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Introduccion

En este manual os proponemos una serie de actividades relacionadas con la robotica educativa
utilizando el robot Imagina 3dBot Arduino.

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

La placa Arduino Uno, placa en que esta basado el robot Imagina 3dBot Arduino, se programa con
unlenguajedeprogr amaci -n ti po text o gnesensarualkeleglicard comd+ + 0 ,
hacerlo con ArduinoBlocks, un lenguaje de programacion visual basado en bloques.
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AuInoBIocks - by Juanjo Lopez  Libros & Doc

El portal es www.arduinoblocks.com.
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¢,Coémo funciona un robot?

Los robots funcionan de forma similar a nosotros. Cuando nuestro cerebro recibe informacion de
los sentidos (oido, olfato, gusto, vista y tacto), analiza esta informacién y da estimulos a las cuerdas
vocales para emitir sonido u 6rdenes a los masculos para que se muevan. Los 5 sentidos equivalen
a entradas de informacién y, la voz y los musculos serian las salidas sonoras y motrices.

En el caso de un robot, un chip hace la funcién de cerebro. Este chip se llama microcontrolador y
tiene unas entradas de informacién donde se conectan los sensores de luz (LDR), temperatura (NTC),
sonidoé y tambi®n tiene s anbtoresalEDsédonde se conect a

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 debe hacer. Entonces nosotros tenemos que decirle como
tiene que actuar en funcién de las sefiales que recibe de los sensores. jA esta acciéon se le llama
programar!
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ArduinoBlocks

ArduinoBlocks es un lenguaje de Bmmmzs e
programacion graficop o r i B Icreaglaupers

LI © Informacion @ Archivos i@ Arduino Uno
Juanjo Lépez. Esta pensado para que nifios y I tssca —
i
nifas aprendan a programar con placas [ coer : E
Arduino a partir de los XX afios. I MOl = v dota P €D (KD -
. . - I VLS Leer analégica Pin ENIED
Los distintos bloques sirven para leer y escribir I Listas

. . . , Funciones " o )
las distintas entradas y salidas de la placa, asi

como programar funciones légicas, de control, [ Tempo —
I Puerto serie Leer digital Pin ﬂ
etc. [ Bluetooth
| oo
| PantaiaLcD
I wotor
| wotor-Shield A A
cerpad
[ RelojRTC =35
I GPS Leerpulso Pin E358 (@XM Tiempo de espera
| TaretasD
I MaTT Interrupcién Pin [EE8
I NeoPixel
[ rFD
[ LedMatrix 8x8
I Domética
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ArduinoBlocks y el robot Imagina 3dBot Arduino

. 2
oM | |magina 3dBot Arduino Arcuino  Blochs K.

En este manual usaremos un menu dedicado solo al Imagina 3dBot Arduino, con estos bloques
conectaremos con las entradas y salidas de la placa Arduino Uno a través del Shield Imagina
Arduino, que entre otras cosas permite adquirir valores de temperatura, luminosidad y controlar el
printbot (robot impreso con tecnologia 3D) llamado Imagina 3dBot.

Seleccionaremos  fNuevo Buscarproyecios Proyectos -
proyectoo y Al ni e oes
proyecto per s

Mis proyectos Empezar un nuevo proyectol

© Ultimos compartidos — % Destacados

Rrduino Blochs Buscar proyectos  Proyectos v

Nuevo proyecto

A Proyecto personal ® Profeso
Empieza a trabajar en tu proyecto ahora mismo. Seré totalmente privado para ti.Una vez finalizado, si ¢Eres profesor? plani
quieres, 1o pudes compartir con el resto del mundo! Su proyecto y t podn
En el men¥ deyRTitp® delgcci onamos -Arduinb@pci - n

£ Nuevo proyecto personal

Tipo de proyecto

Arduino Nano / ATmega328
Arduino Mega / 2560
Nombre Otto DIY / Nano

3dBot / Imagina-Arduino
Descripcion Keyestudio EasyPlug
Componentes Nomal ¢ A BIUS = = %

Comentarios Normal ¢ A B T

ic
[
"
iii
iii
&

Nuevo proyeeto
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Con el Imagina 3dBot Arduino trabajaremos de dos formas distintas:

En la primera parte de las practicas, utilizaremos solo las placas Arduino, juntamente con el Shield
Imagina Arduino, conectada al ordenador. Aprenderemos a utilizar las entradas y salidas, y los
distintos sensores que podemos conectar.

En la siguiente fotografia se puede observar que disponemos de Entradas y Salidas para tomar
datos del exterior a través de una gran variedad de sensores y actuar con distintos elementos segun
nos convenga.

Bluetooth / Prog bluetooth externo

Nunchuck
Zumbador

EN YELLOW RED ' : - b -
ey b eceptor
))|L|§TSO PUTQIMAGINA 12 N Ty = \

Alimentacioén
Power Bank y
e

ntrada de datos'

Emisor IR
Interruptor
ON/OFF
NTC
Alimentacion con : :
pilas 6V 1 - LDR

Sensor Sensor Sensor

;i : BUS 12C Pulsador
Derecho Izquierdo ultrasonidos

Motor A Motor B

Ubicacion de componentes

Ademas, tenemos pulsadores, leds y otros elementos ya incorporados para poder practicar sin
necesidad de ningln montaje extra.
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Tabla de entradas y salidas utilizadas

AO Zumbador DO Bluetooth RX

Al Sensor de linea fotoeléctrico , sensor D1 Bluetooth TX

PIR, servo o cualquier otro sensor

A2 Sensor de luz (resistencia LDR) D2 Sensor Ult rasonidos
Pulsador

A3 Sensor de temperatura D3 Diodo LED verde

(resistencia NTC) Emisor infrar o jo

A4 D4 Sensor Ult rasonidos

A5 D5 Diodo LED amarillo

Sensor de linea lzquierdo
D6 Diodo LED rojo
Sensor de linea Derecho
D7 Motor A
D8 Motor A
D9 Motor A
D10 Motor B
BUS 12C / Nunchuk D11 Receptor infrarrojo
D12 Motor B
D13 Motor B
D14
D15

En la segunda parte, con el robot totalmente montado; descubriremos como transferir el programa
creado por nosotros al robot, para poder desconectar el cable de datos USB y que este actle segln
las indicaciones que le hemos dado.

El Kit Imagina 3dBot Arduino basico incluye:
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- 1 Chasis impreso en 3D compacto: 1 caja soporte para la placa, 2
soportes para sensores, 2 ruedas + 2 juntas téricas y 1 bola de
plastico

- 1 Placa de control Arduino Uno Rev3 con cable USB (Ref.
A000066C).

- 1 Shield Imagina Arduino V3 Innova Didactic con Bluetooth (Ref.
RBL0692_V3).

- 2 Motores con placa + cables (Ref. ID_MOTOR_PLACA).
- 3 Sensores infrarrojo siguelineas (Ref. RBL030120).

- 3 Cables M-M de 20 cms. para conectar los sensores de linea (Ref. RBLSENSOR-PP).
- 1 Power-Bank 5v/2200 mAh (Ref. VL2200PB0O01GR).

- 1 Sensor de ultrasonidos de 4 pins (Ref. HC-SR04).

- 1 Mando para control remoto (Ref. KS9002).

- 1 Juego de tornilleria compuesto por: DIN7981 2,9x25 (4 unidades) - DIN7981 2,9x6,5 (7
unidades) - DIN7985 M3x12 (2 unidades) - DIN934 M3 (2 unidades).

Material opcional

Pregunta a Innova Didactic para adquirir el material opcional.

- 1 Médulo pantalla LCD 12C LCD2004 (Ref. KS0062).

-
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- 1 Matriz de LED 8x8 12C HT16K33 (Ref. KS0064 0 KS0396).

- Mando Nunchuk de la Wii (Ref. A3-12986). (@ @@ @ aﬁ’
S S S P

\ S o >SS

;:r[éztr:il;z?qiiee:eigeerzrcias para hacer volar la imaginacion y é’ é @ gﬁ é &

S P S &

1 e

Herramientas

destornillador estrella y una llave fija plana del numero 6-7.

Para el montaje de este robot vamos a necesitar un / P
G
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Preparativos: montaje de la placa

Para la primera parte de las practicas, solo
utilizaremos la placa o Shield Imagina Arduino.
Montaremos la placa Arduino Uno Rev3 en la caja de
soporte de la placa con 3 tornillos de estrella de
2,9x6,5mm, encima de esta, instalaremos el Shield =
Imagina Arduino y conectaremos la placa Arduino ©
Uno Rev3 al ordenador con el cable USB.

Solo con la placa podemos hacer cantidad de ejercicios
para practicar e ir aprendiendo poco a poco.
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Preparativos: instalacion de los drivers y programas

Para programar la placa Imagina Arduino a través de la placa Arduino Uno Rev3 con el programa
online ArduinoBlocks, necesitaremos instalar un pequefio programa disponible en la seccién de
fEnlacesa Se trata de ArduinoBlocks Connector.

Arcuino Blochs

o ArduinoBlocs x + - a8 X
- C @ Noesseguio | wwwarduinoblocks.com Qa #w @ :

Arduino  Blocks Buscar proyectos Recursos v I= Iniciar sesin

¥ Colaborador & Distribuidor Oficial

W0 NOVA DOACTIC

Una vez instalado podemos asegurarnos que se ha reconocido
la placa, para esto con el botén derecho nos dirigiremos sobre

el icono AEste equipoodo y pul
dirigiremos a AAdministrador Anclar al Acceso répido
en APuer tyaRNogpar€dnuestra placa Arduino UNO LR

con un (COMXX) disponible. ol

Conectar a unidad de red...

Desconectar unidad de red...

8 Sist Crear acceso directo

4 = > Panel de control > Todos los elementos de Panel de control > Sistema T

Cambiar nombre

Ventana principal del Panel de
control

Ver informacién basica acerca del equipo Propiedades

Edicion de Windows

Windows 10 Pro

remoto © 2018 Microsoft Corporation. Todos los derechos reservados. D Procesadores
€ Proteccion del sistema v ﬁ Pgertos (COM y LP
G Configuracién avanzada del Sistema "
sistema O— ASUSTek Computer Inc. m erle esrrrearsobre el vinculo Bluetooth (COM10)
Procesador: Intel(R) Core(TM) i5-8250U CPU @ 1 ? IS:rle estandar sobre el vinculo Bluetooth (COM9)
== Teclados

Memoria instalada (RAM): 8,00 GB (7,86 GB utilizable) 2 .
wa Unidades de disco

*En caso de que no nos reconociera la placa, como paso opcional podemos descargar e instalar el
programa oficial Arduino IDE para que se instalen los drivers necesarios, ni tan si quiera es
necesario ejecutarlo.
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Programacion Arduino con ArduinoBlocks

v
4 !

% Destacados

P22 - Control Relés Bluetooth

En el portal www.arduinoblocks.com, tan solo es necesario realizar un registro gratuito rellenando
todos los campos y pulsandoeni Nuevo usuari o00.

Nuevo usuario

=== Recommended GMail accounis (Review SPAM folder) *=* (Hotmail,Msn.... may not work due to spam filters)

Correo electrénico
Confirmacion de correo electronico
Clave
Confirmacion de clave
Nombre
Apellidos
Pais SPAIN v
Ciudad

w Recibir infermacién y novedades por email

Nuevo usuario

Sera necesario validar la cuenta en el correo recibido en nuestra direccién de correo (sin no aparece
en ABandeja de entradabo, revi s abyvhlidar dicamdp solbreael i Sp a n
link recibido.

Seguidamente yapodremos fil ni ci ar sesi - no.

Iniciar sesidn

Correo electrénico
Password

Nuevo usuario
No recuerdo mi clave
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Para empezar a trabajar, nos dirigimos a AProyect

Arcduino Blochs Buscar proyectos  Proyectos

Mis proyectos

Nuevo proyecto

Proyectos personales [35] Alumno [0] Profesor [0] Compartido conmigo [0]

Mostrando 1-25 de 35 elementos.

Escogemos fAProyecto pe Buscar proyectos  Proyectos =

Nuevo proyecto

§ 3 Proyecto personal

Iniciar un proyecto personal

Empieza a trabajar en tu proyecto ahora mismo. Serd totalmente privado para ti.Una vez finalizado, si
quieres, lo puedes compartir con el resto del mundo!

Y finalmente, ArduinoBlocks permite programar placas Arduino de varios tipos, y de realizar
proyectos de todo tipo, pero para nuestro caso
Imagina-Arduino.

’

Arcuino Blochs Buscar proyectos  Proyectos ~

2 Nuevo proyecto personal

Tipo de proyecto | Arduino Uno v
Arduino Uno
Nombre Arduino Nano / ATmega328
Arduino Mega / 2560
Otto DIY / Nano
Descripcion Otto DIY / Uno

-3dBot / Imagina-Arduino

Keyestudio EasyPlug

Componentes Normal 2 A B I US = IE= &
Comentarios Normal # A B I US = = &
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Esta opcidn nos presentard los mends necesarios para poder programar nuestro robot de forma
facil y sencilla con las funciones preparadas expresamente para el Imagina 3dBot Arduino.

Arcuino Blochs Buscar proyectos  Proyectos ~
@ Informacion &2 Archivas ﬁadBot

Logica
Control
Matematicas
Texto
Variables
Listas
Funciones

Tiempo
Puerto serie
Bluetooth
Pantalla LCD
LedMatrix 8x8

3dBot

A continuacién, vamos a aprender a usar las herramientas basicas para trabajar con nuestro robot.

INNOVA DIDACTIC i Actividades con Imagina-Arduino 3dBot v3 Rev. 0.0 ESP P. 16




MR (25 imagina 3dBot Arduino Oty s o2t

Actividades con la placa Imagina Arduino

Os proponemos una serie de actividades para aprender, paso a paso, como funcionan los sensores
de vuestro robot, incorporados en la placa, para mas adelante montar el robot completo y darle

Avidao.

AO1.7 Encender un LED

LEDs Verde, Amarillo y Rojo

50 B B T IMAGIN

Activar un led como indicativo de que todo va bien:

En el apartado fBdBotode ArduinoBlocks, encontramos el bloque fLedoque nos permite encender
y apagar los leds verde, amarillo y rojo del robot.

Sivalor 255 = |ed encendido totalmente.
Si valor 0 = Jed apagado]

Led NCTERE Valor [ |

El led se enciende totalmente introduciendo un 255 en la parte derecha del bloque. Para apagarlo
basta con poner un 0. También se puede variar la intensidad de brillo. Para ello, cualquier valor
entre 0y 255 haré que el brillo del led aumente proporcionalmente hasta llegar a su maximo en 255.

AO01_01 Encender mi primer led:

3 Led Valor
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Tras cargar este programa, el led verde deberd permanecer encendido constantemente. Si es asi,
tienes bien conectada la placa y has conseguido cargar tu primer programa. jSeguimos!

A01 02 Juego de luces con el bloque fEsperaro .

El bloque fEsperardlo podemos encontrar en el apartado AiTiempoa Se corresponde con el famoso
fDelaya Lo que hacemos al insertar un bloque de fEsperarg es dejar el robot en el estado en el que
estaba justo antes de la espera, durante el tiempo que ésta dure.

Esperar [N | milisegundos

P

Cuidado porque el tiempo usado en este bloque esta en milisegundos, por lo que para esperar por
ejemplo medio segundo, tendremos que introducir un 500.

Programa ejemplo:

Enciende totalmente el led verde

Espera un segundo con el led
verde encendido

Apaga el led verde

Espera un segundo con €l led
verde apagado

Vuelve a empezar

Con este programa conseguimos que el led verde parpadee con una frecuencia de 1 segundo de
encendido y apagado. Puedes probar a cambiar tiempos e introducir mas leds, asi como a variar su
intensidad de birillo.

El problema de la funcién fEsperaroes que deja la placa bloqueada en el estado anterior durante
ese tiempo de espera, es decir, no recibe ni envia nuevas ordenes en ese tiempo. Es por esto que,
en ciertos casos, es mas conveniente utilizar el bloque i Ej e ¢ ut aue vareandsaea futuros
apartados.

INNOVA DIDACTIC i Actividades con Imagina-Arduino 3dBot v3 Rev. 0.0 ESP P. 18




MO (&80 imagina 3dBot Arcuino Ry s o i

AO02. 7 Encender un LED con el pulsador

En esta actividad queremos encender el LED verde al presionar el pulsador de la placa.

LED Verde

GREEN ' ELLOW RED

IMA

L Pulsador

En este ejercicio ya empezamos a utilizar funciones del ment AL- gi cad con | as
condicion.

CondicionesSi é h ac. e r

Se trata del famoso bucle Si (if en inglés) que es uno de los pilares de la programacion, ya que
permite evaluar estados y tomar decisiones en consecuencia.

Funciona como una oracién condicional en espafiol, si se cumple la condicion incluida en su primer
apartado, entonces se realiza la accién incluida en su segundo aparado. En caso contrario, no se
hace nada.

En el apartado de condiciones se pueden introducir multitud de factores: estado de sensores,
(analdgicos o digitales), comparaciones, igualdades, operaciones matematicas, etc.

Para el programa ejemplo vamos a usar un nuevo bloque
gue controla el pulsador que incorpora la placa Imagina
Arduino del Imagina 3dBot Arduino. Lo podemos encontrar
en el apartado f3dBota

rabi

SECTE et

Con ese bloque crearemos la condicion. Como accion a ejecutar si se cumple la condicién, vamos
a encender un led. Para ello volveremos a utilizar la funcién fiLedq cuyo bloque localizamos en la
misma seccion que el pulsador.
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Programa A2_01:

En el siguiente programa hacemos que al pulsar el botén se encienda el led.

Si se acciona el pulsador —
. 4 0 Led BT3RS Valor

Entonces enciende el led

-

Ampliando el condicional.

Haciendo clic sobre el simbolo del engranaje sefalado con la flecha roja en la imagen inferior, nos
aparece un cuadro con funciones con las que podemos ampliar el condicional fSia

Hay dos opciones que se consiguen arrastrando los bloques como se aprecia en las siguientes
imagenes:

INNOVA DIDACTIC i Actividades con Imagina-Arduino 3dBot v3 Rev. 0.0 ESP P. 20




HONEN (8 imagina saot Arcuino i) s o2

W\iﬂ
 sino | =

(%) s

hacer

sino si
hacer

Veremos ejemplos del uso de estas variantes a lo largo de diferentes programas en este documento.
Pero siguiendo con el ejemplo del led, realizaremos un programa que al pulsar el botén se

encendera el led durante un segundo, si ho se pulsa, se apagara.

A02_02 Ampliando el condicional.

Si ze acciona el pulsador

Entonces enciende el led

Led estara encendido 1 segundo

Sino ze ha pulsado, apagar led

Comprobad su funcionamiento.
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AO03. T Medir la luminosidad con LDR

Anteriormente hemos coment ado que exi st e | aprovecharemos-esta i Ej e
funcibnj unt o con | a damawveclos datos deEsangor de tuminosidad en la pantalla del
ordenador.

Pero antes de hacer el ejercicio vamos a ver las distintas funciones poco a poco.

- Gestion de tiempos conelbloquei Ej ecut ar cadao.

Ejecutar cada §gLL) ms

Encontramos el bl o g u ea Bste blogue ejecetauna
vez cada X tiempo las érdenes que estén dentro de él. Cuidado porque
NO detiene el programa en el estado anterior a él, como si hace el bloque
fEsperara

Junt o cioanrsding fuacion muy util para imprimir datos en el ordenador. Vamos a verlo con
un ejemplo en el siguiente apartado, en el que aprendemos a enviar datos desde el Imagina 3dBot
Arduino al ordenador.

- Imprimir en el puerto serie (enviar datos al ordenador).

En la seccién fPuerto seriedtenemos el bloque fEnviarg mediante el que mandamos valores a la
pantalla del ordenador.

s_ Enviar - Salto de linea

Podemaos enviar cualquier orden o dato que queramos solo con introducirlo en el espacio en blanco
entre comillas del bloque.

Programa ejemplo:

>_ Enviar | & [[MTELLEETS »* ) Salto de linea

Coneste programa | o que hacemos es envlingovaDalactica pant
una vez por segundo (1000 ms).
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Tras cargar el programa, pulsando el botén fConsolady a continuacién flConectarg veremos en la
pantalla del ordenador los valores enviados.

Baudrate: | 9600 v

v Enviar

ArduinoBlocks :: Consola serie

hd Enviar

Innova Didactic
Innova Didactic
Innova Didactic
Innova Didactic
Innova Didactic

Hay que destacar que, si ho usamos el blogue fEjecutar cadag enviamos al ordenador un dato
cientos de veces por segundo, lo que satura la comunicacion y bloquea el sistema. De ahi la
importancia de este bloque.

También podriamos usar el bloque fEsperardpara enviar datos cada segundo, pero entonces, en
los tiempos de espera, el robot no podria escuchar otras érdenes ni realizar otras acciones.
Tranquilos, veremostodoestomasadel ant e con cal malést 4y con m8s e]

Ahora vamos a aplicar estos dos conceptos para leer los valores del sensor LDR incorporado en la
placa.

En esta actividad se pretende que cuando oscurezca se encienda el LED
amarillo, como si de una sonda crepuscular se tratara.

Sensor LDR
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Para hacerlo vamos a utilizar el bloque de la LDR (Resistencia Dependiente de la Luz) como dato
para enviar a la pantalla del ordenador.

Introducimos el siguiente programa y abrimos la consola:

FENLECEEVIRA Conectar = Desconectar  Limpiar

| I v] envar

534
835
534
834
529
303
313
324
328
832
534
531

Comprobad su funcionamiento.

Vemos cdmo cambia de valor si tapamos el sensor con el dedo y nos permite saber el valor con luz
ambiental o a oscuras.

¢, Como podriamos hacer para que se active el LED amarillo a partir de cierto nivel de luz?

Bucle

Ejecutar cada E[00) ms
Funcion para enviar el valor del l : :
LDR en pantalla i averguar los
valores en distintas condiciones

Comparamaos el valor del sensor
de luz con una valor determinado

Sies igual o menor encederd =
elled -

N

Sino, al no ser menor o igual , i - gy Led GYELIOES Valor m'
apagara el led L L
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AO04. 1 Medir la temperatura con NTC

En esta practica haremos un detector de incendios de forma que se debera
encender el LED Rojo cuando se supere un determinado valor del sensor
de temperatura.

El sensor de temperatura que utilizamos es de tipo analdgico y se llama
NTC (Coeficiente de Temperatura Negativo).

Aprovecharemos para introducir el concepto de variables. Sensor NTC

Las variables son elementos muy comunes en programacion. Basicamente, crear una variable es

darle un nombre a un dato o a una lectura. Por ejemplo, las mediciones de valores de temperatura

las podemos guardar en una variableques e | | ame ATemperatur ao. No es
nos permiten trabajar mas comodamente, ademas, como podemos personalizar su nombre, ayudan

a clarificar el cédigo y utilizar un lenguaje més natural.

Al trabajar con variables vamos a tener dos tipos de bloques principales:

1. El bloque en el que le damos valor a la variable:

Establecer = ol

2. Y el bloque de la propia variable creada, para poder insertarla y combinarla con otros
bloques:

varMum -

También podemos personalizar el nombre de la variable, de la siguiente forma:

www.arduinoblocks.com dice

Nombre de variable nueva:

Eslahlacer wvarNum - - 0
 wvarNum - - Temperatura|

Renombrar |z vanable..
Aceptar Cancelar

“ariable nueva. ..

Establecer REITLIE = 1]

v varNum
Renombrar la variable .

Variable nueva...
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Una vez creada la nueva variable, podemos seleccionarla haciendo clic sobre el desplegable:

*VarNum '] Temperatura -

¥ warMNum - + Temperatura
Renombrar la variable. .. Renombrar la variable__.
Yariable nueva. .. Variable nueva...

Ten en cuenta que las variables solo pueden estar formadas por una palabra. Si quieres incluir
varias palabras, puedes usar el truco de separarlas conuna barra baja fA_0,,  como
Valor_Temperatura.

Usaremos el mismo procedimiento para descubrir el
valor de la Temperatura como hemos hecho con el
valor de Luminosidad.

2443
2462
2491
25.38
2585
25.95
26.14
26.33
26.42
26.61
26.70
26.80
26.80
26.80

En el caso que se adjunta, vemos que el valor
ambiental es sobre el 24 y cogiendo el sensor de
temperatura con los dedos, sube mas de 25.

Asi que ya estamos listos para hacer nuestro detector de incendios, se activara el led cuando
sobrepasemos un valor determinado.

| Establecer = = Sensor de temperatura (*C)

Ejecutar cada 1000 "B

Enviar Salto de linea
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¢Afadimos una sirena?

Establecer = = Sensor de temperatura (°C)

Ejecutar cada ms

I' ». | Enviar GSSETERD M Salio de linea

Temperatura ~ |l = - I8 25
L=\ Rojo - \/: M 255]

Zumbador Ms Tono 'Em.

Zumbador Ms Tono 'Em

%1 Rojo - N2 0]
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AO05. T Mide distancias (sensor ultrasonidos HC-SR04)

rcuino Blochs i

keyestudio

Si disponemos de un sensor de ultrasonidos HC-SRO04,

podremos realizar medidas de distancia directamente con

ArduinoBlocks.

El funcionamiento de los sensores de ultrasonidos consiste en
emitir un sonido y medir el tiempo que tarda en rebotar con el
objeto que tiene delante y volver. Asi se puede calcular la
distancia a la que se encuentra el objeto que esta enfrente.

| Para a

adjuntas:

realizar esta practica lo
directamente al z6calo delantero tal como en las imagenes

conectaremos

Con |l a instrucci-n fADi sts#laopcigdae enviat datbsi adagpantaka ddl a s
ordenador realizaremos un programa donde podremos jugar con la distancia.

| Establecer [DEERS = |

I:_jeu.ltar cada ‘Im ms

E_ Enviar _ GISEITEND | Sato delinea
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la consola vamos a ver las lecturas.

ArduinoBlocks :: Consola serie

v Enviar

13.62
13.60
15.16
16.29
7.02
22.62
21.81
14.43
6.24
2.02
2.12
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A05_02 Ahora, vamos a hacer como si se tratara de un sensor de aparcamiento de un coche.

El robot va a emitir un pitido intermitente cuya frecuencia dependera de la distancia a la que esté
un objeto que se coloque delante. Cuanto mas cerca esté, mas veces por segundo pitara.

Hay que tener en cuenta que el tiempo que pasa entre pitido y pitido (que depende de la distancia)
se indica en milisegundos, por eso, multiplicamos por un factor (en el ejemplo, 15) que hace que la
frecuencia de pitido se adapte a nuestras necesidades. Podéis probar el sistema, variarlo, escalarlo
y adaptarlo a vuestro gusto.

Leemos la distancia al objeto mas cercano, lamultiplicamos por 15y
el resultado lo guardamos en la variable "varNum".

Entonces encendemos el zumbador con una duracion de pitido de
100 ms y un tono de 500 (por ejemplo).

Esperamos el tiempo determinado en la variable "varNum" para
realizar un nuevo ciclo.

Vemos en el programa que la frecuencia con la que se realiza cada ciclo, que equivale a la
frecuencia con la que damos cada pitido, depende directamente de la distancia del 3dBot al objeto.

AO05_03: Sensor de distancias

En el programa anterior hay un inconveniente, y es que el robot siempre va a pitar, aunque el objeto
gue esté delante se encuentre a mucha distancia. Ahora vamos a poner una nueva condicién para
gue este pitido solo comience cuando el objeto esté a una determinada distancia minima. Para el
ejemplo que se propone, se ha probado con 20cm, pero, igual que antes, podéis ajustarlo como
querais.

Establecer (FEEVEINEWITED = | Nimero entero O el x IR 15)

Leemos la distancia al objeto mas cercano, la multiplicamos por
Ny
‘ W) () 15 y el resultado lo guardamos en la variable "VarNum®.

1 1 Si la distancia del objeto es menor de 400 (equivale a unos 20
m ° ool (eq
cm, tenéis que calibrarlo vosotros)

Entonces encendemos el zumbador con una duracién de pitido
de 100 ms y un tono de 500 (por ejemplo)

Esperamos el tiempo determinado en la variable "varNum” que
depende de la distancia del objeto

Si la distancia del objeto es mayor de 400 (equivale a unos 20
cm, tenéis que calibrarlo vosotros)

Entonces no hagas que suene el zumbador

Volvemos a empezar
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A06. T Generador de notas musicales con el zumbador

El zumbador es el pequefio ial t avoz o situa
esquina de la placa, al lado de los leds, y con él,
% podemos generar melodias musicales.

Zumbador

,‘\/

e
zm }
-
=2
= 9
g =
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AO7.7 Funciones

Una funcién es simplemente un conjunto de instrucciones a las que damos un nombre, para no
tener que repetirlas en diferentes partes del programa y para clarificar y ordenar el codigo. Al crear
una funcién, se genera automaticamente un bloque de dicha funcién, que ya puede ser insertado
en cualquier parte del programa.

Para &ell o, tenemos quegueensoatr @mmos |l emuel Appaadado
ArduinoBlocks.

(%) para

Primero tenemos que darle un nombre a la funcion, e incluir dentro de la misma, el conjunto de
instrucciones que queremos que realice el robot cada vez que la usemos.

Por ejemplo, podemos definirunafunci - n con el %) para (XD
cuya finalidad sea encender el led verde y apagar el amarillo y el s Led RZT7RS Valor

rojo.

Si ahora vamos a la seccién flFuncionesoddel panel izquierdo de
ArduinoBlocks, encontraremos ya la nueva funcién creada,
disponible para ser seleccionada e insertada en cualquier parte
del codigo.

[ e
I Matematicas

I T [z para

I Variables devuelve
I Listas

Funciones m -—

Es importante destacar que las funciones no se definen dentro del fi Bclea Se crean fuera y luego
se insertan dentro en los momentos en los que queramos que se ejecuten.

C C

Cuando creamos un programa pequefio (de pocos bloques), no suele merecer la pena definir
funciones, ya que no ahorra mucho tiempo. Pero cuando realizamos programas mas extensos o
con partes iguales que se repiten, es una buena practica hacer uso de ellas, tanto por comodidad,
como por claridad del programa realizado.
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AQ07_01 Juegos de luces.

En el siguiente programa se definen tres funciones creando juegos de luces con los tres leds del
3dBot, y a continuacion se realiza una secuenciacion y repeticion de estas.

- Las funciones, Bunmz3d0,sdéhuz 20 y A
©] para [KTEED o) para [K=E) a) para ([EEE)

Led NCTER) Valor  F13) & 21 Rojo - R 255 & 0 Amarillo - N0 0 255 1
Led EXETIERS Valor  #53 | ST Rojo - \CAN0Y

Led NZI0RS Valor B3 - Led NEEERA Valor (1)

Tras crear las funciones, ya podemos encontrarlas
en el a apartado fFuncionesq como bloques, para 5gi o) para [ECEED
insertarlas en el i Bclea

Y la finiicializaciébnoy el fi Bcled que dan

devuelve

|
I Tiempo m
[
I ca
1

Puerto serie
Bluetooth

Pantalla | (.0
Esperar milisegundos

Esperar : ' milisegundos
Esperar milisegundos
Esperar . ' milisegundos
Esperar milisegundos

Esperar ' milisegundos
- |
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El programa completo queda de la siguiente forma:

o) para (IEE)
Led \CGER Valor 53 | | © Led ENEUCRS Valor 53

Esperar | milisegundos i A IF

Led EXENIES Valor ) = Led [GETCRD Valor ()

Esperar ' milisegundos

Led \CE0RI Valor ()

milisegundos

' milisegundos | para (=93
' Led OGRS Valor g5

milisegundos L

Led EXENTRS Valor 3 |
Esperar ' milisegundos

L —

Led NI Valor @3 |

Podéis probar a crear mas funciones, insertarlas en diferente orden, cambiar los tiempos, etc.
AO07_02 Juegos de luces con sonido.

Siguiendo el programa anterior, vamos a afadir un
fzumbadora Para que siga a la misma velocidad, ahora quitamos los tiempos de espera en el
bucle, ya que el zumbador ya incluye ese tiempo de espera.

| para [X=E])
| & Zumbador Ms 1) | Tono  [EEEEE

Led KT Valor Led GUEIIRS Valor 53

A

Led EXEGR Valor () Led (GETRS Valor 1) |

!
Led valor (1)

&

"
R

"

y

"
)

o
) para [IEE)
[ & Zumbador Ms [EL)  Tono
Led [GITR Valor  EI53

U1 Amarilo - A 255

0] Verde - K1 555

Igual que en el caso anterior, podéis probar a cambiar los tiempos, el tono, el orden de las
funcionesé
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A08. 1 Dando expresion al robot

El siguiente material es opcional y no viene incluido en el Kit basico.

Tenemos muchos accesorios opcionales para poder conectar al robot. Hay un par de opciones
muy interesantes que son una pantalla de texto y una matriz de leds:

Pantalla LCD 1602 12C (Ref KS0061)

Matriz de Led 8x8 (Ref KS0064)

Estos elementos se conectan a través de un bus llamado 12C, el
conector se encuentra al lado de los sensores de luz y
temperatura.

I2C es un protocolo para poder conectar varios dispositivos de
forma muy facil con un par de cables para los datos y otros dos
para alimentacion y tierra 0 GND.

Existiendo, ademas, Hubs para poder conectar mas de uno a la

vez. BUS I2C

ke g“

12C Shield V1

Modulo hub 12C (Ref KS0392)
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A08_01 Pantalla

En la pantalla podemos enviar datos como los valores de los distintos sensores, temperatura,

luminosidad y por ejemploladi st ancia detectada por el sensor de
En el bl oqgue fAPantalla LCDO e nsirnve pararinaicaogie amosd& un c i
usar la pantalla, que hay que poner al bloque finicializarg¢ y | a funci -n ALCD | mpr

ponerelbl oque ABucl eo.

Se puede Ai mpr nlanprimara filax® ® endaaségansla fie=1 y empezar a escribir en la
columna deseada des de la primera columna=0 hasta la Ultima columna=15 o 19 (segin modelo).

Inicializar pantalla:Hay pantallas de dos Inicializar

filas y de cuatroSe pueden conectar :;_:J LCD Iniciar (I2C) -3 ADDR
pantallas con distintas direcciones, por 5

defecto Ox27 L

Crear variable Distancia

Enviar el valor de la varibale Distancia a la
pantalla en la primera fila, primera columna

4
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A08_01 Matriz led 8x8

Con la matriz podemos hacer caras, i ¢ o n tiay éantidad de opciones:

Inicializar matriz:

Se puden conectar matrices con distintas
direcciones para conectar mas de una matriz,
por defecto Ox70

Y hay dos modelos vl y v2

-+ # [ Iniciar 12C (T

Se puden dibujar una cantidad enorme de
expresiones, caras, 0jos, iconos

% # KIS Bitmap (E1EES

Hay varios bloques para jugar, pero otro muy curi

Seleccionando fi Ay ud@m el boton
derecho, se nos abre otra ventana/pestana
del navegador con la opcion de dibujar lo que
deseamos:

Duplicar

LedMatrix - Bitmap Data Afiadir comentario
Contraer blogue

........ Desactivar blogue

Eliminar blogue
Ayuda

L Una vez dibujado, c:ild cyamosl wine

Cear | il || copy data | a |l a ventana de programaoj - -n s
B00000000,B01011000,601010100,801010010,801010010,801010100,801011000,B00000 en Cuadro en blanco, Ie damo S a ﬁ P e g a- r 0

000 4

Emaji Win + Punto

Deshacer Crl+Z
Rehacer Ctrl + Mayis + 7
Cortar Cirl + X
Copiar Ctrl + C

Pegar Cirl + V
Pegar como texto sin formato  Ctrl + Mayds + V

Seleccionar todo Cirl + A
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A09. T Alarma de intrusos (sensor PIR)

* El sensor PIR es un accesorio opcional no incluido en el Kit Basico.

En esta actividad crearemos una alarma contra intrusos utilizando un
sensor infrarrojo pasivos PIR (Ref. KS0052) como sensor de
movimiento. Este sensor tiene un alcance maximo de unos 7m segun el
fabricante y una apertura de deteccién de 100°.

Keyestudio

Un sensor PIR detecta la radiacién infrarroja que desprenden los seres
Vivos 0 cuerpos calientes.

Antes de nada, vamos a conectar el sensor PIR en zécalo para sensores
externos, utilizando uno de los cables de tres hilos, utiliza la entrada Al.

Zo6calo sensor
externo

Cuando damos alimentacién a este sensor, se requiere de un tiempo
para adaptarse a las condiciones donde se ha instalado. Durante este

deteccidn). Este periodo de aprendizaje dura entre 10 y 60 segundos 'y o}

i

¥ INC ML

Cuando se detecta un intruso debe sonar la alarma 10 veces seguidas. La alarma constara de un
sonido tipo sirena.

Detector de movimiento (PIR) % Pin

Si el sensor de presecia detecta un intruso

i i) | veces
Hacer sonar la sirena 10 veces .

Zumbador Ms ﬁﬁ” Tono

Zumbador Ms Tono
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A10. 7 Controlar un servomotor

* El servomotor es un accesorio opcional no incluido en el Kit Basico.

Un elemento muy utilizado en robotica y el mundo de Arduino es un servomotor, es un motor
especial que puede posicionar su eje en un angulo determinado y lo puede mantener en esta
posicién. Para funcionar so6lo necesita alimentacion GND, VCC (5voltios) y una sefial de control.

PARTES DE UN | Tapa superior

D s Los servomotores estandar solo poden girar 180°,
= = nganyes | 2UNQUE €N el mercado podemos encontrar de 270° y
i el de 360° (giro continuo).

E/Chasls - .
! En el men¥ ANAMotoro emguesetr amc

|- 'l ama f@fAServoo. Con el t enemc
tohecsccascoacnnsess
|

Potenciémetro

' controlar el servomotor, indicando los grados de

—— - placa de control  rOtaCiON que queremos y el tiempo de retardo.
| Tapa inferior |

CONTROL 7
E ﬁ Zocalo sensor externo

GND

+VvVCC

Por ejemplo, una buena idea
es programar, por primera vez, el Angulo a 0° para descubrir el punto de
origen y a partir de aqui montar alguno de los accesorios que vienen con el
servo para poder visualizar la rotacion del eje. Vamos a volver a usar el
conector fZ6calo sensor externooque utiliza la salida Al.

Bucle
Servo & Pin [EYIED Grados (| Angulo [0 | Retardo (ms) (. ik

Ahora ya podemos practicar con distintos grados, y observar donde apuntal a Af |l echao del

Un servo motor nos puedes servir para accionar una pala para nuestro 3dBot Imagina Arduino,
para mover un brazo de un robot humanoide, las posibilidades son muchas.

| Servo & Pin [XJEB Grados  Angulo (i@ Retardo (ms) E[0)

Esperar Wi} milisegundos

Servo S Pin (XIEB Grados  Angulo §ES | Retardo (ms) = (E[1) |

Esperar RI[i) milisegundos
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Actividades con el Imagina 3dBot Arduino completo

Estas actividades se proponen ya con el robot montado completamente, se adjuntan los pasos de
montaje detalladamente, la programacion no tiene ningln paso adicional, basta con subir el
programa, desconectarlo del ordenador y conectar la bateria.

Preparativos: montaje completo del robot Imagina3dBot

1.-Comprobamos que el kit Imagina 3dBot Arduino
contenga todo el material que se especifica a la
pagina 10.

2.-Colocamos y verificamos que el chasis ya lleve
puesta |l a rueda Al ocaodo t

3.-Comprobamos la parte superior del chasis
compacto, donde tenemos la pieza trapezoidal
superior, donde encajara la caja de soporte de la
placa.
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4.-Montamos la placa Arduino y el Shield Imagina
Arduino a la caja de soporte de la placa con 3
tornillos de estrella de 2,9x6,5mm.

(Yarealizado para las primeras practicas)

5.-Preparamos el motor izquierdo (motor A), que es
el motor que lleva incorporado el sensor de linea
fotoeléctrico que hace de fencodera

Hemos de poner el soporte para el sensor de linea
tal y como se ve en la fotografia con un tornillo de
2,9x6,5mm.

6.- Sujetamos al chasis los motores del robot
apretandolos con dos tornillos de 2,9x25mm.

iimportante! No hay que apretar en exceso los
tornillos para no aplastar la caja reductora y los
engranajes de los motores.

Hemos de tener en cuenta que el motor A lleva el
encoder, es el que se coloca a la izquierda.
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7.- Insertamos la bateria Power Bank, en la parte
inferior del chasis con el conector USB hacia la parte
trasera.

Luego insertamos la caja de soporte de la placa
Imagina Arduino haciéndola encajar con la pieza
trapezoidal de la parte superior del chasis.

8.- Conectamos el motor izquierdo o motor A y el
motor derecho o motor B a la placa.

9.- Colocamos los sensores de linea fotoeléctricos,
sujetandolos con un tornillo de M3x12 y una tuerca
de M3.
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10.- Cuando ya los tenemos montados, conectamos
el sensor fotoeléctrico izquierdo a la entrada D5 o SL,
y el sensor fotoeléctrico derecho a la entrada D6 o
SR, con sus respectivos cables.

También conectamos a la entrada D15 el sensor de
linea fotoeléctrico de la rueda izquierda (encoder).

11.- Colocamos las ruedas al robot.

12.- Conectamos el sensor de ultrasonidos a la placa
Imagina Arduino en su correspondiente zdcalo, en la
parte delantera de la placa.

Ya utilizado para el ejercicio de distancias.
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All.7 Controlar un motor CC

La placa Imagina Arduino ya lleva incorporado un fdrivero o
controlador de motores de CC, con €l podemos realizar el control
de dos motores de corriente continua (CC) de hasta 2A
(Amperios).

00 Izquierda - | Adelante - N (el s

Seguramente habréis observado que existen algunas
instrucciones especificas para controlar el motor A o izquierdo,
Motor A~ Motor B como las de la imagen adjunta. Cambiando la seleccién del motor,
también sirve para controlar las mismas acciones para el motor B
o derecho.

En el montaje del robot veiamos que, para conseguir un correcto funcionamiento con los bloques
de ArduinoBlocks, hay que unir el motor izquierdo con el conector del motor A y el derecho con el
conector B. Si los intercambiamos, provocaremos que el robot se mueva en sentido contrario al
programado.

Realizar esta
précti(,:a nos 1Y 1zquierda - | Adelante - |/ Mgl 255
servira  para s

saber si hemos
montado y conectado correctamente los motores. Vamos a
aprender a hacer funcionar el motor A, que es donde esta
conectado el motor de la izquierda, lo haremos mover hacia
adelante en el sentido de la marcha o en el sentido contrario a las
agujas del reloj.

En total podemos hacer funcionar cualquiera
de los dos motores, en cualquiera de los
sentidos, parar e incluso podemos ajustar la
velocidad de rotacion.

*En A Vel oaored sy @equefos no
son capaces de poner en marcha el motor.
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keyestudio

Si introducimos este programa observaremos que el motor A va hacia adelante a una velocidad

rapida durante 2 segundos, luego a una velocidad mas lenta otros 2 segundos y finalmente estara
parado y repite el proceso.

U060 Izquierda - B Adelante - RUEGTEGED @'

By milisegundos

Motor I=CTEREIRE BREELICIES Velocidad ﬂjm'

E) milisegundos

Motor (TR (GEEIRS Velocidad €23 |

§II[) milisegundos

Hasta aqui hemos visto que podemos controlar los motores de forma individual, pero para hacer
funcionar el Imagina 3dBot Arduino existe una funciona ¥2an m8s f 8ci | que se || anm

Ahora ya estamos listos para sacarnoselcarnéb 8§ si co de AEntrenador de rob
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Al12.71 Controlar dos motores CC

Con un solo bloque, fMovergd que encontramos en el apartado fBdbotd podemos dar las ordenes de
avanzar, retroceder, girar, rotar sobre si mismo y parar. jAsi de sencillo!

Mover §3E1E1 Normal -

Parar '[g Normal - |
Adelante

Afras

Girar izquierda

Girar derecha

Rotar izquierda

Rotar derecha
v Parar

De la misma forma, se puede seleccionar la velocidad de entre tres posibles opciones:

Parar - l Normal
Rapido

v Normal

Lento

Vamos a realizar una serie de ejercicios para practicar todo lo que hemos aprendido hasta ahora y
mezclar los temas de funciones |, vari abl es, é

A12_01: jA bailar!

El siguiente programa hace que el robot rote sobre si mismo constantemente:

Rotar izquierda -

A12_02 Creando secuencias de movimientos.

Vamos a empezar a estirar | a s piernas y | as ruedasé con uno:
calentamiento. Poco a poco haremos que estas secuencias dependan de estimulos externos y
condiciones mas elaboradas.
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El robot va a realizar los siguientes movimientos:

| jAdelante! Jl

1. Ir enlinea recta durante un

v y
| Mantente durante un segundo hacia Mover GXCEIT

SegundO ‘ adelante

2. Girar alaizquierda durante 1s G000 | milisegundos

3. Volverairenlinearectaotro  °7@2@=we® T ] Girar zquierda ~ I Nommar =)
Segundo | Mantente un segundo girando a la

4. Girar alaizquierda 1s

Ve hacia adelante

\

‘ Mantente durante un segundo hacia
| adelante

Gira a la izquierda

Mantente un segundo girando a la
izquierda

Vuelve a empezar J

A12_03 Giro y control de los leds rojo, amarillo y verde: Seméforo loco.
Empieza el espect8culo: Leds, c8maras yé aAcci - n!

Ahora nuestro robot va a rotar todo el tiempo a la izquierda, mientras sus tres leds se encienden y
apagan de forma secuencial. jRecuerda que el ritmo desenfrenado lo marcas ta!

|
Comienza a rotar hacia la izquierda (la rueda derecha se J

movera hacia adelante y la izquierda hacia atras

p ¢ Rotar izquierda - = Normal -
Enciende el led rojo completamente (recuerda que el

maximo brillo es 255

[255)

| Mantente 200 milisegundo ejecutando las ordenes
anteriores

Apaga el led rojo

Enciende el led amarillo

Mantente 200 milisegundo ejecutando las 6rdenes
‘ anteriores

Apaga el led amarillo

4
Enciende el led verde
4
Mantente 200 milisegundo ejecutando las ordenes
anteriores "/ Esperar 1) = milisegundos
Apaga el led verde J B
TN
K
Vuelve a empezar J

Ten en cuenta que el robot va a estar rotando a la izquierda todo el tiempo, independientemente
de lo que hagan los leds, ya que nunca le ordenamos que pare.
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Al12_04 Para poder conocer todos los sentidos de giro posibles que puede hacer el robot, os
proponemos que realicéis los programas de los movimientos siguientes.

Pivota a la izquierda: Pivota a la derecha:

Motor A atras / Motor B adelante Motor A adelante / Motor B atras

([0 Rotar izquierda -

__ LI Rotar derecha - = Normal -

Gira a la izquierda adelante: Gira a la derecha adelante:

Motor A parado / Motor B adelante  Motor A adelente / Motor B parado

L[ Girar izquierda -

E;pﬂil 1000 | . milisegundos

[y Girar derecha -

Gira a la derecha atras: Gira a la izquierda atras:

Motor A parado / Motor B atras Motor A atras / Motor B parado

\[= ¢ Girar atras izquierda +

1000 NEETHGRES
L[LI 1 Girar atrés derecha - |

E.;;perar gL milisegundos
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Al12_05 Sefalizando la marcha atras.
Este programa tiene dos partes fundamentales:
- Avance hacia delante con el piloto verde encendido.

- Marcha atrds con el piloto rojo encendido y un pitido intermitente de sefalizacion de
mani obra fApeligrosac.

Vamos a presentar una version del programa en la que creamos dos funciones, y otra, en la que se
realiza el programa completo directamente en el bucle (sin funciones). La diferencia en este caso
no es significativa, ya que no es un programa extenso hi se realizan muchas repeticiones.

Por cierto, cuidado porgque | o peligroso puede aca
Programa con funciones

Se definen dos funciones: fir hacia delanteoe fir hacia atrdsa El programa completo es el siguiente:

Gl ir hacia atras |
£ LR Atras - | Normal -

Led RCEERD Valor (@)

Ll_r hacia afras

Led TR Valor )

I =11 ir hacia delante
( VU Adelante - [ Normal - |

Zumbador Ms [EID) Tono ([EIID)

Led alor EI) | milisegundos

Zumbador Ms [END) Tono  ([END0)

Led LIRS Valor (1)
' [E[) | milisegundos

Zumbador Ms [EN0) | Tono  EOOO) |
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Programa sin funciones

Inicializar

Led (2280 vaior WEE)

Led (NS Valor [

Led TR Valor 3

Al12_06 En busca de la luz.

Vamos a jugar un poco con los niveles de luz. Imagina 3dBot Arduino tiene un sensor de luz (LDR)
gue detecta las variaciones de iluminacion y las traduce en sefales de tension. En el apartado
Af3dBot o se encuentra el bloque que se encarga de

Sensor de luz

Adem§s, en apartado AL- gi cao0 oseparmiten un bl og
realizar comparaciones que NO dependen de operaciones matematicas iE]

directas, es decir, comparaciones de estados, valores, etc. Haciendo clic

sobre la flecha dibujada en el bloque, se abre un desplegable con diferentes

opciones de comparacion:
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Vamos a combinar este ultimo bloque con funciones ya aprendidas, para comparar un valor de
iluminacion fijado por nosotros, con el valor de iluminacién que esté leyendo el robot. En este caso,
vamos a guardar los valores de iluminacion leidos en la variable fLuminosidada

Luminosidad ~ '

Ahora, sacamos el bloque de nimeros del apartado iMatematicasq para realizar la comparacion, y
lo incluimos en el bloque general:

"Luminosidad - J|| > * I 300

Si hay luz, javanza!

En este caso vamos a hacer que, si el valor de luz detectado es superior a una cifra (en este ejemplo
300) el robot avance en linea recta. Si el valor es menor, se mantenga parado.

Podéis usarlo, por ejemplo, para hacer que se mueva solo cuando se le enfoque con la linterna del
teléfono mévil en una habitacion con poca luz.

‘ Bucl

Leemos el valor de intensidad de luz que
recoje el sensor LDR

Entonces mueve el robot hacia adelante

Si el valor no es superior a 300, mantén
el robot parado

Vuelve a empezar J

Sitras cargar el programa el robot se mueve todo el tiempo (aunque no se le enfoque con la linterna),
querra decir que el nivel de luz de la sala es mayor que ese 300 incluido en el programa. En ese
caso, simplemente habra que aumentarlo hasta conseguir el resultado deseado.
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Por otro lado, solo con cambiar el operando de la comparacion, conseguiremos el efecto contrario,
gue el robot avance cuando haya poca luz y se pare cuando el nivel suba:

Leemos el valor de intensidad de luz que ‘
recoje el sensor LDR -
\ A

{Si el valor de luz leido es menor de "300" ] (3] si (2) ' '
Mover Adelante - = Normal -

Entonces mueve el robot hacia adelante

Si el valor es superior a 300, mantén el
robot parado

Vuelve a empezar J

A13. 71 Control del robot con un encoder (codificador rotatorio)

¢, Qué es un encoder?

En pocas palabras, un encoder es un dispositivo de deteccién que proporciona una respuesta. Los
encoders convierten el movimiento en una sefial eléctrica que puede ser leida por algun tipo de
dispositivo de control en un sistema de control de movimiento, como por ejemplo nuestro robot. Nos
permitira saber cudndo avanza y retrocede nuestro robot.

Hemos visto en el montaje del robot que en la rueda izquierda hay un sensor 6ptico con el fin de
actuar como un encoder. La funcion del encoder es convertir en sefiales eléctricas el giro de la
rueda, para asi saber cuanto ha girado en cada momento.

Como se aprecia en la siguiente figura, el sensor 6ptico se activa cuando detecta un radio de nuestra
rueda delante de €l y se desactiva cuando no hay nada (espacio entre radios).

[o] ]

Teniendo en cuenta que la rueda tiene 12 radios, cuando hayamos contado 12 pulsos querra decir
gue la rueda ha dado una vuelta completa.
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Podemos utilizar esta funcionalidad para controlar
distancias y giros en el 3dBot. Lo hacemos con el bloque
fEsperar__Pasosg que se encuentra en el apartado
3dBot. A cada pul so recibido s e | e I | ama Apasoo.
Siguiendo el ejemplo de antes, una vuelta de rueda
completa ser8n 12 fipasoso.

Se puede comprobar experimentalmente que, aproximadamente, para realizar un giro de 90 grados
hacia la derecha, la rueda izquierda tiene que moverse 4 pasos (pasan 4 radios de la rueda por
delante del sensor Optico). De esta forma le podemos decir a nuestro robot que gire 90 grados, 180
grados, etc.

Recorrido programado contando Apasoso

El programa funciona de forma similar a los juegos con led usando la funcion fEsperara Aqui, el
robot mantendra la Ultima direccién programada, hasta que se dé el nimero de pasos descrito tras
esta.
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