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.. Modo Arduino

/ INSTRUCCIONS DE LUZ

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

4 VARIABLES E OPERADORES
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L. Programacién secuencial VS estruturada

‘ Agardar 3 segundos

‘i-r

Agardar 3 segundos

# CONDICIONAL SIMPLE




mBot
Ranger
y __ CFR Lugo 17/18 |

jose pino vazquez

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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L Programacidén estruturada

=

-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
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L. Programacién secuencial VS estruturada

Aurnga Program

fijar IE3J 2 sensor de luz

si luz > E&) . entonces
I - velocidad
st No

(correr adelane ~ [RUERCHEE -

a

)

# BUCLE INFINITO



Photo Photo
Diode IRLED Diode IR LED

High Value of reflectance/voltage  Low Value of reflectance/voltage




FD?DT”:R NA AULA RETD 5_5

[ ] valor 25 puntos

Desefia un programa que permita que o robot siga
unha lina negra

por siempre

AR EE Puerto9 ™




Photo Photo
Diode IRLED Diode IR LED

High Value of reflectance/voltage  Low Value of reflectance/voltage
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L. Programacidén secuencial VS estruturada

damigs Progmam

par k= a l:-:-':l:-ﬂr-:l-:lﬂl-l:":l-:t J.'l.lt
rezctr )

rvin o ar enie [y B0 44 admess @ aea

Mpad i & L | B gl | Sdimpsn @ 596 & n' - i =

eIl | -

-

4 BUCLE PREDEFINIDO




ROBOTICA naau
OIS T

Desefia un programa que permita iluminar os ledes en
cor laranxa, usa un bucle para usar o menor nimero
de blogques posible.

fpar led a bordo rojo ( verde (g azul (9



mBot
Ranger
y ______ CFR Lugo 17/18 |

jose pino vazquez

L. Programacién secuencial VS estruturada

Auriga Program

repetir hasta gua  uRrasorse sensor EEONAUE dretance < | digtanda

orrer adeante ~ RN
]
T + vesonita (G
!

4 BUCLE REPETIR HASTA



FGI:J?DTIEFI NA RULA RETDO §.5

[ ] valor 35 puntos

Melloremos o reto 4.2 de xeito que cando o robot
detecte un total de 3 obstaculos, que se pare totalmen-
te.

repetir hasta que
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L Descarga e instalacidén do programa

L 0s tres modos de firmware

 ELECCION DA PLACA

# Mopo MOBIL- ACTUALIZAR FW

ne follower QLI |

# MODO ARDUINO

# MoDO LABORATORIO (PREDETERMINADO)
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L. Modo laboratorio

al presionar teda ekl
por siempre

dedr sensor de luz por €Y segundos




ED?DT”:R NA AULA RETD 5_1

valor 25 puntos

Usando os sensores do robot, coneta este 6 mBlock e
desefia un programa no que, dado o valor do sensor
de temperatura, indique o mesmo valor en grados
Centigrados, Kelvin e Celsius




turn right at speed (speed

joseplnodedu-xunta-es
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