Arduino3dBot

Actividades con mBlock, IDE y Arduino3dBot

ARDUINO

al presionar

| set digital pin € output as
' set digital pin € output as
' pijar pin PwM € = (B

Sperar: S
pijar pin PWM @) = €W
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Introduccion

En este manual os proponemos una serie de actividades relacionadas con la robdtica
educativa utilizando el robot Arduino3dBot.

El objetivo de este manual es el de proporcionar unas actividades guiadas para aprender a
programar de una manera entretenida y divertida.

Aunque el robot Imagina Arduino se pueda programar en lenguaje C, en este manual se
explica cémo hacerlo de manera grafica con mBlock., que es una version modificada del

Scratch 2.0. De todas formas siempre se tiene acceso a la conversiéon en C para ir
aprendiendo este lenguaje.

)
ck

El kit robot Imagina3dBot basico ref. RBL0960 incluye: .
-1 chasis y 2 ruedas impresas en 3D.

-2 motores cableados (Ref. bol_120).

-1 rueda loca y 2 juntas tdricas.

-1 placa de control Arduino Uno rev3 compatible con cable USB.
-1 placa driver de motores Shield Imagina Arduino (Ref. rbl0692_V?2).

-1 accesorio sensores de linea cny70 con cable y conectores (Ref. rbl0672-rast).
-1 porta pilas plano 4xAA. (Pilas no incluidas).

-1 juego de tornillos, tuercas, roscas y separadores.
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Herramientas

Para el montaje de este robot solamente vamos a necesitar un
destornillador estrella y una llave fija plana del nimero 6-7.
()

éComo funciona un robot?

Los robots funcionan de una manera similar a nosotros. Nuestro cerebro recibe informacion
de nuestros sentidos (oida, olfato, gusto, vista y tacto), analiza esta informacién y da
estimulos a las cuerdas vocales para emitir sonido o da 6rdenes a los musculos para que
estos se muevan. Los 5 sentidos serian las entradas de informacion y, la voz y los muasculos
serian las salidas, sensores y motores.

ARDUINO

¢
Picaxe

PICAXE

En el robot, un chip hace la funcion de cerebro. Este chip es un microcontrolador y tiene
entradas de informacién donde se conectan los sensores de luz (LDR), temperatura (NTC),
sonido... y también tiene salidas, donde se conectan los motores, LEDs..

La diferencia principal es que, asi como nuestro cerebro ya sabe lo que tiene que hacer,
porque lo ha aprendido a lo largo de nuestra vida a base de estimulos positivos y negativos,
el robot tiene su memoria vacia, es decir, no sabe lo que tiene que hacer.
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Entonces nosotros tenemos que decirle lo que queremos que haga, segun las sefiales de los
sensores. iA esto se llama programar!

El *mBlock” es un entorno de programacion desarrollado por el equipo Makeblock basado en
Scratch. Estd pensado para que nifios y nifias aprendan a programar a partir de los 8
afios.

Cada personaje (animacion) tiene un programa
asociado, donde les instrucciones tienen forma de
rompecabezas. Esto permite aprender a
programar muy rapido y de forma muy divertida,
creando juegos, historias, animaciones,
simulaciones, musica, arte, mappings...

Los programas se activan al pulsar encima de la
bandera verde i se paran al pulsar encima del

disco rojo. F .

MBlock afade algunos bloques originales relacionados con el
hardware original de Scratch, con estos bloques, el usuario
puede leer sensores, controlar motores e incluso controlar todo
el robot.

Ademas de bloques para las funcionalidades basicas de microcontroladores, analdgicas,
digitales (lectura y escritura de estas) y salidas PWM. También hay bloques especificos,
tales como sensores de ultrasonidos, sensores de temperatura, sensores de luz, driver de
motor DC, driver de motor paso a paso, etc. Con estos bloques es simple para interactuar
con muchos tipos de mddulos electronicos.

El mBlock es una modificacién del programa Scratch 2.0 version offline. Es una versién
personalizada de Scratch (desarrollado por el Lifelong Kindergarten Group del MIT Media
Lab.) Con mBlock aquellos que estén familiarizados con Scratch podran, de manera sencilla,
interactuar con moédulos electrénicos de Arduino.
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Arduino3dBot

Actividades (modo1l: cable USB conectado)

A continuaciéon os proponemos una serie de actividades para aprender, paso a paso, codmo
funcionan los sensores de vuestro robot y como darle “vida”.

Estas actividades se proponen utilizando la placa permanentemente conectada al ordenador
utilizando el cable de programacién (en model).

Al.-Encender un LED.

En esta primera actividad aprendemos a encender el LED amarillo y apagarlo.

La placa de control Arduino Uno tiene 13 entradas/salidas digitales disponibles.
Generalmente se llaman Dx, donde la x es un nimero comprendido entre 0 y 13.

La placa Imagina Android dispone de 3 LEDs que estdn conectados a las salidas de la
siguiente manera: verde (D3), amarillo (D5) y rojo (D6).

Conectamos nuestro robot con el cable de programacién habiendo instalado previamente los
drivers de la placa Arduino Uno para que el ordenador la reconozca y le asigne un puerto
COM.

En la categoria Robots aparecera una Estensién de Arduino, con todas las instrucciones
disponibles para programarlo, tal como:
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Arduino ¥ [ ]

Arduino Program

leer pin digital €)

fijar dangulo del pin €) del servo a €M

crondmetro

reiniciar crondmetro

Introduciremos el programa siguiente:

al presionar
pﬂ_l; siempre
ﬁﬁjar salida pin digital @ 3
esperar €) segundos
'ﬁjar salida pin digital @ 3
' esperar @ segundos

! —

Comprobaremos el funcionamiento haciendo clic sobre la bandera verde.

¢Qué pasa si aumentamos el tiempo de espera? éHace la intermitencia mas rapida? ¢éO es al
revés?

¢Cémo hay que modificar el programa para hacer que el LED verde esté 2 segundos
encendido y 4 apagado?
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A2.-Enceder un LED con el pulsador.

En esta actividad queremos encender el LED rojo (D6) durante 4 segundos al
presionar el pulsador (D2) de la placa.

D ke
- A
s

.

ARDU NO
LY BA%E_t s St

Introduciremos el programa siguiente y pondremos comentarios a todas las instrucciones
explicando brevemente su funcionalidad:

k LED on con pulsador

r pin digital 9

fijar salida pin digital @ = HIGH™

fijar salida pin digital @ a
)

Comprobamos su funcionamiento.

¢Como modificariamos el tiempo de funcionamiento a 2 segundos?
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A3.-Medir la luminosidad con LDR

En esta actividad se encendera el LED amarillo (D5) cuando oscurezca, como si de
una sonda crepuscular se tratase. Para ello se utilizaremos la entrada analdgica (A2) de la
LDR (Resistor Dependiente de la Luz) y visualizaremos el valor del sensor en el escenario
creando una variable a la que llamaremos luz.

E

1
§
:

o

Crear una variable

fijar luz a [

cambiar luz por €Y

mostrar vanable luz

esconder variable luz

Introduciremos el siguiente programa:

al presionar F A3Z-LDR
e luz ~ [EY 0
pqr siempre
.. fijar [{ERd 2 leer pin analégico (A) @
luz < E&]  entonces

.. fijar salida pin digital @ =l HIGH™

sino

.ﬁjar salida pin digital @ a

Con este programa hacemos que, si el valor
de la luz es inferior a 450 encienda el LED
amarillo (D5) durante dos segundos y si no,

lo apagara.

Comprobaremos el funcionamiento.

¢Como lo podriamos hacer para que se active el LED amarillo a partir de un nivel de luz mas
alto?

¢Sabrias hacer que, cambiase el color del vestido del panda cuando se enciende un LED?
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A4.-Medir la temperatura con NTC

En esta practica haremos un detector de incendios. Se tendra que
encender el LED rojo (D6) cuando se supere un determinado valor del

sensor de temperatura conectado en (A3).

El sensor de temperatura que utilizamos es de tipo analdgico y se llama
NTC (Coeficiente de Temperatura Negativo). Este sensor se caracteriza por
disminuir su resistencia a medida que la temperatura aumenta.

Para visualizar el valor del sensor en el escenario hay que crear una

variable que se llame temperatura.

En esta ocasion haremos que el panda

J Sonido ] Sensores 7 cambie de vestido cuando se supere el
ILam; IQQe{adores valor 40. Desde la pestafia de vestidos
Data&Blocks IRo:ms crearemos y pintaremos de color“‘ rojo el
segundo vestido que se llama “Panda-
Pand b”. También haremos que reproduzca
Crear una variable anda-a L wogn )
100x136 un sonido “eat” o cualquier otro.
v ;
1
3 ”~
fijar temperatura am I‘:
S r—— porﬂ Padah Dﬂégtﬂ.e Programas | Disfraces | Sonidos
90x135
mostrar variable temperatura
En la

pestafia de Programas del Panda
introduciremos el siguiente programa:

Crearemos una variable que vamos a
[lamar “temperatura”.

Esta tomara el valor de A3 (sensor de
temperatura dividido por 10 para escalar
la medida y redondeamos para trabajar
con valores enteros).

Cuando el valor de la temperatura sea
superior 40, el panda cambiara de color y
hara el sonido “eat”.

Comprobaremos el funcionamiento.

¢Si queremos que el sistema reaccione a
menor  temperatura, que debemos
cambiar?

al presionar P A4-NTC (1)

U8 temperaturs “BJ0
cambiar disfraz a
por siempre
fijar R EC M 2@ redondear  leer pin analégico (4) € /€D
gi
.ﬂjar salida pin digital@ FlL HIGH™
3
cambiar disfraz a
13
tocar sonido
Esperar@ segundos
sino
cambiar disfraz a
3
fijar salida pin digital @ a
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A5.-Medir la temperatura en grados Celsius.

Para hacer que la medida de temperatura se corresponda con los grados Celsius (°C)
tendremos que crear una variable. Una variable es un espacio de la memoria donde se
guardan valores entre 0 y 255.

Para hacerlo, deberemos ir a la categoria Datos, hacer clic en Crear una Variable y la
llamaremos GradosC.

[ [ @ Archivov Editarv COM14 Cone
M, Untitlied

C—

lmll GradosC

fijar GradosC g

cambiar GradosC

mostrar variable G

Introduciremos el programa siguiente:

al presionar b AS-CELSIUS (1)

=l GradosC” B 0

cambiardisfraza *El hecho de dividir el valor del
sensor A3 entre dieciséis es
para convertir la medida de

fijar [ 2 redondear |eer pin analdgico{A)E) il 16 gados Celsius (°C).

por siempre

GradosC > ] = entonces

;f'}frﬁl'dap'"d'g'mlea HIGH *La instruccién Redondear
caml:riardi5fraza elimina los decimales de Ila
tocar sonidof Y conversion a grados.

si no

cambiardisfraza *Hay que tener en cuenta que
- -

- este sensor no es lineal. Para
fijar salida pin digitalis) = {Eeily , . ,
-._Fw lecturas mas precisas habria

que hacer una aproximacion
polinédmica que no se tratara en
este manual.

Comprobaremos su funcionamiento y afadiremos los comentarios a cada instruccién.
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Actividades (modo?2: cable USB desconectado)

Estas actividades se proponen con la placa desconectada del ordenador. El
procedimiento esta detallado en el anexo 3.

A6.-Generador de notas musicales con el zumbador

En esta actividad vamos a generar notas musicales con el zumbador que lleva la
placa y que esta conectado al pin A0, que también se llama D14 cuando se quiere utilizar
como pin digital.

note C¥M beat]

Para la seleccion de las notas os
puede ser de utilidad la instruccion:

Asi podemos relacionar el nimero de
Middle C {60) correspondencia con las notas
musicales.

Para la programacién vamos a usar la instruccion:

reproducir tono € =n nota m beaat M

Pulsando sobre Medio, podremos seleccionar la duracién del sonido tal como:

DURACION @

Medio

Cuarto

Octavo

Entero >
Doble

Cero @

Pulsando sobre B2, podremos seleccionar el tono y la nota de nuestro sonido.
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Experimentaremos con el siguiente programa:

F Salo funciona en modo?

P L] * AS-ZUMBADOR (1)

rﬁl|:|-r1:|-|:|u|:irti:rr'H:r'E!I an nota{ey beat (L
L]

reprn-ducirtunum' an notalE® beat (T
E

reproducir tono E' an nota I:reatm
B

reproducirtono il en notal@d beat{Shan

Fﬁperarm segundos
T

Arduino3dBot

*La opcion de zumbador sélo funciona
en modo2, es decir cambiando Ila
bandera verde por el bloque
ArduinoProgram vy transmitiendo el
programa a la placa Arduino.

Para poder experimentar con otro tipo de sonidos, cambiaremos el valor de las notas y de

las pulsaciones.

¢Qué pasa cuando subimos el valor de una nota? ¢El sonido es mas agudo o mas grave?

¢Y qué pasa cuando subimos el valor de la pulsaciéon? éLa duracidén del sonido es menor o

mayor?
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A7.-Controlar un motor CC.

Con la placa Shield Imagina Arduino podremos realizar el control de dos motores de
corriente continua de hasta 2Amperios.

*Para realizar estas practicas se
requiere de tener Ilas pilas
conectadas, pues el puerto USB
no da la suficiente corriente.
Pueden coexistir las pilas con la
alimentacioén USB.

En esta practica vamos a hacer funcionar el motor A, que es donde tenemos conectado el
motor de la izquierda, en el sentido de la marcha.

fijar salida pin digital @ a CHAW Para hacer funcionar el motor A hacia
fijar salida pin digital € a (IR adelante tenemos que activar la salida
et : 7(HIGH), desactivar la 8(LOW) y activar el
PWM
puawh‘ pin PWM 9 con un valor entre 25 y 255.

MOTOR A -STOP-

Con la modulacién por ancho de pulso
PWM de la salida 9, activamos el canal A

MOTOR A -ENCENDIDO- * do| driver de motores L293DD y lo
hacemos regulable en velocidad.

Los pines 7 y 8 sirven para seleccionar el
V sentido de giro.

Q2> O =00 <

Este procedimiento lo podemos hacer con los bloques tal como se muestra en la imagen
adjunta.

b AT-MOTOR A ADELANTE

fijar salida pin digital € a
fijar salida pin digital @ a
L3
pijar pin PWM @ a
ey

»
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A continuacién se detalla en forma de tabla los posibles movimientos del motor A:

CONTROL
Adelante Parado Atras
fjar salida pin digital @ 2 A e e fijar salida pin digital @ a
fiar salida pin digital @ 2 fjar salida pin digital € a fijar salida pin digital @ a
pijar pin PWM 0 3 pijar pin PWM ) a (B pijar pin PWM @ a
Pin 7 (on) Pin 7 (off) Pin 7 (off)
MOTOR_A
Pin 8 (off) Pin 8 (off) Pin 8 (on)
Pin PWM 9 (25-255) Pin PWM 9 (0) Pin PWM 9 (25-255)

Introduciremos este programa para que el motor A vaya hacia delante durante 1 segundo,

se pare y repita el proceso.

al presionar F A7-MOTOR_A INTERMITENTE

por siempre

fijar salida pin digital @ a

F

fijar salida pin digital € a

3
pijar pin PWM @ a

[—ESDEIEII ﬂ segundos
pijar pin PWM @ a @
Esperar ﬂ segundos

MOTOR A

*Si el motor gira hacia atras, tendremos que invertir la posicion de los cables del motor A.
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Si queremos que gire hacia atrds durante un segundo, se pare y repita el proceso se haria
asi:

al presionar b A7-MOTOR_A INTERMITENTE ATRAS MOTOR_A
por siempre

fijar salida pin digital @ a
'ﬁjar salida pin digital & a

pijar pin PWM @) a
Fesperar € segundos

e

Eesperar g segundos pijar pin PWM @ 2

L3

Y si queremos que el motor A funcione una vez hacia delante y otra hacia atrds durante un
segundo, pasando por paro (stop). La secuencia seria la siguiente:

o saide pin it () AW i seica i cigt! ) 2 GRS W i s pin cigtl ) far saiida pin digital @ 3
i sal pin it 2 € far salida pin digtal 2 Fiar saica pin digtal )2
oier on P )2 (XY

b

far salda pin digtz! € 2 (60

b

oijar pin PWM ) 2 oiar pin Pw ©) 2 ()

oiar pin P @ 2 (D

| |

Intentad hacer vosotros el programa y _ ) ;
comprobad el funcionamiento. al presionar AT-MOTOR_A ADELANTE-PARO-ATRAS-PARO
por siempre

fijar salida pin digital € a (M BLFNEV011E

fijar salida pin digital @) a (N
*El motor_A se puede parar de dos SIS R S
formas: una poniendo PWM9 a cero
P [l_asperaro segundos

y/o0 poniendo las salidas 7 y 8 a LOW.
pijar pin PWM E) 2 (8

Fasperaro segundos
fijar salida pin digital € a (UM BLELES
L3

fijar salida pin digital € a (EEEW
[ pijar pin PWM ) 2
[l_asperaro segundos

pijar pin PWM E) 2 (8

Easperar €) segundoes
=

L3
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Haremos lo mismo para el motor B. El motor B lleva asociadas las salidas del pin PWM 10,
el pin 12 y el pin 13 tal como se puede ver en la tabla resumen siguiente:

CONTRO
L
MOTORE
S

Adelante Parado Atrase
Pin 7 (on) Pin 7 (off) Pin 7 (off)
M OTOR—A Pin 8 (off) Pin 8 (off) Pin 8 (on)
(motor_
izquierda) Pin PWM 9 (25-255) Pin PWM 9 (0) Pin PWM 9 (25-255)
Pin 12 (on) Pin 12 (off) Pin 12 (off)
MOTOR—B Pin 13 (off) Pin 13 (off) Pin 13 (on)
(motor_
derecha) Pin PWM 10 (25-255) Pin PWM 10 (0) Pin PWM 10 (25-255)

*Si el motor B gira al revés tenéis que invertir su conector.

al presionar

b AT-MOTOR_B ADELANTE-PARO-ATRAS-PARO

por siempre
fijar salida pin digital €B) a b ADELANTE
l‘ﬁjar salida pin digital @ a
l‘|::ijar pin PWM m |
Fesperarﬂ segundos
pijar pin PWM m | @
Fesperarﬂ segundos
fijar salida pin digital € a b ATRAS

L3

fijar salida pin digital @ a
bpijar pin PWM m a
!—lesperarﬂ segundos

pijar pin PWM m a @

Esperar €Y s=gundos

*Todas estas actividades
se pueden transferir
sustituyendo la
instruccion de la bandera
verde por:

Arduino Program

Asi el robot estara
desvinculado del
ordenador.
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A8.-Control de dos motores CC.

al presionar

por siempre

fijar salida pin digital ﬂ a
fijar salida pin digital @ a
.pijar pin PWM @ a

bﬂjar salida pin digital €8 a
bﬁjar salida pin digital €8 a
’pijar pin PWM m a

» MOTOR_A ADELANTE

L3

F MOTOR_B ADELANTE

pijar pin PWM @ 2 (B
»
pijar pin PWM m a @

» MOTOR_A ATRAS

fyar salida pin digital ﬂ a
.ﬂjar salida pin digital @ a
'pijar pin PWM @ a
:ﬁjar salida pin digital €8 a

fijar salida pin digital €8 a
L3
pijar pin PWM @ a

» MOTOR_B ATRAS

pijar pin PWM @ 2 (B
L3
pijar pin PWM m a @

*Se requiere de la conexion de las pilas. En
modol es normal que se los motores no se
pongan en marcha simultaneamente.

En esta actividad vamos hacer que el robot
vaya hacia adelante y atras durante un
tiempo. Para hacerlo tendremos que hacer
funcionar el motor A y el motor B a la vez.

Introduciremos el
comprobaremos su

programa siguiente vy
funcionamiento:

motor A motor B

Esperar 1segundo
Esperar 1segundo % e e

Esperar 1segundo \ Esperar 1segundo

Para poder conocer todos los sentidos de
giro posibles que puede hacer el robot, os
proponemos que realicéis los siguientes
programas:

Pivotar a la izquierda :motor_A=inv /motor_B=on

Pivotar a la derecha: motor_A=on /motor_B=inv

q b

< >

Girar a la izquierda adelante: motor_A=off/motor_B=on

Girar a la derecha adelante: motor_A=on/motor_B=off

@O

Cle

Girar a la izquierda atras: motor_A=inv/motor_B=off

Girar a la derecha atras: motor_A=off/motor_B=inv

(@

2§D
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A9.-Robot rastreador.

Cuando conectamos el accesorio ref. RBL0672-rast,
podemos hacer que el robot se comporte como un
rastreador de lineas. Esta placa va conectada con cables al
Shield Imagina Arduino (consultar anexol).

La disposicion de los sensores y de los motores es la siguiente:

1 Sentido de la marcha

—

FONDO BLANCO

SENSOR @ @ SENSOR

IZQUIERDO DERECHO
D4=SI D2=SD
Motlzq SHIELD MotDerch
PWM 9 qm IMAGINA i ip\\\ 10
Pin 7 ARDUINO Pin 12
Pin 8 Pin 13
ROBOT ARDUINO3DBOT
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Les actuaciones del robot dependen de las detecciones de sus sensores.

1-Si los dos sensores del robot estan encima de la linea negra, detectan un 0 ldgico y el
robot tiene que ir hacia delante, es decir tienen que funcionar los dos (motor_A=on) y
(motor_B=on).

2-Si no detecta linea el sensor derecho (SD), paramos el de la izquierda (motor_A=off) y
ponemos en marcha el de la derecha (motor_B=on).

3- Si no detecta linea el sensor izquierdo (SI), paramos el de la derecha (motor_B=off) y
ponemos en marcha el de la izquierda (motor_A=on).

El programa seria este:

b RASTREADOR %

al presionar F MODO1 Y MODO2

fijar salida pin digital @ a P MOTOR_A ADELANTE
fijar salida pin digital @ a

fijar salida pin digital €8 a P MOTOR_B ADELANTE
fijar salida pin digital €€) a

por siempre

fijar E3ld 2  leer pin digital @

|

filar Hld 2 |eer pin digital €

|

si s = v SI =[]  entonces BEE3yZay VIR Y]e:T

pijar pin PwWM @ 3 b ADELANTE MOTOR_A Y MOTOR_B
13

_ pijar pin PWM @ a

si no
si s =] v SI =B entonces B 31Iar g0

pijar pin PwWM @ 3 » ADELANTE MOTOR_A

k
_ pijar pin PWM 'm a m

si no
si s =) v SI =[]  entonces BRIV 00 %

pijar pin PwM ) 2 €
k
pijar pin PWM ET) a » ADELANTE MOTOR_B

Comprobaremos el funcionamiento de los sensores de linea SD y SI, y luego transferiremos
el programa al robot para que trabaje en modo2 (auténomo).
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A10.-Robot explorador con ultrasonidos.

En esta actividad equiparemos el robot con un sensor de ultrasonido HC-SR04, ubicado en
el conector de los sensores de linea y haremos que funcione autdbnomamente explorando su

entorno sin chocar.

Para evitar el choque iremos _ :
. Arduino Program [RdERldulu

realizando varias estrategias, de

s

la. mas simple a la mas fijar FEEneEd @ read ultrasonic sensor trig pin @ echo pin @

complicada. : :
P si  distanca <Y = entonces

Primero haremos un programa pijar pin YN o Y 0] P PARA LOS DOS MOTORES

. jar pin PWM |
para que el robot siempre vaya DJ_,D—MD
) Easperaro segundos
hacia adelante y que cuando sino
encuentre un objeto a menos R LR icl 7 EL HicH™] P MOTOR_A ADELANTE
- . L3
de 20cm se pare. Y si el objeto fijar salida pin digital €) 2 (S0
L3
desaparece, debe volver a pijar pin PWM @) 2 €3N
L3

avanzar. fijar salida pin digital €8 a } MOTOR_B ADELANTE

3

fijar salida pin digital m |

L3

_ pijar pin PWM m a

Arduino Program [l
por siempre

fijar FEEnetld 2 read ultrasonic sensor trig pin @ echo pin @

si  distanda < [ - entonces

BT - R o"] * PARA LOS DOS MOTORES
[ pijar pin PWM 1) 2 8
Fesperar &) segundos

e R Rl 7 EL HicH™] P MOTOR_A ADELANTE la derecha durante un tiempo

L3

fijar salida pin digital @ a (W determinado y luego siga adelante.

L3

pilar pin PWM @ a Podemos experimentar con
DELRELN 10 FL 0] ¥ PARA MOTOR_B

Easperar 6 segundos
si no estad en 2 segundos.

fijar salida pin digital @ a » MOTOR_A ADELANTE
fijar salida pin digital §) a

[ pijar pin PWM E) a

bﬁj:-:r salida pin digital €8 a » MOTOR_B ADELANTE
bﬁjar salida pin digital €€ 2

rpijar pin PWM E) 2

La segunda estrategia consistird en

hacer que cuando se detenga gire a

diferentes temporizaciones. Ahora

L3
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Como tercera estrategia haremos que después de detenerse gire hasta que la distancia sea
mas grande de 30cm.

Arduino Program [RRaelldullir]

filar FECN=ERd @ read ultrasonic sensor trig pin @ echo pin @

%

5i distanda < entonces
| pijar pin PWM ) 2 'm P PARA LOS DOS MOTORES
. pijar pin PAM §1D = (8
:esperarﬂ segundos
si  distanca < entonces

fijar salida pin digital @ a P MOTOR_A ADELANTE
fijar salida pin digital @ a

. pijar pin PWM ) a

:pijar L 10 B 07 » PARA MOTOR_B

esperar () segundos
|

sl No
fijar salida pin digital @) a b MOTOR_A ADELANTE
fijar salida pin digital € a

pijar pin PWM @) 2
fijar salida pin digital €8 a » MOTOR_B ADELANTE

fijar salida pin digital €8 a
pijar pin PWM €D a
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Al1l.-Mide distancias con ultrasonidos (HC-SR04).

Si disponemos de un sensor de ultrasonido HC-SR04 podremos realizar medidas de

distancia directamente en centimetros.

El funcionamiento de los sensores de ultrasonidos consiste en la emisidon de un sonido no
audible y medir el tiempo que tarda en rebotar. Asi se puede calcular la distancia a la que

se encuentra el objeto que esta delante. El rango de medida es de 0 a 255cm.

Para realizar esta practica conectaremos el sensor HC-SR04 en el lugar donde se conectan
los sensores de linea. Hay que prestar atencion al realizar la conexién, pues si se conecta al

revés el sensor se estropea.

Lamentablemente en mBlock este recurso sélo funciona en modo2 (cable USB

desconectado).

En primer lugar haremos un programa que cuando detecte un objeto a menos de 20cm
encienda el LED rojo (D6).

Arduino Program [aEUEL e}

fijar FESIEEIM 2 read ultrasonic sensor trig pin @ echo pin @

si  distancia < EB)  entonces

fijar salida pin digital @ a
Esperar o segundos

si no
fijar salida pin digital @ a

Lo cargaremos al Arduino Uno y comprobaremos su funcionamiento. Podéis probar con

otras distancias.

En el ejemplo anterior nos damos cuenta que seria interesante poder visualizar la medida

del sensor de alguna manera. Para ello proponemos un programa que la envie por el puerto
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serie para poder visualizarla en cualquier terminal de comunicaciones. El programa seria el

siguiente:

Arduino Program

fijar EESICEIMd 2 read ultrasonic sensor trig pin @ echo pin @
13

escribir por el puerto serie [FiSeneEH
L3

escribir por el puerto serie | distancia

Lo transferimos al Arduino, desconectamos el puerto COM asignado en mBlock (desmarcar
la tilde haciendo clic encima con el ratén).

E’ mElock - Based On Scratch From the MIT Media Lab{v3.2.2) - Senal Port Conectado - Guardac
Archive Editar  Conectar Boards Extensions Language Help

Serial Port 3 COMT

i | Pr
] d

. AT Bluetooth > . comz .

L — S T | L A II

'E} mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.2.2) - Desconectar - Guardado
Archive Editar  Conectar Boards Extensions  Language Help

E-] AL Serial Port ¥ COM1 k .
Bluetooth b Cﬂlﬁ

L:ﬁm [ 0 2.4G Serial » .
Metwork >

Luego abrimos el entorno de programacion IDE que dispone de un terminal. Seleccionamos
la placa Arduino Uno, el puerto COM asignado y pulsamos CTRL+SHIFT+M para abrirlo.

project ATT-ULTRASOMIDOS_0| Arduino 1.6.5 - O
File Edit Sketch Tools Help

Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch

project A11-U Fix Encoding & Reload

#include <Ard Serial Monitor Ctrl+Shift+M
#include <Wir
#include <Ser| Beard: "Arduino/Genuine Una"

#include <Sof Port: "COM3 (Arduino/Genuino Uno)" 1 Serial ports

COom1

Programmer: "AVRISP mkll"
' COM3 (Arduino/Genuino Uno)

double angle |

double angle Burn Bootloader
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COM3 (Arduino/Genuine Una) — O >

6.45 "
Distancia:
1£.19
Distancia:
17.07
Distancia:
17.07
Distancia:
17.07
Distancia:
17.407
Distancia:
17.407
Distancia:
17.407

Autoscroll |No line ending -~ | |1

E |

En esta ventana del terminal de comunicaciones se visualizan las medidas del ultrasonido.

*Es importante seleccionar correctamente la velocidad de comunicacién a 115200baudios
para que se visualicen correctamente los valores.
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En esta actividad aprenderemos a utilizar el mando de la televisidn bxl-rc001, configurado

con el estandar Sony, para dar érdenes a nuestro robot. Lamentablemente todavia no es

posible con mBlock.

En esta ocasion lo
vamos a realizar con

IDE.

Empezaremos por
encender un LED vy
apagarlo con el

mando. Cargaremos el
programa IRrecvDemo
File

/Examples/IRemote

desde

IRrecwDemao | Arduine 1.6.6
File Edit Sketch Tools Help

Mew el
Open CtrleO
Open Recent

Sketchbook

Examples

Close Chri+—WW
Sawe Ctri+S

Sawe As... Ctrl+Shift+S

Page Setup  Ctri+Shift+ P
Print Crl+-P

Preferences Ctrl+ Comma

Built-in Examples
01.Basics
02.Digital
02.Analog
04.Communica tion
05.Control
D6.Sensors
O7.Display

08.Strings

09.USE
10.StarterKit_BasicKit
11 ArduinolSP

Examples from Libraries
Bridge
EEPROM
Ethernet
Firmata

GShA
LigquidCrystal
sD

Servo
SoftwareSerial
sP1

Stepper

Temboo

VY Y Y Y Y Y YV Y oY

¥o¥ VoV

IRrecwDermno

IRrecvDump
IRrecwDumpV2
IRrelay
IRsendDemo

IRsendRawDemo

WWire
IRtest
RETIRED
IRtest2
Examples from Custom Libraries WCPanasonicSendDermo
IRremote LGACSendDermo

A12-INFRARROJOS_|_ | Arduino 1.6.6
File Edit Sketch Tools Help

Luego anadiremos el cdédigo necesario

A12-IMFRARROIOS 1 . .
para que quede tal como el siguiente:

#include <IRremote.h>

Si abrimos el terminal de
int RECWV_FIN = 11; . .
IRrecw irrecw(RECV PIN): comunicaciones del IDE
decode results resultsa: (CTRL+SHIFT+M) veremos que al
void setup () pulsar la tecla 1 del mando

{
Serial.begin{9600)
irrecv.enableIRIn(): // Start the receiver
pinMode (5, 0UTFUT) ¢

(configurado como Sony) envia un 16.
LED

amarillo D5 y con cualquier otra lo

Con este valor encenderemos el

}

apagaremos.
woid loop{) {
if {irrecwv.dscods {sresulta)) {
Serial.printin(results.value) Se reciben los cddigos por la entrada
irrecv.resums=({): // Receive the next wvalue
4 D11 y se espera recibir el cddigo 16.
delavy {100} »
if{{{results.value)==(1&6))){

digitalWrite(5,1):; J/Motor R adelante

Al2-

Descarga del
INFRARROJOS(I)

programa:

igitalWrite (S,0) S/fhpaga LED amarillo
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Una vez hemos aprendido a encender y apagar un LED vamos a realizar un programa para
controlar el robot con el mando de la TV. Para ello vamos a utilizar las
siguientes teclas, cuyos valores hemos obtenido con el programa anterior:

* a =

2832 144 2192 1680 3728

El programa para el control del robot con el mando de la TV seria tal como:

A12-INFRARRCIOS_IL | Arduing 1.6.6
File Edit Sketch Tools Help

Al Z-IMFRARROJOS I

#ginclude <IRremote.h>

int BECW _FIN = 11;
IErecv irrecw(RECV_PIHN);

decode results results;

vold setup()
{
Serial.begin (9600} ;
irrecv.enableIRIn({):; // Start the receiver
pinMode (7, 0UTPUT)
pinMode (8, OUTPUT)
pinMode (9, OUTPOT)
pinMode {10, OOTEUT) ;
pinMode {12, OOTEUT) ;
pinMode {13, OOTEUT) ;
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void loop() |
if (irrecv.decode{sresults)) |
//Serial.println(results.value);

//Desmarcar para ver les codigos enviados

irrecv.resume({); // Receive the next value

}
delay(100);

1f{((results.value)==(2832))){ //Rdelante

digitalWrite{7,1);
digitalWrite(8,0); //
digitalWrite(9,1); //
digitalWrite(12,1);
digitalWrite(13,0);
digitalWrite{10,1);

//Moter_A adelante

{/Motor B adelante

if{((reaults.value)==(3728})){ //Faro

digitalWrice(9,0);
digitalWrite(10,0);

1E{((resulta.value)=={1680})){

/Moter_L parado
//Motor_B parado

[/htrés

digitalWrite(7,0); //Motor R atrds

digitalWrite(g,1); //
digitalWrite(9,1); //
digitalWrite{12,0);
digitalWrite(l13,1);
digitalWrite{10,1);

1f{((results.value)==(144)}}{
digitalWrit=(9,0);
digitalWrite(l2,1);
digitalWrite{13,0);
digitalWrite(l10,1);

}
if{{{resulta.value)=={2192)))1
digitalWrite(10,0);
digitalWrite{7,1);
digitalWrite(8,0);
digitalWrite(9,1);
]

J/izquierda
//Motor A parado
//Motor_B adelante

//Motor_B parado
//Moter_A adelante

{/Motor B atrds

//derecha

*Descarga programa: A12-INFRARROJOS(II)

Comprobaremos su funcionamiento.

Arduino3dBot

*En el caso de que se quiera
hacer funcionar otro robot
con otro mando, para que no
se interfieran deberemos
usar otras teclas.

Si disponemos de un
movil Android, con
emisor de infrarrojos,
podemos descargarnos IR
REMOTE 2.0 para
controlar el robot. En IR
Databases se debe
seleccionar Sony y luego
teclado numérico.

IR Universal Remote™ IR 2.0

WaveSpark Tools PO

Offersin-app purchases

*Es imprescindible configurar el mando de television bxl-rc001 con el estandar Sony:

-pulsar SET v TW1 simult.
-(se activa €l LED rojo)
-pulsar:012%
-pulsar:Tv1
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A13.-Control por Bluetooth

En esta actividad aprenderemos a controlar nuestro robot con un movil
Android a través de Bluetooth.

Colocaremos el modulo Bluetooth JY-MCU-HC06, que se suministra
configurado a 9600 baudios, respetando los pines de la serigrafia de la
placa.

A nuestro robot le cargaremos el siguiente programa:

€9 A13-BLUETOOTH | Arduine 1.6.6 veid leepldd
File Edit Sketch Tools Help

if{Serial.availaekle{) > {[(0)){
command = Serial.read({):
if{{{command)=={"T"}))){ FSifhdelante
digitalWrite [(7,1);
digitalWrite (8,0}
digitalWrite (12,1}
digitalWrite (13,0}

A13-BLUETOOTH

#include <Arduinc.hs

. 1
#¢include <Wire.h> iE({ (command) —— (&7) ) { //Paro
#include <Servo.h> digitalWrite (7,0)
#include <SoftwareSerial.h> digitalWrite (8,0);
digitalWritce (12,0)
digitalWrite (13,0}
$include "MeSerial.h” 1
if{{({command)==({&8))) [ SALLras
double cormand: digitalWrite (7,0}
. . digitalWrite (8,1);
MeJerial EE'l digitalWrite (12,0}
digitalWrite (13,1}
vold setup(){ 1
) Vﬁn- AT - digitalWrite (7,0);
pintode (3, OUTEUT); digitalWrite (8,0) &
pinMode (10, OUTEUT) ; digitalWrite (12,1);
pinMode (7, 0UTIFUT) ; digitalWrite (13,0) >
pinMode (8, OUTEUT) ; !

if{{{command)=={82))){ S rDerecha
pinMode (12, OUTEUT) ; digitalWrite (7,1);
pinMode (13, OUTEUT) - digitalWrite (8,0}
command = 0 digitalWrite (12,0}
Serial.println("Arduinc3dbot™): drgrelimiteids s
digitalWrite(9,1): 1

digitalWrite(10,1);

*Descarga programa: A13-BLUETOOTH(I)

*Para transferir el programa hay que quitar el médulo Bluetooth o el jumper, ya que utiliza
las mismas sefales que el puerto COM (USB).

*En el momento de realizar este manual las instrucciones de mBlock no funcionan
correctamente para la lectura de datos via serie.
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Y en el movil instalaremos una App llamada Imagina3dBot que nos descargaremos de
GooglePlay.

B Googleplay | cerca [ a |

2 Aplicacions Categories v Inici  Top éxits  Novetats

Les meves
aplicacions
Botiga .
Imagina3dBot
7 Josep Bofarull Educacié
oCcs
< Sense classificacié
Familia

© Aguesta aplicacio és compatible amb el teu dispositiu
Guia per a pares i mares

El robot se puede controlar con botones con forma de flechas o con el giroscopio del propio
movil Android. Para hacer la conexion solo se debe elegir CONNEXIO/Direccion Mac del
modulo bluetooth del robot/ boton CONTROL y “Control fletxes (flechas)” o “Control
orientacié (orientacion)”:

[=] =

Imagina3dBot Imagina3dBot

AUTONOM  INFO AUTONOM  INFO

Control fletxes Control orientacio

Inici orientacié (C) Fi orientacié

- & 2
4

MOVIMENT
Y=PITH X= ROLL

. -

Mostra valor lliscador: 40

BLUETOOTH:- DESCONNEXIO BLUETOOTH: CONNEXIO  DESCONNEXIO

Video del control con botones tipo flechas:
https://www.youtube.com/watch?v=SytjjWNLB7Q

Video del control con giroscopio:
https://www.youtube.com/watch?v=WJ] 96BzCuQ
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A14.-Control servomotor
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Tapa superior

el

.
PARTES DE UN \
SERVOMOTOR .

Un servomotor es un motor especial que

—_— puede posicionar su eje en un angulo

| Engranajes

H H Chasis

i

™ Motor

Potenciémetro pOS | C| (’) n.
Sty
"
: Tapa inferior :

CONTROL ﬂ ﬁ

GND

lebeescocaannaaeeas
|

+vece Placa de control

Para funcionar soélo

determinado y lo puede mantener en esta

necesita

alimentacién GND, VCC (5voltios) y una

sefal de control.

Los servomotores estandar solo poden girar 180° aunque en el mercado podemos

encontrar de 270° y de 3609 (giro continuo).

La senal de control que se envia al

servomotor son impulsos comprendidos
entre 0,75ms y 2,25ms de duracidon que se

repiten cada 20ms.

Con mBlock simplemente hay que indicar
directamente los grados del angulo que debe

posicionarse el eje del servomotor.

F MODO1 ¥ MODO2

Si

fijar 3ngulo del pin @ del servo a

Para mejorar el programa anterior os

proponemos hacer que la posicion del
servomotor cambie segun el valor de la luz
que LDR

Dependiente de la Luz) conectado en la

recibe el sensor (Resistor

entrada analdgica A2.

IMPULS0S DE CONTROL POSICION EJE SERVOMOTOR

B TEma
i "-,
= ne
- U
1, Bma
— ,-"i\-\
(T ane
1 1 I.\-L._..z. gU
2,28mn
.Hf- -\"-. o
| —
b ..z“m’ﬂ
20ma
—
conectamos un servomotor en D6 y

introducimos el programa siguiente, podremos
ver como va alternando la posicion de su eje
entre 450 y 1350,

F MODO1 Y MODO2

leer pin analdgico (A) 9 f@

iNE uz ™ E

¥

fiar angulo del pinﬁ del serve a | luz

Dividiremos por 6 el valor de la variable luz para escalarla, ya que las entradas analdgicas

varian entre 0-1023 y el servo admite 0-180.
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Al15.-Alarma intrusos (sensor PIR)

En esta actividad crearemos una alarma contra intrusos utilizando un sensor de movimiento
PIR ref. HC-SR501. Este sensor tiene un alcance maximo de unos 6m segun el fabricante y

una apertura de deteccion de 1100°.

: *Un sensor PIR detecta la radiacion infrarroja que
GND Vce ~1 desprenden los seres vivos o cuerpos calientes.

*Cuando damos alimentacién a este sensor se requiere de
un tiempo para adaptarse a las condiciones donde se ha
instalado. Durante este tiempo el sensor aprende a
reconocer el estado de reposo (no deteccioén). Este periodo
de aprendizaje dura entre 10 i 60 segundos y es muy
recomendable la ausencia de personas durante la
calibracion.

High/Low

GND  Output

*Se debe prestar atencion al realizar la conexion del
sensor, pues tiene dos pines intercambiados. Consultar
esquema de la izquierda.

Sensitivity Adjust Time-delay Adjust
C.W o High C.\W to Extend
Anti W to Low Anti CW 1o Shorten

Cuando el sensor detecta un intruso debe activarse un sonido durante 4 segundos y mostrar
el objeto Panda en el escenario. Por defecto si no se activa la sirena, el panda debe estar

oculto. Programas Disfraces Sonidos

Desde la pestafia Sonidos hacemos clic en Efectos y sonido nuevo |

sl

£ 4
seleccionamos zoop. K & @
wnd from library “

Biblioteca de sonidos

s ’ s e s

Todos " S " S " N < " S » " N < 1
Animal bell toll bubbles car passing chomp door creak
Efectos
Electronica
Humanos 7 /s - z z

i< » i< » i< » iz » ds »
Instrumentos ~ ~ ~ ~ s
Bucles de musica ripples snap space ripple water drop Zoop
Percusion
Canto
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Desde la pestafia Programas introduciremos el programa siguiente:

al presionar

esconder
por siempre

fijar EECetldd a leer pin digital €3

*

51 detector = il | P A1=D15 SENSOR PIR

mastrar

[ 2

tocar sonido
F

esperar €9 segundos

si no

esconder

*Seguramente tendremos que bajar el volumen de vuestro ordenador.

El resultado sera:

W A15PIR() ~ @
detector [ 1

X240 ¥: 94 4
Objetos Nuevo objeto: 9‘ ,/ H’ [ O]

Escenario
1 fondo
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A16.-Sonda temperatura DS18B20 INOX

En esta actividad vamos a aprender a leer la temperatura con precision
usando una sonda DS18B20-inox que funciona con el protocolo OneWire.
Los datos de la sonda los leeremos por el pin A2 (D15) y los enviaremos por

el puerto serie.

. . . , . €9 A16-SONDA_TEMPERATURA_DS18B20INOX | Arduino 166 — — O *
Requiere instalar dos librerias: la Onewire y . _ - -DRIEBRINOX] Arduine
la Da”aSTemperatUre. File Edit Sketch Tools Help
Verify/Compile Ctrl+R
. Upload Ctrl+U
*Entre el Vcc y la salida de la sonda debe 416-9 k . .
. . . Uplead Using Programmer  Ctrl+Shift+U
haber una resistencia de 4k7 ohmios. . L
/by Nz Export compiled Binary Crl+Alt+5
#includ
Luego  introduciremos el  programa | Fretq  Show SketchFolder Ctrl+K -
A 2 Include Library E Managg Libraries...
siguiente: #defind :
R A o Add ZIP Library..

File Edit Sketch Teols Help

A16-50NDA_TEMPERATURA_DE18B20_INOK

//LECTURA DE TEMPERATURA CON 3ONDA DS18B20 INCK

#include <OmeWire.h> //3e importan las librerias
#include <DallasTemperature.h>

#define Pin 15 //Pin de entrada de datos del sensor Al=D15

OneWire ourWire(PFin); //3e establece el pin declarado como bus parz la commicacitn One Wire
DallasTemperature sensors(sourWire); //5e 1llams a la libreriz Dalla3 Temperature

void setup() [ //Configuraciones
Serial.begin(9600); //Configuracion de la welocidad del puerto serie
genaora.begin(); //Inicializacién de los sensores

}

vold loop() |
sensors.requestTemperatures(); //Preparz el sensor para la lectura
delay(S00); //Tiempoc entre lecturas
Serial.print (" Temperatura en gradog Celaiua: "); // Sin cambio de linea
Serial.print (sensors.getTempCByIndex(0)): //Lee e imprime la temperaturz en grados Celsiuns
Serial.println{" grados Celsius"); // Con carbio de linea
Serial.println(}; //Imprime linea en blanco

Descarga programa: A16-DS18B20
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En el terminal del entorno de programacion IDE (CTRL+SHIFT+M) se visualizaran los valores
cada medio segundo tal como la imagen adjunta.

COM3 (Arduino/Genuino Una) — O e
| || Send
~
Temperatura en gradeos Celsius: 22.37 grados Celsius
Temperatura en gradeos Celsius: 23.19% grados Celsius
Temperatura en grados Celsius: 23.94 grados Celsius
Temperatura en grados Celsius: 24.62 grados Celsius
Temperatura en grados Celsius: 25.25 grados Celsius
Temperatura en grados Celsius: 25.87 grados Celsius
Temperatura en grados Celsius: 26.37 grados Celsius
W
Autoscroll Mo line ending -~ | |SEOU baud -~
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A17.- Nunchuk

En primer lugar hay que conectar la
Nunchuk de la Wii a la placa tal como

en la imagen:

*Atencion: hay que vigilar la posicion del
conector, pues en caso de invertir la
posicion se puede estropear la Nunchuk.

El mando Nunchuk de la Wii dispone de multiples sensores integrados, tales como:

C button -1 joystick de dos ejes, X y Y.
-2 pulsadores Z i C.

3 'Ana'og Joystick -1 acelerometro de 3 ejes: X, Y y Z. *(Sélo
Z button algunos modelos).

3-axis acceleromoter
sensor is installed in
right-angle axis with
joystick

— Handheld

Nunchuk component

Dado que el Shield Imagina Arduino permite la conexion de la Nunchuk realizaremos un

programa para aprender a leer los datos de sus sensores y visualizarlos por pantalla.
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AL7_NUNCHUK_L | Arduine 1.0.5

File Edit Sketch Teols Help

A17_MUNCHUK_I_

_."'*

*Enwia los walores de la Nunchuk por el puerto serie
*Para wisualizarlozs se redquiere abrir el terminal de
*ocomunicaciones del entorno IDE (CTRL+AZHIFTHM)

*f

#include Lire.h>
#include <Lirduinolunchulk. s

#define BAUDRATE 9600

Arduinolunchuk nunchuk = Arduinoliunchuk ()
void setup()

{

Serdial.begin (BAUDRATE) »
manchuk. initl]) ;

wvoid Loop ()

{
munchuk . update () ;

Serial.print(minchuk.analogx, DEC) ;

Serial.print(' '}:
Serial.printihunchuk.analag¥, DEC) ;
Serial.print(' '}:

Serial.printiminchuk.accelX, DEC);
Serial.print(' '):
Serial.printinunchuk,.accelY, DEC);

Serial.print(' '):
Serial.print(manchuk.accelZ, DEC)
Serial.printci(' ');
Serial.print({minchuk. zButton, DEC) ;
Serial.print(' '}:

Serial.println{nunchuk.cButton, DEC);

1

Descarga programa: A17-NUNCHUK(T)

Arduino3dBot
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Anexo 1.-Montaje del robot Imagina Arduino

A continuacién detallamos el procedimiento de montaje del robot Imagina3dBot en 15
pasos.

1.-Repasamos que tengamos todo
el material especificado en la
pagina 3.

2.-Colocamos la rueda “loca” de la
parte de detras.

3.-Ponemos el soporte de delante
y lo fijamos con el tornillo
2,9x9,5mm.

*No hacer mucha fuerza.
%

4.-Fijamos el motor con |los
tornillos de 2,9x25mm.

*No hacer mucha fuerza, ya que si
comprimimos demasiado la caja
reductora del motor este girara con
dificultad.

5.-Fijamos el porta pilas con los
dos tornillos de cabeza conica
dorados.
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6.-Roscamos los 4 tornillos de
2,9x9,5 mm, con los separadores.

7.-Fijamos la placa
Arduino/Funduino Uno con los
tornillos anteriores encima del
chasis, con la ayuda de un
destornillador estrella.

*No tenemos que hacer mucha
fuerza.

Luego ponemos el Shield Imagina
Arduino de forma que coincidan las
referencias de los pines.

*Tomar como referencia RX (DO)
de las dos placas.

<

)

8.-Ponemos los tornillos M3x16mm
con sus respectivas tuercas, como
en la imagen.

9.-Ponemos la placa de los
sensores CNY70 y la sujetamos con
dos tuercas M3. P

v
L& J

N

10.-Montamos las juntas a las
ruedas.

11.-Colocamos las ruedas a presién
con la cara lisa al exterior.
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12.- Conectamos los motores.

*El motor A es el de la izquierda y
el motor B el de la derecha, en el
sentido de la marcha.

13.-Connectamos el porta pilas.
*El cable rojo es el positivo (+ 5V)
y el negro el negativo (- GND).

*Esta placa no lleva ningan
regulador de tension, por lo que no
se puede alimentar con mas de
6V (4 pilas AA).

14.-Conectamos los pins de la
paca driver: VCC, D4 , D2 y GND,
con los de la placa sensores que
se llaman igual.

*Los cables VCC(+5v) y GND de
uno y otro extremo deben tener el
mismo nombre.

15.-Finalmente y tenemos al robot
construido. Ya esta listo para
programarlo. Consultar el indice.

SBET

CEPROG=E8-

-
(<)
".UN%uc-
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Anexo3-Programacion arduino con mBlock.

Preparacion

1.-Descargar e instalar AdobeAlIRInstaller.exe
http://get.adobe.com/air/

2.- Descargar mBlock e instalarlo.
http://mblock.cc/download/

Utilizacion Modo 1 (con cable USB conectado al ordenador)

1.- Ejecutar mBlock.

2.-Seleccionar el puerto COM que el Windows nos ha asignado (COM1, COM2, COM3...) al
conectar la placa Arduino Uno.

'53' mEBlock - Based On Scratch From the MIT Media Labi(v3.2.2) - Desconectar - Guan
Archivo Editar | Conectar | Boards Extensions Language Help

[P Serial Port * com1
.
Bluetooth » COom107
240G Serial » come
Metwnrk - .
'53' mBleck - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3,
Archive Editar | Conectar | Boards Extensions  Lang
. . . .z Ml Serial Port 2
3.-Seleccionar Actualizar Firmware. Esta accion carga un _H — ,
programa de comunicaciones en la placa Arduino Uno. _
240G Serial 4
Metwark 4
Firmware

Actualizar Firmware L\\s
Reset Default Program

Ver cadigo

Install Arduino Driver

&\

4.- Activamos la extension de Arduino y la de Comunicaciones.

'?3' mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.2.2) - Serial Port Conectado -
Archive Editar Conectar Boards [ Extensions | Language Help
Manage Extensions Ctrl+Shift+T

a1
L-_I =
Restore Extenszions

Clear Cache

v | Arduino
v Makeblock D‘?

v Communication
AR — Y

INNOVA DIDACTIC - Actividades con Arduino3dBot_rev2.0—P. 42



http://get.adobe.com/air/
http://mblock.cc/download/

Arduino3dBot

5.-Para probar el funcionamiento podemos introducir el siguiente programa.

al presionar

Al pulsar la bandera verde la salida D5 que
. _ N corresponde al LED amarillo hara una
fijar salida pin digital @ 2 (QIEM intermitencia cada segundo.

res_ﬁerarﬂ segundos .
. . R Para detener el programa hay que pulsar encima
fijar salida pin digital @ a del bontén de color rojo.

[_Es_ﬁrerar o segundos
~Q

Utilizaciéon Modo 2 (sin cable USB y alimentando la placa)

6.- Si ahora nos interesa pasar este programa a la plca Arduino Uno para trabajar
desconectada de mBlocky del ordenador, tenemos que hacerlo sustituyendo la bandera por
la instruccion Arduino.

bt}

Arduino Program

pﬂ_I: siempre
Iﬁjar salida pin digital @ a
res_lierarﬂ segundos
lﬁjar salida pin digital @ a

res_lierar € segundos

7.-Hacemos clic encima de “Arduino Program”.

Programas B

.

E E} Back | Upload to Aduino Edit with Arduino IDE
| E -

D 01] #include <Arduino.h>

| J overadores y 12 | 02] #include <Wire.h>

03] #include <Servo.h>

J patesiocks J rovots o4
al presionar 05

06| double angle_rad = PI/180.0;
07| double angle_deg = 180.0/P;
08

repetir
m Arduino Program \ (1)8
- 2 =
or 11 void setup(){
por siempre | esperar €9 segundos }g pinMode(5,0UTPUT);
U
2 set digital pin @ output as (W 14| 3
s
| esperar €9 segundos 18
' 0 16 void loop(){

set digital pin 9 output as 17

18]  delay(10001);
10| digitalWrite(5.0);
20| delay(1000°1);

21|  digitalWrite(5.1);
2
7% B

24
esperar hasta que 25
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8.- Hacemos clic en "UPLOAD TO ARDUINO”, esperamos unos segundos y ya tendremos el
programa introducido en la placa Arduino. Entonces desconectamos el cable USB,
alimentamos con pilas o un powerbank y funcionara autbnomamente.

Arduino Program

fijar salida pin digital @ a

Fasperaro segundos
fijar salida pin digital @ a
Esperare segundos

=

Back Uploﬁf. to Arduino

02
03
04
05
06
o7
08
09
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26

Edit with Arduinc IDE

#include <Arduino.h=
#include <Wire h=

#include <Servo.h=
#include <SoftwareSerial_h=

double angle_rad = PI/180.0;
double angle_deg = 180.0/PI;

void setup}
pinMode(5,OUTRPUT);

1
void loop(H

digitalWrite(5.1);
delay(1000*1);
digitalWrite(5.0);
delay(1000*1);

9.- También existe la posibilidad de editarlo para corregir y afadir cédigo desde “EDIT WITH

ARDUINO IDE”,

Arduino Program

fijar salida pin digital & a

[l_asperaro segundos
fijar salida pin digital @ a
Easperaro segundos

I Start Uploading

‘ Upload Finish I

Back Upload to Arduino
01  #include <Arduino_h= s
02 #include <Wire h=
03 #include <Servo_h=
04 #include <SoftwareSerial-h>
05
06
07 double angle_rad = PI/180.0;
08 double angle_deg = 180.0/PI;
09
10
11
12  wvoid setup(H{

13 pinMode(5,OUTPUTY);
14

15 3

16

17 woid IDop(}

18

10 digitalwrite(5,1);
20 delay(1000*1);
21 digitalWwrite(5,0);
22 delay(1000*1);
23

24 1}

25

26
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