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(Prdchica 1. Coneclar of mBol ol PC.

Comprobar el modelo de placa y puerto COM. Instalar driver
Arduino. Actualizar firmware. Restaurar programa
predeterminado.

Interfaz contenedor pilas AA . Interfaz de bateria de Litio 3.7V
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(Prdctica 2. Confrolan leds RGD.

al presionar

set led on board @ red @ green @ blue @

Modificar el programa con distintos colores y los led izquierdo y derecho por separado.

- L{. Reto: crear un programa que encienda y apague los dos Leds alternativamente
o _con distintos colores

EI| premﬂnar

i}l]!' SiElI'IIJI‘E

set led on board red €M green 9 blue (39
aet led on board m red @ green 9 blue (9

Espe'.rarﬂseg'lmdn

aet led on board (M red @ areen (9 blue (9
aet led on board m red @ areen (9 blue
Espﬂarﬂseglmdﬂ

Reto: crear un programa que modifique el color de un led progresivamente.

al presionar

] umetar < 110

.EEt led on board red | aumentar green @ I::Iu:—:lmI
:cambiar por €D

si aumentar > [EER a;.tqmes

fijar EMIETA = [
set led on board m red ( aumentar green (N bluem
ﬂsperar@ semmdu
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Prdcfica 3. Controlan ol zumbadon

al presionar

play tone on note @ =l Cuarto ™)
play tone on note @ beat'ﬁm

al presionar
! play tone on note m beat m
Tpla',r tone on note NN beat GNP

=

Probar con distintas notas y duraciones.

" Reto: crear un programa que modifique el tono de un sonido progresivamente.
Reto: crear un programa tipo “sirena de ambulancia”, reproduzca un sonido y
encienda y apague un LED de forma intermitente.

al presionar

'. set led on board red E35 green (9 blue G
K

play tone on note 2N beat €N
.4

set led on board red (3@ areen 8 blue GFP
k

play tone on note (M@ beat IR

i g

¢, Quieres convertir tu mBot en un musico?
https://juegosrobotica.es/musica-con-mbot/
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https://juegosrobotica.es/musica-con-mbot/

Motar (Derechal

S Motor {lzquierda)
Motor (lzquierda)

EIN L E @ TRy flecha dorecha ™

al presionar teca Gt e

e a velecdad (9

correr acclante = n.r-'_'||:||:i|:|;-.|d

Probar con otras combinaciones de teclas y con giros a izquierda y derecha a distintas
velocidades.

Otra posibilidad controlando los motores de forma independiente:

al presionar tecla G Rl =ae =T

fijar motor (BN velocidad

EIM e =k slsF=|@n=s =} (lecha derecha ~
fijar motor velocidad

al presionar tedla
fijar motor (IR velocidad (9
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Prdctica 5. Pulsadon

Al accionar el pulsador de la placa, se encenderan los dos leds. Al soltarlo se apagan.

MEOE Progam

on bosrd hafton préucnady *

set bed an board Gl red B8 green blue

set bed on board (IR red green R bue 9

Reto: Simulador de alarma. Crea un programa para simular el funcionamiento

- -
: de una alarma. Si no hay luz (es de noche) y accionamos el pulsador (se abre
una puerta o ventana) sonara el zumbador y se encendera un led rojo (alarma)

mBat Prog
PO GIEMpTE

sensor de luz EreR i e < ¥ on board button

I 1 entanons

et bed on board ke red £ green @9 blue
play tone on note beat

Bl I

set bed on board e red G green B blue (@
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(Prdckica 6. Senson de luz

En esta practica, utilizamos el personaje del escenario para obtener el valor de luz medido
por el sensor.

al presionar teda
decir sensor de |luz EEuEame RV ra-1= = g " N

O bien podemos hacer que nos muestre el valor de forma continuada:

al presionar

;mf siempre

decir sensor de |uz EE e R ra=1a 154

[

esperar (¥ segundos

|/ .
< - Reto: crear un programa que encienda un LED al tapar el sensor de luz con la
P ~ mano. Modificar el programa para que el personaje nos indique si el LED esta
encendido o apagado.

; X:
al presionar y: -53

pof siempre
si B cor 0 <cnsor de luz abordo ™ IS 200 RS
' set led on board red 8 green @8 blue
decir [EEYSIIRTT

si no

set led on board EREisd red @ green ﬁD blue @
{3
B LeD apagado
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Reto: Robot solar. Haz que el robot se mueva dependiendo de la cantidad de
luz. Si la intensidad de luz es baja se detendr4, si la intensidad de luz es alta
avanzara en linea recta.

-
~

(Prdcfica 7. Senson de disfancia

detecta
El sensor de ultrasonidos nos va a permitir medir
distancias a las que se encuentra un obstaculo. Su >>
i Detecla

rango de medidas va de los 3cm a los 4m. La lectura
la vamos a realizar en centimetros.

al presionar tedz EEErkd

decir ulfrasonic Sensor distance

El mismo programa con una pequefia mejora de presentacion de datos:

al presmnar teca

decr | uner redondear ulrasonic sencor (IEIEEM distance

Y Reto: crear un programa que encienda el LED izquierdo si la distancia a un
~ - objeto es menor de 10 cm y el LED derecho si es menor de 5 cm.

Reto: crear un programa que haga que el brillo de un LED se incremente a
medida que disminuye la distancia a un objeto.

al presionar

green (i blue (B9

Reto: crear un programa que haga que los motores estén avanzando a menos
/ . . . .
~ - que la distancia a un objeto sea menor de 10 cm. En ese caso se detendran.

al presonar
siemprn.
ultrasonic sensor (ECCEM distance < [ Jentances

correr acelarse = [EENCETaET] E-

Rl = velocidad KRR
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(Prdclica 8. Senson de linea

Valor=0 Valor=1

Valor=2
Valor=13

Programa para comprobar los valores proporcionados por el sensor de linea en cada
situacion:

al presionar

decir sigue-lineas

Ny . .
- Reto: crea un programa que encienda los Led con un color distinto para cada

P ~ una de las anteriores situaciones
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Programa de sigue-lineas basico. Para esta practica, cargamos el programa en el mBot
para poder desconectarlo del PC.

mBat Frogram
por siempre

fijar [T =@ sigue-ineas GELCre
s o -

‘5l linea =[]  entonces
a velocidad

& linsa =  entonces.
grar a la zquerds * ERGEr=EEl] 507

si  linea =B  entonces

a veloodad G

‘si linea =  entonces
[ correr atras ~ ERNEEEEERY 5o~

Sentido de giro
N Sensor detectando que 't .
esta fuera de curso Sentido
Al frenar esta rueda

el robot girara [, .|||||||V i

Linea a seguir

Al frenar esta rueda q Ambos motores empujan

el robot girara i
: : de igual forma y el robot
Sensor detectando que Sentido de giro gviaja deregho
esta fuera de curso

Reto: modifica el programa anterior empleando velocidades distintas para
~ - cada motor en los giros. Experimenta con distintos valores para comprobar
P ~ como varia el funcionamiento del robot.

Reto: modifica el programa del siguelineas de forma que si encuentra un

obstaculo en su camino se detenga.
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Prdcfica 9. Luchadon de Sumo-

Programa para un robot luchador. El objetivo es que no se salga del campo de juego al
mismo tiempo que intenta expulsar a su adversario del mismo.

mbot Frogram

par sheEmpre

fijar [T 3 sious-lineas GFaD
gi  linea = [ entoncas

a veloddad €5

esparar -m segumdos

L]

m  linea = [ entopces

crar a la cerecha ™ SR lat B R m
gsperar 5 segundas

i) linEa -E Enbgmias

grar a la izqueerda ¥ ERNEIEE R '.E

EspErar -m seumdos

linea =[] entonces

repetir hasta oue  bnea -]
[ correr adelants * ERNEILER
i M

a velocidad ERES

k

| esperar ¥¥ sepundos

a velocidad SR

esperar GREY segundos
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El programa anterior puede funcionar correctamente, pero tiene muchas condicionales
anidadas una dentro de otra. Podemos intentar “reformular”’ el programa, pero de una
manera un poco diferente, empleando pequefos “subprogramas” para hacer que el
resultado final sea mas facil de entender y modificar.

mEr gra definir | atacar
por ilﬂmDrEI dhefirur | Felr

fijar [(EXH 2 =ioue-lineas [Corrar atras = PRI 2557 repeti hasta que  Inea = [
|
i@ lnea =[] entonces esparar 5 segundos fiiar =R = siquelineas TTre
retroceder EIEETEETITR] = velocdad
¥

definir evitarderecha

y a veloodad TR
svitarderacha - defing  buscar
eaperar B segundes
IR = veloadad TR

linea = F entances - -
saperar () cegundes
carrar aldefantyg = RN RS m
FIET T = veloodad EER eaperar (B0 segundos

ssperar (0B 4sgundas

o inea = [ entonces

Evitariequaerda dehfir  evitanzquierda

linea = E entonces

carmbate

definir tombate

5 ultrasonic sensor (EIeEN distance < [0 entancas

dbacar
8l M

buscar

AUl g> 535UBS

—D‘—
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