CURSO INTRODUCCION AL KIT DE ROBOTICA

TAREAS DE PROGRAMACION MBOT?2

1. Realiza un programa para Mbot2 que simule un sensor de aparcamiento. Utiliza las posibilidades
que brindan las librerias LED, Audio y Pantalla.
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EJECUCION DE DISTINTOS PROGRAMAS DE MODO SIMULTANEO.

Se pueden ejecutar distintos programas a la vez, gracias a los eventos relacionados con el joystick y
los botones del robot o con las teclas del teclado. Estas dltimas solo cuando se esta en modo En
vivo.

Se puede comunicar el robot con los personajes utilizando mensajes.

2. Realizar un programa que mueva un avion representado por un personaje con el joystick del
robot. El avion comenzara en medio del escenario y volvera a esta posicion al pulsar el botén A.

El avion indicara en cada momento sus coordenadas, que también se mostraran en la pantalla del
robot.



SIGUELINEAS

El Mbot2 cuenta con un cuadruple sensor RGB, capaz de reconocer distintos colores.

Gracias a este sensor se puede programar para el robot para que siga un recorrido marcado por una
linea.

mBuild port mBuild port

Light sensor X 4

®Quad RGB Sensor Fill light x 4

Para seguir lineas negras o blancas se pueden utilizar distintos bloques de programacion, uno
interesante es el siguiente:

E & linea ¥ del sensor cuadruple RGB 1 ¥ enestado  (8) 1000 v Este bloque devuelve el estado de L2’
L1, R1yR2
{0) 0000
(1) o001
{2) 0010 Por ejemplo el estado 0110, indica que

(2) 0011
{4) 0100
(5) 0101 L1 esta sobre negro

L2 esta sobre blanco

(6) 0110

R1 esta sobre negro
(7) 0111

(8) 1000 R2 esta sobre blanco
(9) 1001

(10) 1010
(11) 1011

19 110An

3. Realizar un programa que permita al robot seguir una linea negra sobre fondo blanco.
4. Realizar un programa que permita al robot seguir una linea blanca sobre fondo negro.

5. Realizar un programa que permita al robot seguir una linea blanca sobre fondo negro y al llegar a
un obstaculo, girar y volver por donde vino.

6. Realizar un programa que permita al robot no salir de un circulo delimitado una linea blanca
sobre fondo negro.
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La libreria IOT permite interactuar con el robot via Wifi.

El robot solo se conecta a redes wifi 2.4 GHZ.

Para conectar a la red Wifi se utilizan los bloques:

EB conecta al WiFi @ con contrasefia ired conectada? OB conectar de nuevo a Wi-Fi B desconectar del Wi-Fi

Con las siguientes instrucciones se pueden enviar y recibir mensajes a través de internet.

BB envia mensaje a la nube de usuaric il &8  envia mensaje (Nl a la nube de usuario con valor °

BB al recibir mensaje QIae ) de la nube de usuario 0B valor del mensaje QU= recibido de la nube de usuario

A través de estos mensajes se pueden comunicar robots con personajes o robots entre si.

Esta funcion solo funciona en modo Cargar e identificado en una cuenta de usuario/a.

Para comunicar con los personajes, hay que afiadir la extension “User cloud messsage”

User cloud message
Desarrolladores: Ofici... @ B B

EIWS RS, KREKSERiEE
RSN ERIHETE

+ Afadir

7. Realizar un programa para controlar el movimiento del robot con las teclas del teclado via Wifi.
El robot enviara a un personaje el valor de la distancia a un objeto, cada vez que esté parado.



