras un testeo inicial, las acciones que debo programar se resumen en la siguiente

tabla:

Imagen

Sensor de

Sensor de

Luzl Luz 2 Accion
Sin iluminacion:
20 20
Debe parar.
lluminacion
800 900 frontal: Debe
avanzar recto
Ilumino el sensor
900 300 1: Debe girarala
izquierda
Ilumino el sensor
300 900 2: Debe girarala

derecha
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Asi pues, el programa seguidor de luz, que incorpora una simulacion del mismo en el
escenario del mBlock, seria el siguiente:

al presionar

po; siempre

fijar [MSd = sensor de luz CHITHCEW

13

foar M2 2 sensor de W4 on board 27

si luzi <H] v Luz2 <E] . entonces v
Sin iluminacidn: Debe parar

a velocidad €W
»
cambiar disfraz a

F

|——
si Luzl = G v Luz2 > g entonces bl

- llumino de frente: Debe avanzar recto
a velocidad GW o

»
cambiar disfraz a

| — -
si luzi >E] v Luz2 >HEHE v Luzz <EHB entonces PRk

llumino el sensor 1: Debe girarala
a velocidad izquierda y
(3 4
cambiar disfraz a
| — -
si lzl >E v ‘wzi <FHl v wzz >E . entonces PRk
llumino el sensor 2: Debe girarala
turn right ~ [ERRYZ s els[=Ts] derecha
13
cambiar disfraz a y

Obviamente, el programa deberiamos ajustarlo hacia la fuente de luz que nosotros
vayamos a usar. También, lo correcto es cargarlo en la placa y asi evitar el cable de
conexion del robot con el PC (auque, por supuesto, tambien evitariamos el cable
usando la mochila 2.4G en lugar del médulo bluetooth que trae incorporado el kit del
robot mBot Ranger).

Mochila 2.4G

Para cargar el programa a la placa debemos cambiar el comando de inicio de la
bandera verde por el comando [AUleERaele[E1), asi como, eliminar los comandos lila
relativos a las llamadas de disfraces del objeto programado.
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El programa final, preparado para cargar en la placa, quedaria como se ve en la
siguiente imagen:

Auriga Program

por siempre
3

si Luzi <Hl] vy Luzz <Hl _ entonces A
. Sin iluminacién: Debe parar
Slvelosa a9 y
si luzi >El vy Luzz > entonces v
. llumino de frente: Debe avanzar recto
2 velocidad G y
si Luzli > E6E v Luz2 =K v  Luz2 < entonces -
llumino el sensor 1: Debe girara la
a velocidad izquierda p
L y
si Luzl >EH v Lzt < v Luz2 >EHl . entonces Bk
llumino el sensor 2: Debe girara la
a velodidad €9 derecha
P

4.4,  Sensor giréscopo

La propia placa Me Auriga lleva incluida (soldada) un sensor girdscopo basado en el
chip MPU-6050 y que esta formado por un acelerémetro de tres ejes (uno en cada
eje), un medidor de la velocidad angular (tambien de tres ejes) y un procesador digital
de movimiento. Este sensor se sitla en la parte trasera de la placa Auriga:

Girdscopo
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La Unidad de Procesamiento de Movimiento MPU-6050 posee 6 grados de libertad,
tambien llamados DOF (Degrees Of Freedom) y esto significa que nos aporta 6 valores
de salida. Los DOF provienen de los 3 ejes de un acelerémetro y de 3 ejes de un
giréscopo. Para interconectarse con la placa utiliza el protocolo de comunicacion de
datos I°C. El acelerémetro mide aceleraciones en las tres dimensiones del espacio y el
giréscopo mide la velocidad angular, que no es mas que el nimero de grados que gira
en cada segundo.

El chip MPU detecta la aceleracion de la gravedad terrestre (aceleracion perpendicular
al suelo). Si se encuentra perfectamente alineado con el suelo, entonces, el eje Z
marcaria 9,8, y los otros dos ejes (X e Y) nos aportarian el valor nulo. Pero, si giramos
el modulo sensor 90° (ver imagen siguiente), resulta que el eje perpendicular al suelo
es el eje X, y es el que marcaria 9,8. Y, en este caso, los ejes Y y Z nos aportarian el
valor nulo.

Paralelo al suelo Girado 909

Con este script el objeto M-Panda nos mostrara el valor que le proporciona el
aceleremémetro de la placa Auriga en los ejes X, Yy Z:

al presionar
por siempre

mar EMNEESRd 2 2-3XI5 gyro on bnardangle

2

fijar ERNNad 2 =-axis gyro on board (GERad angle

2

mar EMUEERd 2 2-3xI5 gyro on bnardangle

k

decir | unir B3 3-axis gyro on board (GEE& angle

Fas_ﬁerar €D segundos

¥

decir | unir Bl 3-axis gyro on board (GERM angle
Fasperar €D segundos

¥

decir | unir 8 3-axis gyro on board (GI2EM angle
Fasperar €D segundos

~— =

=
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4.5. Sensor de sonido

Este sensor ya va incluido (soldado) en la placa Auriga del robot Ranger. El comando

para su control bajo mBlock es el mismo que usariamos si quisiéramos programar el
ma&dulo de sonido (Ver 5.16):

Sensor Sonido

Sensor de sonido (Gl EalIr1gxky

sound on board
Puertob
Puerto7
Puertod
Puerto3
Puerto10

Comando para el sensor sonido

Conseguir que nos muestre el valor sonido del ambiente en el escenario, en todo
momento, es muy sencillo. S6lo debemos ejecutar en siguiente script:

——
fjar EENERRd a _Sensor de sonido

w

Utilizo el sensar
sonido de la placa
Auriga

s

Ejemplo de control del sensor sonido en la placa Me Auriga
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4.6. Zumbador

Un zumbador o buzzer es un componente electronico que es capaz de transformar
energia eléctrica en acustica. Es decir, en sonido. Nuestro buzzer se compone de dos
discos (uno metdlico y otro cerdmico) que tienen propiedades piezoeléctricas. Cuando
se le aplica una tensién (V) al elemento, los materiales se repelen y como resultado se
obtiene una onda sonora. Y una vez que se le deja de aplicar ese voltaje, se revierte
este efecto piezoeléctrico y los materiales retoman su posicion inicial, emitiendo de
nuevo el sonido.

OV GND
5V GND

Como reto podemos hacer que suene parte de una cancion. Por ejemplo, los cuatro
primeros compases de la cancién “Imperial March” de la pelicula Star Wars.

Ist idea 2nd idea
I I I I
;Qiiiﬂ:ﬂ: ---%,F..iﬂi
1 1 1 B 1 B I ! o e ™~ e 111 . |
o o o _ %1 %2 . — —— |0 a7
]! | P 1 t t d_ 2>
3rd idea 4th idea 5th idea
]
: i
e | -
L4 . -
ll G
Sth idea
]
T -
e | e |
- ! W A
bl =9 O =
v L'

Las notas musicales en mBlock se presentan
en nomenclatura inglesa. EI comando que play tone on note (& beat (SELeW

debemos utilizar para hacer sonar una Medio
determinada nota musical, durante un tiempo Cuarto
concreto se observa en la imagen derecha. Octavo

Entero

El desplegable de los tiempos de duracion del Doble
sonido se asocia a cada tipo de nota: blanca, Cero
negra, etc.
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o Redonda

C;' Blanca
J Negra

,b Corchea

,h Semicorchea

ﬁ Fusa

Semifusa

El cifrado equivalente a cada nota del pentagrama en la nomenclatura inglesa se
muestra en la siguiente imagen:

Do == C
Re =D
Mi  m— E
Fa = F
SOl — G
La —A
Si  — B

Finalmente, reproducir los 4 primeros compases de la cancion implicaria crear el

siguiente script:

play tone
play tone
play tone
play tone
play tone

play tone

play tone
play tone
play tone
play tone
play tone

play tone

al presionar

play tone on note beat

note (@8 beat (NN
on note (B beat N
on note (XY beat T
on rlot:e :»:lat
on note (EIRP beat (ENeM

on note beat

play tone on note (B9 beat

note (E39 beat (G
on note (EIRP beat (ENeM
on note (R beat CIFTW
on note (5P beat (CRNEW
on note (EIRP beat (ENeM

on note beat
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Con el siguiente comando se detiene el tono:

5. Ejemplos de programacion con diversos modulos

La placa Me Auriga del mBot Ranger puede programarse utilizando diferentes
lenguajes de programacion. Ademas de scratch, al ser una Arduino Mega, puede ser
programada con Processing. Esto hace que podamos sacarle mas rendimiento a la
placa ya que, en teoria, tenemos un dos en uno. Aunque en este apartado usaremos
muchas veces scratch para programar diferentes médulos, esos mismos componentes
electrénicos podrian ser programados a través del IDE de Arduino y, a veces,
usaremos esta posibilidad.

Los médulos que pretendemos conectar a la placa presentan y vienen clasificados por
su color ID. Ese color debe corresponder con el color del puerto al cual pretendemos
conectarlo. Por ejemplo, en la siguiente imagen vemos que el puerto 6 combina cuatro
colores: blanco, amarillo, azul y negro. Pués bien, a él podremos conectar cualquier
médulo cuyo RJ25 disponga de, como minimo, alguno de esos colores. Si el ID del
modulo es rojo, no podriamos conectarlo al puerto 6, pero si a cualquiera de los
puertos numerados del 1 al 4. Si el ID del componente es gris, por ejemplo, sélo
podriamos conectarlo al puerto 5 de la placa Auriga:

Puertos RJ25 de Me Auriga

Los colores ID que podemos encontrarnos en los puertos de las diferentes placas de
Makeblock son: Rojo (motores), Amarillo (interface digital), Azul (interface digital dual),
Gris (Puerto serie, bluetooth), Negro (interface analdgica y dual) y Blanco (Puerto I°C).
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5.1. Modulo de ultrasonidos

Un modulo de ultrasonidos nos proporciona un dato numeérico que se corresponde con
la distancia entre el sensor y cualquier objeto que esté en frente de él. Por lo tanto, se
utiliza para medir distancias, logrando detectar objetos que se encuentran a 3 0 4cm
del sensor. Su color ID es amarillo y eso significa que puedo conectarlo a cualquiera
de los cinco puertos de la placa Auriga numerados del 6 al 10.

Médulo ultrasonidos

El sensor se compone de dos elementos: un emisor de ondas de ultrasonidos y un
receptor de las mismas. Como sabemos, el sonido se mueve a una velocidad
constante conocida. Por lo tanto, la distancia nos la aporta logrando medir el tiempo

que tarda la onda en salir del emisor y en llegar al receptor (ese tiempo se divide entre
dos para obtener la distancia entre el objeto y el sensor):

Receptor

Emisor

ttotal

d = Vsonido *
sonido )

Funcionamiento del médulo ultrasonidos
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Supongamos que lo conectamos al puerto 6 de la placa Me Auriga del robot. El
siguiente script, nos mostrara, la distancia que mide, en el escenario del mBlock:

al presionar

por siempre
decir ultrasonic sensor el distance por €9 segundos

También podemos controlar el movimiento del ratdn con el sensor de ultrasonidos
(acercando o alejando un cuerpo a este sensor). Una forma seria con el siguiente
script:

al presionar

por siempre
fijar x a | ultrasonic sensor NN distance - EID
: Puertob
Puertof
Puerto8
Puerto%
Puerto10

NOTA: Ojo, hay que fijarse en qué puerto de los 5 posibles tenemos conectado nuestro
sensor de ultrasonidos.

5.2. Motores del robot

El robot mBot Ranger se compone de
dos motores de continua de 7.4V a
180rpm. En la placa, estos motores se
denotan por M1 y M2, pudiendo variar
su velocidad, a la hora de programarlos,
desde 0 a £255. El valor minimo 0, es la
velocidad més lenta y 255 es la mas
rapida. Los valores negativos haran que
gire en el sentido contrario (rotacion
inversa).

Motor DC 7.4V/180rpm
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BT > velocidad €D

Aunque las velocidades que nos muestra su desplegable en la imagen anterior son 0,
50, 100 y 255; en su lugar podemos escribir otro valor numérico (en teoria, entre 0 y
+255).

Con este comando podemos decidir no solo su velocidad, sino también el sentido de
giro de los dos motores del robot: si queremos que se mueva hacia adelante (run
forward), hacia atras (run backward), girar a la derecha (turn right) o girar a la izquierda
(turn left):

X > velocidad €D

run forward
run backward

turn night

turn left

Cuando elegimos la opcion “run forward” (0 “run backward”) con una velocidad
determinada, ambos motores M1 y M2 giran en el mismo sentido a esa velocidad, bien
hacia adelante o hacia atras. En el caso de “turn right” (o “turn left”) a una velocidad

%y 9 @ L] “y 9.

v”, el motor M1 (0 M2) gira a “-v” y el motor M2 (0 M1) se mueve a esa velocidad “v”:
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Giro a la derecha:

M1 se mueve a

"

velocidad “—v

M2 se mueve a
velocidad “v”

a velocidad €W

Giro a la izquierda:

M2 se mueve a
velocidad “—v”

M1 se mueve a
velocidad “v”

a velocidad €W

Giro hacia la izquierda

Podemos programar, por ejemplo, el movimiento de los motores a través del teclado
del ordenador, al presionar o liberar una tecla. Debemos decidir qué ocurrira cuando
presiono la tecla “X” y qué ocurrira cuando dejo de presionar o libero la presion en la
tecla “X".
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Por ejemplo: Cuando pulse la tecla “flecha arriba” los dos motores comienzan a
funcionar hacia adelante, con una velocidad de 100, pero, cuando deje de presionar
esa tecla, ambos se pararan.

EIl s = g = | g =ts = flecha arriba *
2 veloadad

cuando tecla GE Rt =5 liberada
a velocidad @

Podemos completar el movimiento de nuestro robot de modo que se mueva en todas
las direcciones (hacia adelante, hacia atras, hacia la derecha y hacia la izquierda)
presionando y liberando diferentes teclas del teclado.

El script que consigue incorporar un movimiento de control completo para el robot
mBot Ranger seria el siguiente:

al presionar tecla LRl

cuando tecla GEECR:s - =5 liberada

2 velocidad )

BRI - velocidad €D

al presionar teds (SRR IER R EN flecha abajo ¥ EEEREEDE]
a velocidad a velocidad CW

I ls[BT=s =0 flecha derecha ™ Jallt= =1 =)
a velocidad @M

Il 1=k ==« =0 flecha derecha ™
turn right ~ EREEGTELED!

E N =Rl =s BN flecha izquierda ™ flecha izquierda ¥ R E e

a velocidad (8

2 velocidad

Script para el movimiento de los motores con el teclado

Con el robot mBot podiamos controlar la velocidad de cada motor de forma
independiente, de modo que, por ejemplo, uno se moviera a 100 y otro a 80. En el
robot Ranger tambien es posible mover cada motor de forma independiente. La
diferencia entre ambos robots radica en los comandos que debemos usar para
ejecutar este movimiento de velocidad y sentido independiente para cada motor. Si
gueremos que el motor M1 se mueva a una velocidad de 100 y el motor M2 a una
velocidad diferente de 80 (ambos hacia adelante), con el robot mBot usariamos el
script de la Figl y con el robot Ranger deberiamos usar el script de la Fig2:

foar motor velocidad

fgar motor velocidad @R

Figl. Control de motores del mBot
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Como se observa, el motor M1 se asocia al Bancol y el M2 al Banco2. Es curioso el
signo que denota el sentido de movimiento de cada rotor del motor. En M1, ha de ser
negativo para que avance hacia adelante y positivo para que gire hacia atras. Estos
signos producen el efecto contrario en el motor M2:

set encoder motor on board rotate at the speed of @) rpm hd

set encoder motor on board (EE=¥M rotate at the speed of €0 rpm Banco1=M1. El signo NEGATIVO
- £ - e hace que se mueva hacia
ADELANTE

Banco 2=M2. El signo POSITIVO
hace gue se mueva hacia
ADELANTE.

Fig2. Control de motores del Ranger

Una posible aplicacién con estos comandos podria llevarse a cabo con el seguidor de
linea. Cuando el robot se escapa de la linea, este debe volver a ella, bien sea girando
hacia la derecha, izquierda o yendo hacia atrds. A veces nos interesa usar giros mas
precisos y mas lentos y otras veces, giros mas rapidos y bruscos:

set encoder motor on board rotate at the speed of @ rpm h
set encoder motor on board rotate at the speed of @) rpm Giro hacia la derecha:
Banco 1=M1=10
Banco 2= M2= 50
(El signo POSITIVO en M2 hace

que se mueva hacia ADELANTE)
4

ML = velocidad v

Giro hacia la derecha:

M1=-50

M2=50

Giro hacia la derecha

A mayores, podemos incluso controlar el nimero de vueltas a las que queremos que
giren ambas o una rueda en particular del robot, pudiendo escoger una determinada
velocidad (rpm) para ellas o incluso un sentido de giro (hacia adelante, atras, derecha
e izquierda). Para conseguirlo, usaremos los siguientes comandos:

degrees at the speed of rom [

Para ambos motores
e

set encoder motor on board rotate € degrees at the speed of €Y rpm b

Para un sdlo motor:
Banco 1= M1
Banco 2= M2

Finalmente, también podemos testear la cantidad de grados a los que gira cada rueda,
asi como, su velocidad:
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encoder motor on board position/degrees

encoder motor on board speed/rpm

Hasta ahora, en este apartado, hemos hablado del control de los motores de las
ruedas del robot mBot Ranger. En su placa Auriga vemos que disponemos de 4
conectores rojos especificos para motores. Ademas, en los conectores del 6 al 10
podemos conectar servos. Para su programacion (motores DC, paso a paso 0 Servos)
debemos usar los siguientes comandos:

set DC motor speed (9

fijar motor de pasos motor (LM velocidad €I distancia €T

Puert-:-l'IBancu:ul' rotate @D degrees at the speed of §EW) rpm

Comandos para: motor DC, paso a paso y servo

5.3.  Motor y deteccion ultrasénica

Podemos unir los dos elementos que ya conocemos, sensor de ultrasonidos y
motores, e intentar programar el siguiente reto:

Si el objeto que detecta se encuentra a menos de 10 cm del robot, debe ir
hacia atras. En caso contrario, debe avanzar.

El script que ejecuta el reto anterior es el siguiente:

Auriga Program

fijar EEEnntld = ultrasonic sensor (GNERM distance h

2 Ultrasonidos conectado al Puerto 10
)

a velodidad

IR - velocidad €D

gy J

v

Si detecta un objeto a menos de 10cm, va hacia atras ;

b

3ino lo detecta, avanza hacia adelante. p
£
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Si no queremos cargar el programa en la placa Auriga s6lo debemos cambiar el
comando azul por el comando tipico de la bandera verde. A mayores,
he incluido la parada de los motores. Esta se realizara cuando presione la tecla
“espacio” del teclado:

al presionar

por siempre

fijar FECHEIM 2 ultrasonic sensor (GISeE0M distance

distancia < i = entonces
a velocidad
sl No

a velocidad

al presionar tecla
a velocidad (W

S todos -

5.4. Detector de linea

Este médulo sensor hace posible que nuestro robot se mueva a lo largo de una linea
negra sobre el suelo. En el kit mBot Ranger se sitia en su parte frontal funcionando
por reflexion. En nuestro robot, como el color de su ID es azul, lo podemos conectar a
cualquiera de los puertos numerados del 6 al 10. En los ejemplos que siguen,
usaremos el Puerto 9 de la placa Me Auriga.

El Médulo V2.2 esta disefiado para detectar una linea negra. Cada médulo tiene dos
partes: un LED IR que emite y un fototransistor IR (o fotodiodo) que recibe la
sefial. Gracias a ellos podras medir si estas sobre una linea negra y seguirla, sobre un
fondo blanco o viceversa. Los dos sensores de un moédulo indican si estan en "algo"
negro o en "algo" blanco, y por lo tanto, se podrian programar para ser usados como
seguidores de linea blanca. Ese “algo” blanco o “algo” negro no es, literalmente, el
color blanco y negro, y me explico. El sensor, a todo color brillante lo detecta como
blanco, asi como, un color mate oscuro, lo detectara como negro.
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LED I | Fotodiodo LED | I Fotodiodo
.‘ﬂ.‘ .'. .‘l ‘. '4
; l'. :. ‘10 ‘.t .‘I .'.
ri VA ;
J: “l ‘t “l '.'
"l' I‘ .‘ 1‘ :
Las superficies blancas Las superficies negras
reflejan mucha luz reflejan poca luz
infrarroja al fotodiodo infrarroja al fotodiodo

Funcionamiento del médulo detector de linea

A la hora de programar el sensor, se nos pueden dar 4 posibilidades. Eventualidades
gue el sensor de la casa Makeblock, tiene, implicitamente definidas con los siguientes
valores numeéricos: 0,1, 2 y 3. Estos se describen como sigue:

- 0 es el valor numérico que representa que el sensor esta totalmente encima de
la linea negra.

- 3 es el valor numérico que representa que el sensor esta totalmente encima de
la linea blanca.

- 1y 2 son los valores numéricos que se asocian cuando un lado del sensor esta
fuera de la linea negra, mientras el otro lado esta en el color negro.

Las 4 posiciones pueden verse graficamente en la siguiente imagen:

Valor O : Valor 1 :

Podemos testear el buen funcionamiento del médulo seguidor de linea desde el IDE
de Arduino, cargando en la placa Me Auriga el ejemplo “LineFollowerTest”. Este
firmware se incluye en las librerias MakeblockDrive? que nos proporciona la casa:

Primero abrimos el ejemplo en el IDE de Arduino:

2 Descarga: http:/learn.makeblock.com/en/Makeblock-library-for-Arduino/
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LineFollowerTest Arduino
Archivo| Editar Programa Herramientas Ayuda

Fiy
Firmware_for_Auriga

Nuevo Ctrl+M Firmware_For_mBlock
Abrir... Ctrl+0 Firmware_for_MegaPi
Abrir Reciente 3 Firmware_for_Starter
Proyecto 3 Me_4Button
Ejemplos Ejemplos Construidos Me_7SegmentDisplay 4
Cerrar Ctrl+W 01.Basics 3 Me_Bluetooth 4
Salvar Ctrl+S 02.Digital 4 Me_Buzzer L4
Guardar Como... |\ Ctrl+Mayus+S 03.Analog 3 _ Me_Compass 4
S e 04.Communication 3 I Me_DCMotor . 3
.. 05.Control 3 Me_EncoderDriver_ Mew 3
Imprimir 06.5ensors 3 Me_EncoderDriver_Old 4
Preferencias 07.Display 3 Me_FlameSensor G
Salir 08.5trings .3 Me_GasSensor [3
09.USE 3 Me_Gyro 4
: 201 10.Starterkit_BasicKit . Me_HumitureSensor i’
: 11.ArduinoISP 4 Me_[2C5can 3
#include "MeRuriga.h™ i ) Me_InfraredReceiver »
Ejemplos desde Librerias Yl 5
MelineFollower linEFinder:mPORI_ M be Me_LEDMatrix yFORT_6 of
void setup() ’ Me_LightSensor 4

{
Serial.begin{9600);

Me_LimitSwitch

3
3
Me_LineFollower { LineFollowerTest ]
3

Me_MegaPiDCMotor

void loop() Me_MegaPiOnBoardStepper *
3
{ Me_On_Board_encoder ¥

. _1s . »

int sensorState lineFinder. Me_OnBoardTemp v

switch (sensorState)

1 Ejemplos de Digerias Personalizadas Me_PIRMaotionSensor L4
case 51_IN_S2_IN: Serial.py Ethernet »p de la line Me_Potentiometer 4
case S1_IN 52 OUI: Serial.g GSM y L2 linea neg Me PressureSensor
case S1_OUI_52_IN: Serial.g o la linea neg; - 5
case S1_OUT_52_OUT: Serial. Lzpts tyet 2 de 12 1in RISEREEES
default: break; MakeBlockDrive —b example Me_RI25Adapter L4

} sD 4 Me_Serial 3

delay(200);

: ay (200) Servo » Me_Servo 4
Stepper L4 Me_Shutter L4
TFT 4 Me_SoundSensor 4
WiFi 3 ¥

A continuacion, en la pestafia Herramientas, seleccionamos la placa y el puerto
correspondientes: Placa Arduino/Genuino Mega or Mega 2560 y en nuestro caso, el
puerto COM9, tal y como puede verse en la siguiente imagen:

Archive Editar Programa IHenamientas Ayuda
Aute Formateo Ctrl+T

Archive de programa.
LineFollowerTest

Reparar codificacion & Recargar.

o Meonitor Serie Ctrl+ Mayis+ M
. . Serial Plotter Ctri+Mayis+L

) Placa: "Arduino/Genuine Mega or Mega 2560" r
. Procesador "ATmega2560 (Mega 2560)" L
* Puerto: "COME" r
- Programader: "AVRISP mkd" L
* Quemar Bootloader
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Antes de cargar el programa a nuestra placa Me Auriga, debemos realizar unos
pequefios cambios en él. Estas modificaciones son minimas; sélo debemos referenciar
la placa en la cual se va a cargar este firmware y el puerto RJ25 al que se conectara el
maodulo seguidor de linea que queremos probar.

#include "Meluriga.h”

MeLineFollower lineFinder (PORT_3): MeLineFollower lineFinder (FORI_9);

Con estos cambios, nuestro firmware quedaria como se ve en la siguiente imagen:

(z2) LineFollowerTest Arduino 1.6.8 — [
Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

LineFollowerTest §

#include "MeAuriga.h"

MeLineFollower lineFindethORIjJ: [ Line Finder module can only be connected to PORI_3, PORT_4, PORI_S, PORT_6 of

wvoid setup()
{

Serial.begin(9600):
1

woid loop()
{
int sensorState = lineFinder.readSensors();
switch (sensorState)
{
case S1_IN 52 IN: Serial.pri
case S51_IN 52 QUI: Serial.pr
case 51 _OUT_S52 IN: Serial.pr
case 51 _OUT_S52 OUT: Seria
default: break;
1
delay(200);
1

"El sensor 1 y 2 estén dentro de la linea negra"); breaks
"El sensor 2 esté fuera de la linea negra”); bre
"El sensor 1 esté fuera de laz linea negra”); break;
1("El sensor 1 v 2 estdn fuera de la linea negra™); breaks

Finalmente, cargamos el programa en la placa haciendo clic en el icono flecha derecha
debajo del menu superior:

=) LineFollowerTest Arduino 1.6.8

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

LineFollowerTestd
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Si ahora visionamos la respuesta en el puerto serial del IDE de Arduino, al situar bajo
el médulo seguidor de linea un objeto “blanco”, se nos mostrard un mensaje que nos
dice que ambos sensores estan fuera de la linea negra. Pero, si sélo situamos este
objeto “blanco” bajo el sensor 2, el mensaje cambia y podemos leer que sélo el sensor
2 esta fuera de la linea negra:

£ COM9 =NACN X
|
El sensor 1 v 2 estén fuera de la linea negra i
El sensor 1 v 2 estédn fusra de laz lines negra

El sensocr 1 v 2 estén fuera de la lines negra

El sensor 1 v 2 estén fuera de la lines negra

El sensor 1 y 2 estédn fuera de la linea negra

El sensocr 1 v 2 estén fuera de la lines negra

El sensor 1 v 2 estédn fusra de la lines negra

El zensor 2 estéd fuera de la linea negra

El senscr 2 eatéd fuera de la linea negra

El sensor 2 esté fuera de la linea negra

El senscr 2 esté fuera de la linea negra

El sensor 2 esté fuera de la linea negra

El sensor 2 esté fuera de la linez negra

El sensocr 1 v 2 estén fuera de la lines negra

El sensor 1 v 2 estén fuera de la lines negra =
Autoscroll 5in ajuste de linea - | | 9800 baudio - |

Un reto tipico que podemos programar con este médulo es conseguir que nuestro
robot siga una linea negra o una linea blanca. Vamos a hacerlo con los comandos del
mBlock.

Seguidor de linea negra

En el siguiente ejemplo no he cargado el programa en la placa y he querido que se
accione al pulsar la tecla espacio. Para evitar el cable de conexion de la placa Me
Auriga con el ordenador, cambiaremos su mddulo Bluetooth por el médulo 2.4G vy
conectaremos su pendriver al PC. El mddulo seguidor de linea de ID azul se ha
conectado al puerto 9 de la placa Me Auriga (podriamos usar cualquiera de los puertos
numerados entre el 6 y el 10).

El programa seguidor de linea negra creado se explica como sigue: Tras presionar la
tecla espacio, mBot Ranger ejecuta un bucle continuo testeando los 4 posibles valores
numeéricos que puede detectar el sensor de linea. Por lo tanto, testea si el robot ve
completamente la linea oscura y, si es asi, se mueve recto. De lo contrario, testea si el
robot esta a la izquierda (a la derecha) y, si lo esta, gira a la derecha (izquierda) y hace
gue el robot regrese a la linea negra. Finalmente, testea si mBot Ranger esta lejos de
la linea de negra y, en ese caso, hace que retome la linea de color negro. Se repite el
ciclo hasta que deje de presionar la barra espaciadora.
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al presionar tecla
por siempre
fi=1d ValorsensorLinea ~ [ =R I=EER Fuertod ™ )

si ValorSensorLinea =[i] = entonces i

. Vapolalinea negra: Los
a velocidad &R o "

motores deben avanzar.

|4

| — —-
si  ValorSensorLinea = entonces v

. Debe girar a la izquierda
a velocidad &R : “

| — —-
si  ValorSensorLinea =] entonces v

. . Debe girar a la derecha
turn right * [ERRYE aels = @ g

(——
si  ValorSensorLinea =|E] entonces v

a velocidad

Debe volver hacia ella.

cuando tecla es liberada
a velocidad (W

s[siz0= ¢ otros programas =n 2l objeto

Esta fuera de lalinea negra:

Script seguidor de Linea Negra

En su programacion he creado la variable “ValorSensorLinea”. En ella se guardaran

los diferentes valores numéricos del estado de patrullaje de la linea (0, 1, 2, 3). La

rotacion del motor depende de la desviacion que se produzca, facilitando el ajuste de
la direccion del robot. El sensor de linea, con ID azul, se ha conectado al puerto 9 de

la placa Me Auriga.
Ten en cuenta en el sigue-lineas que:

Si devuelve un 0 es que va por buen camino.
Si devuelve un 1 habria que girar hacia la izquierda.
Si devuelve un 2 habria que girar hacia la derecha.

AN N NN

es que des marcha atras.

Y si devuelve un 3 es que se ha ido de la linea negra, y en ese caso, “lo mejor”

Podriamos utilizar el médulo bluetooth que viene en el kit del robot Ranger y cargar el
programa a la placa. Los cambios que se producirian en el programa anterior son
minimos, tal y como puede observarse en el siguiente script seguidor de linea negra:
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Auriga Program
ValorSensorLinea * sigue-ineas (NEEW I
@ v
” — . Vapolalinea negra: Los
[rin forward ~ P50 ) ; °

motores deben avanzar. y

—

=§ -

Depe girar a la izquierda

s
. )
= i v
be gi dere
Debe girar a la derecha y
. )
= 3 w
Esta fuera de la linea negra:
Debe volver hacia ella.
J A

Script seguidor de linea negra

Podriamos mejorar el programa anterior afladiendo pequefios tiempos de espera en
cada movimiento. Es decir, pequefios retardos de 0.1 segundos en cada movimiento
para que no se escape de la linea si esta es cerrada y le dé tiempo a girar. De esa

forma, conseguiriamos que el robot se desviara menos veces de la linea que
gueremos que siga.

Seguidor de linea blanca

A la hora de programar nuestro robot mBot Ranger para que siga la linea blanca,

debemos tener en cuenta qué posicion nos devuelve el sensor de linea cuando
detecta que esta dentro o fuera de esa linea blanca.
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Estas posiciones, pueden verse representadas en la siguiente imagen:

Posicion O

Debe volver a ka linea

Posicion 1:

Debe girara
la derecha

Posicidn 2:

Debe girara

la izquierda

Posicion 3:

Debe avanzar
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Por lo tanto, con pequefias modificaciones en el programa “seguidor de linea negra”,
ya tendriamos el script para un robot seguidor de linea blanca.

Como mejora, podemos crear un programa que simule en el escenario del mBlock las
acciones que sigue el robot en una pista real. En este caso, al ser un seguidor de
linea, cambiariamos el médulo bluetooth de la placa Me Auriga por el médulo 2.4G,
consiguiendo con ello evitar el cable de conexion de la placa con el PC.

Por lo tanto, nuestro reto no es sélo programar el robot para que logre seguir la linea
blanca. A mayores, buscamos lograr simular sus acciones en el escenario del mBlock.

Comenzamos disefando los objetos y fondos que nos lleven a poder implementar
correctamente este reto:

Nuestro programa dispondra de un objeto llamado Ranger con 4 posibles disfraces,
cada uno de los cuales simulara una posicion del sensor de linea. En cuanto al
escenario, se han creado dos pistas, que llamo “fondol” y “fondo2”, pretendiendo con
ellas simular el movimiento del robot por la carretera que se visualiza en el escenario
del software mBlock. Esta percepcién del movimiento se consigue forzando un cambio
continuo de fondos, de uno a otro en un tiempo pequefio (0,3 segundos):

Disfraz nuevo: Fondo nuevo:

255x201

ESN

k.

®

Posicion0
250x218

il :
al presionar
1 ) A/ E e 2P
= i cambiar fondo a
Pagisend ®
2 = ] siguiente fondo
o fondo1 4
480x360
feoao 2 - Script del escenario
fondo2 ™™ Fondos
Posicion2 480x360

En la siguiente imagen se observa como se veria el objeto sobre uno de los fondos del

escenario:

Disfraces del objeto

y fondo. Script del escenario.
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Mam1 - -
M seguidor de lineaBlancaRanger M~ @

El script para el objeto Ranger presenta dos partes. Por un lado se programa el
movimiento que debe realzar el robot para seguir la linea blanca (Figl) y por otro lado
se programa la simulacién que realizar4 en el escenario (Fig2). De este modo, el
programa final para el objeto Ranger, que podemos utilizar para nuestro mBot Ranger

(en_este caso, se ha creado sin afadir los tiempos de espera o retardos en cada
movimiento) es el siguiente:

al presionar

por siempre
DR Valorsencortines ~ IR
[ 3
si ValorsensorLinea =[] entonces e
[ ; Esta fuera de la linea BLANCA,
._ a velocidad €W Debe ir hacia atras. y
*
si ValorsensorLinea = [} entonces e
. Debe girar hacia la derecha
a velocidad €M ’ Z
*
5i ValorSensorLinea =] = entonces i
. Debe girar hacia |a izquierda
a velocidad @R . = &
*
si ValorsensorLinea = [E] entonces e
; Estd enlalinea BLANCA. Debe
EXIIEER 2 velocidad € o /

Figl. Script Seguidor de linea blanca
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al presionar
ir a x: &y
cambiar disfraz a

por siempre

decir ' ValorSensorLinea
b

si ValorSensorLinea =[] = entonces

cambiar disfraz a

*
si valorSensorLinea = ] = entonces

cambiar disfraz a

|*
si ValorSensorLinea = [B] = entonces

cambiar disfraz a

*
si ValorSensorLinea =[] - entonces

cambiar disfraz a

Fig2. Script Simulacion del seguidor de linea blanca.

Con el programa se controla cada una de las posiciones u opciones que se pueden
dar. Gréficamente, estas posiciones se han simulado en las siguientes imagenes:

M1 - -
M, sequidor de lineaBlancaRanger

Posicion 0 (fuera de la linea blanca)
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Lr ey . .
M, sequidor de lineaBlancaRanger

Posicion 1

| - .
M, seguidor de lineaBlancaRanger

Posicién 2
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T . -
M, seguidor de lineaBlancaRanger

Posicion 3 (Detecta blanco)

Si quisiéramos cargar el programa en la placa, eliminariamos el script de la simulacion
(Fig2) y cambiariamos el comando de la bandera verde de la Figl por el comando del

blogue de Robots [NiileER{ele[El)):

Auriga Program

fi=1d ValorsensorLinea =T V=R 2ET Puertod ™)

*

si ValorSensorLinea =[i] entonces e

a velocidad €W

Esta fuera de la linea BLAMCA.
Debe ir hacia atras.

o
ValorSensorlinea = entonces S
f . Debe girar hacia |a derecha
a velocidad € ’ %
ValorSensorlinea = entonces "
f . Debe girar hacia |a izquierda
a velocidad @il . = &
ValorSensorlinea = entonces S
' ; Esta en la linea BLANCA. Debe
XY = velocidad € S .
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Finalmente irflamos a la pestafia Editar > Modo Arduino >Upload to Arduino. Y, tras un
tiempo de espera, el programa se cargaria exitosamente en la placa del robot.

5.5. Matriz de LEDs 8x16

Nuestra matriz de LEDs es un conjunto de arrays de LEDs formado por 8 filas y 16
columnas que pueden ser encendidos y apagados de forma individual.

Face Panel [x]

Clear All || Light All ) b = Afiadir a Favoritos
—

~ 8 filas

14columnas

Cancelar Complete

Antes de nada, debemos montar la matriz de LEDs en nuestro robot. Como su ID es
azul podemos conectarla a cualquier puerto de la placa Me Auriga humerado entre 6 y
10. Su posicion correcta de montaje es la que se muestra en la siguiente figura, pero,

si se desea, podemos variar el montaje y este cambio, debe tenerse en cuenta a la
hora de programarla:

Matriz de LED en posicion correcta para su facil programacion

Péagina 62 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

Matriz de LED en posicion correcta para su facil programacion

Otra posibilidad forma de montaje (invertida) que varia su programacion, puede verse
en la siguiente figura:

Matriz de LED invertida
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Después de implementarla debemos seguir los siguientes pasos:

1. Conectar el mBot Ranger al ordenador mediante un cable USB y
actualizar el firmware (Conectar > Actualizar Firmware)

2. Encender el robot y seleccionar el puerto serie y placa
correspondientes.

3. Escribir los programas y ejecutarlos con doble clic y bandera
verde.

La instruccion o comando que mas se usa al trabajar con la matriz de LEDs es show
drawing. Si hacemos doble clic, nos permite poner el grafico que queramos en el
gréafico de la matriz de LEDs, e incluso guardarlo en favoritos!

(OJO! El gréafico se visionaria en el montaje correcto porque, si la
montamos invertida, su grafico también debemos crearlo invertido.
Esto se explica mejor en los siguientes ejemplos).

show drawing GIEsaUW x: @ v: @ draw: EIG Doble clic

Face Panel

[x

Clear All || Light All Anadir a Favoritos

— T~ 19 hj

Cancelar Complete

Veamos varios ejemplos de programacion de la matriz con mBlock. En los siguientes
ejemplos se ha conectado la matriz de LEDs a los puertos 8 o 10 de la placa Me
Auriga:
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Ejemplo 1: Queremos que en la matriz se refleje una cara alegre:

Con la matriz correctamente montada, creariamos el siguiente programa:

al presionar

show drawing CTSES x: © v: © draw:

Pero, con la matriz en montaje invertido, deberiamos enviarle al robot el siguiente
programa:

al presionar

show drawing CYTST < (O v: © draw:

Ejemplo 2: Queremos mostrar un pequefio texto permanentemente. Por ejemplo, la
palabra “Si”, en la configuracion de la matriz invertida. Lo programariamos de la

siguiente forma:

al presionar

' show drawing G2t < O v: @ draw: JIE

Ejemplo 3: Combinando la matriz (Puerto 8) con el sensor de ultrasonidos (Puerto 10),
podriamos crear un programa que nos avise, mostrando la palabra “Si” en la matriz de
LEDs, si un objeto se encuentra a una distancia menor de 10 cm del robot. En caso

contrario debe ejecutar otro grafico.
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al presionar

por siempre
decr ultrasonic sensor RGN distance
[

si ultrasonic sensor NSl distance

show drawing x: ) v: @) draw:
sl No

show drawing x: @) v: @) draw:

Ejemplo 4: Podemos enviar un nimero a la matriz con la instruccién show face, asi
como, un texto con la instruccién mostrar cara.

0JO, si esté invertida, el texto y el nUmero también hay que invertirlos

mostrar cara x: ) v: @) caracteres:

show face (GeEs number: ENEL:

El siguiente programa envia a las coordenadas (0,0) la palabra SUSANA pero, para
que coja, debemos programarlo como sigue:

al presionar

fijar £d 2 50

- el 1,
hmn::strar cara G < (X v: ) cardcteres:
Tesﬂerar @ segundos
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Se ha decidido una espera de 0.3 segundos y de esta forma nos da tiempo a leer el
texto que va corriendo por la matriz de LEDs.

Podemos desear que en la matriz se visione, de forma continua, el texto anterior. Esto

hace necesario incluir un bucle “Por siempre” e inicializar la coordenada X a -22
cuando esta llegue al valor cero. El script seria el siguiente:

al presionar

fijar K 2 B2

cambiar E&d por €

3

mostrar cara (QNNea x: (X v: @ cardcteres: EIEAN
esperar (¥ segundos

Ejemplo 5: También podemos enviar la hora y minutos y que esta se vaya
actualizando. Un script que nos serviria para ese fin se muestra en la siguiente figura:

al presionar

por siempre

mostrar tiempo (IS hora: de ahora [ min: [EIMER de ahora
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5.6. Robot sumo

La programacion para una prueba sumo varia
drasticamente dependiendo del numero de
sensores que le pongas a tu robot y de donde
los acomodes. La prueba sumo se realizara
en una pista circular. Dentro de esa pista, el
robot debe atacar y saber buscar a los
contrincantes, pero, al mismo tiempo, no debe
salir de ese recinto, es decir, debe ser capaz
de detectar el color del borde de la pista y, en
ese momento, volver a dentro.

Sem

Un sensor que nos servird para detectar al enemigo es el sensor de ultrasonidos.
Nuestro robot puede disponer de uno o de dos, y en el caso de que sean dos, estos
pueden estar situados en el lugar que nos parezca mejor (uno delante y otro atras, los
dos delante a ambos lados del robot, etc).

Tras nuestra eleccion, la programacion es sencilla si tenemos claro como queremos
que funcione nuestro robot. Por ejemplo, imaginemos que nos hemos decantado por
dos sensores de ultrasonidos a ambos lados del robot en la parte frontal (después
incluiremos los sensores de linea). Vamos a llamarlos sensor derecho y sensor
izquierdo. En la siguiente imagen puede verse su situacion esquematica en un bloque:

Sensor Sensor

lzquierdo Derecho

Esquema parte frontal del robot

Podemos tener la estrategia de ir siempre hacia adelante o de girar a la derecha o
izquierda si ningun sensor ha detectado nada, pero, si algun sensor detecta al
oponente, entonces debe dirigirse a él para atacar. Esta estrategia se resume en la
siguiente tabla de verdad donde 0 significa que no detecta y 1 que detecta:

Sensor Izquierdo | Sensor Derecho Enemigo | Accion
0 0 No Girar o seguir adelante
0 1 Si Girar a la derecha
1 0 Si Girar a la izquierda
1 1 Si Ir de frente
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mBot Ranger con 2 sensores de ultrasonidos.
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Relativo a la distancia, en el sentido de cual debemos usar como limite de deteccion,
esta dependera de la situacidén exacta de nuestros sen

sores en el robot y de nuestros deseos en el programa. En este ejemplo, se ha
decidido que ese umbral sea 10cm:

Auriga Program

por siempre

I Distancia_Izquierda * [Tl e =gl Puerto10 ™ Rell=e]gles
fijar P it = ultrasonic sensor EINeeEM distance

1

|2

si Distanca_lzguierda < y | Distancia_Derecha < v
Debe atacar
a velocidad Y
Distancia_lzguierda <[l v ' Distancia_Derecha > Y v
) Debe girarala
' a velocidad € izquierda y atacar
esperar (B segundos <4
¥
a velocidad
|*
si Distancia_Derecha <[] vy | Distancia_lzquierda > i v
) Debe girarala
a velocidad €l derecha y atacar

[ 3

esperar () segundos bl
¥
a velocidad

|*
si Distancia_lzguierda > ] vy | Distancia_Derecha > i v

) Debe girar (Buscar)
a velocidad

b A
esperar () segundos

¥

a velocidad €W

Primera parte del programa Sumo con dos ultrasonidos

Personalmente, lo ideal es que el robot siempre ataque de frente y al mismo tiempo,
gue no salga de la zona de lucha, limitada por un color determinado de linea. Para
conseguir esto dltimo, podemos usar sensores detectores de linea y programarlos
para que, cuando el sensor detecte la linea, el robot se aleje de ella. Supongamos que
usamos 4y los situamos de la siguiente forma:
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Boceto Robot Sumo

Pensando en nuestra estrategia, una posible tabla de verdad, considerando O como no
deteccion y 1 como deteccion, podria ser la siguiente:

Accién a programar

[ TN Y A =Y PRy P
A =]l=]l=)
Rk lololkik|lo

1
0
1
0 Nada
1
0
1

En ella, basta con programar las filas resaltadas en lila para que nuestro robot sumo
ataque Yy evite salir del recinto de lucha.

A la hora de programar ambos sensores a la vez, ultrasonidos y sensores de linea,
“todo” es libre hacia los intereses del programador. Me explico, puedo considerar que
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lo mas importante es que mi robot priorice en escapar de la linea blanca tomando
como secundario su ataque o, cualquier otra alternativa a esta estrategia. En mi caso,
para mi, lo mas importante es salvarme, por lo que, en los siguientes ejemplos
particularizados al mBot Ranger, se vera esta defensa inicial.

Ejemplo 1 de programa sumo

En este caso, usaremos un sensor de ultrasonidos para la parte delantera del robot y
dos sensores de linea (uno delantero y otro trasero). El programa esta pensado para
luchar en un circuito limitado por una linea blanca.

Disponemos de tres variables: Distancia (que es la que medira el sensor de
ultrasonidos y que se estima en 18 cm para la deteccién), LineaDelantera (medira
negro o blanco en el sensor delantero) y LineaTrasera (medira negro o blanco en el
sensor trasero):

| Distancia F=l i |
|Lin&aﬂelﬂntem n |
|Lin&aTmsera n |

\

Comenzaré con mi proridad: estar en el recinto. Los sensores de linea, como ya
vimos, presentan 4 posiciones y veran blanco en la posicién 3. En este caso, debemos
intentar que nuestro robot no salga del circuito de lucha. Por lo tanto: Si ve linea
blanca el delantero, debemos ir hacia atras, y si ve blanca el trasero, debemos ir hacia
adelante. Ya conseguido esto, tambien debe atacar, y lo hara si esté en el recinto (ve
negro) y detecta a un oponente. También debe buscar, y lo hara si esta en el recinto y
no detecta a un oponente.

Un posible programa sumo que afronta las consideraciones anteriores es el siguiente:
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Auriga Program

por siempre

fijar PESLEE 2 ultrasonic sensor (GIELM distance

k

ER LineaDelantera ™ [ENEE LIS ==

k

DEL a sigue-lineas

 *

Si LineaDelantera =[] y LineaTrasera =[] . entonces

turn right * EREGEEED!

k

esperar (P segundos

Si LineaDelantera =[] y LineaTrasera =]  entonces

a velocidad

k

esperar (I segundos

Si LineaDelantera =[] y LineaTrasera =[i] = entonces

a velocidad

>

esperar (P segundos

LineaDelantera =[] y LineaTrasera =[i] = entonces

S Distancia < &  entonces

a velocidad

k
i Distancia > entonces

turn right = [ERGS L sls =18

Ejemplo 2 de programa sumo:

Supongamos ahora que queremos usar dos sensores de ultrasonidos y que los
situamos, uno delante y otro detrds. Ademas, a nuestro robot le afiadimos dos
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sensores de linea y de la misma forma que antes, uno estara delante y otro detras.
Para su control, necesitamos definir 4 variables y estas pueden ser las siguientes:
ValorSensorLinea (para delante), ValorSensorLinea2 (para atras), ultrasonidosl (para
delante) y ultrasonidos2 (para atras):

[Vﬂanensanim “J
| ValorsensorLinea2 [ |

[ultmsmidns‘l J
[ultmsaidnsz J

Si mi prioridad es la misma; estar en el recinto, comenzaré con esa linea de
programacion. Los sensores de linea, como ya vimos, presentan 4 posiciones y veran
blanco en la posicion 3. En este caso, debemos intentar que nuestro robot no salga del
circuito de lucha. Por lo tanto: Si ve linea blanca el delantero, debemos ir hacia atras, y
si ve blanca el trasero, debemos ir hacia adelante. En este ejemplo, he programado
estas posibilidades en un bloque que he llamado ControlarLinea y que es el siguiente:

definir | ControlarLinea

si ValorSensorLinea = y  ValorSensorLinea2 entonces

turn right ~ EERRY=1[elsilsf=1s|

Si ValorSensorLinea =m y  ValorSensorLinea2 entonces

DX - velocidad

[

~esperar B segundos

si ValorSensorLinea =[] y ValorSensorlinea2 entonces

DR = velocidad

[

esperar (D segundos

si ValorSensorLinea =m y  ValorSensorLinea2 entonces

ultrasonidos
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Como podéis ver, en el caso de que el robot esté en el recinto, vea negro, debe
comportarse como un buen sumo y atacar o buscar. Esto lo consigo usando sus
sensores de ultrasonidos. Sensores que he programado en el blogue definido como
“ultrasonidos” y cuya programacion, limitada en este caso por el valor numérico de
deteccion 40 cm, es la siguiente:

definir ultrasonidos

si ultrasonidos1 <: y  ultrasonidos2 entonces

§tun ULIaRd » velocidad

si ultrasonidos1 < y  ultrasonidos2 entonces

DT - velocidad

si ultrasonidos1 > y  ultrasonidos2 entonces

EEEE - velocida

b

si ultrasonidos1 ::- y ultrasonidos2 entonces

§tumn Hlsiiehd 2 velocidad

Bloque de ccontrol para los médulos de ultrasonidos

El blogue de ultrasonidos s6lo lo ejecutara cuando el robot esté en el recinto, atacando
0 buscando en la forma que desee el programador.

Hasta ahora, hemos definido los bloques, pero no el programa de ejecucion que los
llama. En él fijamos los puertos de conexion de los diferentes modulos. Como puede
verse, los sensores de ultrasonidos, de ID amarillo, se han ligado a los puertos 7 y 10
y los siguelineas, de ID azul, a los puertos 8 y 9.

El script de mando que ejecuta el sumo en el robot es el siguiente:
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Auriga Program

ControlarLinea
3

NEY ultrasonidosl ~ ENRNEEE ==l Puertol 0™ Kellzee1g ez
K

fijar et 2 ultrasonic sensor (ENaeYad distance
3

i1 ValorSensorLinea ~ [=MRETERWEEEL Fuertod ™)

k

18 ValorSensorLineaz * =R MR I=ETR Puertos ™

L

5.7. Servomotor

Un servomotor se puede considerar como un tipo especial de motor de continua que
se caracteriza por tener la capacidad de girar un angulo determinado dentro de un
intervalo de operacion.

A\
a
(\

Micro Servo 9g (servomotor)

El servomotor de la casa Makeblock necesita de un adaptador RJ25, como puede
verse en el montaje de la siguiente imagen. Todo adaptador RJ25 dispone de 2
"Bancos" o "Slots" o conectores, para poder conectar en el mismo modulo un sensor
de temperatura y un servo, por ejemplo. El adaptador necesita de un puerto y puede
conectarse a cualquiera de los puertos: 6, 7, 8, 9 o 10, ya que sus colores ID son
negro, amarillo y azul. En nuestro caso, lo hemos conectado al puerto 6:
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A mayores, en nuestro ejemplo, el servo se ha unido al sensor de ultrasonidos, de
modo que, consiga moverlo en diferentes posiciones angulares del servo:
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Un script para mover el servo en 5 diferentes posiciones angulares (0, 45, 90, 135y
180) seria el siguiente: Se puede elegir el “Banco1” (un banco es un slot o un
conector) porque no tenemos el adaptador conectado a mas de un componente.

al presionar

repetir €)

fijar servo angulo ( angulo
| esperar € segundos
:cambiar ELFMERd por €5

fijar servo dngulo
| esperar € segundos
— | angulo = G 45 ]
b

fijar servo angulo
| esperar §) segundos
:cambiar ELETERd por €5

fijar servo sngulo
| esperar € segundos
:cambiar ELFTER por €5

fijar servo angulo
b

esperar ) segundos
|2
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5.8. Sensor de temperatura SD18B20

El sensor de temperatura sumergible de la casa Makeblock es el sensor digital
SD18B20. Presenta una precision de £0.5°C (de -10°C a +85°C), siendo, su tiempo de
captura de la medida, inferior a 1 segundo. Gracias a su envoltorio estanco sellado
podemos sumergirlo en un liquido y usarlo para que nos proporcione la medida de la
temperatura de una sustancia liquida. Al ser digital, el valor de temperatura que nos
proporcionara no se ve alterado por la distancia del cableado del sensor.

Este sensor se puede programar con arduino o con mBlock, usando en scratch el
correspondiente comando:

temperature °C

Puertob
Puerto’
Puertod

Puerto9
Puerto10

Para conectarlo a la placa del mBot Ranger, necesita de un médulo adaptador RJ25
como el que se muestra en la imagen y que ya hemos utilizado con el médulo
servomotor:

Maodulo adaptador RJ25

El sensor de sonda sumergible, cuyo rango de medida es de -55°C a 125°C, puede
verse en la siguiente figura:
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Maodulo sensor de temperatura sumergible

Un programa sencillo consistiria en medir la temperatura de la sonda del sensor y
mostrarla en el escritorio. El script, estando el sensor conectado al Bancol y el
adaptador al Puerto 6, seria el siguiente:

al presionar

Fa s
DA temperatura ~ EURE TR e Puertos "] Bancol ” Jo8
2

decir temperatura pnrﬂ segundos

El conexionado, en este caso usando una placa Orion conectando el sensor por medio
del adaptador al puerto 6, seria el siguiente:
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En el siguiente ejemplo se ha conectado a la placa Me Auriga en el banco 2 del puerto
6. Se ha creado un programa para que el sensor mida la temperatura de una sustancia

que testeo y me muestre su estado (sélido, liquido o gas), simulando el movim

iento de

sus moléculas. Para ello, utilizo un unico objeto, llamado “Molécula”, y 4 escenarios o
fondos. En las siguientes imagenes se observa el objeto molécula en el escenario

inicial y los 4 escenarios del programa:

[y .
M, cambios de estado

~ e

CambiosD..
480x360

solido

liquido
480x360

_g.é;
480x360

X: 240 y: -29

Escenarios del programa

Cada escenario se llama mediante mensajes. Es decir, al recibir el mensaje
(solido, liquido o gas), cambia el fondo del escenario al que se ha programado:

indicado

al recibi
cambiar fondo a

cambiar fondo a [eElnlalEel= =1l

cambiar fondo a

tocar sonido PSRy 1=

T—

al recibir FEERd

cambiar fondo a

¥ esperar

Script del escenario

El objeto molécula es el que lleva el peso del programa:
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Inicialmente no busco que se muestre la temperatura que esta midiendo el sensor de
temperatura sumergible conectado al Banco2 de un adaptador RJ25 que se une al
Puerto 6 de la placa del mBot Ranger, pero si quiero gue tome la primera muestra para
que sus medidas se vayan regulando:

al presionar

esconder variable
fijar a temperature oC

decir [EERRa por @ segundos

Sensor de temperatura conectado al Puerto 6

Tras hacer clic en el objeto “Molécula” (ya han pasado 4 segundos), se muestra el
valor numérico de la variable temperatura y el programa testea si se encuentra en
estado sélido, liquido o gas, a través de diferentes intervalos de temperatura.
Encontrado su rango de temperatura, envia el mensaje correspondiente (mensaje que
recoge el escenario). Si fuéramos estrictos y para el “agua”, sus temperaturas serian
0°C y 100°C y no 10°y 100°, que es lo que he utilizado:

al dickear este objeto

peEUEINEE S Temperatura =

por siempre
si  Temperatura <|[ffj]  entonces
enviar EelLRd ¥ SSperar

3
si Temperatura > ] vy Temperatura <0l = entonces

enviar [EMEERd v esperar

3
si Temperatura > bl = entonces

enviar [FEER ¥ esperar
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Los mensajes “solido, liquido y gas” realizan la simulacion en el movimiento de la
molécula.

(M cambios de estado - d

Liavibo

X: 240 ¥: -90

Situacion “Liquido”

En todo momento se testean cambios en la variable temperatura, y de este modo nos
aseguramos que realiza la animacién de su “estado” correspondiente:

al recibir EEERd

ir a x: @ vy: @D

repetir hasta que Temperatura > i
fijar a temperature °C

.3

girar (™ €19 grados
k

esperar (BY segundos
¥

girar ¥) @ grados
[ ®
esperar (BY segundos

Péagina 83 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

al recibir [FEERd
ir a x: ndmero al azar entre @ED v €D v: namere al azar entre EED v ED

apuntar en direccién | nimere al azar entre @) y €

repetir hasta gue  Temperatura <] o Temperatura > N

fijar a temperature °C
K

mover @ pasos
|3

rebotar si toca un borde
3
si posicion v > [E¥] ~entonces

apuntar en direccién | numere al azar entre €EY) v €9

al recibir FEER
ir a x: numero al azar entre EED v €E yv: numero al azar entre EED v €ED

apuntar en direccién | numero al azar entre () v €39

repetir hasta que  Temperatura < FGl{

fijar a temperature oC

¥

mover ) pasos
|3

rebotar si toca un borde

La animacién “solido” simula que la molécula vibra, moviéndose 15° a la derecha e
izquierda. La animacion “liquido”, hace que la molécula se mueva a una determinada
velocidad (4 pasos) en la zona del liquido (sin sobrepasar el limite del dibujo del agua)
y rebotando si toca el borde:

Finalmente, la animacion “gas”, hace que la molécula se mueva mas rapido y por todo
el escenario, rebotando si toca un borde del mismo.

5.9. Sensor de Me Temperatura y Me Humedad

La casa Makeblock dispone del sensor DHT11, que es capaz de medir la temperatura
(NTC) y humedad (resistiva) ambiente. Sus especificaciones son las siguientes:

5V DC

Rango temperatura: 0°C a 50°C + 2°C (s6lo T2 positiva)
Rango Humedad: 20% a 90% +5%

Precision: 1% humedad, 1° Temperatura

Compatible con cualquier placa Arduino

0O 0O O O O

Péagina 84 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

Sensor de temperatura y humedad

Este sensor nos proporciona una salida digital calibrada. Su color amarillo en el RJ25
significa que tiene un puerto simple digital y necesita estar conectado al puerto con ID
amarillo en Makeblock, aunque, también puede conectarse a una placa Arduino en sus
diferentes modelos® a través de sus tres conexiones GND, 5V y Data, siendo Data un
pin digital como por ejemplo el pin3.

www .makeblock . cc

En el siguiente ejemplo voy a usar el shield de Makeblock para una Arduino Uno,
conectando el sensor de humedad y temperatura al Puerto 7. En las librerias que nos
proporciona la casa Makeblock disponemos de 2 archivos para el sensor de humedad.
Usaré el test 1, que es el que nos proporciona la humedad y temperatura ambiente en
°C (el test2 nos lo aporta en diferentes magnitudes para la temperatura). En el test 1

3 Arduino Uno, Arduino Nano, Arduino Leonardo y Arduino Mega
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realizo unas pequefias modificaciones relacionadas con la placa y el puerto de coexion
del médulo sensor en la misma:

== MeHumitureSe S0

Archive Editar Programa Herrarnientas Ayuda

MeHumitureSensorTest! §

) ) Cambio MeOrion.h por
#include "MeShield.h™ :
MeShield.h

MeHumiture humiture (PORT 7)<

En mi caso, el
vold setup()

; sensor de humedad

Serial.begin (9600) ; lo he conectado al
1 Puerto?7

vold loop()

{

humiture.update {7

Serial.print ("Humidity (%) =");
Serial.print({ humiture.getHumidity () ):
Serial.print(™, Temperature (o) ="):
Serial.println{ humiture.getlemperature() )

Serial.printlo (#4444 8 44848844848 488 48888 ) s
delay (1000} 2

En la siguiente imagen, referida al Monitor Serie, podemos leer la temperatura y la
humedad ambiente que nos aporta en cada segundo:
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& COM10 (Arduina/Genuino Uno) L N b e ) S

SRR
Humidity (%) =46, Temperature (o) =23
SRR
Humidity (%) =46, Temperature (oC) =23
HRRRRaaaatddddtiiittdtiiiing
. a Humidity (%) =46, Temperature (o) =23
Nealtise Benltase (3 SRR 00000
Humidity (%) =46, Temperature (o) =23
SERRARRRRNMMI
Humidity (%) =46, Temperature (o) =23
FERRRRRRRRRRRRRRI RN
-3l , Humidity (%) =46, Temperature (of) =23
> - SRRARR0000 00000000000
Humidity (V) =4S, Temperature (o) =23
SRR

v Autoscrol Snaustedelnes v 960baudo

5.10. Modulo PIR

Es un sensor pasivo que capta la luz infrarroja del ambiente y reacciona a sus
cambios. Nos servira para detectar el movimiento y basicamente lo que hace es crear
y transmitir un campo de luz infrarroja que choca con los objetos de la habitacion
logrando detectar los cambios en el eco que recibe. Al alimentarlo eléctricamente
proporciona una salida digital (cero o uno), que puede ser regulada en sensibilidad
mediante un potenciémetro. Su angulo de visiéon es de 90° y su radio de alcance se
sitla entre 6 y 9 metros.

El sensor PIR de movimiento de la casa
Makeblock se usa para detectar personas o
animales en un rango de hasta 6m. Si se
mueve algo dentro de ese rango de
distancia, el sensor activa la salida digital
SIG a alto. Mediante un potenciometro,
soldado en el médulo, podremos ajustar el
rango de deteccion.

Importante: Después de alimentarlo, hay
que esperar unos 10 segundos a que el
sensor se inicialice.

Sensor Me PIR

El siguiente ejemplo se implementa sobre una placa Makeblock Orion utilizando un
moédulo sensor Me PIR, un modulo servo motor con el modulo adaptador RJ25 y un
maédulo 130 DC motor con hélice y que en la siguiente programacion se conecta a M1.
El mdédulo PIR se conecta al puerto 4 y el servo, mediante el “Banco2” del adaptador,
al puerto 1.
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Médulo 130 DC con hélice

Cuando el sensor PIR detecta el movimiento de un cuerpo, hace girar el servo y el
motor M1. En caso contrario, ambos se paran:

al presionar
pur.. siempre
==
si sensor de movimiento pir Gy :—ﬂ entonces
|;|ar SEervo angulo
Esperarm segundos
uar motor ({8 velocidad

Esperar € seqgundos

|lﬁ;iar SEervo angulo E
Fesplerar @ segundos

ﬁ]ar motor velocidad (N

Esperar €9 segundos
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Dentro de los ejemplos que nos proporciona la casa Makeblock en sus librerias de
Arduino nos encontramos con el archivo PIRMotionSensorTest. Este archivo se ha
creado para que el sensor nos informe, mediante el puerto Serial Begin, sobre la
existencia de una persona en la habitacién:

@ Firmware_for_Auriga Arduino 1.6.8 &

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda Me_Compass >
Nuevo Ctrl+N Me_DCMotor ?
Abrir.. Ctrl+0 Me_EncoderDriver_New >
Abrir Reciente Me_EncoderDriver_Old ¥
Proyecto Me_FlameSensor ¥
Ejemplos Ejemplos Construidos Me_GasSensor Y
Cerrar Crl+W 01.Basics b Me_Gyro 3
Salvar Ctr+S 02.Digital > Me HumitureSensor ?
Guardar Com§...  Ctrl+Mayis+5 03.Analog 4 . Me_12CScan 2

04.Communication N o Me_InfraredReceiver >
Configurar Pa Ctrl+Mayuis+P .

.g . y 05.Control bight reser Me_loystick >
Imprimir Ctrl+P —— s Me_LEDMatrix 5
Preferencias Ctrl+Coma 07.Display s Me_LightSensor ¥

08.5trings y Me_LimitSwitch ¥
Salir ’ )
. - 09.USB 3 Me_LineFollower >
i?nciuje s 10.5tarterKit_BasicKit b} Me_MegaPiDCMotor ’
include .
) i Me_MegaPiOnBoardSt >
#include «<SoftwareSerfal.h> 11.Arduinol5P v e viegariinbeardstepper
Me_0On_Board_encoder £
//#define DEBUG_INFO el Me_OnBoardTemp >
5 - o i >
//#define DERUG_TNECL BEEe Me_PIRMotionSensor {  PRMotionsensorTest |
EEPROM » Me Potentiomet 5
Serve servos[8]: ] € rotentiometer
Firmata b

MeDCMotor dc; Me_PressureSensor

MeTerperature ta: SoftwareSerial b Me RGELed 5

MeRGBLed led; »

< t.a S Me_RI25Adapter >

MeUltrasonicSensor *us :

Temboo » . 5

MeT7SegmentDisplay seg; ) , Me_Serial

MePort generalDevice; Qe Me_Serve b

. . >

MelEDMatrix ledMx: RETIRADO Me_Shutter N

MeInfraredReceiver *ir = NU

MeGyro gyro_ext(0,0x68); Ejemplos de Liberias Personalizadas Me_SoundSensor >

MeGyro gyro(l,0x69); Ethernet » Me _StepperMotor ¥

MeCorpass Compass; GSM ] Me_Temperature >

Medoystick joysticks o N N

MeStepper steppers[4];: LiquidCrystal ? B

MeBuzzer buzzer; MakeBlockDrive q example Me_TouchSensor *

MeHumiture humiture; SD > Me_UltrasonicSensor >

MeFlameSensor FlameSensor; Servo . Me_USBHast 7

MeGasSensor GasSensor; )

MeTouchSensor touch3ensor; Stepper > Me_Voice >

MedButton buttonSensor; TFT > Me_Wifi >

MeEncoderOnBoard Encoder 1({SLOT WiFi ) 7

MeEncoderOnBoard Encoder 2 (SLOT

MoTincgall lincimonT oy

Para comprobarlo utilizaré la placa Me Auriga conectando el sensor PIR al Puerto 6
(ID azul) de la misma. Después cargaré el programa a la placa desde el IDE de
Arduino, seleccionando la placa Arduino/Genuino Mega or Mega 2560.

Herramientas  Ayuda

Auto Formato Ctrl+T
Archive de programa.

Reparar cedificacion & Recargar.

Monitor Serie Ctrl+Mayus+M

Serial Plotter Ctrl+Mayids+L

Placa: "Arduino/Genuino Mega or Mega 25360" Gestor de tarjetas...
Procesador: "ATmega2 560 (Mega 2560)" Placas Arduino AVR
Puerto Arduine Yin

Programador: "AVRISP mkll" LdEnoCEauR g

Arduine Duemilanove or Diecimila

Quemar Bootloader
OISENEn SHUMENCETECLE : Arduine Mano

. Arduino/Genuino Mega or Mega 2560
Arduino Mega ADK

Arduino Leonardo
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Antes de cargar el programa hay que referenciar la placa que estamos usando

cambiando MeOrion.h por MeAuriga.h, asi como, cambiar el puerto de conexiéon del
modulo PIR del 3 al 6.

El resultado es obvio, habra deteccion porque yo estoy presente, tal y como se
muestra en la siguiente imagen:

& PIRMotionSensorTest

g2 otion3ensorTest Arduine 1.6.2

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

FIRMotionSensorTest§

& coma

Enviar

“'|Persona detectada L)
*|perscna decectada
-1 |personz detectads
Persona detectada
Peraona detectada
Peracna detectada
“’|Perscna detectada
Persona detectada
Peracna detectada
~’|Persona detectada
Persona detectada
Peraona detectada
Peracna detectada
Persona detectada
Persona detectada

#include "MeRhuriga.h"™

MeFIRMotionSensor myFIRsensor (FORT_G);

void setup()
{
Serial.begin(9600);
myPIRsensor.SetPirMotionMode (1) » F1C w
3
[] Autoscrall

Sin gjuste de linea + | | 9600 baudio

void loop()
{

1if(myPIRsensor.isHumanDetected() )

Serial.println("Perscna detectada™);
}
delay{20);
I3

5.11. Modulo Joystic

El médulo joystic puede usarse para, por
ejemplo, simular el movimiento de un
objeto por el escenario. De hecho, no es
mas que una palanca de control de
mando. En el siguiente ejemplo, se han
creado 2 variables, referidas a las
coordenadas X e Y que nos ofrece el
madulo joystic.

Maodulo Joystic
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[ = -

LM joystic ~ o
x )

=)

Se observa que, inicialmente, el médulo ofrece las cantidades numéricas -2 y -18 para
los ejes X e Y, respectivamente. También sabemos que, en el escenario scratch,
nuestra X varia entre -240 y 240 y la Y, entre -180 y 180. Asi pues, tomando los
siguientes puntos para ambos ejes, podemos calcular los pardmetros m y n de la
funcién a programar:

X Y=mx+n X Y=mx+n
-2 0 -18 0
240 490 490 180
Eje X EjeY

Con estos puntos, los valores de los parametros “m” y “n” en el eje X y en el eje Y para
las funciones son, respectivamente: 0,492 y 0,984 para el eje X y, 0,354 y 6,378 para
el eje Y. Finalmente, el script para programar el joystic que esta conectado al puerto 7
gque consiga que el sprite se mueva por el escenario, es el siguiente:

al presionar

rax:@v: 0

—
fijar ERd . jovstick CIESR GIEW
-
fijar (@ a joystick
13
deslizar enﬂsegs ERAN 0.492 I joystick ol 0.954 SRR 0,354 B jovstick o 6.378

5.12. Mobdulo Me Touch o sensor tactil

Un sensor tactil es un dispositivo que recibe y responde a una sefial o estimulo que se
asocia con la fuerza que recibe. El sensor Me Touch es un sensor tactil de tipo
capacitivo, de modo que, si un dedo (o cualquier otro objeto con propiedades
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capacitivas) se aproxima a este sensor tactil, hace que el sensor funcione como un
condensador. La naturaleza dieléctrica del sensor hace variar la capacidad del sensor
para detectar el contacto tactil.

Sensor Me Touch

En cuanto a su programacion, es importante saber que el sensor debe ejecutar el
programa cargandolo a la placa al mBot o del Ranger. Por lo tanto, no podemos usar
“Al presionar la bandera verde”. En su lugar, usaremos el comando del robot [NIeE
[WEEIEN. Tras cargar el programa en el Ranger desconectamos el cable USB y
encendemos el robot. Veremos que comienza a ejecutarlo.

En ejemplo podria ser el siguiente: cuando toquemos el sensor, el robot comenzara a
andar durante 5 segundos, para después pararse:

Auriga Program

a velocidad

naﬁ_ﬁerar @ segundos

¥

a velocidad (9
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También podria sonar la nota C4 durante 1 segundo:

Auriga Program

I'__I_J
sensor tactl

. play tone on note (&8 beat (TN

1

detener tono

5.13. Garras: Mini Gripper y Gripped

Podemos implementar y programar una garra roboética para los robots de la casa
Makeblock. La que vemos en el siguiente link esta construida con piezas de LEGO y
fue disefiada para el robot mBot:

Garra robética con Lego

Por cuestiones de peso, la garra no puede tener un gran tamafio si queremos,
obviamente, incluirsela al mBot. La casa Makeblock ha sacado al mercado dos garras
roboticas: Una enfocada hacia el kit Starter y que podemos usar con el Ranger y otra
para el mBot. Ambas se diferencian en tamafio y en potencia de la placa para la que
han sido disefiadas. Vamos a comentarlas:

La garra robdtica que se ve en la siguiente imagen funciona como cualquier motor DC
convencional, por lo que, para programarla, sélo hay que hacer avanzar o retroceder el
motor a la velocidad deseada. En principio, en la placa mCore no se puede acoplar
porque se supone que tenemos utilizada la conexion para los motores de sus ruedas.
Para poderla utilizar deberiamos cambiar esta placa por una superior, como la placa
Orion o la placa Me Auriga, que disponga de conexion para mas motores. En cuanto a
la conexion, la placa del mBot sélo tiene canales para 2 motores y éstos estan
ocupados por los motores de las ruedas. Se podria “hacer un apafio”, por asi decirlo,
sacando tensién por uno de los pines de la placa para usarlo con algun driver de motor
estandar de Arduino. Otra opcion seria usar la garra robdtica en la placa en una de las
conexiones de los motores del mBot.
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Garra robotica para Starter Robot Kit

En cambio, la garra robética de la siguiente figura si puede acoplarse al mBot, por
potencia (sin complicarnos con los motores de sus ruedas) y por peso. Se denomina
Mini Gripper y tiene incorporado un servomotor. Por lo tanto, necesita de un adaptador
RJ25 que lo conecte a la placa del robot (Orion, mCore o Auriga).

Mini Gripped o garra robdtica para mBot

Ambas, garra robética o Gripped y Mini Gripped, pueden adaptarse y programarse en
el robot mBot Ranger.
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Mini Gripped

Para la placa Me Auriga: Su programacion es muy sencilla en el entorno mBlock ya
que solo debemos usar el comando “Fijar servo Puerto correspondiente_Banco
correspondiente_con el angulo de giro deseado”. Por ejemplo, para abrir la garra
fijaremos el angulo a 0° y para cerrarla, le indicaremos que lo gire a 90°. Los angulos

posibles del servo varian entre 0 y 180°:

fijar servo CIEaN CIEEW sngulo G39 FRR
Se abre la garra.

fijar servo (NN 2 sngulo C1N Rk
Se cierra la garra

wpuertnl'zaanml' angulo EIN
0

Mini Gripped en el Ranger
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Ejemplos de montaje Mini Gripped
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Gripped o garra robdtica

Aunqgue no fue pensada para la placa mCore, podemos acoplarsela a ella de forma
muy sencilla si desconectamos los motores del robot mBot. En la siguiente imagen se
ha conectado al motor M1 de la placa mCore. En ella vemos que nos faltaria alimentar
la placa, bien sea por baterias (1) o por el puerto USB tipo B (2) al PC:

(2) USB al PC

Gripped con mCore

El ejemplo mas simple de control de la garra roboética consistiria en hacer que se
abriera y que se cerrara. El script que nos permite realizar este deseo es el siguiente
(obviamente, debemos asegurarnos que el interruptor de la placa esté accionado):

mBot Program

fijar motor (IR velocidad
3

esperar @ segundos
|

fijar motor velocidad
3

esperar ) segundos
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Relativo a la placa Auriga, es importante conocer lo siguiente. En esta placa, una vez
conectada al mBlock, vemos que tanto los sensores como los LEDs funcionan sin
problema, pero, a veces da la impresiéon que los motores (tanto los propios como los
que podemos conectar a los puertos con ID rojo) no funcionan. EI motivo de esta
aparente “anomalia” es simple: la placa Auriga necesita estar encendida para poder
alimentar a los motores. Por lo tanto, debemos asegurarnos que la luz “PWR” esté
encendida para poder usar los motores. Esta luz se enciende pulsando cualquiera de
los botones ON/OFF de la placa (la placa se apaga presionando el boton de forma
interrumpida durante 5 segundos).

Supongamos que queremos conectar nuestra garra al Puerto 1 de la placa Me Auriga.
Necesitaremos utilizar un controlador de motores de continua (ver punto 5.29 de este
documento). He decidido usar el controlador de motores DC dual, que nos serviria
para dos motores. Como la garra robética sélo dispone de un motor, he elegido usar el
puerto J1 del controlador de motores, de modo que, un cable RJ25 vaya desde el
Puertol de la placa Auriga al puerto J1 del controlador. Usar J1 implica,
necesariamente, que la garra robética se conecte a M1, tal y como podemos ver en la
siguiente imagen:

“
03 02 o

Controladora de motores DC Dual

Sélo resta programarla.
Vamos a desarrollar el

mismo ejemplo, visto en :
la placa mCore: Auriga Program

conseguir que la garra
robotica se abra y se
cierre, de forma
continua. El script que
nos permite realizar
este deseo, cargandolo
a la placa Auriga y
conectando después las
baterias, es el siguiente:
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El montaje de la garra robdtica quedaria como se observa en la siguiente imagen:

(1)Baterias

Vi

R W P

Gripped con Auriga

Un bonito reto consitiria en lograr combinar la garra robética con el sensor de
ultrasonidos, de modo que, por ejemplo, cuando al moverse detecte de forma frontal
un objeto, se pare, abra la garra, se mueva hasta que el objeto penetre en la abertura
de la garra, despues se cierre y finalmente, se dirija al lugar de partida. Como montaje
fisico, de nuestro robot, para llevar a cabo este reto, podria valernos el que se ve en
esta imagen:
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El programa que ejecuta nuestro reto, estando el sensor de ultrasonidos conectado al
Puerto 10 de Auriga y la garra robdtica al Puerto 1 gracias al controlador de motores
DC dual, es el siguiente:

Auriga Program

|]ﬂ_l.' siempre

fijar PE=LEER 2 ultrasonic sensor (GIEgEsM distance

si Distancia < i  entonces

a velocidad (W
3

Garra

r a velocidad
res_lierarﬂ segundos
l a velocidad G}
[_Es_ﬁreraro segundos

fijar a ultrasonic sensor distance

a velocidad

¥

definir Garra

set DC motor speed
esperar €Y segundos

a velocidad
esperar (¥ segundos

a velocidad

set DC motor speed
esperar @ segundos

En el script anterior se observa que hemos definido una variable “Distancia” que
testeard el valor numérico del médulo de ultrasonidos, asi como, el bloque azul “Garra”
gue se ejecuta s6lo cuando el sensor detecte un objeto en frente del robot a una
distancia inferior a 15cm. Tras cargarlo, debemos desconectar el cable USB de la
placa y conectar las baterias a la misma, para finalmente, encender el robot y ver su
ejecucion.
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5.14. Mini brazo articulado

El mini brazo robdtico articulado esta formado por dos microservos 9g que nos
permiten rotar la estructura 180 grados, tanto en vertical como en horizontal. Esta
pensado para ser usado con el mBot, el Starter Kit, el mBot Ranger o cualquier otro
proyecto sobre una placa Arduino, pudiendo combinarse con el médulo Mini Garra del
punto anterior o con otros médulos como por ejemplo un sensor de ultrasonidos.

Mini brazo articulado

Podemos programar los dos servos del mini brazo articulado de forma sencilla con
Scratch o con el IDE de Arduino. Debemos tener presente que, cada servo utiliza un
“Banco” del médulo Adaptador RJ25. Por lo tanto, si a mayores le incluimos la mini

garra robdtica (ver siguiente imagen), estamos afadiendo un servo mas, por lo que
necesitamos echar mano de otro Adaptador RJ25:
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Un ejemplo para su programaciéon con mBlock, usando la placa Auriga, podria ser el
siguiente: Notar que en el ejemplo, el servo de la garra estad conectado al Bancol del
adaptador que se asocia al puerto 6 y los otros dos servos cubren ambos Bancos del
adaptador conectado al puerto 7 de la placa Me Auriga.

En el ejemplo, creo dos bloques. Uno para el movimiento de la garra, y que defino con
el bloque “Garra”, y otro para las condiciones iniciales de comienzo en los otros dos
servos que controlan el mini brazo giratorio, y que denoto por “Condicionesliniciales”:

definir| Garra

fijar servo ENOI0 0~ b Abre la Mini Garra

fijar servo ERLIILE oo~} | b Cierra la Mini Garra

definir  CondicionesIniciales

fijar serve dngulo
fijar servo dngulo €M

Finalmente, sdlo resta hacer el programa en si. EI mio es muy sencillo y sélo muestra
algunos movimientos de ambos servos del puerto 7. En cada giro programado, se abre
y cierra la garra:

al presionar

CondicionesIniciales

esperar ) segundos

foar servo angulo (9
esperar ) segundos

Garra

fijar servo angulo €&
esperar ) segundos

F Garra recta

P La garra gira 90°

fijar servo GEEECrM =N o0~} P Horizontal
esperar ) segundos

Garra

NEISE= g Fuerto? ™ angulo ﬂ F Vertical
esperar ) segundos

Garra
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5.15. Sensor de angulo

Un sensor de angulo esta diseflado para detectar el angulo de inclinacién de un
mecanismo que esté unido a él. Nuestro sensor de angulo necesita de un médulo
adaptador RJ25.

Makeblck

Me Angular Sensor vi.e

g -~ |
- \)

Sensor de angulo Makeblock

Pagina 103 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

El sensor devuelve un valor analdgico, al igual que el sensor de temperatura, asi que,
ambos podemos programarlos de la misma forma. Este programa, en este caso para
una placa Orion, nos valdria para cualquier sensor de Arduino que nos proporcione un
valor analégico:

#include "MeOrion.h"

//- Adaptador RJ25 conectado al puerto 6
MePort sensor_ angular (PORT 6);

float wvalor;
void setup ()
{
Serial.begin (9600) ;
}

void loop ()

{
//- Valor analdgico del slot2 del Adaptador RJ25
valor = sensor_ angular.aRead2();

Serial.print ("Angulo=");
Serial.println(valor);

delay (1000) ;

Para una placa Arduino Uno con el shield de makeblock, cambiariamos “MeQrion.h”
por “MeShield.h”. Y para una placa Me Auriga como la de nuestro robot, cambiariamos
“MeOrion.h” por “MeAuriga.h” conectando el sensor al puerto 6 de la placa a través del
adaptador RJ25.

Una forma de conectarlo es a través de un adaptador Shaft t (ver siguiente imagen):
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5.16. Sensor de sonido

El sensor de sonido esta destinado a detectar la intensidad de sonido de su entorno.
Podemos utilizarlo para realizar proyectos que requieran que interactuemos con la voz.
El sensor dispone de un amplificador LM386 e incorpora un potenciémetro de ajuste
de sensibilidad, proporciondndonos valores analdgicos entre 0 y 1023.

Sensor de sonido

El color ID negro del sensor en su RJ25 nos informa que podemos conectarlo a
cualquier RJ25 de las placas o shield con este color. Es decir, en la mCore nos valdria
el puerto 3 0 4, en la Me Auriga del puerto 6 al 10 y en el shield de Arduino Uno el
puerto 7 u 8. Ademas, podremos conectarlo directamente a una placa Arduino Uno
usando sus conexiones laterales GND, 5V y AO1l siendo esta Ultima una salida
analégica de la placa Arduino Uno, como por ejemplo el pin AO.

El archivo SoundSensorTest de la Libreria de Makeblock nos muestra como podemos
programarlo de forma simple en Arduino. Usando el shield de Makeblock para una
Arduino Uno, situando el sensor en el puerto 7 y especificado la placa que vamos a
utilizar (MeShield.h), podemos observar que en el puerto serial begin se nos muestra
un valor numérico elevado cuando alzo la voz y ese valor disminuye cuando estoy en
silencio:

=

o0 B0

ol

] -

value=129
value=131
value=132
value=129
value=130
value=129

value=129
value=132
value=130

value=132
value=130
value=132
value=131
value=550
value=541
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=% SoundSensorTest Arduino 1.6.8

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

SoundSensorTest§

m
[s]

#include|"MeShield.n" |

MeSoundSensor myJound){FORT_7) ;

vold setup()

{
Serial.begin (9600) ;

volid loop()

{
Serial.print {"value=");
Serial.println{myScund.strength{} );
delay (100} 2

Como se comentaba anteriormente, este sensor también podemos programarlo con el
software mBlock, conectando el sensor de sonido a cualquiera de los puertos
numerados del 6 al 10 de la placa Me Auriga, que son los habilitados para este sensor
(ID negro del sensor).

Supongamos que quiero simular el sonido con la vibracién de una onda y aprovecharla
para hacer sonar las notas musicales DO, RE y MI. En el siguiente escenario se
muestra la onda sinusoidal perfecta y sin ruido. En é€l, el sensor de sonido marca un
valor en la variable NivelSonido de 136 y el objeto se encuentra en el disfraz “ondas1”.
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LK ~ @
Vibvacion de una onda

WAAAMAAAMAAMAAMAMANAAL

ido [EED |

X: 240 Y: -180 |

Si el nivel de sonido es menor que 140, debemos ver la ondal y sonaré la nota DO. Si
el nivel de sonido ent& entre 140 y 299, debemos ver la onda2 y sonara la nota RE v,
finalmente, si el sonido supera 299, veremos el disfraz de ondas3 y sonard la nota MI.

al presionar

por siempre

fijar FEENEERd 2@  Sensor de sonido ISt

13
5l Nivelsonido <« §ENM = entonces

cambiar disfraz a

k
tocar nota i durante pulsos

| °
si NivelSonido > gkl y  NivelSonido < gl —entonces

cambiar disfraz a

.3
tocar nota durante pulsos

3
gi NivelSomide = EEE] - entonces

cambiar disfraz a

1 3
tocar nota durante pulsos
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5.17. Potenciometro

El potenciémetro lineal de Makeblock es, segun nos informa la casa, de 50KQ. Gira
270 grados, siendo el minimo valor hacia la izquierda y el maximo valor el tope de la
derecha. Su color de ID negro nos indica que s6lo podra conectarse a los puertos 3y 4
de la placa mCore, a los puertos 7 y 8 del shield de arduino y a los puertos del 6 al 10
de la placa Auriga.

Médulo Potencidémetro

Al igual que en otros mddulos, si no queremos usar el shield de arduino y pretendemos
conectarlo a la placa Arduino Uno, disponemos de 3 terminales: GND, VCC y AO;
siendo esta Ultima una de las salidas analdgicas de la placa Arduino Uno.

Un ejemplo que nos ayudara a programarlo en arduino lo encontramos en su libreria,
en el archivo PotentiometerTest. Simplemente, debemos modificar el nombre de la
placa que usamos y el puerto en el que conectamos el potenciometro.

También podemos programarlo con mBlock. En el siguiente ejemplo utilizo el valor
numeérico que me proporciona el potencidmetro para modificar el color de los diodos
LED RGB del anillo de LEDs del robot. La siguiente imagen muestra el escenario del
programa con el valor maximo del potenciémetro (girado 270 grados hacia la derecha),
que resulta ser de 975.
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M1
L-_I

potenciémetroMBOT | ®

\v o/
"y >

N

- =
— <
= N

| Potenciometro [FEEET |

X240y -30

Como puede verse en la siguiente imagen, dispongo de 5 disfraces para recorrer los
975 puntos numéricos del potenciémetro. He decidido hacer intervalos “simétricos” de
médulo 195 (975:5=195) y, a cada intervalo asociarle un color de LED RGB

correspondiente con el color del disfraz:

,. . Programas O

Disfraz nuevo:
d/anm

1

E-] potencidmetroMBOT

()
e
Amarilla
189%176

| Potenciémetro [0 |

X. 240 ¥y. -30 4

MNuevo objeto: @' / \H’ =

Objetos

Escenario
1 fondo

Fondo nuevo:

/e

Disfraces del objeto
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El programa, para una placa Auriga del mBot Ranger, estando el potenciémetro
conectado al puerto 6, es el siguiente:

al presionar

por siempre

fijar a potenciémetro

Potenciometro < JEFY = entonces =
r Amarillo
set led on board red EBEM green blue @} y
cambiar disfraz a
Potenciometro > FEH vy Potenciémetro < entonces kg
f Rosa
set led on board = green (i} blue &
cambiar disfraz a
Potenciometro = EEM v  Potenciometro < ¥ = entonces v
z Rojo
set lad on board red green (i} blue (39 &
cambiar disfraz a
Potenciometro > H v  Potenciometro < FEE] = entonces v
z Azul
set led on board red (i areen 8 blue p
S
cambiar disfraz a
Potencidmetro > EEl] - entonces i
r Verde
set led on board red 8 green blue (§ &

5.18. Potenciémetro slider

El potenciometro slider o deslizante de Makeblock dispone de una salida analdgica
gue ofrece valores entre 0 y 1023 y que se reflejan en el escenario del mBlock en el
siguiente rango de valores: entre -490 y +533. Su ID es negro y esto hace que
podamos conectarlo, por medio de un cable RJ25, a cualquiera de los puertos de la
placa Me Auriga numerados del 6 al 10.

Se puede utilizar en proyectos interactivos, con juegos, para controlar el movimiento
de un sprite por el escenario del mBlock, o para controlar otras variables como el
volumen, la intensidad de luz, la velocidad de un motor, etc.
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Potenciometro Slider
Ejemplo 1:

Un reto que podemos crear seria mover un objeto por el escenario en el
eje X.

Para ello necesito calcular la funcién de movimiento lineal cambiando su escala de [-
490, 533] a [-210, 210] (El escenario del mBlock toma valores en el eje x desde -240 a
240. Hemos decidido -210 y 210 para que el objeto se vea totalmente en el escenario).

Creo dos variables en el bloque de Datos y Bloques: la
variable X, que sera el valor numérico que nos ofrece el Crear una variable
sensor y la variable funcion que no es mas que una

funcién lineal que disefaré para realizar mi cambio de 2 B

escala deseado.
2l funcion

Para calcular los parametros de la pendiente y de la ordenada en el origen de nuestra
variable funcion, necesitamos dos puntos. Esos puntos son (-490, -210) y (533, 210).
Asi pués, sustituyéndolos en la ecuacion de una recta lineal, llegamos a un sistema de
dos ecuaciones con dos incdgnitas cuya solucion es:

f(x) =0,4105x — 8,8269

m 0.4105
n -8.8269

Calculada la funcién, podemos programar el objeto. Con el siguiente script
conseguimos que nuestro sprite se mueva por el escenario en el sentido del eje X al
deslizar el slider del potenciémetro. El slider se encuentra conectado al puerto 6 de la
placa Me Auriga:
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al presionar

puf siempre

G funcion ~ [ NMBTEEe Y Puertos ™ L Eje-x ™ IR 0.4105 M 5.5269

.3
fijar x a funcion

Si ampliamos el programa anterior con la linea de la siguiente imagen, podemos
comprobar los valores minimo y maximo de la variable X del slider:

fijar E&d 2 joystick

™ deslizador ~e

al presionar
por siempre
fijar (=TI @ Joystick il 0.4105 JBY 5.8269
»
fijar E3d a joystick
»

fiyar x a | funcion
= s

Posicion maxima en el eje X
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M deslizador Il |

al presionar
funcion P L0 por siempr

OB uncion ~ LI 0% Pucrios "] cie-x~ Ik 0.4105 I 5.626)
,

fiar K 2 _jovstick ) GIE®

’

Posicion minima en el eje X

Actuariamos de la misma forma si en lugar de moverlo por el eje X quisiéramos
desplazar el objeto por el escenario en el eje Y. Buscariamos los puntos para poder
calcular la nueva funcion lineal y cambiariamos el comando del joystick al eje Y (pesar
gue el eje Y varia en el escenario desde -180 a 180).

Ejemplo 2:
Podriamos controlar la intensidad de luz del anillo de LEDs RGB.

Cada color RGB toma valores entre 0 y 255 y esto significa que debemos crear una
funcion que nos convierta el valor maximo y minimo del slider en los valores maximo y
minimo de cada color RGB.

En este ejemplo vamos a construir dos funciones lineales de modo que, en una
aumente el valor numeérico del color, de 0 a 255, y en otra disminuya su valor de 255 a
0. Estas funciones las defino en el bloque de Datos y Bloques y las denoto por
AumentoRGB y DisminucionRGB.

Para calcular los pardmetros pendiente y ordenada en el origen en la funcién lineal
AumentoRGB utilizo los puntos (-490, 0) y (533, 255). Obviamente, en el célculo de la
funcion DisminucionRGB usaria los puntos (-455, 255) y (533, 0).
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He decidido aplicarle el aumento al color rojo y azul y la disminucién al verde. Es decir,
cuando el color rojo y azul tomen el valor maximo (255) el color verde tomara el valor
minimo (0).

El script que cumple mis deseos es el siguiente:

al presionar

=1 AumentoRGE * [0 0.2492 LB Ted Puertos ™ | Eje-x " JIEE 122.1408
|— —r

=14 DisminucionRGE * [ER -0.2492 MBIt Puertos ™ L Eie-X " JIR R 132,592
¥

set led on board (EEl red ( AumentoRGB green | DisminucionRGE  blue ( AumentoRGB

5.19. Modulo 4LEDs RGB

Con este moédulo que incluye 4 LEDs RGB, podremos controlar el brillo y el color de
cada uno de sus LEDs de forma independiente.

Numeracion de
LEDs
serigrafiada

Modulo 4 LEDs RGB

Su conector es de color amarillo, asi que, sélo lo podremos conectar a los puertos que
dispongan de este color. En una placa Auriga nos vale cualquiera de los puertos
numerados de 6 al 10.

Al igual que en otros componentes, podemos usar este modulo directamente en una
Arduino Uno, sin shield. En este caso, las tres conexiones se nos muestran en un
lateral: Vcc, GND y SIG, siendo la sefial un pin digital de la placa Arduino Uno.

En las librerias de Makeblock disponemos de tres programas de ejemplo que nos
ayudaran a programarlos desde el IDE de Arduino:
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Me_Potentiorneter »

Me_RGELed I ColorLoopTest
Me_RJ25Adapter I IndicatorsTest
Me_Serial I WhiteBreathLightTest
Me Servo k

Ejemplos de las librerias de Makeblock

Desde mBlock podemos programar cada LED de forma independiente. Por ejemplo, si
el modulo esta conectado al puerto 6 (color amarillo), y queremos que el primer LED
tenga el color rojo, el segundo el color verde, el tercero el color azul y el cuarto el color
blanco, el programa que realizaria nuestros deseos seria el siguiente:

set led G0 €W red green (9 blue (89

set led NN €W red G areen blue @}
set led e €W red (B areen @ blue
set led NS €W red green blue

El programa anterior es muy simple y con mBlock podemos hacer mucho mas. Por
ejemplo, “simular un arcoiris” en el médulo 4 LEDs RGB al mismo tiempo que se
dibuja una espiral en el escenario (ver siguiente imagen):

r

1
= ~e

=D
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En la figura anterior observamos 5 variables diferentes, de las cuales, el Radio, es del
tipo deslizador. Antes de hacer clic en la bandera verde escogeré en el deslizador el
valor numérico del radio de la espirar que quiera implementar. También se ha creado
un blogue para describe los colores que se mostraran en cada LED RGB del médulo.
Colores que dependeran del valor aleatorio que tome la variable color entre 0 y 255:

Crear una variable

=0 Radio

- CED
- CED

=8 color
=@
fjar I = [

cambiar por
mostrar variable [ set Iedared color green ' color * blue | color

esconder variable set led GNERI20 €W red (color green blue ( color
set led G red green ' color blue ' color +

definir  ColoresLEDs

set led G red | color green blue | color

Crear una lista

Crear un Blogue

ColoresLEDs

Variables y bloque ColoresLEDs

Finalmente, el script que dibuja la espiral en un gran abanico de colores y llama a cada
uno de los LEDs del médulo a programar es el siguiente:

al presionar

borrar

NEW Radio ~ ERGEL)
subir lapiz

fijar tamafio de |3piz a2 €
po_f siempre

fijar color de l3piz a ( ndmero al azar entre ) v €9

|3

fijar BEl3d 2 ntmero al azar entre @ v @B

k

fior RN = Radio ~ EEXdde @* o

|2

fior KAMENd 2 Radio * EEEd de @

L3

irax: Xpunto + Radio * [E¥Rdde’ a y: Ypunto + Radic = Effdde a

13
bajar 13piz
13

maover @i pasos
13

subir 13piz
2

cambiar BJd por €8
12

ColoresLEDs
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5.20. Tirade LEDs RGB

La casa Makeblock dispone de dos tiras de LEDs RGB de diferente longitud. Una de
medio metro, que incluye 15 diodos, y otra de un metro que dispone de 30 LEDs.

o & :g

o oo <

= = Qh
x Q‘
< %
b
\\

! ™
NeoL ¥ = bl
' -5‘4~§ . b‘,, o b GMD pf ¢ .--:‘0;; ‘a:/
e [ VTS i 01| ) e
- S s § P ]

Tira de LEDs RGB de 50cm

Ambas se pueden programar desde el mBlock, con scratch, siendo posible controlar
cada LED de forma independiente. Para su programacion utilizamos el siguiente
comando:

fijar tira led rojo (W verde @M azul (W

Este componente requiere de un adaptador RJ25 de modo que la tira de LEDs RGB
puede conectarse al Bancol o al Banco2 del adaptador.

En el siguiente ejemplo se ha utilizado la tira de LEDs RGB de 50cm, conectada al
Bancol de una adaptador RJ25 que se une al puerto 6 de la placa Me Auriga. Se ha
programado la tira para que los 15 LEDs sigan la secuencia Rojo-Verde-Azul.
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ﬁ]:nr tira led n rojo (@ verde @ azul
rcanﬁarmpﬂra

5.21. Modulo Display 7 segmentos

El médulo display 7 segmentos tiene su ID azul (puerto de sefial digital doble). Color
que nos indica que puede programarse con las diferentes placas de Makeblock que
dispongan de un RJ25 con ese color. Otra opcion es la placa Arduino Uno y en ella, si
se desea, se le puede acoplar el shield para arduino de Makeblock. Este display de 4
digitos de anodo comun se basa en el chip TM1637 y con él podemos controlar cada
segmento de su correspondiente digito, asi como, su punto decimal.

,1 CLK DIO SV GND

Mddulo Display 7 segmentos
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Si usamos una placa Arduino Uno y queremos programarla desde mBlock, debemos
escoger la placa, en este caso UNO Shield, y el puerto de conexién correspondiente
para nuestro Arduino Uno, tal y como se muestra en la siguiente imagen:

Placas| Extensiones Lenguaje Ayuda
Arduine

Arduine Uno

Arduino Lecnardo
Arduine Nano [ mega32sé )
Arduine Mega 1280
Arduine Mega 2560

Makeblock
Me Orion
v | Me UNO Shield

mBot

Auriga
Mega Pi

Otros

PicoBoard

Supongamos que queremos visualizar un contador ascendente de 100 a 110, usando
un display 7 segmentos conectado al puerto 7 del shield de arduino. El programa en
mBlock seria el siguiente:

UNG Shield Program
DEIS Numero ¥ [
repetir €E)

fpar display 7-segments numero - Numero

l—Esperar € segundos
| cambiar por €
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Para cargar el programa anterior en la placa arduino, debemos hacer clic en el
comando azul UNO Shield Program. El programa nos informa que esta subiendo el
programa: esta cargando la nueva configuracién, inicializando los paquetes
necesarios, preparando la tarjeta y verificando y cargando:

TTO TOCD Y

23}

Start Uploading

Subiendo

Cerrar

C:\Program Files (x86)\mBlock\Arduino\arduino debug.exe --upload —-board arduino:avr:unao —-port COMLI

Cargando configquracifff. ..

Inicializando paquetes...

Preparando tarjetas...

Verificando y cargando...
:\Program Files (xbb)\mBlock\Arduino\arduino-builder —dump-prefs -logger=machine -hardware "C:\Prog:

A - 13

’*send encode mode ‘ ’*reo; encode mode

O modo binaric © modo de caricteres @ modo binario O modo de cardcteres

Q=qQ Enviar

Cuando finaliza la carga del programa a la placa y, si no ha habido fallos, el mensaje
gue nos muestra es el de carga finalizada:

Start Uploading
Upload Finish

Cerrar

avrdude: input file C:\Users\MANTEM~1\ZppData\Local\Temp\build8f806c4494cflba235741a2253de0ddS. tmp,~
avrdude: reading on-chip flash data:

Reading | | 100% 0.87=

avrdude: verifying ...
avrdude: 6702 bytes of flash verified

avrdude done. Thank you.
-
4] +
send encode mode ‘ (recv encode mode ‘

O modo binario & modo de caricteres @ modo binario O modo de carécteres

Q=9 Enviar

Si nos fijamos, el c6digo arduino es el siguiente:

Péagina 120 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

Back Upload to Arduino Editar con IDE de Arduino

01 #include <Arduino h=

02 #include <Wire_h=

03 Ji#include <Servo.h>

04 #include <SoftwareSerial h>

06 #include <MeShield.h=

08 double angle_rad = PIM180.0;
09 double angle_deg = 180.0/PI;
10 double Numero;

11 MeTSegmentDisplay seg7_7(7).

15 void setup(y
16 Numero = 100;
17 for(int i=0;i<11;i++)

{
19 seq7_7 display(Numero);
20 delay(10001);
21 Numero += 1;
22 }
24 3}

26 void loop(}

En nuestro display, veremos que van cambiando los numeros desde 100 a 110 en un
intervalo de 1segundo cada uno.

Si quisiéramos usar la placa Auriga, cargando el programa a la misma, el script que
debemos ejecutar es el siguiente: (notar que el display esta conectado al puerto 10 de
la placa Auriga)

Auriga Program

repetir m
.. fpar display 7-segments namero - Numero
[—Esperar € segundos

cambiar [[MT%d por €

Como en otros médulos, también podemos conectar directamente el médulo display7
segmentos a la placa arduino. Para ello, debemos conectar las 4 conexiones de su
lateral (ver siguiente imagen) a la placa Arduino Uno. Estas son:
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CLK (forma cuadrada de la sefial de reloj), DIO (linea de datos), 5V y GND; siendo las
sefales CLK y DIO pines digitales de la placa Arduino Uno.

7~ CLK DI0 SV GND

'

Si preferimos utilizar cédigo arduino, podemos partir de los ejemplos que se nos
proporciona en las librerias de la casa:

Fis

Firmware_For_mEBlock

-

Firmmware_for_Starter

Me_4Button

Me_75egmentDisplay | MumberDisplay
Me_Bluetooth L MumberFlow

Me_Buzzer TimeDisplay

En el ejemplo NumberDisplay podemos visualizar los niameros de 0 a 100 con un
retraso de 100ms; modificar su codigo para un contador ascendente o descendente en
concreto, es muy sencillo. Y si cargamos el ejemplo TimeDisplay a nuestra placa con
el display, el médulo 7 segmentos se comporta como un cronémetro digital, contando
segundos, minutos y horas.

5.22. Mdbdulo Brujula o Me Compass

El sensor magnético Brujula o Me Compass es una brijula digital de 3 ejes. Su chip
principal es Honeywell HMC5883L. Su campo de accion esta entre -8 y 8 gauss con
una resolucion de 5mili-gauss. Puede autocalibrarse, y se programa a través de las
librerias de arduino. En realidad este sensor es un magnetometro, ya que mide la
fuerza del campo magnético terrestre, pero también se le suele llamar compas o
brijula digital porque nos proporciona la orientacion del chip respecto al polo
magnético.

Pagina 122 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

Si lo usamos con nuestro robot, este, obviamente, tendra motores y ellos afectaran a
la medida que nos proporciona este sensor. La solucién es, tras montarlo en el robot,
calibrarlo, y de esa forma, conseguimos que el campo magnético de los imanes de los
motores y otros de cuerpos metélicos, no afecten a la medida que nos proporcionara el
sensor.

Del siguiente link podemos descargar los pasos que debemos seguir para calibrarlo:
learn.makeblock.cc/wp-content/uploads/2015/06/Me_Compass_User_Manual.doc

Mo6dulo Me Compass o médulo brajula

El color de su ID es blanco, y por lo tanto, puede conectarse a cualquier puerto de las
diferentes placas que dispongan de este color.

En un lateral observamos 6 conexiones, las cuales utilizaremos si queremos conectar
este mdédulo a una placa arduino uno sin pasar por el shield de makeblock. Estas 6
conexiones, mostradas como 2 y 4, son, respectivamente: RDY, KEY (ambas se
conectaran a pines digitales de la placa Arduino Uno) y GND, 5V, SDA y SCL (estos
dos Ultimas conexiones iran a 2 pines analégicos de salida de la placa Arduino Uno).

Este mddulo es bastante sensible a los cambios del campo magnético en el ambiente.
Es importante calibrar el médulo para obtener el valor angular correcto en la
circunstancia actual.

Con mBlock, tras calibrarlo, conseguir programar una brujula digital es muy sencillo.

Icono brajula digital
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Diseflamos un escenario que simule una brdjula como la de la imagen anterior. Nuetro
programa brujula_compass requiere de unico objeto, que he definido como “Punto” y
ejecutara nuetra brajula.

El m6édulo Me Compass nos otorga el angulo “o” respecto al polo magnético, angulo
que se orienta en el eje X y que convierto a mi eje Y (Norte) utilizando la variable
“AnguloNorte”, que efectuara la operacion 90-a. Después, simplemente, se programan
las coordenadas X e Y de ese angulo, que serén las que visionan en nuestra brujula,
tal y como se observa en la siguiente imagen del escenario:

= :
M, brujula_compass M~ e

X: 240 y: -180
Objetos Nuevo objeto: Q / H’

Escenario | ;ﬂ'_ !@ .

L1 fandn

Objeto y escenario del programa Brijula

Por lo tanto, el script para el objeto Punto que debemos ejecutar es el siguiente:
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al presionar

irax:@®@y: @

borrar

fijar Fld 2 compass sensor GYEI
k

fijar PN E o = € - compass sensor G
1.3

bajar lapiz

13

fijar color de lapiz a
|2

fijar tamafio de lapiz 2 €)

|2

fijar Pid = €0 = M de  AnguloNorte
|3

fijar §iid = €D = PEfd de  AnguloNorte
¥

Faﬁperar € segundos

5.23. Sensor de gas

El sensor de gas se compone de un sensor de humo del tipo MQ2, que se caracteriza
por tener un corto tiempo de respuesta y por ser muy estable. A menudo se utiliza
como un dispositivo de monitoreo de fugas de gas en el hogar o en las fabricas,
logrando detectar el gas natural, butano, propano, metano, alcohol, hidrégeno, el
humo, etc.

Su ID negro nos indica que tiene un puerto analdgico y necesita ser conectado al
puerto con ID negro en Makeblock Orion, Auriga, mCore o Shield de Arduino Uno.

Maodulo Sensor de gas
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Este sensor de gas dispone de una resistencia ajustable para adecuar la sensibilidad
del sensor hacia el humo. La concentracion de humo varia segun la distancia entre el
sensor y la fuente de humo, de modo que, a menor distancia, mayor sera la
concentracién de humo y viceversa. Por lo tanto, es necesario establecer un valor de
tension que se corresponda con el umbral de una concentracion de humo apropiada.

El dispositivo del tipo MQ-2 es un sensor de humo que utiliza 6xido de estafio como
material sensible de gas.

Como en otros muchos maddulos, puede usarse este sensor para la deteccién de
humos conectandolo directamente a una placa Arduino Uno. Para ello, debemos tener
en cuenta sus tres conexiones dispuestas a un lateral del sensor y que son: GND, Vcc
y DO; siendo DO un pin de salida digital de la placa Arduino Uno.

Vamos a ejemplificar diferentes opciones de programacion para este sensor:

Podemos programarlo partiendo del ejemplo de sus librerias, haciendo el cambio de la
placa correspondiente que utilizamos en su programacion y su puerto de conexiéon. En
mi caso, el shield de Arduino Unoy el puerto 8.

=2l MeGasSensorTest Arduing 1.6.8

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

MeGasSensorTest§

#include "MeShield.h"

MeGasSensor GasSensorl (FORI_E)

void setup()
{

Serial.kegin(115200);
1

void loop()

{
Serial.print({"Analecg Value is: ™);
Serial.print{GasSensorl.readhnalog());
Serial.print("----Status: ");
if(GasSensorl.readDigital() == Gas_Exceeded)
{

Serial.println("The concentration exceeds™);

lse if(GasSensorl.readDigital() == Gas_not Exceeded)

—

Serial.println{"The concentration of the gas in the range™);
}
delay (200} ;
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Si aproximamos un mechero al sensor pero no abrimos el gas, el puerto serial a la
frecuencia indicada por el programa 115200 baudios, nos informa, en la ventana de
didlogo, que la concentracién de gas esta en el rango permitido.

€% COM10 (Arduino/Genuino Uno} o L

tnalog Value is: 30----Status: The concentration cof the gas in the range n
knalog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Analog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Enalog Value is: 30--—-Status: The concentration of the gas in the range

Iknalog Value is: 30----Status: The concentration of the gas in the range

tnalog Value is: 30----Status: The concentration cof the gas in the range

knalog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Analog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Enalog Value is: 30--—-Status: The concentration of the gas in the range

Iknalog Value is: 30----Status: The concentration of the gas in the range

tnalog Value is: 30----Status: The concentration cof the gas in the range

knalog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Analog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Enalog Value is: 30--—-Status: The concentration of the gas in the range

Iknalog Value is: 30----Status: The concentration of the gas in the range _E
Autoscroll :Sin gjuste delinea -

Pero, si dejamos escapar el gas del mechero, el valor analégico cambia, aumentando
considerablemente. En el puerto podemos leer el mensaje de alerta informandonos
gue la concentracion de gas es excesiva.

@l COM10 (Arduino/Genuino Uno) L =L éj
knalog Value is: 68----5Status: The concentration of the gas in the range o
Enalog Value is: €68-—---5Status: The concentration of the gas in the range

Mnalog Value is: &7-—---5Status: The concentration of the gas in the range

Analog Value is: 99----5tatus: The concentration of the gas in the range

Inalog Value is: 216----5tatus: The concentration of the gas in the range

Mnalog Value is: 337----5tatus: The concentraticn of the gas in the range

IAnalog Value is: 435----5tatus: The concentration of the gas in the range

Iknaleog Value is: 501----5tatus: The concentraticn of the gas in the range

Inalog Value is: 545----5tatus: The concentration of the gas in the range

Analog Value is: 577--—--5tatus: The concentration of the gas in the range

Iknalog Value is: &603----5tatus: The concentraticn of the gas in the range

Inalog Value is: 624----5tatus: The concentration exceeds

Enalog Value is: 640----5Status: The concentration exceeds

Mnalog Value is: 655----5Status: The concentraticn exceeds

Analog Value is: 660----5tatus: The concentration exceeds E_
Autoscrol :Sin ajuste de linea

Si quisiéramos usar la placa Me Auriga en lugar del shield de Arduino conectando el
sensor de gas al puerto 6 de la placa, los Unicos cambios que debemos hacer se
muestran en la siguiente imagen:
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@ MeGasSensorTest Arduino 1.6.8

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

MeGasSensorTest§

Autc Formato

Maonitor Serie

Serial Plotter

Archive de programa.

Reparar codificacion & Recargar.

Placa: "Arduine/Genuino Mega or Mega 2360"
Procesador "ATmegad360 (Mega 2560)"
Puerto: "COME"

Programador: "AVRISP mkll"

Quemar Bootloader

Ctrl+T
Ctrl+Mayis+M
Ctrl+Mayiis+L
¥
>
¥
>

[r]

#include "Meluriga.h™

MeGasSensor GasSensorl (PORT_&)

void setup()

{
Serial.begin({l115200)

& MeGa

Archivo Editar Programa Herramientas

MeGasSensorTest§

nsorTest Arduing 1.6.8

Ayuda

Enviar

841----5tatus:
849----5tatus:
853----5tatus:
837----5tatus:
TE8----5tatus:
566----5tatus:
366- Status:
320----3tatus:
272----3tatus:
239----3tatus:
183----5tatus:
167- Status:
161----5tatus:
128----5tatus:

112----Statua:

The
The
The
The
The
The
The
The
The
The
The
The
The
The
The

concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration
concentration

exceeds
excesds
excesds
exceeds
exceeds
the
the
the
the
the
the
the
the
the
the

gas
gas
gas
gas
gas
gas
gas
gas
gas
gas

the
the
the
the
the
the
the
the
the
the

range
range
range
range
range
range
range
range
range
range

w

Sin ajuste de linea « | | 115200 baudio ~-

N Enalog Value is:
N Analog Value is:
N Analog Value is:
N Znalog Value is:
#include "MeAuriga.h”™ IZnalog Value is:
RAnalog Value is:
MeGasSensor GasSensorl (PORT_&); Analog Value is:
RAnalog Value is:
void setup() Analog Value is:
{ Analog Value is:
Serial.begin{115200); Rnalog Value is:
3 IAnalog Value is:
Rnalog Value is:
void loop() Enalog Valus ia:
{ Rnalog Value is:
Serial.print("RAnalcog Value ia: ")
Serial.print(GasSenscrl.readinalog()):
Serial.print("-——-5Status: " Aumscrn\l
if(GasSensorl.readDigital () == Ga3_Exceeded)
{
Serial.println{"The concentration exceeds™);
}
else 1f(GasSensorl.readDigital() == Gas_not_Exceeded)
{
Serial.println("The concentration of the gas in the range");
}
delay(200) 7
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También podemos programar la placa Arduino Uno* dentro de mBlock. Para ello
debemos cargarle el firmware determinado, llamado “shield_firmware” a la placa
Arduino Uno desde el IDE de Arduino:

Abrir Reciente

Configurar Pagina Ctrl+Mayis+P

Servo servos[8]:
MeDCMotor dc;
MeTemperature ta;

MeFlameSensor FlameSensor;
MeGasSensor GasSensor;

04.Communication

11.ArduinelSP

Ejemplos desde Librerias

Ejemplos de Liberias Personalizadas

Firmware_for_Starter

Me_DCMotor

05.Control Me_EncoderDriver_MNew
Imprirmir Ctrl+P 06.Sensors Me_EncoderDriver_Old
Preferencias Ctrl+Coma 07 Display Me_FlameSensor
= Me_GasSensor
Salir ctieQ S
G EOT SOOI 09.USB Me_Gyro
f#include <MeGrion.n> 10.Starterkit_BasicKit Me_HumitureSensor
Me_12C5can

Me_InfraredReceiver

Me_loystick

MeRGBLed led: Bridge Me. LEDMatrix
MeUltrasonicSensor us; EEPROM
. . Me_LightSensor
Me7SegmentDisplay seqg; .
X Firmata .
MePort generalDevice: Me_LimitSwitch
MeInfraredReceiver *ir = NULL; SoftwareSerial Mo Fr el
MeGyro ro; .
v ‘.;Y . X 3P Me_MegaPiDCMotor
MeJoystick joystick: T
emboo .
MeStepper steppers[2]; Wi Me_MegaPiOnBoardStepper
MeBuzzer buzzer; re Me_On_Board_encoder
MeHumiture humiture: RETIRADO

Me_OnBoardTemp
Me_PIRMotionSensor

MeTouchSensor touchSensor; Ethernet Me_Potentiometer
MedButton buttonSensor: G5M Me_PressureSensor
typedef struct MeModule LiquidCrystal RETEGEEES
{ MakeBlockDrive example : Me_RI25Adapter
int device; 0 Me._Serial
int port;
int slot: SeRE Me Servo
int pin; Stepper Me_Shutter
i index; TFT Me_SoundSensor
WiFi b

@ mega2360_firmware Arduine 1.6.8 Fal

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda Firmware_for_Auriga
MNuevo Ctrl+M baseboard_firmware
Abrir... Ctrl+0 Firmware_for_MegaPi four_in_one_firmware

mbaot_factory_firmware

Proyecto Me_4Button mbot_firmware
Ejemplos Ejemplos Construidos Me_7SegmentDisplay mega2360_firmware
Cerrar Ctrl+W 01.Basics Me_Bluetooth megapi_firmware
Salvar Ctrl+S 02.Digital Me_Buzzer orien_firmware
Guardar Como...  Ctrl+Maytis+5 03.Analog Me_Compass

Tras abrirlo y seleccionar la placa Arduino Uno y su puerto serie de conexién, sélo
debemos cargar el firmware en la misma. De esta forma, podemos programar la placa
Arduino Uno con mBlock, con los comandos de scratch:

* U otra placa Arduino como la Nano, Mega o Leonardo
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Archivo Editar Programa Ayuda

Auto Formato Ctrl+ T

Archivo de programa.
shield_firmware

Reparar codificacion & Recargar.

Menitor Serie Ctrl+Mayts+M

Serial Plotter Ctrl+Mays+L

Placa: "Arduine/Genuino Unc" 4

Puerto: "COMILD (Arduine/Genuing Una)” [ Puertos Serie

COMI (Arduino/Genuino Una)

Programador: "AVRISP mkIl"
v COMI10 (Arduino/Genuine Uno)

Quemar Bootloader

#include <Wire.h>

#include <SoftwareSerial.h>
#include <Arduino.h>
#include <MeShield.hs

Servo servos([E]:

MeDCMotor dc;
MeTemperature ts;
MeRGBLed led;
MeUltrascnicSensor us;
Me7SegmentDisplay seg;
MePort generalDevice;
MeInfraredReceiver *ir = NULL;
MeGyro gyro;

MeJoystick joystick;
MeStepper steppers(4];
MeBuzzer buzzer;
MeHumiture humiture;
MeFlameSensor FlameSensor;
MeGasSensor GasSensor;
MeTouchSensor touchSenaor;
MedButton buttonSensor;

typedef struct MeModule
{

device;

pOrt;

slot;

ping

index;

cat values[3];

} MeModule;

{
byte byteVal[4];

Podemos crear una simulacién sencilla. Por ejemplo, la deteccion de la fuga de gas de
un mechero. Relativo al objeto de mi simulacion, voy a usar el personaje “M-Panda”
del mBlock y “tunear” su segundo disfraz:

s/am RIS it
3\
-
[ ]
T
&
&

;

T

a=q
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El pequefo script que vamos a ejecutar es el siguiente:

al presionar

por siempre

fijar [EEERd 2@ sensor de gas

Script para la placa shield de Arduino

Al abrir el gas del mechero y acercéarselo al sensor que esta conectado al puerto 7 del
shield de Arduino, si la concentracion de gas que detecta es menor que 60, el objeto
“M-Panda” dira “Nivel normal” por 2 segundos. En caso contrario, si supera el valor
numeérico 60, cambia el disfraz y nos informa que esta “gaseado”. Es decir, el nivel de
gas es elevado. Las siguientes imagenes muestran las dos posibilidades que pueden
darse:
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! - . R
M, SensorGas con ArduinoShield [

X. 185 ¥ 180

Concentracion normal de gas (gas cerrado)

r
- o

Estoy gaseado!

X: 191 y: 180

Concentracion elevada de gas (gas abierto)

Finalmente, podemos programarlo con scratch desde el programa mBlock cargando el
firmware desde el propio programa.
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Primero, tras conectar la placa del mBot Ranger al puerto serie, debemos actualizar su
firmware: Conectar > Actualizar Firmware

Archive Editar | Conectar | Placas Extensiones Lenguaje  Ayud

Serial Port k
|
I.-.I

Bluetooth k
| NivelGas E 243G Senal 3
' Red »

Firmware

I Actualizar Firmware I

Restaurar Programa Predeterminado »
Ver cadigo

Instalar Driver de Arduino

Ahora, simplemente, nos queda programar. Si quisiéramos implementar el mismo
ejemplo que hemos creado para la placa Arduino Uno con el shield de Arduino, como
ahora usaremos la placa Me Auriga, el sensor de gas se puede conectar al puerto 7'y,
por lo tanto, el script seria idéntico.

En los niveles normales de gas, tras una primera comprobacion, el sensor, en su
medida, nos ofrece el valor numérico bajo. Pero, si dejamos correr el gas del mechero,
este valor numeérico se dispara.

A veces nos interesa grabar el programa en la placa. Para ello debemos cambiar el
comando de inicio de la bandera verde por el comando del bloque
robots y cargarlo en la placa. En el siguiente ejemplo se usa la matriz de LEDs en el
puerto 6 y el sensor de gas en el puerto 7. Se programa para que, si la concentracion
de gas es inferior a 60, en la matriz observemos una cara alegre, pero, en caso de que
sea superior a 60, la expresion que se dibuja se muestra triste y nos avisa de la fuga
de gas haciendo sonar la nota C4:

Auriga Program

— —
fijar [EEd 2 sensor de gas
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5.24. Sensor de llama

El sensor de llama o flama de la casa Makeblock es del tipo infrarrojo, con un
comparador LM393 que permite obtener la lectura tanto como un valor analégico como
de forma digital cuando se supera un umbral, que se regula a través de un
potencidbmetro que esta incorporado en el modulo de llama. Este sensor es capaz de
detectar una llama o una fuente de luz con una longitud de onda en el rango de 760nm
a 1100nm. Este rango de longitud de onda que detecta no llega para considerarlo
como un auténtico sistema de seguridad de llamas ya que puede ser afectado por la
iluminacion interior de la habitacion, pero, si es suficiente para trabajar con él en
pequefios proyectos didacticos, como por ejemplo, hacer sonar una alarma o activar
un LED al detectar la llama de un mechero.

Sensor de llama o flama

Un sensor de llama permite detectar la existencia de combustién por la luz emitida por
la llama. De hecho, la llama es un fenbmeno de emision de luz asociado a los
procesos de combustion.

Este sensor se puede controlar por puerto analégico o digital, siendo su angulo de
deteccidbn maximo o cobertura de 60° y su tiempo de respuesta de 15us. Su distancia
de deteccion maxima es de 1m cuando la altura de la llama es de 5cm. Cuando
detecta la llama o esa fuente de calor, se encendera un indicador azul en el modulo
del sensor de llama. Como su ID es negro se puede conectar a cualquier puerto de la
placa Me Auriga numerado del 6 al 10.

Como ejemplo podemos programar el siguiente reto:

Realizar una simulaciéon en el escenario del mBlock de una alarma de
incendio de modo que, cuando encendamos la llama de un mechero, el
programa nos avise que tenemos un fuego.

Para esta simulacion disefio dos objetos. Uno serd el propio del mBlock, el M-Panda, y
el otro sprite sera una animacion de un fuego. En cuanto al escenario, utilizaré el fondo
“forest”.
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Ul

Escenario

Fuego

Objetos y escenario del programa

Para crear las animaciones, deteccion o ausencia del fuego, utilizo 4 disfraces en el
objeto M-Panda:

Disiraz nuevo:

s/am [Panda-Fuego o Limpiar | Importar ol |+
: S o
2
s
Fanda-F.
i N
2 @ o
P T
x
3 O
<L

11
2@
]

108x137

L0

Panda-n
98x136

Disfraces del objeto M-Panda

La animacion del objeto Fuego la creo a partir de un gif animado de tres disfraces:

Disfi T =——
;’;‘E":ﬁ [Cinea-Liamas-Fuege 5 e Limpiar | Importar &+
crae
e [NHRN
Linea-Liam. -

4792
2 [
Linea-Llam..

480142 &
3

&

Linea-Liam. ity

480x42 ‘

Disfraces del objeto Fuego

Cuando se active el fuego, debe mostrarse la animacién del mismo y cuando no

tengamos llama, esta debe esconderse. Por lo tanto, el script del objeto Fuego que
cumple estas condiciones es el siguiente:
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=| W=« 1slldl ActivarFuego *

mostrar

oz |1+ TE= s (=P80 Linea-Llamas-Fuego-57536-1 *
Fasperar &) segundos

siguiente disfraz

=|Wi=#|# @ DesactivarFuego *

esconder

al presionar

Script del objeto “Fuego”

El script del objeto M-Panda llevara el peso del reto porque este sprite es el que
detecta si hemos encendido o no la llama del mechero. El limite de deteccion lo he
fijado a 400 (este limite dependera de la iluminaciéon de la habitacién). El testeo del
mismo lo realizara la variable “llama”. En el caso de que detecte fuego (llama<400), se
visualizara la animacion de ambos objetos (fuego y M-Panda) y el mensaje “Fuego!”
en el escenario; asi como, sonara la nota C4. En caso contrario, ausencia de llama, la
medida del sensor de flama supera el valor numérico 400, escondiendo la animacion
del fuego y mostrando el mensaje “Todo tranquilo” con los disfraces caracteristicos del
objeto M-Panda.

Las siguientes imagenes muestran la simulacion en el mBlock cuando detecta llamas y
cuando no hay combustion:
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' o
M, ejemplo sensor llamas

Presencia de fuego

' o
JH, ejemplo sensor llamas

Todo tranqmlo .
1 x :

Ausencia de fuego

El script para el objeto M-Panda se divide en dos partes. En la primera programo el
sensor de flamas y activo el disfraz correspondiente del objeto Fuego.
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al presionar
por siempre

fijar [EIuERd 2 sensor de flamas

si lama < Ol = entonces

decr [FTeed por (89 segundos
play tone on note W=Ed Medio ™)

=il DesactivarFuego ™

decir BiEEReaenie] por (89 segundos

Primera parte (llamas)

La segunda parte del script (ver siguiente imagen) en el sprite M-Panda nos servira
para en el escenario (simulacién) se muestren unos determinados disfraces en el
objeto:

Dos disfraces para el caso que detecte llamas y otros dos diferentes para el caso
contrario, no hay fuego.
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al presionar al presionar

repetir hasta que llama > I
cambiar disfraz a
r;s_perar (¥ segundos
l¥n::E:mI::iar disfraz a
[’Tas_perar @ segundos

repetir hasta que llama < I

cambiar disfraz a
nas_perar /&Y segundos
¥

cambiar disfraz a
r;s_perar /&Y segundos

Segunda parte (cambio de disfraces)

5.25. Sensor de luz

Desarrollado sobre la base del principio de efecto fotoeléctrico en semiconductores,
este modulo sensor de luz puede utilizarse para detectar la intensidad de la luz
ambiente. Es decir, detecta facilmente si tenemos o no la luz encendida o apagada. Su
ID negro significa que tiene un puerto de sefial analdgica y necesita ser conectado al
puerto con ID negro en Makeblock Orion, Auriga, mCore o Shield de Arduino Uno.

Médulo Sensor de Luz
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El comando que se usa para programar

el sensor de luz, esté o no incrustado en de |
el anillo de LEDs es el mismo (ver SENSOr Ce 1LIZ Rkl

imagen derecha). En el desplegable del on board 1
comando podemos escoger si queremos on board 2
programar los sensores de la placa (on Puertob
board 1 y on board 2) o si queremos

programar el médulo sensor de la casa Puerto?
Makeblock conectado a un determinado Puertod
puerto de la placa Me Auriga (del 6 al Puerto9
10).

Puerto10

En el caso del moédulo sensor de luz, este componente podemos conectarlo a
cualquier puerto numerado del 6 al 10 en la placa Me Auriga, ya que su ID es negro. Si
conectamos el sensor de luminosidad al puerto 3 y creamos un programa simple que
nos muestre la luminosidad numérica de la habitacién, con o sin luz encendida, nos
encontraremos con el siguiente resultado:

r

:
iy ~ e

IntensidadLuminica [0

La intensidad
luminica es: 549

Luminosidad con la luz apagada
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(- ~e

| IntensidadLuminica [T |

La intensidad
luminica es: 958

Luminosidad con la luz encendida

El rango de valores del sensor varia entre 0 y 980, de modo que, a mayor valor, mayor
luminosodad y a menor valor, mayor oscuridad.

El script que activa el sensor es el siguiente:

por siempre
fijar e L d 2 sensor de luz G
3
decir | unir JERN I EEEERNnIGE-R=20  [ntensidadluminica pnr@ segundos

Como otros sensores, este componente también se podria conectar directamente a la
placa Arduino Uno teniendo en cuenta sus 3 conexiones del lateral: GND, Vcc y AO
(soldadura cuadrada). Siendo la sefial AO un pin analégico de salida de la placa
Arduino Uno. Finalmente, so6lo decir que en la libreria de Makeblock disponemos de
tres programas que nos ejemplifican su programacion desde el IDE de Arduino:

Me_LightSensor X MeLight5ensorT est
Me_LimitSwitch I MeLightSensorTestResetPort
Me_LineFollower I MeLightSensorTestWithLEDon
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5.26. Mobdulo 4 botones

Como su nombre indica, dispone de 4 pulsadores que, tienen especial funcionalidad o
relevancia en la programacion de juegos o en el movimiento de un personaje en el
mBlock. Como se observa en la siguiente imagen, cada pulsador esta numéricamente
serigrafiado, en el sentido de las agujas del reloj, por las letras “key 1, key 2, key 3 y
key4”:

Médulo de 4 pulsadores

Su ID de color negro significa que tiene un puerto de sefial analdgica y necesita ser
conectado al puerto con ID negro en Makeblock Orion, Auriga, mCore o Shield de
Arduino Uno. En el caso de la placa Auriga, este médulo puede ir conectado a
cualquiera de los puertos numerados del 6 al 10.

Supongamos que queremos mover el objeto “M-Panda” por el escenario del mBlock
utilizando este modulo, de modo que:

Si pulsamos el pulsador “key1”, el objeto
“M-Panda”, que presenta estilo de
rotacion derecha-izquierda, se movera 10
pasos hacia la derecha. Al pulsar “key3”
se movera 10 pasos hacia la izquierda. Y,
al pulsar “keyd” o “key2” se desplazara, ¥
respectivamente, 10 pasos verticalmente
hacia arriba o hacia abajo.

Objetos Muevo objeto Q’ / Hr (o]

Estilo de rotacion del objeto “M-Panda”

mBlock presenta el comando:

“button_PuertoCorrespondiente_PulsadorCorrespondiente_pressed”, que nos
recuerda al comando azul claro del bloque sensores del scratch relativo a la presion de
una tecla del teclado. Ambos, podemos verlos en la imagen inferior. Como nuestro
deseo es usar este modulo 4 botones, debemos cefiirnos al propio comando del
blogue de robots del mBlock:

El script, para nuestro sensor conectado

button (FNEsxM e pressed al puerto 6 de la placa Auriga del robot, y

gue implementa el programa de

Hree s presionada? movimiento requerido sobre el objeto “M-

Panda”, seria el siguiente:
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al presionar
por siempre
.. Si
apuntar en direccién Ell
)
cambiar disfraz a

k

esperar segundos
h cambiar disfraz a
: esperar segundos
“mover €Y pasos
.3
gi . button pressed
apuntar en direccion ik

cambiar disfraz a

|
esperar segundos
|

cambiar disfraz a

1

esperar segundos
k
“mover § pasos
| *
si
apuntar en direccion (i

cambiar disfraz a

k

esperar segundos

h cambiar disfraz a
P esperar segundos
Tn:ambiar y por EX

|

s button pr
apuntar en direccidn
[

cambiar disfraz a

b esperar segundos

h cambiar disfraz a
h esperar segundos
Tn:ambiar y por &)

entonces

entonces

entonces

entonces
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5.27. Pantalla TFT LCD 2.2

La pantalla TFT LCD tiene un tamafio de 2.2 pulgadas y una resolucion de 220x176.
Almacena hasta 2M, pudiéndole enviar comandos via serie a diferentes escalas de
baudios (entre 2400 y 256000), aunque por defecto funciona a 9600 baudios. En ella
podemos mostrar texto y figuras geométricas, permitiendo la regulacion de luz de
fondo entre 0 y 100.

Su color de identificador es Gris-Azul y eso significa que sélo la puedo conectar a los
puertos de las placas que dispongan de alguno de estos colores, como es el caso del
puerto 5 de la placa Orion de Makeblock o el puerto 5 del shield de arduino. En cuanto
a la placa Auriga, nos vale cualquier puerto numerado entre el 6 y el 10.

= 2.2 Inch
./nakeblock. cc

Parte trasera de la pantalla TFT LCD

Parte frontal de la pantalla TFT LCD

Péagina 144 de 169



Divirtiéndome con mBot Ranger

Podemos utilizar directamente una placa Arduino Uno. En este caso, las conexiones
que debemos realizar se especifican en la siguiente imagen y tabla (entre TX y RX sus
contactos son cruzados):

Pantalla TFT LCD Arduino Uno

TX RX (pin digital 0)
RX TX (pin digital 1)
Vcc 5V

GND GND

NOTA: La casa Makeblok dispone del
cable Dupont que facilita la conexién de un
RJ25 a pines hembra para las placas
[ Arduino Uno (si no se dispone del Shield
de Makeblock para esta placa) y otras.

Las siglas TFT LCD significan "Thin Film Transistor Liquid Crystal Display". Es decir,
pantalla de cristal liquido y transistor de pelicula fina que mejorara la calidad de la
imagen. Su principal ventaja radica en que el coste de produccion de estas pantallas
no es elevado. Relativo a su principal desventaja, este tipo de pantallas necesitan de
mucha energia y, en consecuencia, la vida de la bateria que las alimenta queda
reducida en pantallas de gran tamafio. Como la nuestra es de 2,2 pulgadas, su tamafio
no sera un handicap hacia el consumo abusivo de baterias de nuestro robot.

Si utilizamos el archivo de ejemplo (Me TFT) de las librerias de la casa, podemos
entender qué comandos utiliza para los diferentes colores, cémo lograr dibujar
cuadrados, circulos, escribir texto, etc:
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MeTFT Arduinc 1.6.8

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

MeTFT§

#include "MeShield.h™
#include «<SoftwareSerial.hs

MeSerial mySerial (PORT_S):

[ S 64 colors 0f ¢ —————————————————————— - =/
J/ These 64 colors are "c' wvalue of command

J/ with this sample code, wou can see the color in your LCD.

S == m e Screen coordinates ------——————-———————————- -—=- =i
// The upper left corner is coordinate point(0,0)

// Screen resolution 1s 320 * 240

// transwerse directicn is the X directicn,

// the wertical direction iz the Y direction;

S e Command Description —————————-em ———= -
S/ Command Description sample code

S CLC({c): clear screen with c color CL3({0} >

ff 5CC{c,m) customizing colors for c SCC{15,465535);

Jf SBCc) Set Background Color SBC{1)

JS PS{x,v,c) draw a point at (x, ¥) with coleor c P5{100,100,1);

S5 PL{xl,vl,x2,y2,c); draw line from (x1,¥l) to (x2,v2) FL{0,0,100,0,2);

Sf BOX(xl,vyl,x2,v2,c); draw rectangle,Lleft corner(xl,vl) BOX(0,0,100,100,2);
s Bottom right corner(x2,v2)

f/ BOXF(xl,vl,x2,v2,c); draw Sclid rectangle,left corner(xzl,yl) BOXF(0,0,100,100,2);
[/ PIC(x,v,n) painted figure n at(x,¥) BIC(0,0,1};

/f D812 (x,v,"String’,c); display character 12 dot matrix characters
// DS1&(x,v,"String’,c); display character 16 dot matrix characters

Algunos comandos o instrucciones de operacion general son los siguientes:

s CLS(C); // Limpia la pantalla con el color “C”.
o Por ejemplo: Serial.print("CLS(0);"); limpiaria la pantalla con el color
negro.
% PS(X,Y,C); // Dibuja un punto con el color “C” en la posicion (X,Y)

7

» PL(X1,Y1,X2,Y2,C); // Dibuja una linea recta con el color “C” desde el punto
(X1,Y1) al punto (X2,Y2)
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s BOX(X1,Y1,X2,Y2,C); // Dibuja un cuadrado o rectangulo con el color “C”,
siendo su esquina superior derecha el punto (X1,Y1) hasta su esquina inferior
en el punto (X2,Y2).

s BOXF(X1,Y1,X2,Y2,C);// Dibuja un cuadrado o rectangulo relleno con el color
“C”, siendo su esquina superior derecha el punto (X1,Y1) hasta su esquina
inferior en el punto (X2,Y2).

% CIR(X,Y,R,C); // Dibuja un circulo de radio “R” con color “C” siendo su
centro el punto (X,Y).

s DS12(X)Y,Content’,C); // Muestra una linea de 12 caracteres (contenido) de
matriz de puntos con color “C” en la posicion (X, Y). También permite mostrar
16, 24 y 32 caracteres.

o Por ejemplo: Serial.print("DS32(150,150,'hola mundo',4);");

Otros comandos avanzados son los siguientes:

s SBC(C); /I Configurar el color de fondo C y mostrar el color de relleno sin
la matriz de puntos mientras se observan otros caracteres.
s SCC(C,N); I/ Personalizar el color “C” utilizando la variable “N”.

s BS12(X1,Y1,X2,LW, Content’,C);// Visualizar una cadena de 12 (16, 24 0 32)
caracteres desde la posiciéon (X1,Y1), automaticamente hasta la posicion X2,
con el espaciado de linea LW y color C.

< DRn; /I Configurar el sentido de visualizacion de la pantalla, siendo “n” el

namero 0,1, 2 0 3.

o Por ejemplo, de forma vertical seria Serial.print("DR1;"); y de forma
invertida seria DR2.

SEBL(n): /I Configurar el brillo de la pantalla, de 0 a 100, siendo 100 su

maximo valor.

X3

%

Relativo al color “C”, los cédigos son los siguientes:

0 Black
1 Red
2 Green
3 Blue
4

5

6 Pink
7 White
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5.28. Mobdulo Micro Switch

Este mddulo no es mas que un interruptor fisico que puede ser usado, entre otras

opciones, como un final de carrera para, por ejemplo, desactivar la actuacién de
motores.

Micro Switch B

Su conexioén, en las placas Makeblock, requieren un Adaptador RJ25 y su utilidad
dependera de la creatividad del programador.

En el siguiente ejemplo actia como simple contador en el escenario del mBlock, a
través de la variable “Numero”. La placa a la que se ha conectado el Micro Switch (a
través del adaptador) es la Auriga del mBot Ranger, usando el Bancol del adaptador y
estando éste conectado al Puerto6 de la placa.

Al hacer contacto el final de carrera, este envia una sefial que hara que el contador
aumente en una unidad y suene la nota C4:

al presionar

773 umero - | 0
|}ﬂ_l' siempre
sensor de limite entonces

cambiar por )
[_Eﬁperar@ segundos
¥

play tone on note e Medio ™)
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5.29. Mobdulos controladores de motores

La casa Makeblock dispone de un amplio abanico de controladores de motores:

ggeery IINNY ENFY

P P Eed 1

Controladora de
motor paso a paso
Microstep

1.Controladora de motores 2.Controladora de motores
DC dual encoder

e, @

\"‘ VN2 e g8 lpe 0 @

L,

Controladora de
motores encoder/DC
para MegaPi

3.Controladora de motores 4.Controladora de motor paso a
encoder de alto voltaje paso

4 )

Controladora de \ )

motores paso a paso
para MegaPi

Tipos de controladoras Makeblock

Las diferencias entre los controladores de motores numerados como 1y 2 en la tabla
anterior son minimas. He hecho, se basan en el mismo driver TB6612 con puentes H
gue llevan transistores MOSFET. Con la controladora numerada por 1 podemos
controlar hasta 2 motores DC y con la numerada por 2 podemos manejar hasta 2
motores encoder Opticos, que son los que vienen de serie en el robot Ranger.

La controladora de motores numerada por 3 es la version mas actual de su
predecesora, la controladora de motores encoder. Su driver es diferente, utilizando
MOS de alta potencia. Ademas, dispone de pines I°C, SPI y UART y un sistema de
proteccion que evita que el circuito se queme.
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En este documento, de los tres controladores anteriores, desarrollaremos la
controladora de motores DC dual.

En el punto 5.13 de este documento ejemplificAbamos la garra robética. En su montaje
con la placa Auriga usabamos la controladora de motores DC dual. Esta controladora
de las serie Me esta disefiada para que sea facil de programar y de cablear. Ademas,
podemos usar su libreria de Arduino para un manejo sencillo.

Cada controladora Dual puede controlar hasta 2 motores DC a través de su respectivo
conector RJ25 que contiene las lineas de alimentacion (6V a 12V) y de sefial. Es decir,
el puerto J1 de la controladora gobierna al motor de continua M1 y el J2 con el motor
M2. También viene con pines de 2.54mm para que se pueda utilizar con jumpers.
Presenta la funcién de regulacion de velocidad PWM y soporta una corriente maxima
de 1A por cada motor.

Su ID es rojo y eso significa que debe estar conectada a un puerto de color rojo. En la
placa Auriga disponemos de cuatro puertos con ID rojo numerados del 1 al 4. No esta
de mas recordar que la placa Auriga necesita estar encendida para poder alimentar a
los motores. Por lo tanto, debemos asegurarnos que la luz “PWR” esté encendida para
poder usar los motores.

Controladora de motores DC Dual

En sus laterales podemos observar 4 agujeros (para 4 pines) para cada motor. En la
imagen se ve los correspondientes para el motor 2:
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V-M Potencia del motor (6V-12V)

GND Tierra

PWM Modulaciéon por ancho de pulso (regulacion de velocidad)
DIR Control de direccion

Conectarlo a una placa Orion es muy sencillo: necesitamos tantos RJ25 como motores
(como maximo 2) queramos conectar.

Si queremos usarlo con una placa Arduino Uno, las conexiones podemos hacerlas a
través de un conector RJ25 a Dupont (en cada motor) o soldando cables en los
agujeros de la tabla anterior. La conexion final del controlador con una Arduino Uno se
muestra en la siguiente tabla:

V-M | Vin

GND | Tierra GND

PWM | Pin PWM como el Pin9
DIR Pin 8

Para programar los dos motores con mBlock en una placa mCore, con sentidos de giro
contrarios (por ejemplo), deberiamos activar el siguiente script:

al presionar
por siempre
fijar motor (IR velocidad
fijar motor (EEM velocidad

k

Como ejemplo en la placa Auriga podemos conectar el modulo 130DC con hélice a
una controladora de motores DC dual e intentar disefiar y programar el siguiente reto:

Crear un ventilador que se accione sélo si la temperatura ambiente supera
los 25°C.
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Se conectaria a M1 en
la Controladora Dual y
su J1 al Puertol de
Auriga

130 motor DC con hélice

El script que controlara nuestro ventilador podria ser el siguiente:

Auriga Program

fijar IS el 2 temperature on board °C

| 4
5i  temperature on board °C > [l entonces

:.et DC motor speed

Esperar &) segundos
:.et D motor speed
EEDEI’I:II &) segundos

EII'H]

' set DC motor speed (9

En este caso, he decidido que la hélice del motor gire, alternado el sentido de giro,
cada 3 segundos. Para testear la temperatura de la habitacién uso el sensor de
temperatura que viene incrustado en la placa Me Auriga y su medida se la asocio a la
variable “Temperatura”.
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En el caso de un motor paso a paso, disponemos de un modulo controlador especifico
para él:

Controladora de motor paso a paso

Los motores paso a paso son ideales para mecanismos que requieren movimientos
muy precisos, transformando una sefial de pulso en un desplazamiento lineal o
angular. Para cada sefal de pulsos lo hacemos girar un cierto angulo, pudiéndolos
mover un paso a la vez por cada pulso que se aplique. Este paso puede variar desde
90° hasta pequefios movimientos de tan solo 1.8°: es decir, que se necesitaran 4
pasos en el primer caso (90°) y 200 para el segundo caso (1.8°), para completar un
giro completo de 360°. Si se requiere una mayor precision, podemos elegir otro modo.
Por ejemplo, elegimos el modo paso a paso 1/4 (es decir, 0,45° por paso), y en este
caso, el motor debe girar 800 micro pasos para completar la vuelta.

Este controlador, al tener ID rojo, debe utilizarse con la placa Orion o Auriga (o con
una Arduino Uno). En la siguiente imagen se controla un motor paso a paso desde
scratch, haciendo que su velocidad de rotacion vaya aumentando, de menor a mayor
velocidad de forma continua.

Makeblock ¥ [ ]

Orion Program

fijar motor velocidad @R
fijar servo angulo €

fijar motor de pasos motor (GIMETER Ve

set encoder motor =
fijar display 7-segments nume

fijar led posicién rojo

WPUEH:D3'IBEHCD2'ITZUC|DS'I
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6. Otras placas con mBlock

En los talleres de Tecnologia a veces disponemos de placas Arduino. Por lo general
son Arduino Uno pero podemos disfrutar de otras. Si comparamos estas placas con
las de la casa Makeblock, vemos que la placa mCore del robot mBot no es mas que
una placa Arduino Uno. Y lo mismo ocurre con la placa Me Auriga, que no es mas que
una Arduino Mega 2560 (ver 3.3.). Esto quiere decir que tenemos un dos en uno y
todo lo que se ha referido en este libro para la placa mCore se puede implementar con
una Arduino Uno, y por ende, todo lo que se ha explicado para la placa Me Auriga,
puede llevarse a cabo con una placa Arduino Mega 2560. En cuanto a su
programacion, para cualquiera de estas cuatro placas, podemos hacerlo tanto desde
mBlock (scratch) como desde el IDE de Arduino.

A mayores, la casa Makeblock ha sacado al mercado el Shield para Arduino Uno. Un
shield muy cémodo con 10 conectores RJ25 para encajar, de forma rapida y sencilla,
la larga lista de componentes que nos ofrece la casa Makeblock para una Arduino
Uno. Por ahora no disponemos del shield equivalente para una Arduino Mega, pero
entiendo que a todo se llegara.

Me Auriga Arduino Mega 2560

Me Auriga / Arduino Mega 2560

En conclusion, podemos afirmar que una placa Auriga no es mas que placa Arduino
Mega2560 con unos componentes electronicos ya incrustados a ella y con la salvedad
de que usa diferentes conectores. Me explico, la placa Auriga dispone de conectores
RJ25 y una Arduino Mega 2560 carece de ellos.

Para conectar, de forma sencilla y rapida, componentes electrénicos que dispongan de
conexiones RJ25 a una placa Arduino Mega 2560, e incluso cualquier otro que
deseemos utilizar en la misma, la casa Makeblock sac6 al mercado el Adaptador RJ25
y el conector RJ25 a Dupont. Este ultimo es un conector que en un extremo presenta
un enganche RJ25 y, al otro extremo, 6 conectores hembra para unirlos a diferentes
sensores y actuadores que no sean los de la propia casa.
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Conector RJ25 a Dupont

Si no queremos usar estos conectores Dupont, sélo nos queda la opcion de soldar
cables en el tipo de agujeros que vemos en la siguiente imagen de los 4 puertos de la
placa:

S ————
Al1 AS SV GNDSOA

v
(==l
———— BUZZER
Serigrafia en Me Auriga con Arduino Mega 2560

Entre las dos opciones, cables Dupont y soldar, particularmente, prefiero la primera.

Auto Formato Ctrl+T

Archivo de programa.

Como la placa me Auriga
es una Arduino Mega

Reparar codificacion & Recargar.

Monitor Serie Ctrl+ Mayiis+ M
Serial Plotter Ctrl+ Mayus+L 2560, pOdrlamOS Cal'gal'
Placa: "Arduino/Genuine Mega or Mega 2560" Gestor de tarjetas... Cualquler programa deSde
E:)ec::ador: "ATmega2 360 (Mega 2560)" ;I:c:i;jtl:;nc AVR el IDE de AI’dUInO a Ia
Programador: "AVRISP mill* Arduino/Genuine Uno placa Aurlga, SIN Mas que
Quemar Bootloader ir:u!no :uamllanove or Diecimila Se|eCCIOnar Ia OpCIén
7 7 *  Arduino/Genuine Mega or Mega 2360 Al‘dUII’IO/GenUIno Meqa or
7 ﬁ'j“f”"[‘“ega':[" Mega2560 con el puerto
""" rebuild the old 1ik e COM correspondiente (ver
i:;“ imagen izquierda).
Arduino Ethernet
Arduine Fio
Arduino BT

RT_4):
LilyPad Arduino USE

LilyPad Arduino
Arduino Pro or Pro Mini
Arduino NG or older

Arduino Rebot Control
ating device connections..."™); Arduino Robot Maotor
[pass.testConnection() ? "HMCS283L connection successiy

itializing I2C devices..."™):

Arduine Gemma
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Pero aun hay més. Si nos fijamos en las opciones de la pestafia Placas del software
mBlock, podemos programar una gran variedad de placas con scratch. Dentro del
universo arduino tenemos: Arduino Uno (ya ejemplificada en muchas partes de este
documento), Leonardo, Nano y Mega (también ejemplificada en este tutorial). Pero, a
mayores, podemos programar la conocida tarjeta de sensores PicoBoard e incluso una
Raspberry Pi con el shield MegaPi.

A continuacidon mostraremos solo tres ejemplos: uno con la tarjeta Nano, otro con la
PicoBoard y el dltimo con la tarjeta Mega.

6.1. Ejemplo 1: Seméforo con Arduino Nano sobre mBlock

Desde mBlock podemos programar con scratch un gran abanico de placas arduino. A
saber: Arduino Uno, Leonardo, Nano y Mega. El ejemplo que vamos a desarrollar
podriamos haberlo implementado con cualquira de esas placas pero, en este caso, he
decidido hacerlo con una Arduino Nano.

Tras abrir el software mBlock escogemos la placa Arduino Nano (en la pestafia
Placas) y la conectamos a su puerto COM correspondiente (Conectar > Serial Port):

Archive Editar Conectar  Placas Archive  Editar [Conectar] Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

) . ,--l Serial Port 3 comi
Arduine L= Bluetoath »| v comg
Arduine Uneo 246 Serial v

. Red 3
Arduino Leonardo

" Firmware

w IArdumo Nano(meqaﬂﬂjl o
Actualizar Firmware
Arduing MEQE 1280 Restaurar Programa Predeterminado 4
Arduine Mega 2560 Ver cédigo
Instalar Driver de Arduino
Makeblock
Me Oricn * Mavimiento
Me UMO Shield I Apariencia
mBaot Sonido I Sensores
I Lapiz I Operadores
Auriga IDat-::E y Blogues
MegaPi
Arduino ¥ [ ]
Otros
PicoBoard Program= de Arduino
leer pin digital @
Si vamos al bloque Robots, nos en leer pin analogico (A) @

los comandos de la ext
(circulo verde):

Arduino en activo read pulse pin €B) timeout EIY
fijar salida pin digital € a

fijar pin PWM @ 2 (B
Antes de comenzar a programar la placa, debo
H H H . ducir t t: @ beat
introducirle el firmware adecuado a la misma. Esto | Sl SSiEElc: LR

podemos hacerlo desde mBlock, en la pestana

Conectar > Actualizar Firmware: read ultrasonic sensor trig pin €E) echg

cronémetro

reiniciar cronometro
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Archive Editar | Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayud

|.-.| Senal Port r

L4 Bluetooth 3
240G Serial 3
Red 3
Firrnware

[ Actualizar Firmware ]

Restaurar Programa Predeterminado 2

Ver cadigo

Instalar Driver de Arduino

Tras la actualizacién del firmware nuestro programa mBlock se encuentra preparado
para programar la tarjeta NANO. A continuacién, implementamos el circuito eléctrico
de nuestro seméforo:

He decidido conectar los pines 7, 8 y 9, respectivamente, a los diodos LEDs rojo,
ambar y verde que simularan las luces de nuestro seméaforo. Por comodidad utilizo el
shield de arduino NANO de la figura de abajo. En él, los pines digitales presentan tres
opciones GVS, siendo “S” la sefal y que representara al anodo de cada diodo. Los
cétodos de los diodos LEDs van dirigidos a tierra a través del cable lila:
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Al ser este nuestro primer ejemplo, el semaforo serd sencillo. Lo programaremos con
mBlock, de modo que:

>
>

Primero se encienda el LED rojo durante 4 segundos.

Después se de paso al LED ambar, que debe actuar intermitentemente (ON-
OFF) durante 3 segundos y contintie el LED verde, que se encendera durante
8 segundos.

Finalmente, los 3 LEDs deben apagarse.

al presionar b
= = S - Pin 7= Diodo Rojo
fijar salida pin digital @ a S St el
fijar salida pin digital @ a Pin 9= Diodo Verde
fijar salida pin digital @ a Primero, el diodo ROJO se enciende

durante 4 segundos. Después el
esperar segundos .
& 9 AMBAR se enciende y 5e apaga

repetir 9 intermitentemente durante 3 segundos

F— : == — ¥, finalmente se enciende el VERDE
fjar sakda pin dightal a = durante 8 segundos. El programa

fijar salida pin digital @) a finaliza apagandolos.

Fﬁ;iE:r salida pin digital @ | y
[—Eﬁperar @ segundos

fijar salida pin digital ﬂ a

13

fijar salida pin digital @ a
L3

fijar salida pin digital @ a
Esperar (¥ segundos

fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ |
fijar salida pin digital @ a
Esperar@ segundos

fjar salida pin digital ﬁ a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital € a

3

Tras

Script Seméaforo

probar el circuito y ver que funciona, podemos cargarle el programa a la placa y

asi evitar el cable USB en nuestro proyecto. Esto lo conseguimos en dos pasos:
Primero cambiaremos el comando de la bandera verde del bloque Eventos por el
comando Programa de Arduino del bloque Robots:
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Programa de Arduino

fijar salida pin digital @ a N\
fijar salida pin digital @ a Lo cambiamos

fijar salida pin digital

fijar salida pin digital @ a

fijar salida pin digital € 2 ek

k

Y por ultimo, vamos a la pestafia Editar > Modo Arduino y hacemos clic en Upload to
Arduino. El software mBlock comienza a llamar a sus librerias y a procesar los
comandos que hemos usado. S6lo nos queda esperar a que nos informe, mediante un
mensaje, que se ha cargado exitosamente el programa:

double angle_rad = PI180 0
doule angle_deg = 180 0P,

Finalmente, ya podemos eliminar el cable USB de la placa y alimentar la placa con las

baterias adecuadas.
6.2. Ejemplo 2: Naves invasoras del espacio con PicoBoard bajo mBlock

La PicoBoard es una tarjeta de sensores que presenta los siguientes componentes
incrustados en ella: el deslizador o slider, el pulsador, el sensor de sonido y el sensor
de luz. A mayores posibilita incluir cuatro componentes electrénicos usando sus 4
conectores por medio de pinzas de cocodrilo. Esta tarjeta nos permite recoger
informacion (datos) del mundo real. Al conectarla al mBlock se nos abre un abanico de
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posibilidades ya que hace posible interpretar estas mediciones externas, consiguiendo
programar y crear proyectos que respondan a esos efectos instantaneos del mundo
fisico que se estan sensorizando.

Antes de programarla debemos conectar la PicoBoard. Para ello seleccionamos la
tarjeta PicoBoard en la pestafia Placas del programa mBlock, asi como, el puerto de
conexién correspondiente en la pestafia Conectar:

[ Placas ] Extensiones  Lenguaje

Ayuda

Conectar] Placas Extensiones Lenguaje Ayuc

Arduino

Arduino Uno

Arduino Lecnardo
Arduino Nane ([ mega328 )
Arduinc Mega 1280
Arduinc Mega 2560

Makeblock

Me Cricn

Me UMO Shield
mBot

Auriga

Mega Pi

Otros

v [ PicoBoard |

Serial Port »
Bluetooth r
240G Senal »
Red 3
Firmware

Actualizar Firrnware
Restaurar Prograrma Predeterminado 2
Ver cadigo

Instalar Driver de Arduino

En el mercado actual existen diferentes modelos de picoboard. En la imagen inferior
podemos ver el modelo mas antiguo, modelo que soporta el software mBlock. También
es compatible con el programa la siguiente versién de la picoboard. S6lo se necesita
instalar el driver de cada respectiva tarjeta de sensores.

PicoBoard (Scratch Sensor Board)
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Vamos a ejemplificar su uso con un juego. El programa “Naves invasoras del espacio”
dispone de 3 objetos: Misil, Alien y la Nave Protectora. Lo que nos interesa, para este

apartado, es la programacién del slider, del botén y del sensor sonido de la PicoBoard
en diferentes partes del juego.

[ ] = - .
(M, juego invasores_Picoboard ~ @

X: 240 ¥ -180
MNuevo objeto '¢’ / Ur O]

Objetos

— &
ne! .
e
Escenario misil Alien Protector
A fondn

Objetos del juego

La nave protetora se mueve por el escenario en el sentido horizontal gracias al

desplazamiento del slider o deslizador de la Picoboard. Su script de movimiento es el
siguiente:

ir a x: @ v: EED

o= 0y sl =g (=t {e=ra=0 nave espacial defensora *

-

fijar x a ({ valor del sensor EESERITd - € = €D

=3

Movimiento de un objeto en el eje X con el slider
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La explicacion del por qué del factor de correccion 3,5 es el siguiente:

Si fijo la X al valor del deslizador, sélo se movera 100 pixeles, desde la abscisa x= 0 a
x=100. Pero me interesa que recorra todo el escenario. Para que el objeto se vea
completo y no cortado, decido que mi variable X del escenario, con el deslizador, no
puede superar 175 pixeles, ni puede ser menor que -175. De esa forma, calculo el
factor de correccion:

(0 —50)-X = —175 (Para el valor minimo)
(100 — 50) - X = 175 (Para el valor maximo)

Con estas ecuaciones, el factor de correccién (X) es el mismo, y pasa a tomar el valor
3,5.

El objeto “misil” se dispara desde la nave protectora. De hecho, al presionar la bandera
verde, el comando azul “ir a Protector” hace que el misil se sitle y se esconda en la
nave Protector:

al presionar

esconder

] Protector ~

Parte del script del objeto “Misil”

Cada vez que se presione el boton de la PicoBoard, se crea un clon del objeto misil
cada 0,5 segundos:

al presionar

por siempre
A=l boton presionado ™ ElEL v
tocar sonido

k

crear clon de EECRlols i
k

esperar (¥ segundos

5l entonces

Parte del script del objeto “Misil” con el botdn de la PicoBoard
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Estos clones estan escondidos porque el objeto principal, misil, tambien lo estaba. Por
lo tanto, cuando comiencen como clon, deben mostrarse y realizar el movimiento que
necesitemos. En nuestro caso, subir 5 pasos verticalmente y desaparecer cuando

lleguen al borde superior del escenario:

cuando comience como clon

por siempre

mastrar

cambiar v por &

F

si  itocando ?  entonces

borrar este clon

Parte del script del objeto “Misil”

Referente al sensor sonido, podemos hacer que el juego, como juego que se precie,
se juegue con una musica o sonido determinado. En este caso, he decidido que las
naves alienigenas comiencen a clonarse cuando el sonido de la cancion supere el

valor de 10:

al presionar

esperar hasta que  valor del sensor EENER = O

al presionar

02 Velocidad ~ 1Y 3
fjar [N = Y
02 Puntos ~ [ 0

esconder

por siempre

ir a x: ' nimero al azar entre @ED v €ED v:
b

crear clon de EErnls I
| *

esperar Velocidad segundos

Parte del script del objeto “Alien” con el sensor de sonido
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El sonido que detecta, si estamos callados, lo recogera de la cancién y que, en este
caso, se ha programado en el escenario:

al presionar

cambiar fondo a

tocar sonido BElRVERERLEUEN ¥ esperar

Srm—

Script del escenario

Podriamos haber programado el sensor de luz y otros sensores que conectaramos a
los conectores A, B, C y D (funcionando o no como resistencias), utilizando los
comandos que se ven a continuacion, pero para este juego no nos han hecho falta:

cuzando EEEEETl

'wWialsl+] boton presionado

botdn presionado

deslizador
luz

sonido A conectado
resistencia-A B conectado

resistencia-B

C conectado

resistencia-C
D conectado

resistencia-0D

6.3. Ejemplo 3: Control de encendido/apagado de un LED por botén con Arduino
Mega 2560 bajo mBlock

Se pretende controlar el encendido y apagado de un diodo LED a través de un botén
pulsador, de modo que, si se presiona el boton el LED se enciende y si no se presiona,
el LED se muestra apagado. A mayores, realizaremos una simulacion en el escenario
del mBlock.

Antes de programarla debemos conectar la placa Arduino Mega 2560 al software
mBlock. Para ello seleccionamos la tarjeta Arduino Mega 2560 en la pestafia Placas

del programa mBlock, asi como, el puerto de conexion correspondiente en la pestafia
Conectar:
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Placas | Extensiones Lenguaje Ayuda Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayuc
Arduino Serial Port 2
Arduine Uno Blustooth Y
Arduine Leonardo 2 AG Serial b
Arduine Mano ( mega328 ) Red "
Arduino Mega 1280

v |ArduinoMegal§ﬂﬂ| ST

Actualizar Firrnware
Makeblock
e Restaurar Programa Predeterminado 2
Me Crion o
Ver cadigo
Me UMD Shield
Instalar Driver de Arduine
mBot
Auriga
Mega Pi
Otros
PicoBoard

ey ; O
- }.-u-‘-m ey fody

B / o
v O o0

Placa Arduino Mega 2560

Para poder programar la placa necesitamos tener montado el circuito electrénico que
queremos controlar:

La parte fisica del ejemplo requiere del montaje de la siguiente imagen: en ella vemos
gue estamos usando un diodo LED rojo (conectado al pin digital 13 de la placa Arduino
Mega), una resistencia de 220Q y un pulsador controlado por el pin digital 2 de la
placa.
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Sélo nos resta programar lo deseado. Para su simulacion en el mBlock utilizo dos
objetos: M-Panda y Mariposa (el objeto mariposa presenta dos disfraces)

Objetos Muevo objeto: ‘% /‘ -ﬁ

En las siguientes imagenes podemos ver el escenario en las diferentes opciones
programadas; pulsando el botdn (mariposa roja) y sin pulsarlo (mariposa verde):

L 8
5 ’} oy (‘\:{\" 5
SRR "rfn

X: 240 y: -1 80

Escenario tras pulsar el boton
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Divirtiéndome con mBot Ranger

X: 193 y: 180

Escenario sin pulsar el boton

El objeto M-Panda es el que lleva el peso del programa. Su script es el siguiente:

al presionar

si no
fijar salida pin digital €E) a (G
3

Script M-panda
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Divirtiéndome con mBot Ranger

En él se observa un testeo continuo hacia el nivel I6gico del pin digital 2. Si detecta
gue se ha pulsado el botén (pin digital 2 en alta) enciende el LED Rojo conectado al
pin digital 13 a alta y envia el mensaje “Rojo”. Mensaje que es recogido por el objeto
Mariposa, ordenandole cambiar el disfraz a “butterfly32” (mariposa en rojo).

En caso de no detectar que se ha pulsado el botén (pin digital 2 en baja) apagaria el
diodo LED rojo y enviaria el mensaje “Apagado” al objeto mariposa. Cuando la
Mariposa recibe el mensaje “Apagado” se le ordena que cambie su disfraz a
“butterfly3” (mariposa verde).

El script del objeto mariposa es el siguiente:

al recibir
cambiar disfraz a [iaieil ER -

FINd|]Id Apagado ~
cambiar disfraz a [Nsideil =R

Script Mariposa

7. Referencias

Makeblock Espafa: https://www.makeblock.es/

Central Makeblock: http://makeblock.com/

Divirtiéndome con mBot: Guia de manejo y programacion

Pagina 169 de 169


https://www.makeblock.es/
http://makeblock.com/
https://www.dropbox.com/s/kx2qq756dutn955/divirtiendome_con_mbot__espa%C3%B1ol.pdf?dl=1

Divirtiéndome con Ranger

El robot Ranger es un robot pensado para que alumnos/as
de 12 anos en adelante exploren el mundo de la robdtica.

Es un kit resistente y versatil, porque permite construir
hasta 3 configuraciones diferentes; un robot tanque, otro
de 3 ruedas y un robot balancin de 2 ruedas capaz de man-
tenerse estable gracias a su giréscopo.

Su placa controladora llamada “Me Auriga” esta basada en
el microprocesador open-source Arduino Mega 2560 vy
dispone de 10 puertos de expansion con conectores

para aiadir mas funcionalidades.

Puedes programarlo desde tu iPad o tablet
y controlar todas sus caracteristicas y
sensores mediante la aplicacion movil
Makeblock HD.

Susana Oubifa Falcon

Makeblxck

Espana
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