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.. Modo Arduino

/ INSTRUCCIONS DE LUZ

# INSTRUCCIONS DE SON
# INSTRUCCIONS DE MOVEMENTO
# INSTRUCCIONS DE AGARDA

4 VARIABLES E OPERADORES

at speed (speed
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B[jTICFl NR ALLA RETO 2.1

"l valor 3 puntos

Realiza o programa no que o robot se desprace en lina
recta aproximadamente 1,50 metros e que de media
volta e volva a percorrer os 1,50 metros para volver o
punto 6 que saiu.

correr adelante ¥ ERRY=lslED @

esperar n segundos
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BOTICA e aus RETD 2.2

". valor 3,5 puntos

Realiza un programa que faga que o robot trace un
cadrado ao desprazarse polo chan, ¢ tamafno de cada
lado do cadrado debera de ser de aproximadamente 1
metro, (0 cadrado debe ser aproximado)

correr adelante ¥ ERRY=lslED @

esperar n segundos
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velocidade




ROBOTICA naau
e BNEEEEN

Fai que o robot ilumine a todos os ledes con cor en
valor 0, ao pasar un segundo, fai que emita un son
agudo e que aumente a cor en 10 en cada un dos
ledes.

Introduce ao robot nun bucle infinito para que sexa
mais sinxelo.
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fjar e = [




mBot
Ranger
y ______ CFR Lugo 17/18 |

jose pino vazquez

L Programacidén estruturada

)

Agardar 3 sequndos
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L. Programacién secuencial VS estruturada

‘ Agardar 3 segundos

‘i-r

Agardar 3 segundos

# CONDICIONAL SIMPLE
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L Programacidn estruturada

=

luz=-valor sensor luz dereito

avanzar a 255 /

agardar 5 segundos agardar 2 segundos
/ deter (avanzar a D}/ / /

Avanzara 100

!
:
. :

Agardar 3 segundos

retroceder a 50

deter (avanzara 0)

¥ CONDICIONAL DOBLE
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=

-avanzar a 255 refroceder a 50
Agardar 3 segundos Agardar 3 segundos deter (avanzara ) deter (avanzara )
[ roe I

=

Auriga Program

Auriga Program Auriga Program

fijar TRd & sensor de luz ETTITERS fijar IR = s=nsor de lu= (TTTRED

luz :-m entonces

play tone on note beat
a velocidad
esperar e segundos
a velocidad R

si
luz }m antonces

i a velocidad
a velocidad —
=

esperar 9 segundos
'

esparar ) segundos -
' a velocidad (W
correr adelante * [ERRUST BN [ ] sino

correr atras v g

1

Agardar 3 segundes

b 4
asperar 9 sequndos
b

correr adelante * [ERElaTETa] m




ROBOTICA v SIS

Desefia un programa na que o robot avance de xeito
indefinido a unha velocidade media. No caso de sentir
moito ruido (indicaremos este valor na aula), o robot

retrodecera.

e = L =R aie o sONnido a bordo™




Fosoncr .. S

Desefia un programa na que o robot avance de xeito
indefinido a unha velocidade media. No caso de detec-
tar un obxecto, o robot deterase, emitira un son e pos-
teriormente retrocedera 20 cm e logo xirara 90° a derei-

ta.

distancia del sensor de ultrasonidos QUEgeedlikd




ROB0OTICA nrAau
vy ”"""5“‘"” Q ETD\ralcrrLE-E‘ .:ué

Melloremos os dous programas anteriores, desefian-

do un un programa na que o robot avance de xeito
indefinido a unha velocidade media. No caso de detec-
tar un obxecto, o robot deterase, emitira un son e pos-
teriormente retrocedera 20 cm e logo xirara 90° a derei-
ta. No caso de non detectar obxecto e que si detecte
ruido, o robot quedara parado mentras sinta o ruido.
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L Programacidén estruturada
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Auriga Program
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.. Modo Arduino

/ INSTRUCCIONS DE LUZ

# INSTRUCCIONS DE SON
# INSTRUCCIONS DE MOVEMENTO
# INSTRUCCIONS DE AGARDA

4 VARIABLES E OPERADORES




ED?:DTIEFI UCLTLEE [|STANCIE
m valor 5 puntos

Desefa un robot que funcione coma un semaforo,

iluminando todos os ledes en verde durante 10 segun-
dos, posteriormente que se acendan en laranxa e que
se apaguen cada segundo durante 2 ciclos (laranxa -
apagado - laranxa - apagado). Unha vez rematados os
ciclos de laranxa, porase en vermello durante 30
segundos.




?DTEDTIEH LLTGE CISTRN C| =
m valor 15 puntos

Desefa un programa que ilumine os ledes xeito aleato-

rio un a un.

Mellora o reto para que muden de cor de xeito aleato-
rio cada medio segundo (e decir, que non se cambien

por orde, sendén que sexa aleatorio o lede que se
cambia)




$DTEDTIEH NAALA ] ISTRENCIA
m valor 30 puntos

Desefa un programa no que o robot “conte™ o numero

de obstacules que se atopa, para iso, desefia un pro-
grama que evite obstaculos coma no reto 4.2, pero que
cando detecte un obxecto, ilumine un novo led no anel
de ledes.




turn right at speed (speed
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