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PROGRAMAMOS UN ROBOT...

¢Qué vamos a ver hoy?

0 Entrada del blog

o Hardware libre

0 ;Qué es mbot?

0 Programacion de mbot




FigH DA CIH FSP AT
PERA LACERRCHH
¥ hak TECHEIL G

- UNIVERSIDAD
¢/ DEGRANADA

]
"#
1
1
1
\
\

urq,‘

~

~o

Fntrada del blog
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Nos identificamos en el ordenador

u U su a rio: Ca m p u SO 1 ldeantflcacion de UBUANGS £

= Password: edicionl8 e ——

Passwiord |. _-.I
—_— e

Codigo == }__|

F-_| Codig o agopcional

= Cddigo: campusl5 s

jAcuérdate de tu usuario! |Si tienes alguna duda pregunta! ‘
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. ¢ Qué hiciste ayer en el Campus?

- ¢Qué es lo que mas
| te gusto?

:cQué aprendiste?

b O ;Como te lo pasaste?
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¢ Como se escribe un post?

Inicio de sesiodn

E—

Mormbire de utsaria
campusO1

Contrasafia

edicionl8

@ FoHnaCaH eSO
PEFRA LACERCWH
B TLATECHOLEGH
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¢Como se escribe un post?

“AAadir entrada ‘

—————




FigH DA CIH FSP AT
PERA LACERRCHH
¥ hak TECHEIL G

NIVERSIDAD
EGRANADA

¢ Como se escribe un post?

i Fubfcarinmedistamente

O Publicalo
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;Qué es el Hardware Libre?

Son los dispositivos de hardware con especificaciones y esquemas
de acceso publico

- O Project Ara RepRap Project
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Arduino Novena

(:) Uzebox T
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;Qué es mBot?

Es un robot de hardware libre facil de montar que se programa
usando mBlock y Arduino
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;Qué tiene un mBot?

= Placa mCore basada en
Arduino Uno

= 2 motores

= Sensor de ultrasonidos
» Sensor de infrarrojos

= Sensor de luz

= Sensor sigue lineas

= Speaker ‘

O = Leds RGB
y
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¢Donde se programa el mBot?

Se utiliza el entorno de programacion con bloques mBlock
Esta inspirado en Scratch

&3

IR
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iVamos a conectar el mBot!

1. Abrimos mBlock http://editor.makeblock.com/ide.html

2. Conectamos el cable USB al robot y al ordenador

< » code/upload mBot (mCore) v Conectar v

Comnect a Robat

s 245 dHustadtl

Bluatooth ?



http://editor.makeblock.com/ide.html
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iVamos a conectar el mBot!

1. Abrimos mBlock http://editor.makeblock.com/ide.html

2. Conectamos el cable USB al robot y al ordenador
3. Elegimos la placa del robot mBot — mCore

< > code/upload mBot (mCore) v

Makeblock

| '._‘

mbBot Ranger (Auriga]

-
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iVamos a conectar el mBot!

Abrimos mBlock http://editor.makeblock.com/ide.html

Conectamos el cable USB al robot y al ordenador
Elegimos la placa del robot mBot — mCore

W N e

Cargamos el Firmware para que funcione el robot conectado
por USB

< > code/upload mBot (mCore) v
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Programamos
nuestro mBot
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Sonidos

Vamos a hacer que el robot emita un sonido, por ejemplo el tono C4

al presionar

reproducir tono en la nota m pulsacion
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Sonidos

Vamos a mover el panda a la vez que suena la musica
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] al presionar \ -
I al presionar \
1

’ po slempre
esperar (B sequndos
¥
reproducir tono en |a nota pulsacién
T .
esperar ) segundcs
reproduclr tono &n la nota m pulsacién
| -
_esparar @) sequndos.
reproducir tono en la nota P pulsacitn
" P
: esperar @ segundos :
! reproducir tong en ia nota (@} pulsacion
L2 e
®
\
\

por siempra : \‘

maover E) pasos

rebotar si toca un borde

*

fijar estile de rotacion Qe R g =la

r='|:rr|:.u:1ul:lr tono &n la nota pulsacion

Y ‘ S— . )
l > rﬂpruduclr tono en la nota puisacién A .
l?ﬂ-:-i: I‘ // ,// >
- esperar @ segundos S
|55 _j';; S
L) | s "\ a 1
- N ’
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Sonidos

cHas terminado ya?
Vamos a afadir un escenario
Vamos a hacer que el panda hable

Vamos a hacer que el panda ande
cambiando el disfraz ‘
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por_slampre por siempre y: -7t '

rnpmd-..mr tone an |3 nota (@ pulsacién (TR
mﬂm
reproducir tono en la nota ﬂ':ulsaclun
-
_esperar ) sequndos
reproducir tono en ia nota ER pulsacién
[ r
\ Lmﬂmm
! reproducir tono en la nota pulsacién
[ ®

wictmll [1IFIESTALL

mover ) pasos

siguiente disfraz

rebotar sl toca un borde

ffar astilo de rotacisn [N

reprr:u:luclr tono en la nota m pulsacian
|
I \ mﬂm ‘
reproducir tono en la nota .m pulsadion
F i -
L esperar @ segundos o
a2 =
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) Sensor de luz

El panda va a decir la intensidad del led blanco que hay en la placa
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Sensor de luz

¢Has terminado ya?

Si la luz es mayor de 500 se enciende el
escenario jBuenos dias!

Si la luz es menor de 500 se apaga el
escenario iBuenas noches!
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Sensor de luz 5 I’

Programas Fondos ‘

Fondo nuevo; r—A— |

/-

al prasionar

por siampre

5i =g s Tl sensor de luz abordo™
cambiar fondo a m
L]

sl Buenos dias fadsl; ﬂ sequndos
si no

cambiar fondo a NS
decir por ) sequndos

> Eij] = entonces
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Leds RGB

Vamos a dibujar un coche y vamos a hacer que se enciendan los
intermitentes en el coche y en el robot a la vez
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Programas Disfraces
Disfraz nuevo: =
| aLldl
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-
al presionar
por siempre
cambiar disfraz 2 [EI
establecer el led de a bordo rujum' verdem azui
"'... T 1.1 =l
esperar @ segundos
establecer el led de a bordo rojo m varde m azul ﬁ
r i -
cambiar disfraz 2 [Ekd
establecer el led de a bordo rajo verde (@ azul -@'
T =
 espearar @) segundos
establecer el led de a bordo (R RELEEW rojo @ verde ) azul P
esperar ) segundos
S I \
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Sensor de ultrasonido
El panda nos dira la distancia entre nuestra mano y el robot (A
i i
I'\ al presionar
\\\ iﬁl’ siempre ’/I
decir distancia del sensor de ultrasonidos
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Sensor de ultrasonido

El panda suena cuando nuestra mano esta cerca del robot

al presionar

por siempre

sl distancia del sensor de ultrasonidos QuiEIatska !
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Motores

Vamos a mover el robot

Pon el robot boca abajo para que no se escape cuando lo
programemaos
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iIMPORTANTE! Ahora tenemos que subir el cédigo del programa al
robot y desenchufarlo del ordenador para probarlo
mBot (mCore) ~

Programa de mBot Afras Subir a Arduino

a velocidad (i 01
G.’_‘ vaid loop|
04
05 _loop();
D8 }
07
08 void _delay(float seconds ) .
g long endTime = millis() + seconds * 1000;

13 void loop{)

10 while{millis{) < endTime)_|loop(); P
e 3 g R
12 K
1
1
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Motores

Conseguir que el robot vaya a diferentes velocidades hacia delante
y hacia atras

Programa de mBot

a velocidad

..E
®

Numeros negativos é

Numeros positivos
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: Conseguir que el robot gire sobre si mismo \

Programa de mBaot Programa de mBot

v por slempre ,l

. | fijar motor ER velocidad fijar motor (R velocidad -

\ fijar motor valocidad (Tl fijar motor (EM velocidad (Y | ‘

. i B e J . -r_u
M=, \ '
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Motores

m;'

Manejar el robot con las teclas del ordenador E;I ﬂ E'_'

al presionar

reproducir tono en |a nota @R pulsacion

al presionar tecla [EECL AL
fijar motor velocidad m

fijar motor velocidad EE

cuando tecla jEa a1 R4 25 liberada

fijar motor velocidad

fijar motor velocidad

af oner tecls (RN cuando tecla [EEELL R &5 liberada | ‘

= ' ! : fijar motor velocidad
A fijar motor m velocidad . m m o
il . . fijar motor velocidad (P o7 JRN
f. i\ .I O fijar motor valocidad a @ ! R4
= . II
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| Manejar el robot con las teclas del ordenador _I ﬂ _i

al presionar tecla [EalERciat i cuando tecla [JIESERIICT R @5 liberada
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fijar motor velocidad (I fijar motor &Y velocidad (Y
fijar motor velocidad fijar motor (EM velocidad |

. \ al presionar tecla QEatRESTEGT I cuando tecla [EaEL 0 iERd @5 liberada
| fijar motor velocidad fijar motor IR velocidad @@
fijar motor velocidad fijar motor (ER velocidad
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~ {\VAMOS A MOVER EL ROBOTSIN
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. Reto: Seguir la luz

Controlar el movimiento del robot con una linterna

El robot anda cuando le llega luz y se para cuando no tiene luz

Programa de mBol

si O s T censor de luz abordo™ s
a velocidad €D

600 PR

a velocidad @@

i no wct,__
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Reto: Parar el movimiento

Controlar el movimiento del robot con la mano

El robot anda y cuando ponemos la mano delante se para

Programa de mBot

si distancia del sensor de ultrasonidos (CIEEEM > ]  entonces

2 velocidad

51 no l}: .,;_1'#'
avanrar = ERRLz e sl ) m i
& /
/

m——_———
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Reto: Seguir el movimiento

Controlar el movimiento del robot con la mano

El robot anda cuando ponemos la mano delante

Frograma de mBot

L1 distancia del sensor de ultrasonidos GIGGELY < ﬂ entonoes

a velocidad (§[HE
si no
DX - velocidad @D Ul

m——_———
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Reto: Esquivar los objetos
Conseguir que el robot rodee la caja sin tocarla
:', Programa de mBot l\
i ) |
sl distancia del sensor de ultrasonides (IEIEEN > [  entonces !
l\ a velocidad Tk :'
\“ ﬂ m "I
| a velocidad (Gl /

fijar mator m velocidad
esperar ) sequndos
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Sensor de linea negra

Conseguir que el robot frene cuando detecte la linea negra

Programa de mBot
por siempre
si sigue-lineas =E entonces

g = velocidad (i}

=i no

2 velocidad IR

FECYT : ofiEam™
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Sensor de linea negra

EGENEN il BE El robot sigue la linea negra

ENEEE » velocidad @D = Devuelve 0: va por buen
SIgLE Iineas =_ antonces CamInO

| foe motor QD veloctded € = Devuelve 1: hay que girar a
fijar motor velocidad . .
la izquierda

B sigue-ineas GEED -B e .
. [ ]
e Devuelve 2: hay que girar a

I ﬁ]e: mntclrm velocidad E |a dereCha Lﬁ_ﬁ:ﬁ-
St

= Devuelve 3: se ha salido de
la linea negra

2

gl : Sigue ||nea_. —ﬂ antoncss

O N - velocidod @

m——_———
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RETO FINAL:
PELEA DE SUMO
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Pelea de sumo

Programa el robot para la pelea de sumo utilizando todo lo que
hemos visto antes
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. Desmontamos el robot y lo guardamos en la caja
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Que hemos aprendido?
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= Escribir un post en el blog
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Vamos a recordar lo que hemos aprendido hoy

= Escribir un post en el blog
= Qué es el Hardware Libre
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Vamos a recordar lo que hemos aprendido hoy

= Escribir un post en el blog
= Qué es el Hardware Libre
= Qué es el robot mBot y cémo se programa
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