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Diferentes xeitos de programar o noso mBot

1) mBlockly para mBot (+4anos) nivel Basico. Entorno de desenvolvemento sinxelo para
aprender o bdsico da programacidon con mBot
l a) € unha APP so dispofiible na APP Store para dispositivos I0S con version

7.1 ou posterior. Compatible con Ipad
b) Non estd dispoiiible en Espafiol
c) Control mediante Bluetooth

)

2) mBlock E un software de programacién grafico, desefiado por Makeblock para a educacién en
competencias STEAM.

a) Dispoiiible para dispositivos Android (tablets e teléfonos mdbiles) e
tamén para 10S (Ipad e Iphone).

b) Control mediante Bluetooth.

E MOI RECOMENDABLE REALIZAR A HISTORIA, PARA FAMILIARIZARSE CO
ENTORNO DE PROGRAMACION

Learn pmgrammirlg

i fole , straightforward
at home, 10 minutes a day @ { R ) Easy,

& L) graphical programming

a) Software de control de robots con dispositivos intelixentes. Permite
usar o teléfono maébil ou tableta coma un mando a distancia (modo Xogo).

b) Permite crear paneis de control remoto
personalizados (modo Crear).

c) rae as instrucidns para construir o mBot
e as distintas ampliacions.
d) Permite controlar tanto o mBot, coma o mBot Ranger, Drons

(AirBlock) e brazos roboticos (Starter e Ultimate)

e) APP dispoiiible en Android (tabletas e mébiles ) e 10S (Ipad e
Iphone)

f) Control mediante Bluetooth

g) Versidon en ESpaﬁOl CGraphical preparation of
the robot program
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4) Software mBlock para PC

Entorno grafico de programacion baseado en Scratch 2.0 +Arduino. Interface (apariencia)
moi amigable e intuitiva.

mBlock

a) Emprega bloques (de programacion) previamente definidos
para dar ordenes ao robot.

b) Podemos descargar os programas de xeito inalambrico do

ARDUINO ordenador ao robot mediante (bluetooth) ou 2.4G.
c) Para usuarios mais avanzados permite traducir os bloques
de programacion (Scratch) a codigo fonte de Arduino.

d) Permite comprobar o programa en tempo real no robot ou ben descargalo de xeito
permanente.

e) Sirve para todos os modelos (mBot, mBot Ranger, Ultimate Kit)

f) Dispofiiible par PC e Mac, e tamén en Linux. Pendente a instalacién efectiva nos

equipamentos Abalar (Edixgal)

& mBlock{v3.3.1) - Serial Port Conectado - Not saved
Archivo Editar Conectar | Placas Extensiones Lenguaie Ayuda
Arluine y

[-] g, Pisfraces Sonidos L]
Arduino Leonardo I Eventos
Arduino Nano ( mega328 ) Control
Arduino Mega 1280 I TS
Arduino Mega 2560 -
I Operadores
@ el :
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HMe UND Shield —

-

mBot
Auriga
Mega Pi

|
Erto1” dngulo EE

:
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X
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Dende aqui terds acceso as descargas de todas e
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CONEXION INALAMBRICA

Por Bluetooth: Este robot incorpora un médulo Bluetooth 2.0 e 4.0, desefiado para a placa mCore.
Compatible con smattphones Android e 10S, e tamén con ordenadores (que dispofian de conexién
Bluetooth)

Por maédulo 2.4G (non incluido neste pack) dispdn dun USB-serie inaldmbrico para conectar aos
PC, e outro mddulo 2.4G para a placa mCore do mBot. Emprega a mesma tecnoloxia que un rato
inalambrico, moi axeitado para a aula, xa que non necesita drivers nin sincronizacion.

Enlaces moi utis

1) Introducién 8 Robdtica Educativa en Primaria (Aula Virtual do CAFI- Centro Autondmico de
Formacién Integrada) Si xa sodes usuarios do CAFi; accededes pola marxe superior dereita da
paxina e incluides os vosos datos e a chave de automatriculacion (robotical7) e xa estades
preparado para descubrir todo o que tefien recollido.

2) Curso “Proxectos de Robdtica de Primaria- mBot” da Aula Virtual do CFR de Ferrol

3) Péxina oficial do Makeblock , dende onde podedes atopar o software mBlock para descargar,
acceso a tenda, foro, formacion...

4) Retos robdtica; taboleiro con diferentes enlaces a moitos retos para programar o mBot

Retos robatica

A Caficc @ Novembe

Reto 1. Canasta Reto 2. Seguidor de | Reto 3. Radar con
balencesto y luz con mEot | mBot

marcador con
mBor 2* parte

5) Cableando o teu robot mBot; explicacién visual e intuitiva de como conectar os diferentes
compofientes do robot 4 nosa placa controladora (portos, motores, adaptadores, servos,
microswitches, bandas de LEDs, sensores temperatura, fontes de alimentacién...)

6) Programar o noso robot con Scratch+mBlock Axuda a instalar os drivers para Arduino e Mac
OSX, explica como conectar o robot ao ordenador mediante cable USB-porto Serie COM,
conéctalo mediante Bluetooth. Seleccionar o tipo de placa controladora (mBot, Auriga..)
Actualizar o firmware. Escribir e descargar os programas no robot. Tamén trae alglns
exemplos sinxelos.

7) Manual Kids-Maker

8) Manual de 145 paxinas “Divirtiendome con mBot” de Susana Oubifia

9) Manual de 37 paxinas de Javier Fernandez Panadero
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ALGORITMO

Algoritmo: E un conxunto ordenado de operacidns, instruciéns, ben ordenadas e finitas, para
realizar unha determinada actividade ou resolver un problema, sen que xere dubidas. En
programacion definese coma unha secuencia de pasos loxicos para solucionar un problema.

E moi importante aprender a facer algoritmos antes de pofiernos a programar; imos facer algun
exemplo;

Exercicio 1.- Describe o mais detalladamente posible, e en orde, os pasos que debemos realizar
para “fritir un ovo con puntillas”

Coller unha tixola e poiiela sobre a cocifia

Acender a cociia

Botar aceite ata que cubra o fondo da tixola e levante a lo menos 5 mm
Esperar a que o aceite estea suficientemente quente

Comprobar a temperatura con unha miga de pan

Abrir o ovo sobre o aceite quente

Engadirlle sal ao gusto

Cunha espumadeira botar aceite quente por riba do ovo

0 0 NOU R WDNR

Se nos gusta para untar, non deixar fritir moito tempo
10. Coller un prato

11. Retirar o ovo coa espumadeira e servilo no prato

12. Apagar a cocifa

Exercicio 2.- Constrie un avidon de papel paso a paso e de forma ordenada, a continuacién

escribe en orde os pasos, para que outra persoa que non sabe poida construilo.

=

0 0 NOU A WD

==Y
N = o
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DIAGRAMA DE FLUXO

Un diagrama de fluxo, e a representacién grafica dun Algoritmo.

A diferencia dos seres humanos, que realizamos tarefas sen pararnos a
pensar nos pasos que debemos seguir, as computadoras ( robots) son
moi ordenados, e necesitan que alguén os programe, e lles indique cada
un dos pasos que deben facer e a orde Idxica de executalos.

Simbolos dos Diagramas de Fluxo

La lampara
no funciona

¢Esta
enchufada?

¢Foco
quemado?

Reemplazar
el foco
Comprar
ueva lampara)

Inicio / Final
Emprégase para indicar o

inicio ou final dun programa.

So pode sair unha lifia e ao
final sé pode chegar unha
lina

Decision
Indica a comparacién dos datos, e
dependendo do resultado
(Verdadeiro ou Falso) tdmase un
camifio ou outro no diagrama

Entrada ou saida de datos.
De momento s usaremos
como entrada

Accion ou proceso
Indica unha acciodn ou instrucion
gue debe realizar o computador
ou robot (operacion, cambios de
valores..)

Saida impresa
Presenta un ou varios
resultados de forma impresa

Fluxo
Indica a orde l6xica do diagrama,
ou o sentido de execucidn das
operacions.

-
4
]

)

Saida en pantalla.
Instrucidn para presentar
mensaxes ou resultados na
pantalla.

Entrada por teclado
Instrucién de entrada de datos por
teclado. Indica que o computador

ou robot debe esperar a que o
usuario teclee un dato que se
gardara nunha variable ou
constante.

REGRAS BASICAS PARA ELABORAR DIAGRAMAS DE FLUXO

1. Pofer un encabezamento que inclda un titulo, a funcién do algoritmo, o nome do autor e a

data de elaboracion.

O N U kA WN

Sé se poden empregar os simbolos anteriores

Os diagramas débense debuxar de arriba cara abaixo, e de esquerda a dereita.

A execuciéon do programa sempre comeza na parte superior do diagrama.

Os simbolos de INICIO e FIN , deben aparecer unha soa vez.

A direccién do fluxo representase por medio de frechas (lifias de fluxo)

Todas as lifias de fluxo deben chegar a un simbolo ou a outra lifia.

Unha lifia de fluxo nunca debe cruzar outra. Cando se crucen, unha debe estar arqueada.
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9. Cadarombo de decisién debe ter como minimo duas lifias de saida (unha para o Sl e outra
para o NON)

10. As accidns e decisions débense escribir empregando o menor niumero de palabras posible,
para que non resulten confusas.

11. Todo diagrama debe ser claro, ordenado e facil de recorrer.

E un xeito de representar instruciéns por medio de palabras en forma de frases.

Exemplo: Seudocddigo para calculara a drea dun triangulo rectangulo de base 3 cm, altura4 cm e
hipotenusa 5 cm;

Inicio

Asignar o niumero 2 a constante “division”

Asignar o numero 3 a constante “base”

Asignar o numero 4 a constante “altura”

Gardar na “variable area” o resultado de base x altura / divisidén
Imprimir na pantalla o valor da variable “area”

ok wNPRERE

Fin

https://sites.google.com/site/aprendoscratch/s02

MODULOS QUE PODEMOS CONECTAR A PLACA

Os médulos que podemos conectar & placa vefien identificados e clasificados por unha cor ID.

Esta cor correspondese coa cor do porto RJ25 ao que debemos conectalo. Estes son alglns dos
sensores dispofiibles.

SIGUE LINAS: Este médulo fai posible que o noso  MODULO  ULTRASONS: permite  medir
robot siga unha lifla negra sobre o fondo blanco e distancias dun maximo de 4 m e un minimo de

viceversa. 3cm.
o):8.VALIE Interface DIXITAL DUAL, por defectoo COR AMARELA; interface DIXITAL, por
PORTO 2 defecto PORTO 3

MATRIZ DE LEDs: MODULO DISPLAY 7 SEGMENTOS: pédense

(0e):¢.VAUIE Interface DIXITAL DUAL, por defecto o visualizar 4 dixitos e o punto decimal
PORTO 4 (60):8.VALIE Interface DIXITAL DUAL, por
Ollo coa montaxe, non facelo invertido!! defecto o PORTO 4

Reyes Montero Vale - tecnoloxiaatios.blogspot.com Paxina 7
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SENSOR PIR (de movemento) para detectar ACELEROMETRO e XIROSENSOR, pode medir
persoas ou animais nun rango de ata 6 m e nun o movemento angular e a aceleracién nos 3
angulo de 1209. Se algo se move dentro deste eixes, para recibir informacién dende o robot.
rango, o sensor activa a saida dixital SIG en (non incluido no KIT)

HIGHT. BLANCO porto 12C

oo);F.VAU ! Interface DIXITAL DUAL

SENSOR DE GAS, capaz de detectar gas natural, POTENCIOMETRO (Resistencia variable) de
propano, metano, alcol, hidroxeno, fume...(non 50KiloOhmios, permite convertir un sinal

incluido no KIT) analoéxico de rotacidn (variacion da
: porto Serie Bluetooth. resistencia) nun xiro do servomotor, variar o
brillo dos LEDs, controlar a velocidade dos
motores CC.

WNEINO!: interface analdxica e dual

O mddulo de JOYSTIC é unha palanca de control O mddulo LDR ou SENSOR DE LUZ ,
de mando, podemos empregalo para mover o un permitiranos encender ou apagar o alumeado

obxecto no escenario. en funcion da luz ambiente
N[=efe): interface analdxica e dual. ([ex{e): interface analdxica e dual.
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AXUSTES DE FABRICA

Cando ancendemos por primeira vez o noso mBot, observaremos que trae pre-cargados 2
programas diferentes

1. Encende os LEDs de a bordo en cor BLANCA , e o robot estara parado, en modo

infravermellos -IR -

2. Se pulsamos o botdn da placa mCore, os LEDs cambiaran a cor VERDE, e o robot pofierase
en modo “esquiva obstaculos”, de xeito que xirara aleatoriamente a esquerda ou dereita,
cando detecte un obstaculo co sensor ultrasénico a menos de certa distancia.

3. Se voltamos a pulsar o botdn, os LED cambian 4 cor AZUL, e o robot ponse en modo “sigue
lina”, serd capaz de seguir unha lifia negra sobre un fondo branco (trae unha plantilla).

4. Pulsando de novo, deterase o programa

Cando subamos algun programa empregando 0 “Modo  [Comestar] pscesstensionssLengusje Ay

Puerto serie

arduino” estes programas pre-cargados desaparecerdn. Blustooth ’ ~
Serial 24G »
Para recuperalos deberemos “Restaurar o programa Red ,
predeterminado do mBot” dende o menu Conectar e e
Establecer modo de firmware 3
Ver cédigo
Instalar Driver de Arduino

Reyes Montero Vale - tecnoloxiaatios.blogspot.com Paxina 9
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PROGRAMACION CON mBlock

Apareceranos a icona no escritorio e tamén no menu de aplicacions de Windows.
O programa aparecera en inglés, podemos cambiarlle o idioma na pestana

“linguaxe” a Galego ou Castela.

1. Encendemos o mBot

| Conectar | Placas Extensiones Lenguzje Ayuda

2. Conectamos a placa a un porto USB, ——— S llcon
comprobamos o porto ao que se conecta (COM...) Bz i SANICORT,
Serial 24G 3 COom2

a través do menu Conectar — Porto Serie. Se os

drivers do mBot estan instalados, habilita un porto de comunicacion COM  [Fzes] stensionestenguaie ayuce

novo. Este driver pode instalarse dende o programa mBlock a través do ﬁﬁf d

menu Conectar —Instalar Driver de Arduino ﬁ:::;:::}c: ;li;saszm
3. Comprobamos si detecta a tarxeta a través do menu Placas - mBot kino e 250

(mCore) Uit
4. Se o robot estd conectado aparecerd | vuio-  pionues ] o e

un circulo verde nos bloques de e o T e

programacion. MeasFiee

5. Extensién dos ficheiros mBlock no PC (*.sb2) ollo nos ordenadores abalar, non abrilos con
S4A.

A. Programas Non auténomos;.
A placa mCore (mbot) pode estar conectada ao PC, de tres xeitos diferentes:

® A través do cable USB

® Conexion inalambrica 2.4G

® Conexion Bluetooth

Os programas deben empezar sempre con esta icona. O robot realizara o
programa elaborado ao facer clic na bandeira verde do escenario.

Para poder traballar deste xeito, debemos asegurarnos que a placa mBot contén o firmware
(software de baixo nivel que controla os circuitos electrénicos de calquera dispositivo) cargado

B. ProgramasAuténomos: Comezan coa primeira instrucion

Estes programas descarganse dende o PC no robot, mediante o cable USB, facendo clic na icona
aparece a pantalla en “modo Arduino” e premeremos no botén Subir a Arduino

ATENCION: Cada vez que descarguemos un programa na placa a través da opcién “subir a
arduino” e queremos probar outro programa non auténomo, deberemos Actualizar o firmware ou
non funcionard.

1. Actualizar o Firmware(cando descargamos un programa en modo Arduino e desexamos
manexalo de novo “non auténomo” (USB, Bluetooht, 2.4G ou coa APP)

2. Se desexamos que funcione o robot no modo inicial deberemos ir a Conectar - Restaurar o
programa predeterminado.

Reyes Montero Vale - tecnoloxiaatios.blogspot.com Paxina 10
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Practica 1: Avanzar , Retroceder e xirar a esquerda e dereita.

o TEee Unha volta completa de roda (1 rotacién) =20 cm a velocidade 150
a velocidad durante 1 segundo. (orientativo, xa que dependera do tipo de

esperar €) segundos pavimento sobre o que se mova).
a velocidad (§9

Xiros; se queremos xirar 902 farémolo a velocidade 100 durante 1
segundo (orientativo)

al presionar

girar a la derecha ~ [ERUZ sl EL8!

esperar ) segundos
girar a la derecha * [ERRY=lvsls k=10 m

Agora desefaremos un programa que faga avanzar o noso mBot percorrendo un cadrado (
avanza, xira, avanza ,xira...) Asi quedaria o programa para o mBlock na tablet ou mobil,
empregando a opcién “repetir”
avanzan o tempo indicado nos bloques respectivos. Proba a programar un rectdngulo, tridngulo,

pentdgono, hexagono.... Un bo xeito de traballar a xeometria, poligonos, angulos...

Neste caso non hai que indicarlle que pare os motores, estes

Practica 1.2.-Engadelle as luces dun coche de policia

Co seguinte programa (mBlock para PC) ademais de avanzar en cadrado, encenderd os
LEDs alternativamente en azul e branco, semellando as luces dun coche de policia.

al presionar

establecer el led de a3 bordo rojo @8 verde (3 azul
bes1::—zb|e4::er el led de a bordo (ERE:MEG:LM roj verde €N azul
. a velocidad
r;s_peraro segundos

.establecer el led de a bordo Rzt rojo el

»
establecer el led de a3 bordo rojo (8 verde (3 azul

L3

girar a la derecha ~ [ERR= s 18]
Fas_peraro segundos

a velocidad @9
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Practica 1.3 .- Engadelle a continuacion o son da serea.

reproducir tono en la nota pulsacion
Z’DFE f!GFAFB (!D!E F!GFAE% C|

As notas musicais van do C,D,E,F,G,A,B,(Do, Re, Mi, Fa, Sol, La, Si) e pédese escoller a duraciéon
entre: octavo, cuarto, medio, enteiro e dobre (semicorchea, corchea, negra, branca, redonda)

al presionar

establecer el led de a hordo rojo m verde@ azul
[ eatablecer el led de a bordo rojo verde azul
a velocidad

esperar € segundos

reproduor tono en la nota pulsacién
:reproducir tono en la nota pulsacién

establecer el led de a bordo (R EEEIEM rojo EEEM verde EEEM 2zul

[ establecer el led de a bordo rojo 'm verde m azul
{Girar = I derecha ~ PR
:eslierar € segundos
reproducir tono en la nota pulsacién
_’reproducir tono en la nota @ pulsacién

a velocidad (W

Pc
repeat

do

T lights

play note m for a h—--n
play note E for a beat

) right m second at the s
lights up left D right -

play note |

play

. e _l_L\l/ i |
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Practica 1.3.- Esquivar obstaculos . Contedor do lixo no camino
do mBot.

Nesta practica aprenderemos a manexar o sensor de ultraséns. Este sensor mide a distancia do
mBot a un obstaculo en centimetros. Cando atope un obstaculo a menos de 15 cm, entén

deterase.

al presionar

repetir hasta gque  distanca del sensor de ultrasonidos GiEieEM < B

a velocidad

a velocidad (M

Aqui aparecen dous novos bloques ( repetir hasta que... e un bloque matematico “menor que”)

Podemos facer que en lugar de deterse, xire & dereita “sempre que “ atope un obstaculo, e
ademais nos mostre na matriz de LEDs a distancia ao sensor ultrasdnico.

al presionar

por siempre
repetir hasta gue  distancia del sensor de ultrasonidos (GNEeEN < B4

mostrar cara (Eaer M numero:  distanca del sensor de ultrasonidos (FIacEM

a velocidad

girar a la derecha * [ERRIZ =8]8

Na aplicacion da tablet ou mébil quedaria asi:

= -
when P clicked

re .
peat distance to obstacle

forward JEIRGEESEeR; {&:’m

@ face panel §aklg? show a number distance to «

R e -
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Practica 2.2.- Semaforo en mBlock para PC

Nesta prdctica pretendemos simular a iluminacion dun semdforo empregando os LEDs da
placa mCore (a bordo)

As diferentes cores en formato dixital formanse a partires de 3 cores RGB (red-green-blue),
cuxos valores poden variar dende o 0 ata o 255, combinando diferentes valores para cada un
podemos obter unha gran variedade de cores.

O branco e a mestura de todas as cores (255,255,255)
Para apagar os LED debemos poiielos a cero, sendn permanecerdn na ultima cor(0,0,0)

A través do sequinte enlace , podemos ver os valores RGB das diferentes cores

al presionar

por siempre
establecer el led de a bordo rojo (i} verde azul i}
:Esperar € s=gundos
establecer el led de a bordo rojo EELM verde Gl azul (N
:Esperar € s=gundos

establecer el led de a bordo rojo E3ad verde () azul (W)

En mBot para Tablet ou mobil (no meu Ipad a version estd en inglés, mentres que no mobil estd en
casteld)

en P clicke

repeat

N
o
o
2
4
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Practica 2.3.- Cruce de semdforos

Con esta practica pretendemos simular o cruce de semaforos que regula o trafico de duas ruas.
Empregaremos os dous mddulos externos de 4 LEDs RGB, un deles conectado ao porto 1 e o
outro ao porto 4. Se vos fixades estes médulos tefien o ID cor AMARELO, podemos conectalos a
calquera porto 1,2,30u4

Habera que representar dous semaforos que se coordinen;

O primeiro semaforo esta en verde, o segundo estard en vermello.
O semaforo 1 vaise pofiendo laranxa.
O semaforo 1 pofierase vermello e o semaforo 2 verde.

PwNPR

O semaforo 2 pofierase laranxa.

al presionar

por siempre
" establecer el led red (@ green blue (§
Pr-.nstal::la::r—.-r el led red EEEM green (8 blue (9
Pesperalrﬂ segundos
FEStaI::Iec:er el led red green (@ bluc (89

Pesperalrﬂ segundos
’estabIEi:er el led red green (i blue (59
’estableaer el led red i} green blue (§¢
>espemrﬂ segundos
’estableaer el led red green (@ blue (8
fesperar@ segundos

Asi é como se ve na aplicacién para o mobil

n Sin titulo
P Al hacer clic en

@ Inicio repefir ?? ajuste de LED (Externo) # como rojo
X t? ajuste de LED (Externo) # m ©OMo rojo
o Mover
4 Mostra
L DI
Detect
® ar
5 Variabl ?? ajuste de LED (Externo) # m Como rojo
t? ajuste de LED (Externo) M=iCscr -l # BELL-Rd como rojo
-2 Bloqgue
Z s : !
g Matem ; =
ticas Tt ajuste de LED (Externo) # como rojo
B control
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Practica 3.4.- Controlar o movemento do Servo co Joystick

Un servomotor, é un motor de corrente continua (CC) especial que nos permite controlar a
posicion do seu eixe de xiro, Estd desefiado para moverse uns determinados graos e manterse en
dita posicion.(este bloque do joystick non estd dispofible na APP)

1. Conectaremos o servo no “sltotl” a

través dun adaptador RJ25 ao porto 1

2. Conectamos o Joystick ao porto 4

al presionar

Consiste en que o robot lee os

si Joystick < EEhl] entonces
fijar servo angulo @

movementos que facemos no Joystick nos
eixes X e Y, en funcion dos valores que detecta
anoySthk movera o servo. - joystick > ET entonces

Cando o eixe Y do joystick tefia un valor
. L . fijar servo angulo
inferior a -400, o servo ird a posicion 09, e —

cando o valor detectado sexa >400 o servo
moverase d posicion 180°.

Prdctica 3.5.- Controlar o servo con un potenciometro

Un potencidmetro é unha resistencia a que se lle pode variar o seu valor con un mando
gue xira. Este potencidmetro facilita uns valores dixitais de entrada entre 0 e 1024. (o rango pode
variar, no noso caso varia de 0 a 975)

A primeira proba que imos facer serd: mostrar o valor que lee no potenciometro e que o
diga o personaxe.

al presionar

_I_—
por siempre

DEL a potenciémetro
12

dedr potendémetro (GaerN por@ segundos

O servo, pode moverse nun rango de angulos entre 02 e 1809.
Podemos calcular a relacién entre os valores do potenciometro e os valores dos dngulos do
servo. A relacidn entre o angulo e o potenciémetro sera =1802/975=0,185

Asi que a posicién do motor sera a lectura do potencidmetro por a relacion = lect pot *0,185
9
Q)

al presionar
-

— L
w

X
¥:

fijar a potenciémetro

3

decir potenciometro por @ segundos
13
fijar servo sngulo | potenciémetro o 0.185

Poderiamos controlar o brillo dos LEDs co potenciometro?
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Practica 3.6.- Mostrar unha imaxe na matriz de LEDs

Se non a tedes montada, deberedes montar a matriz de LEDs e conectarémola ao porto 4.
A continuacién actualizaremos o Firmware.

A matriz de LEDs é unha pantalla formada por 128 lampadas LED, formando unha matriz de
8 filas x 16 columnas. Cada LED pode encenderse e apagarse por separado, e pode mostrar
ndimeros, letras ou debuxos en funcién dos LED que encendamos ou apaguemos.

al presionar

pﬂr siempre

mc::.trar dibujo G ers < O v: O dibujo:
Esperaro segundos

mc::.trar dibujo G x: @ v: @ dibujo: g
Esperaro segundos

Pode mostrar textos curto

al premﬂnar

'pﬂr E-!EIIH}I'E
mostrar cara x: @ v: @) cardcteres: BRIE

E como non, a hora actual e minutos

al presionar

de ahora

moatrar tiempo hora: de ahora [ min:
espalar 6 segundos

Tamén podemos poier textos longos, para o cal, necesitaremos engadir unha variable “valor de
X” para que vaia cambiando a posicidon do texto na coordenada X, pois senén non cabe.

Cy]

al presionar y:

NER Valor de X~ 5

cambiar PR &d por &9
3

mostrar cara (e x: | Valer de X y: @ cardcteres:
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E tamén numeros, e nUmeros romanos

al presionar

05 Lonco x * Y 5|

pu{f siempre
:cambiar por &)

maostrar cara ENREa x: (LONGO X v: @) caricteres: [leuE TG

Se queremos que o texto se repita continuamente e ademais o texto non cabe na matriz de LEDs,
empregaremos o comando “por siempre”. Neste caso diremos que o texto tera unha lonxitude de
40 e para que se desplace, a coordenada X ird diminuindo ata a coordenada -40, nese momento
repitese de novo o bucle. (o valor de longo de X, variara en funcién da lonxitude do texto)

al presionar
DELY LONGO X * [E
por siempre

cambiar [ISNTREad por &9

13
mostrar cara (GIheiM < (LONGO X v: ) cardcteres: [aiIB e

:Eslierarm segundos
si  LONGO X = BN entonces
,E.S[;E!'E[ m segundos
0713 Lonco x - B <o)

A matriz de LEDs tamén nos pode mostrar a distancia que estd medindo o sensor de ultrasons a un

obstaculo.

al presionar

por siempre
.- mostrar cara nimero: distancia del sensor de ultrasonidos
bespmr 0.1 segmdﬂs
i —
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Practica 3.7.- Mando a distancia e sensores IR (combinado coa
matriz de LEDs)

O sensor IR situado na parte dianteria da placa mCore, pode recibir do mando ndmeros, letras do
A ao D, flechas e o botdn de configuracion.

O mando a distancia, non é exclusivo dun robot, é dicir, os demdis robots da aula
reciben a mesma informacion, polo que é importante, apuntar co mando aos sensores
do robot co que estamos a traballar, e non a outro.

Podemos controlar o mBot co mando a distancia, coma un coche
teledirixido. Coas teclas de direccién avanza, retrocede e xira a esquerda e
dereita

Os programas que realicemos co mando a distancia, non poden ser “non auténomos” e dicir, non

podemos empregar o comando e ter conectado o mBot ao noso PC
mediante o cable USB.

Isto ocorre, por que o mBot ten instalado o programa por defecto (firmware) de ler o mando, e
non podemos obvialo.

Asi debemos comezar os programas con: HGhElnENs R E teremos que cargar a
programacion no robot co comando “subir a Arduino” Subir a Arduino

Para cambiar a “modo arduino” debemos ir ao menu Editar e activar a casiina “modo arduino”
[Editar] Conectar Placas Extensi

Recuperar borrado

v Esconde el escenario
Escenario pequefic
Modo turbo
Mode Arduino

Exemplo 1: Cambiar de cara na matriz de LEDS ao presionar diferentes
botons do mando IR.

Programa de mBot
botén Ed del mando IR presionade
mostrar dibujo x: @ y: @ dibujo:
botén [FGJM del mando IR presionado
mostrar dibujo x: @ v: @ dibujo:

As caras permaneceran na matriz de LEDs ata que
se prema outro botdn.

—
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Exemplo2: Sumar e restar numeros.

Programa de mBot

15 numero ~ ] 0
por siempre
si . botén del mando IR presionado

cambiar ENzRd por €
.

mostrar cara numero: ( numere

-
esperar () segundos
»
si . botén del mando IR presionado

cambiar ENEZRd por €
.

mostrar cara numero: ( numera

«
esperar (8 segundos
=

Neste exemplo o robot sumard 1 cando pulsemos
M e restard 1 cando pulsemosd,. A espera de 0,2
segundos sirve para que con unha soa pulsacion do
mando cambie sé un numero de cada vez.

Poderiamos empregalo para que aparezan os
numeros de 2 en 2, de 3 en 3, ou para traballar o
calculo mental.

Exemplo3: Operacidns matematicas

Programa de mBot
5o rumero ~ [ o)
por siempre

5| botdn del mando IR presionado

cambiar [N por ©
1]

mostrar cara numero: | numero

*
esperar (B segundos
k
si . botdn del mando IR presionado

cambiar [NEERd por ©
1]

mostrar cara numero: | numero

*
esperar (B segundos
k
si . botén [Bd del mando IR presionado

fjar EMEd =

mostrar cara numero: | nUMera

numeroc = €

-

esperar (8 segundos

k

si . botén del mando IR presionado

fjar EMaRd =

numero /€

mostrar cara numero: | numero

k
esperar (B segundos

5 Neste exemplo ao premer:
x: 19
e R2sumamos 2

e R3 sumamos 3
e D multiplicamos por 2
e Fdividimos por 2

E todas as posibilidades que se nos poidan
ocurrir coas operacidons matematicas
basicas.

Multiplos de 3, divisores, nimeros primos,
numeros aleatorios...

Como podedes observar, o bloque

numero

crear cantas variables desexemos.

€ unha variable, nds podemos

cambiar RFEIEN por €

pode incrementar ou diminuir a variable

O bloque

gue nds poiflamos no circulo (neste caso 1)
, tamén podemos pofier un valor
resusultante dunha operacion.(dividir
entre 2)

nimero /[ €

te=ilal =1 niimero ¥ §elag
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Exemplo 4: Wasapeando

A placa mCore, esta equipada cun receptor de infravermellos IR, que lle permite recibir ordes do

v

Este seria o blogue de enviar mensaxes
i -

Parece ser que para que o
Programa de mBot outro robot "escoite” ben,
debemaos enviar a mensaxe
varias veces. Neste caso
enviar mena:—ue de mBot B enviamolas 5. p

v

Amensaxe que
enviamos ten formato
texto” non vai entre
comifias. y

b

Este seria o blogque de recibir mensaxes

s
Programa de mBot
mensaje de mBot recibido = AN

mostrar cara x: @ v: @ cardcteres: [FEM

0.5 |

Para ampliar:

establecer el led de a bordo rojo verde (9 azul (B9

mando a distancia, (tamén de calquera
outro emisor de infravermellos, coma o
mando do TV ou o mébil).

Esta placa tamén posue un emisor , que
podemos empregar para enviar mensaxes
dun mBot a outro. Este emisor esta tamén
na parte dianteira da placa, asi que os
robots deberan “mirarse”, en lifia recta
pode ter un alcance de ata 2 m.

w

Este blogue sirve para
COMparar a mensaxe
recibida e realizar unha
accion.

Agora esta entre comifias

e

1. Escribir 2 programas, de xeito que o emisor envie unha mensaxe ao chou e o receptor

encenda os LED de a bordo , en verde ou vermello en funcién da mensaxe que recibe.

2. Escribir 2 programas de xeito que un robot envia a informacién sobre a distancia que o sensor

ultrasdnico detecta, e o robot que recibe a mensaxe , axusta a sua distancia en consecuencia.

3. Escribir un programa no que 2 robots sigan unha lina negra. O primeiro robot ten un sensor

ultrasénico e detense ao detectar un obstaculo a menos de 15 cm, e indicalle ao segundo

robot que tamén debe parar.
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Practica 3.8 Sensor de Luz

Esta placa mCore dispdn dun LDR (Light Depended Resistor) — Resistencia que depende da luz-
gue podemos empregar para detectar a luz ambiente. Se empregamos o sensor de luz externo,
como o sinal que recibe é ANALOXICO, debe conectarese a un porto co ID cor NEGRA, no noso
caso os portos 3 e 4.

Neste caso pode ser un programa “non auténomo” asi que podemos
executalo conectado ao porto USB e podemos empregar o comando m
Necesitamos crear unha variable (valor que cambia) :

Exemplo 1:Nun comezo crearemos un programa sinxelo que nos permita mostrar en pantalla o
valor numérico da luz ambiente na nosa habitacién, que sera medida polo sensor de luz de a
bordo

A intensidade de
luz nesta
habitacion e de
287

al presionar

-

ﬂjar = 1= s [ [Trdl sensor de luz abordo™
|2
decir | unir PN L LA L e n - ] Luz ambiente = por ) segundos

O persoaxe (obxecto) do escenario, mostrara o valor da luz ambiente.
Tamén se pode mostrar o valor da luz ambiente na matriz de LEDs.

O bloque “por siempre” empregamolo para que esteiia realizando a medida continuamente.

al presionar

-

por siempre
ﬁjar = Tz L s =R vl s=nsor de luz abordo™
¥
(=TT A intensidade de |uz nesta habitacidn e de R = =Sl 2 KNPl
k

mostrar cara numero: | Luz ambiente
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Exemplo 2: Despertador solar

Cando o sensor de luz de a bordo detecte valores por riba de 800 (valor estimativo) , emitird unha
nota musical.

Engadimos o bloque “condicion” Sl... ENTONCES.

Empregamos tamén o bloque “por siempre” para que realice mediciéns da luz ambiente cada 0,5
segundos (podemos establecer outra espera, que sera o retardo en volver a realizar a medicion),
sen este bloque realizaria unha uUnica medicidn, e necesitamos que comprobe o valor do sensor
continuamente.

Tamén lle pedimos que mostre o valor do sensor na matriz de LEDs.

al presionar

p& siempre

ﬁjar = =g e s =l (Trdl =ensor de luz abordo™

¥

mastrar cara numero: | Luz ambiente

si = ke =0 [Ird s=nsor de luz abordo™ } entonces

reproducir tono en la nota pulsacion

res_lierar ¥ scgundos

! —

Exemplo 3: Encender o alumeado publico.
Empregaremos:
e 2 méddulos externos de LEDs, que seran o noso alumeado publico (farolas), conectados nos
portos1e4
e O sensor LDR de a bordo
e O bloque “Sl..... ENTONCES.....SINO”
Deste xeito que cando a iluminacién sexa menor de 200, acendera o alumeado e cando o valor
medido polo sensor supere ese valor, apagara os LEDs.
Neste exemplo, a espera entre medicions é de 5 segundos.

al presionar

po_f siempre

si Ll G SWTrdl ensor de luz abordo™ { entonces

establecer el led red green blue
13
establecer el led red green blue

"establecer el led G0 OIS red G® green @8 blue 689
L3
establecer el led GIYM CEESM red G areen G8 blue G

E;rerar 6 segundos

! —

Enlace ao video en youtube - https://youtu.be/yLNIIP3PZbc
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Exemplo 4: Un programa que detecte as visitas non desexadas no meu cuarto, cando non
estou.

Ollade as duas variables; “visitas non

al presionar

B8 \icias non cesexades ~ P10

por siempre
ﬁjara ===t s W0l sensor de luz abordo™ visita malis.... pero, este programa ten un

pequeno erro, atopas onde?

desexadas” e “ luz ambiente”. Cada vez que
aumenta a luz por riba de 200, conta unha

1®

5i Luz ambiente > Bl = entonces

RElLiElg Visitas non desexadas ~ LEIE O bucle “por siempre” fai que sume as visitas
maostrar cara ndmero: | Visitas non desexadas contlnuamente mentres a IUZ esta’ encendlda.

O correcto serd que sume
unha visita e espere a que se
LU EELL LIS apague a luz, esperando a

fijar = T D s TVl zensor de |uz abordo ™ seguinte visita.

Luz ambiente > M - entonces programa deber ser a

=1 T Visitas non desexadas ¥ ol 1)
L3

mostrar cara numero: | Visitas non desexadas
[ 2

repetir hasta que  Luz ambiente < EGN

ﬂjar = El s S TPl censor de luz abordo™

Outro exemplo de detector de intrusos pddese facer co SENSOR PIR, neste caso, cando detecta un
intruso (movemento) reproduce un son e mostra unha mensaxe na matriz de LEDs.

E importante lembrar que a distancia a detectar polo sensor pddese axustar nunha pequena
resistencia variable que contén o mdédulo.

al presionar
fjar [ERE =
por siempre
.. si sensor de movimiento pir (G . Entonces
reproducir tono en la nota @ pulsacian
bcambi:—:r por &Y
L3
mostrar cara G ers x: (longo X v: @) caracteres:
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Practica 3.9 Temperatura do café

Tratase de programar o robot para que mida a temperatura ambiente (ou dun café) en 2Celsius,
a8Kelvin e 2Fahrenheit. Neste caso que a mostre na pantalla do Scratch e que a diga o Pingtiin

O rango de temperatura que mide esta sonda esta entre -552C e +1252C

(*Fahenheit (170 | | *Celsius FIFD | |*Kelvin EEEIED |

Fahrenheit Celsius Kelvin
— 212 ;_E 100 373
a0
A temperatura at
ambiente en °F é
70
&0
50
40
30
20
10
273
0
al presionar
po_r siempre =
e a temperatura Clad Para convertir °Celsius a
+ “Kelvin
fijar a temperatura °C |+ R K=2C+273 p
|5
fijar a temperatura «c B S 32 -
; Para convertir *Kelvin a
. . - n . “Celsius
dear | unir YRt kehd redondear | °Celsius | por ) segundos UL 4
|2
decir | unir NGy redondear ' © Kelvin | por @ segundos
|2
dear | unir YRk ukad redondear | © Fahenheit | por @ segundos -
¢ Para pasarde®Ca®F
fijar display 7-segments niumero temperatura o 9F= (9/5 * °C) +32
- &

-

Para pasar de *Fahrenheit
a°Celsius
*C=("F-32)* 5/9 g

Si desexamos que mostre a temperatura no display de 7 segmentos e 4 numeros, conectado ao
porto 1;

1. Conectamos o display de 7 segmentos no porto 1
2. Conectamos a sonda de temperatura no conector 2(slot 2) a un mdédulo adaptador RJ25
3. Conectamos o modulo adaptador con un cableRJ25 a o porto 4 da placa mCore do mBot
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Practica 3.10.- Cambios de estado da auga

Tratase de programar o mBot para que mida a temperatura da auga nos 3 estados, e nos mostre o
resultado en 2Celsius, indique o estado no que se atopa e cambie o escenario no programa
mBlock. O rango de temperatura que mide esta sonda estd entre -552C e +1252C.

Empregaremos;
e A nplaca mCore
e A sonda ou sensor de temperatura conectada ao Slot2 dun adaptador para portos RJ25
conectado ao porto 4.
e Un display de 7 segmentos e 4 nimeros conectado ao porto 1.
e 4 escenarios
e 1 variable “temperatura 2C”

Os cambios de estado (Tompsmtur |

L 1
ek

al presionar
|)o|" siempre
fijar a temperatura °C

si Temperatura °C ( entonces

v
GEGTARTLTE A ternperatura e de redondear ' Temperatura °C  por @ segundos
»
enviar [ESRGER v esperar
»

decir nombre de fonde por @) segundas

»
tocar sonido EEET LRI

|——
si Temperatura °C :— y ' Temperatura °C < jili] entonces

decir | unir [ e Ll redondear Temperatura °C | por @ segundos

b
enviar [REWIRd v esperar
l

decir nombre de fonde por @) segundos

,
LG | LT Y estado liguido ™

-
si  Temperaturz °C > [Tl . entonces

decir | unir EXSEECcR-L-d redondear Temperatura °C pcrﬂsegundos
>

[ZalEIS GAS ™ R=EE1

L

decir nombre de fonde por @) segundes

,
tocar sonido

¥

fijar display 7-segments nimero temperatura °C

Esta seria a programacion para os diferentes escenarios

al presionar
L=l ELE T LREN Cambios de Estado ¥

al recibir SR al recibir (R4

cambiar fondo a [T cambiar fondo = EEETNEIETIM

al recibir ERIERI
cambiar fonde a [ESElLEEl1
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Practica 4.1.- Segue lina negra

Para realizar este programa empregaremos o sensor de sigue lifia, que estd situado na parte
frontal do mBot e conectaremos ao porto 2 da placa mCore.

Este médulo estd desefiado para detectar unha lifia negra. Consta de dous sensores (sensor 1=
esquerdo, e sensor 2= dereito) con 4 elementos, dous LED IR que emiten luz, e dous foto
transistores IR que reciben o sinal (reflicte todo =branco ou non reflicte nada=negro).

Grazas a eles, podemos saber se estd sobre unha lifia negra sobre fondo branco e poder seguila ou
sobre unha lifla branca sobre fondo negro.

A hora de programar , podemos atopar 4 posibilidades.

1. Valor 0; indica que ambos sensores (sensor 1 e sensor 2) estan totalmente sobre a lifia
negra.

2. Valor 1, indica que o sensor esquerdo (sensor 1) esta sobre a lifia branca e o sensor 2
sobre a cor negra.

3. Valor 2. Indica que o sensor dereito (sensor 2) esta sobre a lifia branca e o sensor 1 sobre
a cor negra.

4. Valor 3, indicard que ambos sensores estan totalmente sobre a lifiia branca.
Valor 0

O programa que debemos realizar para que siga unha lifa negra serd o seguinte:

e (Cando ambos sensores estdn sobre a lifia

Programa de mBot

negra, avanza. (valor 0)

e Se o0 sensor dereito estd sobre o branco e o "'ﬁja,a sigue-ineas CIIED
esquerdo sobre negro, deberd xirar cara @

si sensor linea =[] = entonces

rda.(Valor 1
esquerda.(Vaior 1) EEEEIM = velocidad

e Se 0 sensor dereito estd sobre o negro e o :
esquerdo sobre branco, deberd xirar cara d si
dereita.(Valor 2) PETEYEENIYTR = velocidad

e Se ambos estdn sobre branco,

retrocederd.(Valor 3)

girar a la derecha ~ [ERRE LGET

si sensor linea = entonces

a velocidad €W

Reyes Montero Vale - tecnoloxiaatios.blogspot.com Paxina 27



http://tecnoloxiaatios.blogspot.com.es/

Introducidn & Robdtica Educativa en Primaria CFR-Ferrol- 2017-18

Practica 4.2.- Seqgue lina branca

O programa que debemos realizar para que siga unha lina branca serd o seqguinte:

e Cando ambos sensores estdn sobre a lifia negra, retrocede. (valor 0)

e Se o sensor dereito estd sobre o branco e o esquerdo sobre negro, deberd xirar cara d
dereita.(Valor 1)

e Se o sensor dereito estd sobre o negro e o esquerdo sobre branco, deberd xirar cara d
esquerda.(Valor 2)

e Se ambos estdn sobre branco, avanzard.(Valor 3)

Programa de mBot

por siempre

fijar a sigue-lineas

[ 3
si sensor linea =[] ~entonces

2 velocidad €l

sensor linea =}  entonces

girar a la derecha * [ERGEL sl =11

sensor linea =B = entonces

girar a la izquierda * ERRGSLs=L8

[
si sensor linea = f] = entonces

a velocidad
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