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1. Introduccion

mBot es un robot de 400 gramos basado en Arduino Uno y creado por la casa
Makeblock. Se puede alimentar por USB, por bateria de litio o a través del conector del
portapilas con 4 baterias AA.

En cuanto a su programacién y control, hay 4 opciones: se puede programar desde
mBlock, un software de programacion gréfica muy similar a Scratch 2.0, y también se
puede controlar mBot, directamente, sin necesidad de programacion, desde una tablet
o0 desde un Smartphone, gracias a su app (para Android o iOS) y a la posibilidad de
acoplarle el médulo bluetooth. Ademas, el robot es muy versatil ya que podemos usar
Arduino con mBot, programando mBot con el IDE de Arduino y no sélo con mBlock. En
este Ultimo caso, necesitamos instalar las librerias de Makeblock en el IDE de Arduino.
Librerias disponibles en la casa comercial para libre descarga a los usuarios.
Finalmente, la Ultima opcion es programarlo con el software mBlockly.

Este documento se centrard en la programacion del robot mBot desde el programa
mBlock. Software que veo muy apropiado para el alumnado de la ESO ya que
combina scratch con arduino en diferentes placas y robots (y no s6lo con mBot). En
muchas ocasiones, entraremos en Arduino y veremos que las librerias que
proporciona la casa Makeblock son muy faciles de manipular, modificar y entender,
abriéndonos la puerta a usar estos robots para aprender arduino.

1.1. Conectar mBot

El robot mBot utiliza la placa mCore que puede verse en la imagen inferior. La placa,
con un microconcrolador ATmega238, dispone de 4 puertos con conexiones RJ25
para conectar sensores y dos puertos para conectar motores. Ademas, mCore integra
un interruptor de encendido, un botén, dos LEDs RGB, dos LEDs normales, un buzzer,
un sensor de luminosidad y un sensor de infrarrojos receptor-emisor.

TU AL ASONOYESIOS @i & ASONIWGS 1SS

,‘quq
| &kt :

Placa mCore
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En la dltima version de mBot, salida al mercado espafiol en junio de 2016, la placa va
protegida con una carcasa plastica.

La descarga del software mBlock, tanto para Windows como para iOS, puede hacerse
desde el siguiente link: www.mblock.cc

En cuanto a Linux®, el programa funciona a través del Wine, software que nos permite
instalar aplicaciones de Windows en Linux, dando permisos al usuario en el archivo
ttyUSBO.

Tras abrir el programa mBlock, lo primero que debemos hacer es conectar el robot al
software que lo controlara. Para ello, conectamos el cable USB desde el mBot al
ordenador. En ese momento, si los drivers de mBot estan instalados, se nos habilita un
puerto COM de comunicacién para realizar la conexion. En nuestro caso, nuestro
puerto es el COM22, como puede verse en la siguiente imagen. Si queremos conocer
el puerto que utiliza nuestro PC en ese momento, en Windows7 podemos acceder a
Equipo>Administrador de dispositivos, en el apartado de Puertos (COM y LPT):

4 73 Puertos (COM y LPT)

1'% USB-SERTAL CH340 (COM22) |

Puerto de conexion USB-SERIAL CH340

Ya en el programa mBlock, vamos a la pestafia “Placas” y escogemos mBot para
finalmente, ir a la pestaia “Conectar” del menu principal y en su apartado Serial Port,
seleccionar el puerto de conexion COM22:

(Placas | Extensiones Lenguaje Ayuda [ Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayu
Arduino Uno
Arduino Leonardo Bluetooth 4 COM12
Arduino Nano ( mega328 ) 24G Serial » ~AA AT
Arduino Mega 1280 Red 4 enie
Arduino Mega 2560 COM22

Firmware
Makeblock LCUVILS
: Actualizar Firmware
Me Orion A A

Me UNO Shield Restaurar Programa Predeterminado »

v Ver cédigo COM2
Auriga Instalar Driver de Arduino COM27
Mega Pi

Otros

PicoBoard - Oty

! Tutorial: http://www.makeblock.es/foro/topic/25/mblock-con-linux/1#post-144
R —
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En caso de no conectar, sélo debemos revisar si hemos instalado el driver de arduino
que nos proporciona el puerto de conexiéon USB-SERIAL CH340. Este driver puede
instalarse directamente desde el programa mBlock, a través de la pestafia Conectar
usando la opcién Instalar Driver de Arduino:

Archive Editar [Cﬂne::tar| Placas Extensiones Lenguaje Ayud

Serial Port »
gy |
L-_I
Bluetooth »
240G Senal »
Red 3
Firmware

Actualizar Firmware
Restaurar Programa Predeterminade b

Ver cadigo

Instalar Driver de Arduino

i i o

Tras estos pasos, el programa nos debe mostrar que mBot esta conectado:

THE B Sartl o Coneceade - Comrdads)
Auchivo Edear Conectar Placas btensiones  Lenguage  Ayida

»
"
IJ

\\'vm‘ e r—
£3 mBlock(v3.3.1) - Serial Port Conectado - Guardado".

En el bloque observamos que mBot est4 conectado (circulo en verde):
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FProgramas Disfraces Sonidos

I Movimiento I Eventos

I Apariencia Zontrol

I Sonido I Sensores

I Lapiz I 0

IDET-Z:E y Blogques
@

mBot ¥

| Okay

Nuestro trabajo ahora, serd simplemente programar el robot utilizando los diferentes
blogues que nos proporciona mBlock. El software mBlock nos permite conectarnos con
el robot por puerto USB (que es lo que hemos hecho hasta ahora), por Bluetooth o por
2.4G.

1.2. Cargar el programa en mi mBot

Podria interesarnos que nuestro programa funcione completamente independiente
del ordenador (sin cable USB, Bluetooth 0 2.4G). Para ello, una opcion es grabarlo en
el Arduino del mBot:

IMPORTANTE: Con esta opcién de grabado, en nuestro programa no
podemaos utilizar ninglin comando propio de Scratch. Por ejemplo, en
el bloque Apariencia, "Decir...” corresponderia al personaje "Panda”
del programa mBlock y chocaria con la opcién de grabado.

Los pasos a seguir para grabar el programa creado en el Arduino del mBot (mCore)
son los siguientes:

% Paso 1: Debemos instalar (si procede) los drivers del mBot: Conectar > Instalar
Driver de Arduino

{'3' mBlockiv3.3.1) - Senal Port Conectado - Guardai

Archivo Editar[Conectar] Placas Extensiones Lenguaje Ayud

I'-‘I Serial Port *
L Bluetooth [
240G Serial [
Red 3

Actualizar Firrware
Restaurar Programa Predeterminado [
Ver cadigo

[ Instalar Oriver de Arduino]
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7
°

Paso 2: Crear el programa que queremos grabar dentro de la placa mCore.

Paso 3: Desconectamos nuestro mBot del ordenador ya que el robot podria estar
conectado por Bluetooth o por 2.4GHz. En la siguiente imagen, se ve que
desconectamos (no activa) la conexién 2.4G:

7
°n

Archivo Edi'tar[Ccrnectar] Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

Serial Port 4
P | P
|
== Bluetooth r F .
240G Serial k Conectar
Red

Firmware

Actualizar Firmware

Restaurar Programa Predeterminado
Ver cédigo

Instalar Driver de Arduino

% Paso 4: Conectamos el mBot con el cable USB, desconectandolo de las baterias y
lo encendemaos:

; !‘ Conectamos el cable '
‘ USB al ordenador

& Desconectamos |
las pilas
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7
°

correspondiente:

7
°n

bandera) por uno propio del robot “mBot Program”:

Paso 5: Conectamos el mBlock con mBot por el puerto serie (Serial Port) COM X

Paso 6: Cambiamos en nuestro programa el comienzo del programa (el de la

al presionar

Quitamos este
comando

Y, ponemos
mBot Program <
este

al presionar boton Jali=Elaal=1e i

Usamos el comando “mBot Program”

IMPORTANTE: Sé6lo podemos cargar en la placa un Unico comando

“mBot Program”.

+ Paso 7: Con el boton derecho, pinchamos en el comando mBot Program y
elegimos Upload to Arduino. Otra opcién es Editar > Modo Arduino > Upload to

Arduno:

mBot Program

uplead to arduine

duplicar

borrar

afnadir comentario

% Paso 8: Se nos abrird una ventana con el codigo para grabarlo en el Arduino del
mBot. Incluso, podemos modificar lo que queramos. Finalmente, hacemos
clic en Upload to Arduino (ver siguiente imagen):
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Back ' Upload to Arduino l

01  #include =Aréy no h=
02 #include <Wire h=
03 J/#include <Selvo.h=

04  #include <SoftvareSerial h=
mBot Program 05

10 06 #include <MeN Core h=

o7

fijar led (R posicion (e rojo @ verde EED azul @ 08 double angle_[ad = PI/180.0;

13 _ —

mostrar cara (W x: O v: @ carscteres: B 09 double angle_{eg = 180.0/P;
: 00 E 10 MeRGBLed rgliled_7(7, 7==772:4),
3 11 MeLEDMatrix ldMtx_1(1);

fijar led (EE:lM posicion rojo € verde @ azul @

»

: @ v: @ cardcteres:

void setup(}
ledMtx_1_setColorindex({1);
ledMtx_1._setBrightness(6);

18 for(int i=0;i<10;i++)

19 {

o= WM

%

[=]

rgbled_7_setColor(0,0,255,0),
rgbled_7_show();
ledMtx_1.drawsStr(0,7-0,"Si");
delay(1000*3);

rgbled_7 setColor(0,255,0,0);
rgbled_7_show();
ledMtx_1.drawStr(0,7-0,"No");
delay(1000*3);

[ S L Lb)

[=2]

=~

O oo

}

32 void loop(){

R I T T O I S T TS B S

K/
0‘0

7
0.0

Paso 9: Si no ha habido fallos, nos saldrd un mensaje que nos informa que el
programa se ha grabado correctamente, pudiendo comenzar a disfrutar del
programa introducido en el robot, sin el ordenador encendido. Para ello, debemos
desconectar el cable USB y conectar las pilas o la bateria de litio del robot.
Veremos que nuestro mBot funciona de forma independiente.

Paso 10: ¢Como se quita el programa que hemos instalado? Obviamente, en
algin momento necesitaremos quitar el programa que hemos instalado para
introducir otro nuevo o simplemente, seguir trabajando con el mBlock (sino, no
puede volver a conectarse con el mBlock usando la bandera verde, por ejemplo).
Para ello, s6lo debemos seguir los siguientes pasos:

a. Tenemos que volver a desconectar las pilas o bateria y conectar el cable USB
del mBot al PC (ver paso 4).

b. Conectar mBot por el puerto serie correspondiente (ver paso 5). Si no aparece,
debemos instalar otra vez los drivers.

c. Resetear el arduino del mBot. Este paso borrard nuestro programa y dejara el
robot como estaba antes, con el programa de fabrica: Conectar > Restaurar
Programa Predeterminado
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&3 mBlock(v33.1) - Serial Port Conectado - Guardado |

Archivo Editar[Conectar] Placas Extensicnes Lenguaje Ayud

r-'l Serial Port k
S Bluetooth 3
240G Serial L
Red 3

Actualizar Firmware

-

| Restaurar Programa Predeterminado |

Ver cadigo

Instalar Driver de Arduino

Si nos fijamos, en el Paso 8 tenemos la opcién de editar nuestro archivo con el IDE de
Arduino y, por lo tanto, cargarlo desde ahi:

Back Upload to Arduino [ Editar con IDE de Arduino ]

01 #include <Arduino_hz=

02 #include <Wire_h>

03 Jiinclude <Servo.h=
ginclide <SaffwareSerial b

Resumiendo, mBot tiene dos formas de funcionar atendiendo a la dependencia o
independencia de un PC:

e Dependiente del ordenador: hay tres formas de conectarlo. A saber, conexion
inaldmbrica 2.4G o conexi6n Bluetooth y mediante una conexién por cable
USB.

e Independiente del ordenador: Solo por Conexién por cable USB se carga el
programa (Upload to Arduino). Luego, se desconecta y el robot ya puede ir s6lo
sin necesidad de un PC.

Es interesante el siguiente tutorial para trabajar con bluetooth:

https://www.youtube.com/watch?v=FxAsufUNcll
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2. Interface y Menu principal
El software mBlock se basa en scratch. De hecho, ambas interfaces (Scratch2.0 y
mBlock) son muy parecidas.

Scratch es un lenguaje de programacion desarrollado por un equipo dirigido por
Mitchell Resnick en el Media Lab del MIT. Sus origenes nacen en el lenguaje LOGO,
el cual fue pensado y creado para ser utilizado por nifios (estudiantes), para que ellos
desarrollaran habilidades matematicas. Se programo bajo el lenguaje llamado squeak
y éste, a su vez, a partir del lenguaje smalltalk. Ambos, lenguajes orientados a objetos.
En consecuencia, Scratch, que es una evolucién del LOGO, es un lenguaje de
programacion que se caracteriza por estar totalmente orientado a objetos. Es decir, los
objetos se comunican entre ellos dentro de un mundo virtual. Ademas, se caracteriza
por su simplicidad y por ser un lenguaje modular (utilizando bloques).

El software mBlock sigue su misma filosofia. En él, cada objeto y escenario presentan
su propia pestaiia Programas, Disfraces (0 Fondos si es un escenario) y Sonidos, tal y
como puede verse en la siguiente imagen:

Archive Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda
¢ b
' [F’rugramas Disfraces | Sonidos ] & b AR
it ~e
I\‘\'Z.i‘ﬂéﬁl'} IE.
I cia

mBot Program

a velocidad @9

fijar motor velocidad (@8

fijar servo EQLIILY 50
set led (CERFTETD CFEYS) red GO aréd
fijar tira led
play tone on note beat (TN
detener tono

show face G number: @
mostrar cara x: @ v: @ cara
ot e maostrar tiempo hora: m'
Eféﬂ show drawing G x: @ v: @ dra

X. 240 ¥- 180

Objetos Nuevo objeto Q / H’ (o]

Escenario
1fondo

M-Panda

Interface de mBlock

El menu principal se compone de siete pestafias, comenzando por la celda Archivo y
finalizando en la celda de seleccion Ayuda. En su parte superior podemos ver la
version del programa que se esta utilizando y si la placa que se pretende programar
esta o0 no conectada con el software por puerto serie.

£3 mBlock(v3.3.1) - Serial Port Conectado - Not saved

Archivo Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

A continuacion se desarrollan las opciones de cada una de las pestafias del menu
superior.
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2.1. Archivo
Las opciones de la pestafia “Archivo” son:

Archive | Editar Conectar Placas  Extensiones
MNuevo Ctrl+Shift+M
Abrir Proyecto Ctrl+0
Guardar Proyecto Ctrl+5
Guardar Proyecto Como Ctrl+5Shift+5
Importar Imagen
Exportar Imagen
Deshacer Revertir
Revertir

Opciones de la pestafia Archivo

e Nuevo: crea un nuevo proyecto

e Abrir Proyecto: Abre un proyecto existente

e Guardar Proyecto: Guarda el archivo

e Guardar Proyecto Como: Guarda el proyecto con un nombre cuya extension es
.sb2

e Importar y exportar imagen: introduce o exporta una imagen de un objeto o
sprite.

e Deshacer Revertir: Deshace la accion revertir

e Revertir: Vuelve el programa al estado que tenia anteriormente

2.2. Editar
Las opciones de la pestafa “Editar” son:

Editar | Conectar Placas Exten

Recuperar borrado

Hide stage layout
Escenario pequerico
Medo turbo
Modo Arduino

Opciones de la pestafa Editar

e Recuperar borrado: Restaura lo borrado anteriormente

e Hide stage layout: Oculta el escenario para hacer el area de edicion de scripts
mas grande.

e Escenario pequefio: Hace el escenario mas pequefio, aumentando el area de
programacion.
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e Modo turbo: Acelera de velocidad de procesamiento del programa en la
simulacion scratch.

e Modo Arduino: Convertir el programa de mBlock a Arduino programa y lo sube
a la placa principal Arduino para realizar la operacion fuera de linea.

2.3. Conectar

El robot mBot soporta la programacion inalambrica, y eso significa que no tenemos
que tener el robot conectado continuamente al PC para poderlo programar en Scratch.
Con mBot disponemos de varias opciones de comunicacién inalambrica: Bluetooth o
2.4GHz y con cualquiera de ellas (no ambas a la vez) podemos programar el mBot.
Con 2.4GHz, el robot se sincroniza automaticamente con el ordenador sin necesidad
de "buscar dispositivo..." evitando de este modo interferencias con otros mBots,
cuando se utilizan varios a la vez en un aula. También podemos descargar el
programa al controlador directamente, por comunicacion inalambrica.

Conectar | Placas Extensiones Lenguae Ayud

Serial Port k
Eluetooth b
240G Senal k
Red b

Actualizar Firmware
Restaurar Programa Predeterminado »

Ver codigo

Instalar Driver de Arduino

Opciones de la pestafia Conectar
Las opciones de la pestana “Conectar” son:

e Serial Port: Conecta el mBot al puerto COM donde esta instalado el driver
USB-SERIAL CH340

e Bluetooth: Descubre el Bluetooth para conectar y borra la conexién bluetooth.
Se debe desconectar el puerto anterior. Primero debemos descubrir el modulo
bluetooth que se llamara Makeblock y después conectarlo. Si el robot se
conecta por bluetooth (dispone del médulo BT) puedes acoplarlo al mBot cada
vez que queramos usarlo desde el mévil o tablet.

Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

Serial Port 4 e Proararm
Bluetooth 3
243 Serial k

Clear Bluetooth

Bl 3
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e 2.4G Serial: Se conecta por 2.4G serial conectando primero el pendriver 2.4G
en el PC y sincronizandolo después con el médulo mBot. Tras la vinculacién
con éxito, se hace clic en conectar. El 2.4G te permite usarlo remotamente
desde el PC de una forma sencilla y en tiempo real mientras vas haciendo
cambios en Scratch. También podras usar esta version del robot (2.4G) con el
cable USB incorporado y con el mando de control remoto (incluido en ambas
versiones) cuyas teclas se pueden programar también desde Scratch. La
version mBot 2.4G no lleva bluetooth y por lo tanto, con ella no podemos
manejar el robot desde el movil.

La tecnologia 2.4G es la misma que utilizan los ratones y teclados inaldmbricos para
conectarse con el PC. Disponemos de dos modos 2.4G y, para cambiar entre un modo
u otro, simplemente debemos pulsar el botén en el médulo de 2.4G:

Modo lento intermitente: Cuando el indicador 2.4G parpadea lentamente, significa que
estd en modo lento intermitente. En este modo, el médulo 2.4G tiene funcién de
memoaria y recuerda el adaptador 2.4G al que se ha conectado antes, de modo que,
no se conectara a cualquier nuevo adaptador automaticamente.

Modo rapido intermitente: Cuando el indicador parpadea 2.4G con velocidad rapida,
significa que esta en modo rapido de parpadeo. En este modo, el moédulo 2.4G se
conectard automaticamente al adaptador 2.4G que esta encendido. Sin funcién de
memoria en este modo.

La conexion inalambrica del médulo 2.4G trae un pincho USB (no necesita ningin
driver ya que el ordenador lo interpreta como un ratén inalambrico). Cada pincho va
asociado a un robot (o mejor dicho: La placa y el pincho 2.4G estan emparejados y si
el led de la mochila parpadea es que ha perdido conexion).

En caso de que el programa que realices con Scratch lo quieres dejar grabado
permanentemente en la placa del robot, deberas usar el cable USB. Esto es asi para
que el Scratch pueda garbarlo en la placa que es un Arduino UNO "tuneado"

Importante: Ten en cuenta que el mBot sélo puede ser de 2 tipos. A
saber: Bluetooth 0 2.4G, pero nunca a la vez.

¢ Red: Descarga el programa por conexion directa inalambrica.

Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

Serial Port 3 F . Program

Bluetooth 3
24G Senal 3 I

Fed 3 Custom Connect

EEEEETTT} mBlock

Actualizar Firmware

Un firmware es un programa informético (con légica de bajo nivel) que maneja el
hardware del robot. Aqui, es un programa especial que se carga en la placa para
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poder utilizar la App para controlar el robot desde iPhone o Android via bluetooth, o
para poder usar mBlock.

e Actualizar Firmware: De esta forma nuestro robot se entenderia perfectamente
con mBlock. Se debe esperar a que la actualizacion finalice para no perjudicar
la placa de mBot. Esta opcién se usa con las placas o shields de Makeblock.

e Restaurar Programa Predeterminado: Restaura la configuracion de fabrica de
forma manual. Las opciones que se abren dependeran del robot conectado:
mBot, Starter o mBot Ranger. Debemos esperar a que la restauracion se
complete ¢ Cémo hacerlo?:

Actualizar Firmware

Restaurar Programa Predeterminado » mBot

Ver codigo

Instalar Driver de Arduino

En primer lugar, asegurese de que ha descargado la dltima versién del mBlock.

En segundo lugar, encienda el mBot con las baterias conectadas y conectar mBot al
ordenador con el cable USB.

En tercer lugar, abra el software mBlock. A continuacién, seleccione el puerto serie
correcto en el menu "Conectar" y elija la placa mBot en el menu "Placas".

En cuarto lugar, haga clic en el "Restaurar Programa Predeterminado” en el menu
"Conectar" y espere hasta que tenga éxito 100%.

e Ver codigo: Abre una pantalla lateral derecha con el cédigo del programa.
¢ Instalar Driver de Arduino: Instala los drivers de la placa.

2.4. Placas

El software mBlock no sélo es aplicable al robot mBot. Con él podemos programar
otras placas electrénicas. Esta pestafia las clasifica en tres bloques: Arduino,
Makeblock y Otros.

Dentro del conjunto arduino podemos conectar la placa Arduino Uno, Leonardo y
Arduino Mega 1280 y 2560. En la opcion de las placas de la casa Mackeblock nos
encontramos con la placa mCore (mBot), Orion y Auriga, el shield para Arduino Uno y
la Mega Pi. Finalmente, en el bloque “Otros” podemos trabajar con la conocida
PicoBoard. Todas ellas son opciones que nos ofrece la pestafia “Placas”.

Obviamente, debemos elegir qué opcién de las posibles programaremos. Esto se hace
desde la pestafia Placas.
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Placas | Extensiones Lenguaje Ayuda
Arduino
Arduine Uneo
Arduino Lecnardo
Arduino Mano { mega328 )
Arduino Mega 1280
Arduino Mega 2560

Makeblock

Me Oricn

Me UMO Shield
v mBot

Auriga

Mega Pi

Otros
PicoBoard

Pestafa “Placas” en la Version 3.3.1 de mBlock

2.5. Extensiones
Las opciones de la pestafia “Extensiones” se muestran en la siguiente imagen:

[E:-:I:ensiunes] Lenguaje Ayuda

Administrar Extensiones Ctrl+5hift+T
Restaurar Extensiones

Clear Cache

Arduino
v Makeblock

Communication

Opciones de la pestafia Extensiones

¢ Administrar Extensiones: Nos muestra las extensiones que tenemos instaladas.
Podemos sumar mas extensiones o borrarlas. Para hacerlo, debemos seguir
los pasos que se explican en el siguiente link:

http://forum.makeblock.cc/t/how-to-add-an-extension-for-mblock/2280
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Administrar Extensiones

Arduino

MegaPi

Auriga

Makeblock

mBaot

UNQ Shield

PicoBoard

Communication

Remover Extension

x

Ver codigo

Wer codigo

Ver cddigo

Ver cddigo

Ver cddigo

Ver cddigo

Ver cddigo

Wer codigo

Afiadir Extension

La opcién que elija en la extension afectara a los comandos mostrados en el bloque
Robot del programa. Por lo tanto, cada opcion mostrara sus comandos especificos en
el blogue Robot del mBlock.

En el mercado hay dispositivos que presentan una extension experimental con el
software Scratch2.0 y que pueden trabajar con mBlock. Es el caso del dispositivo Leap
Motion. Este dispositivo de tres pequefios infrarrojos requiere de un plugin, disponible
en su casa App Home, que hace posible la deteccién del mismo en un entorno
Scratch. Tras lanzarlo, s6lo debemos afiadir el archivo LeapMotion.json a las
extensiones del software mBlock y conseguiremos que el programa reconozca los
comandos del Leap Motion y podamos programarlo. En las siguientes imagenes
podemos ver gue se ha incluido la extensién del Leap Motion:

[Extensiones] Lenguaje Ayuda

v

MegaPi

Adrministrar EBxtensiones Ctrl+Shift+T

Restaurar BExtensiones

Makeblock
Auriga

Clear Cache ot

. UNO Shield
Arduino

Makeblock

PicoBoard

Communication
Communication
Leap Motion

Administrar Extensiones

Remover Extensién

%

Ver codigo

Ver codigo

Ver codigo

Ver codigo

Ver codigo

Ver codigo

Ver codigo

Ver codigo

Afiadir Extension

Leap Motion ¥ [ ]

Hand-1 X

- CEZED
- CZED
- 2D
- CZED
- CZED

W iond 0 onony S
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Archivo Editer_Conectar Placas _Extensiones Lengusje Ayuda

Tonsowr
I Programas | Disfraces | Sonidos & kKO
K ~ e

piz
[ patos y Biogues

Leap Motion ¥/ (6]
jall Hand-1 X
- =
- —
e

Hand-1 Visible? )
-
.
.

cambiar disfraz a

0.1

cambiar disfraz a

{3 Scratch 2.0 plug-in for Leap Motion — s

X: 240 y: 180

Objetos Nuevo objeto: @ / i K

jan pen?

Hand-2 Visible?

4

Escenario
2fondos il Tool-Hand-1

ble?

Fondo nuevo:

a/aa

Leap Motion Controller

Scratch 2.0

Finger-1-Hand-1 Y
:

] er-1-Hand-1 Y
il Finger-1-Hand-1 2

Ejemplo con Leap Motion

e Arduino: Incluye blogues compatibles con la plataforma Arduino

Arduino ¥ [ ]

Programa de Arduino

leer pin digital ﬂ

leer pin analdgico (A) ﬂ

fijar salida pin digital @) a
fijar pin PWM @ 2 (B

reproducir tono @) en nota beat

fijar dngulo del pin @ del servo a €Y

read ultrasonic sensor trig pin €& echa

crondmetro

reiniciar cronametro

¢ Makeblock: Me Orion, Mega Pi, Auriga, Me Uno Shield y mBot; placas base
especificas de Makeblock
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e PicoBoard: Control y testeo de la placa PicoBoard desde scratch (deslizador,
botén, sensor de luz, sensor de sonido, etc)

Placas] Extensiones Lenguaje Ayuda
Arduino

Arduino Uno

Arduino Leonardo
Arduinoe Mano ([ mega32s )
Arduine Mega 1280
Arduino Mega 2560

Makeblock

Me Crion

Me UNG Shield
mBot

Auriga

Mega Pi

Otros
v PicoBoard

~e

Programas Disfraces Sonidos
I Movimiento I Eventos

I Apariencia Control

I Sonido I Sensores

I Lapiz I Operadores

I Datos y Blogues

L

PicoBoard ¥

ﬂa!!! botdn presionado 'I
cuandn deslizador *l = '-

I:H:utufun presionado ¥ [ElMET b
valor del sensor EEEEEElEoM

¢ Comunicacion: Proporciona la funcién de la comunicacién LAN.

Comunicacion ¥

cuando se reciban datos

e etc

2.6. Lenguaje

En esta pestafia podemos elegir el idioma y el tamafio de la letra o fuente del mBlock.
En la siguiente imagen se ha seleccionado el espafiol y tamafio 12:
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Lenguaje] Ayuda

English
IFRsFT
s 2

Pyceormid

Portugués
Polski
Mederlands
Tirkge
=0 v | 12
IZFas
B=E
Italiano
Hebrew
Frangais
Eesti

v Espafiol
Deutsch
Dansk
Cettina
Swenska

set font size 4 24

Opciones de la pestafia Lenguaje

2.7. Ayuda

Con esta pestafia podemos informar de algun error o bug al equipo que actualiza y
perfecciona el software mBlock. También podemos acceder al foro y tutoriales, asi
como, comprobar si hay actualizaciones del software.

A}.ruda]
Exploring Robotic World

Getting Creative Inspiration

Getting Started Rapidly
Finding Answers Online

Learn More Tutorials

Comprobar actualizaciones

Feedback

Opciones de la pestafia Ayuda
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3. Comandos de los diferentes bloques en mBlock

3.1. Movimiento

Movimiento I Eventos
Apariencia J control
Sonido I SEensores
Lapiz I Operadores
ata&Blocks I Robots

mover ) pasos

rebotar si toca un borde

fijar estilo de rotacidn FEElos s

il posicion x

- D

il direccion
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3.2. Apariencia

J vovimiento J Eventos

ISDnidn ISensnres
ILE’upiz IDperadDres
J DatagBlocks J Robots

decir [fEIEH por € sequndos

decir [

cambiar fondo a

il ¥ de disfraz

il nombre de fondo

il tamari
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3.3. Sonido
I Movimiento I Eventos
I.ixparienl:ia ICnntrnI
m ISenanres
ILépiz IDperadanS
J DatazBlocks J Robots

sonido
tocar sonido EEldM v esperar

detener todos los sonidos

tocar tambor G durante pulsos

silencio por (B pulsos
tocar nota (8 durante (¥ pulsos

fijar instrumento a €ER

cambiar volumen por &)

fijar volumen a €Y %

il volumen

cambiar tempo por €D

fijar tempo a @ ppm

_I
+
K]
a
L=
]
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3.4. Lapiz

I Movimiento
I Apariencia
I Ssonido

I Data&Blocks

fijar color de 13

fijar color de 13

piz

piz

I Eventos

I Control

I Sensores
I Cperadores
I Fobots

o

o
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3.5. Datos y Bloques
Puedes crear variables, listas de datos y bloques dentro del programa

I Movimiento I Eventos
I.ﬂ«pariencia Il:nntrnl
ISDnidu ISensures
ILE’lpiz IDperadDres

Datos y Blogques I Robots

Crear una variable
Crear una lista

Crear un Blogue

Variables: Listas:

~ X velocidad =8 MNotasMusicales

mwutasrﬂusicales 'I
E Velocidad ™ E ﬂ

NDtasMusi:ales "I
cambiar FEEEFEERd por €9 ,

maostrar variable KEIelsr-1s reemplazar articulo E§ de [Tl
esconder variable PEGTEELRY @::m NotasMusicales ¥ )

|Dr|gitud 58 NotasMusicales "
MotasMusicales ™ Eagiul=gl=

wNutasMusicales "I
esconder lista =Gl 'I

Bloques: primero creamos el bloque y después ya podemos definir qué realiza y
lanzarlo cuando queramos.

Bloque nueva I Maovimiento I Eventos
o I Apariencia I Control
Sonido Sensores - 2 velocida
Movimiento | (ST I'—' ) IO ) definir | Movimiento velocidad
apiz peradores
w Opciones Datos y Blogues IRobots EMESREER = velocidad  velocidad

~ Crear una variable
Afiadir enfrada de texto:

Afiadir entrada numerica: -
.
b

- - Crear una lista Auriga Program
Afiadir entrada logica: —
por siempre

Afiadir texto de la etiqueta: | text Crear un Blogue

T Correr instantaneamente

Movimiento

oK Cancelar
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3.6. Eventos
I Maovimiento m
I.ﬂnpariencia I Control
ISnnidn ISenanres
I Lapiz I Operadores

IDatns*_.fEllnques IHnnﬂts

al presionar tecla

cuando tecla es liberada

al clickear este objeto

cuando el fondo cambie a

I =l intensidad del sonido ¥ FEEERER

3| recibir [AE==rIeg
enviar y esperar
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3.7. Control

I Movimiento I Eventos

I Apariencia
I Sonido I Sensores

I Lapiz I Operadaores

J DatazBlocks J Robots

esperar €9 segundos

repetir €10
=

por siempre

entonces

esperar hasta que

detener

cuando comience como clon

este objeto *

borrar este clon

Pagina 27 de 141



Divirtiéndome con mBot: Guia de manejo y programacion

3.8. Sensores

I Mavimiento I Eventos
I.ﬂ«pariencia I Cantral
ILépiz I Operadores
J DatagBlocks J Robots

itecla EEic= i presionada?

iraton presionado?
posicion ¥ del raton

posicion y del raton

intensidad del sonido

T § movimiento ~ [ERYGEVR=] este objetc

video

fijar transparencia de video a €Y %

il cronometro

reiniciar crondmetro

posicidn » ¥ M-Fanda *

r~ de ahora
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3.9. Operadores

IMwimientn IEventﬂs
| 2pariencia J control
ISnnidn ISensnres

fueon

IDatns*_.rEllnques IRnbnts

nimero al azar entre € v €

L I 5558

wnrld'

ey 1 IiEY world

longitud de [ERE]

cast @ to string

o
o
o

redondear

e
3
=]
(=%

9

raiz cuadrada ~ [S[=4 9
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3.10. Robots

Bloque especifico de comandos para las placas que se conectan con el software
mBlock. Hablaremos de los comandos para el mBot, los cuales la casa Makeblock
amplia y actualiza a menudo de cara a huevos sensores.

En este blogue nos interesa especialmente el comando “mBot Program”. De hecho, un
preambulo para poder grabar un programa en la placa sera cambiar el bloque de la
banderita verde por la sentencia "mBot Program" y, de ese modo, todo lo que cuelgue
de este comando, se ejecutara siempre que encendamos el mBot. Para grabarlo en la
placa, debemos tener conectado el mBot mediante el cable USB, hacer clic con el
boton derecho sobre este bloque (o Editar > Modo Arduino) y seleccionar "Upload to
Arduino”.

I Movimiento I Eventos

I Apariencia Control

I Sonido ISenscres

I Lapiz Operadores

[ Datassiocks
mBot ¥ @

IR = speed €T

run forward
run backward

mBot Program

at speed

turn right

turn left

1. Dos motores M1y M2 con diferentes velocidades:

set motor (IR speed (N9

2. Cuatro puertos con 2 Bancos y diferentes angulos

MPuertul ‘Iﬂancul N
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3. Cronémetro

crondmetro

- . - s

reiniclar cronometro

4. LED RGB

set led (EFLYTEIND (XEED red (W green (W blue (W

5. Botén y mensajes

when button == I button FIZ=ERd

send mBot's message [[EIE mBot's message received

6. Sensores y Control Remoto

ultrasonic sensor distance
MR R Puertol ™) ‘HMEI Puertnl'lﬂancul'>
Mﬁuerﬁﬂ 'Iifje—l;_) temperature iy ik ;Iﬁam:ul‘m

S EE g Puerto3 ) pir motion sensor (SItrM
LG Ed Puertod ™) ir remote 3 pressed

En la imagen anterior vemos que disponemos de comandos para los siguientes
sensores: Sensor de ultrasonidos, seguidor de linea, sensor de temperatura, sensor de
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sonido y sensor PIR. También podemos programar el pulsador, un potenciémetro, un
joystick e incluso, programar el robot de forma remota con su mando especificando
nosotros qué debe hacer cada tecla del mando a distancia.

Los sensores PIR se utilizan para detectar el movimiento de los animales / humanos a
una distancia aproximada de 6m. Por lo tanto, si alguien se mueve en ese rango, las
salidas de los sensores seran HIGH sobre su pin SIG. Con un potenciémetro soldado
en su placa de circuito, podemos ajustar su rango de deteccidbn para nuestras
necesidades. Algunas ideas para su aplicacion pueden ser: detecciébn de movimiento,
sistema ladrén-vigilancia, interruptor de automatizacion.

Nota: Es posible que debamos esperar 10 segundos hasta que el
sensor comience a funcionar.

set 7-segments display (a2 number €D

set light sensor led as @ Mht SEensor on huard')
(st camers shrter QD -+ D)

También podemos programar el sensor de luz, el sensor de video y el display 7
segmentos. Relativo al sensor de luz, que esta situado al lado de los de IR, detecta la
luz ambiente, pero, segin la casa Makeblock, han experimentado que detecta la
infrarroja, por lo que es sensible a la calefaccién falseando su medida.

La casa Makeblock estd incluyendo mas comandos para otros sensores que va
sacando al mercado. En la versién 3.3.1, que actualmente es la Ultima ya estable,
podemos utilizar los siguientes comandos para los sensores de gas, llamas, tactil,
humedad, etc:

Puerto1™]Bancol™ sensor de gas

sensor de humedad Puertal'zhumedad') sensor tactil
sensor de flamas (QIEIVEN
compass sensor (ST

De forma remota, podemos controlar nuestro robot, programando a nuestro gusto cada
una de las teclas del mando a distancia:
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ir remote pressed

A
B
c
D
=
F
]
!

7. MUsica

play tone on note (&4

8. Mostrar

show face (Qosren x: ) v: @) characters:

show time (2238 hour: 1D I min: €D

show drawing x: @ v: @ draw: [N
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4. Ejemplos de programacion

La placa mCore del mBot puede programarse utilizando diferentes lenguajes de
programacion. De hecho, no es mas que una Arduino Uno vy, por lo tanto, puede ser
programada con Processing. Esto hace que podamos sacarle mas rendimiento a la
placa ya que, en teoria, tenemos un dos en uno. Aunque en este apartado usaremos
muchas veces scratch para programar diferentes médulos, esos mismos componentes
electrénicos podrian ser programados a través del IDE de Arduino y, a veces,
usaremos esta posibilidad.

Los médulos que pretendemos conectar a la placa presentan y vienen clasificados por
su color ID. Ese color debe corresponder con el color del puerto al cual pretendemos
conectarlo. Por ejemplo, en la siguiente imagen vemos que el puerto 2 dispone de tres
colores: amarillo, azul y blanco. Pués bien, a él podremos conectar cualquier médulo
cuyo RJ25 disponga de, como minimo, alguno de esos colores. Si el ID del médulo es
negro, no podriamos conectarlo al puerto 2 (ni al 1), pero si al 3 0 4.

O

U

weeeeee
EHEHTH

i
- (0

"

§
=
2
R
4
i
I
§ e
:
%
s

Jazrng

4 puertos de mCore

Los colores ID que podemos encontrarnos en los puertos de las diferentes placas de
Makeblock son: Rojo (motores), Amarillo (interface digital), Azul (interface digital dual),
Gris (Puerto serie, bluetooth), Negro (interface analdgica y dual) y Blanco (Puerto I°C).

4.1. Médulo de ultrasonidos

Un madulo de ultrasonidos nos proporciona un dato numérico que se corresponde con
la distancia entre el sensor y cualquier objeto que esta en frente de él. Por lo tanto, se
utiliza para medir distancias, logrando detectar objetos que se encuentran a 3 o0 4cm
del sensor. Su color ID es amarillo y eso significa que puedo conectarlo a cualquiera
de los cuatro puertos de una placa mCore del mBot.
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Mddulo ultrasonidos

Supongamos que lo conectamos al puerto 1 de la placa mCore del robot. El siguiente
script, nos mostrara la distancia que mide en el escenario del mBlock:

decir distancia del s e ultrasonidos NS

También podemos controlar el movimiento del ratén con el sensor de ultrasonidos.
Una forma seria con el siguiente script:

al presionar

fijar x a | distancia del sensor de ultrasonidos
Puerto1
Puerto2

Puerto3
Puertod

NOTA: Ojo, hay que ver en qué puerto de los 4 tenemos conectado nuestro sensor de
ultrasonidos. El puerto tipico para el mBot suele ser el puerto 3.

4.2. Motores

El robot mBot se compone de dos motores de continua de 6V a 200rpm. En la placa,
estos motores se denotan por M1 y M2, pudiendo variar su velocidad, a la hora de
programarlos, desde 0 a 255. El valor minimo, O, es la velocidad mas lenta y 255 es la
mas rapida. Los valores negativos haran que gire en el otro sentido (rotacion inversa).
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Motor DC 6V/200rpm

set motor (IR speed (N9

Podemos programar, por ejemplo, el movimiento de los motores a través del teclado
del ordenador, al presionar o liberar una tecla. Debemos decidir qué ocurrira cuando
presiono la tecla “X” y qué ocurrira cuando dejo de presionar la tecla “X”.

Por ejemplo: Cuando pulse la tecla “flecha arriba” los dos motores comienzan a
funcionar hacia adelante, con una velocidad de 100, pero, cuando deje de presionar
esa tecla, se pararan.

| W=l =0 flecha arriba *

cuando tecla [EEEEIGECI =5 liberada
fijar motor velocidad
fijar motor velocidad

fijar motor velocidad @§9
fijar motor velocidad @}

Para que gire hacia la izquierda, debemos poner el motor izquierdo a 0 (M1 o M2,
dependiendo de como se conectaran®) y el derecho a una velocidad (M1 o M2) por
ejemplo de 100. Al dejar de presionar, se debe parar. En el ejemplo que vemos en la
siguiente figura, M1 es el motor izquierdo y M2 el derecho:

2 En teorfa, M1 es el izquierdo y M2 el derecho, pero podemos cambiarlos
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E W=l gz =0 flecha izquierda *

cuando tecla GEsEREAN=0ER =S liberada

fijar motor velocidad (@9 fijar motor (ER velocidad @R

fijar motor (JER velocidad

fijar motor velocidad @9

Se puede mejorar el script anterior haciendo que M1 gire en el sentido contrario, con
velocidad -100. El movimiento de control completo en un coche seria:

W= s = =« =8 flecha arriba * cuando tecla GE=EEui = =5 liberada
fijar motor (FR velocidad fijar motor (FR velocidad (9
fijar motor (IER velocidad fijar motor (BN velocidad @}

al presionar teda TR cuando teda [EEEE-ER 25 liberada
fijar motor ({ERY velocidad fijar motor (@ER velocidad (W
fijar motor (IER velocidad fijar motor (ER velocidad (W

| Wl =l = g e=s =l flecha izquierda ™ (Wi=gls s Mn="0 =0 flecha izquierda * Q=R sl=F= 0]

fijar motor ({FRY velocidad fijar motor (ER velocidad R
fijar motor (IER velocidad fijar motor (B velocidad R

al presionar tecla SR cuando teda R =5 liberada
fijar motor @M velocidad fijar motor (ER velocidad R
fijar motor EM velocidad fijar motor (W velocidad G

Script para el movimiento de los motores con el teclado

Con el tiempo y los avatares que vaya pasando el robot, quizas debamos reemplazar
alguna pieza de un motor del mBot. El siguiente tutorial nos muestra como reemplazar
esas posibles piezas rotas o defectuosas del motor:

http://learn.makeblock.cc/mbot-motor-shaft-broken/

4.3. Motor y deteccién ultrasénica
Podemos unir los dos elementos que ya conocemos, sensor de ultrasonidos y
motores, e intentar programar el siguiente reto:

Si el objeto se encuentra a menos de 10 cm del robot, debe girar. En caso contrario,
debe avanzar.
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al presionar teda

fijar PEENCERd 2 distancia del sensor de ultrasonidos b

Sensor de ultrasonidos
conectado al Puerto 3 y

fijar motor (IR velocidad N w
L3

fijar motor velocidad Si el objeto esta a
. menaos de 10cm,

3
si . Distancia < |[ffj = entonces

A entonces, los motores
. - -

fijar motor velocidad Ehl9 del mBot se mueven en
L3

: . Si el objeto no esta direccién contraria (gira
fijar motor velocidad cercaa, el robot avanza ala derecha)

Z Y

cuando tecla es liberada

==l ¢ otros programas en el objeto *
fijar motor velocidad (59

fijar motor velocidad (59

En la imagen anterior, hemos trabajado sin cargar el programa en el robot, es decir,
conectandolo por bluetooth o a través del médulo 2.4G. A veces, con el sensor de
ultrasonidos, puede ocurrir que al cargar el programa, este no funcione correctamente.
En ese caso, quizds se deba afiadir un tiempo de espera en cada lectura para que

logre captar la medida del sensor. En el siguiente ejemplo, he decidido 200ms en cada
lectura:

mBot Program

pn_l' siempre

.ﬁjarw‘a distancia del sensor de ultrasonidos [JRCERS
Esﬁemr @@ segundos

si Distancia < |  entonces

a velocidad (@
sllnu
a velocidad

4.4. Diodos RGB de la placa

La placa mCore dispone de dos RGB incrustados en la misma y que se denominan
“led abordo”. En el siguiente ejemplo, vamos a modificar el programa anterior
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afadiendo: el encendido de los LEDs en rojo (precaucion), verde (adelante) y apagado
de los LEDs.

al presionar teda

-

Sensor de ultrasonidos
conectado al Puerto 3 y:

fijar led (TETHCEM posicion rajo verde (@ azul ) FEEkd
L3

fijar motor IR velocidad Si el objeto estd a
b 4 - @ menos de 10cm,

fijar motor velocidad entonces, los motores
si no d_el mI_Elpt € mueven en
direccion contraria (gira

INEIMESE |ed abordo™ NeleEllelely] rojo (@ verde azul @ ala derecha). Los dos

fijar motor velocidad LEDs estn en rojo. y

* i

fijar motor (IER velocidad ER8

= Si el objeto no esta cercaa, el robot
avanza. Los dos LEDS estin en verde

s

L3

cuando tecla es liberada
i/ {= 0 = ¢ otros programas en el objeto ¥
fijar led (EEETIEIE posicion rojo @ verde @ azul @

fijar motor (IER® velocidad §9 AEIEEEIRILE

w

fijar motor velocidad (G§)

Los valores numéricos de cada color del LED RGB estan comprendidos entre 0 y 255.
Combinando los tres colores podemos crear cualquier color del arcoiris. Para
conseguir el blanco, los tres colores (rojo, verde y azul), deben estar a 255.

Como se puede ver en la siguiente imagen, el amarillo lo conseguiriamos combinando
el rojo con el verde (poniendo, por ejemplo, el rojo a 125, el verde a 125y el azul a 0):

Magenta
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4.5. Detector de linea

Este médulo sensor hace posible que nuestro robot se mueva a lo largo de una linea
negra sobre el suelo. En el kit mBot se sitia en su parte frontal funcionando por
reflexiébn. En nuestro mBot, como el color de su ID es azul, lo podemos conectar a los
puertos 1, 2, 3y 4. En los ejemplos que siguen, usaremos el Puerto 2 del mBot.

El Médulo V2.2 esté disefiado para detectar una linea negra. Cada médulo tiene dos
partes: un LED IR que emite y un fototransistor IR que recibe la sefal. Gracias a ellos
podras medir si estas sobre una linea negra y seguirla sobre un fondo blanco o
viceversa. Los dos sensores de un madulo indican si estan en "algo" negro o en "algo"
blanco, y por lo tanto, se podrian programar para ser usados como seguidores de linea
blanca. Ese “algo” blanco o “algo” negro no es, literalmente, el color blanco y negro, y
me explico. El sensor, a todo color brillante lo detecta como blanco, asi como, un color
mate oscuro, lo detectara como negro.

A la hora de programar el sensor, se nos pueden dar 4 posibilidades. Eventualidades
que el sensor de la casa Makeblock, tiene, implicitamente definidas con los siguientes
valores numéricos: 0,1, 2 y 3. Estos se describen como sigue:

- 0 es el valor numérico que representa que el sensor esta totalmente encima de
la linea negra.

- 3 es el valor numérico que representa que el sensor esta totalmente encima de
la linea blanca.

- 1y 2 son los valores numéricos que se asocian cuando un lado del sensor esta
fuera de la linea negra, mientras el otro lado esta en el color negro.

Las 4 posiciones pueden verse graficamente en la siguiente imagen:

A) Seguidor de linea negra: En el siguiente ejemplo, he querido que se accione al
pulsar la tecla espacio. Tras presionar la tecla espacio, mBot ejecuta el
siguiente programa: testea si mBot ve completamente la linea oscura vy, si es
asi, se mueve recto. De lo contrario, testea si mBot estd a la izquierda (a la
derecha) y, si lo estd, gira a la derecha (izquierda) y hace que mBot regrese a
la linea de negra. Si mBot esta lejos de la linea de negra, vuelve a la linea de
color negro. Repite el ciclo hasta que deje de presionar la barra espaciadora.

En su programacion, crearemos dos bloques (derecha e izquierda) con entradas
numeéricas que denoto por la variable “Velocidad”:
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Viéndolo frontalmente: Supongamos (debemos comprobar las conexiones de los
motores de nuestro mBot) que la rueda izquierda del mBot corresponde al motor 1 y la
rueda derecha corresponde al motor 2, tal y como se muestra en la siguiente figura:

Robot mBot

En estas condiciones, cuando ejecutamos el Bloque "M_lIzquierdo", se ejecutan sus
comandos. El valor 30 (-50, 0, 50, 100, 250% en el bloque "M_lzquierdo" y

“M_Derecho”, reemplazara al valor “Velocidad”. En este ejemplo, las velocidades de
rotacion del motor 2 y del motor 1 seran de 30:

definir M_Derecho Velocidad definir M_Izguierdo Velocidad

fjar motor velocidad Velocidad

fijar motor velocidad Velocidad

M_Derecho

3 En teorfa, no debemos sobrepasar estas velocidades para no forzar los motores DC
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Finalmente, el seguidor de linea mostraria el siguiente script: Al pulsar la barra
espaciadora (mantenla pulsada), mBot comienza a juzgar el estado de los sensores de
patrullaje de la linea (0, 1, 2, 3). La rotacién del motor depende de la desviacion, que
facilita el ajuste de la direccion de mBot. Podemos incluso incluir comandos de
operacién, como se ve en el siguiente script:

definir M_Derecho Velocidad

definir M_Izgquierde Velocidad

fijar motor ER velocidad [ Velocidad +o

fijar motor (IR velocidad | velocidad |+ ﬂ

al presionar tecla
por siempre

=1 ValorSensorLinea * [T TR (=E 1R Puerto2 ™)

si valorsensorLinea =[] - entonces i

Vaporlalinea negra. Los
motores deben avanzar.
e

3

'M_perecho €D
3
M_Izquierde €D
b

si ValorSensorLinea =[] . entonces 5

Debe girar a la izquierda.

. M_Derecho @D El motor izguierdo

M_Izquierdo €10 desacelerado y el derecho

" acelerado. y
— 2
si ValorSensorLinea = entonces 7

Debe girar a la derecha. El
motor derecho

M_Derecho €1
3

M_Izquierdo @ desacelerado y el

. izquierdo acelerado y

—
si ValorSensorLinea = entonces e

Esta completamente fuera

" M_Derecho @ de la linea negra. Debe
M_Izquierdo EET) volver r

! o

cuando tecla es liberada

s[=i=4l= ¢ otros programas en el objeto *

fijar motor velocidad (59
fijar motor veloddad (89

Ten en cuenta en el sigue-lineas que: si devuelve un 0 es que va por buen camino, si
devuelve un 1 habria que girar hacia la izquierda, si devuelve un 2 habria que girar
hacia la derecha y si devuelve un 3 es que se ha ido de la linea negra, y en ese caso,
“lo mejor” es que des marcha atras.

Podriamos mejorarlo con el sensor de ultrasonidos, incluyendo otro condicional
“Si...entonces”, dentro del comando “Por siempre” anterior que pare el mBot antes de

Pagina 42 de 141



Divirtiéndome con mBot: Guia de manejo y programacion

que caiga. Para ello podemos usar una variable “siguelinea” de modo que, si esta a
cero, se parara:

si ultrasonic sensor (NoatEM distance < |[F entences

LE siguelinea ¥ [ 0

al presionar

sl
.. set motor spead @
.3
_ set motor m speed '@

Podriamos mejorar el programa anterior afladiendo pequefios tiempos de espera en
cada movimiento. Es decir, pequefios retardos de 0.1 segundos en cada movimiento
para que no se escape de la linea si esta es cerrada y le dé tiempo a girar. De esa
forma, conseguiriamos que el robot se desviara menos veces de la linea que
gueremos que siga.

En las imagenes siguientes se explica el funcionamiento de un pequefio robot capaz
de seguir una linea negra sobre una base blanca. Nuestro robot consta de dos
motores para mover, de manera independiente, las ruedas traseras y de dos sensores
de linea que suministran un voltaje préximo a Ov (LOW) si el color es negro y cercano
a 5v (HIGH) si es blanco.

Si los dos sensores Si el sensor 1 se sale Si el sensor 2 se sale
estan sobre la linea de la linea negra, el de la linea negra, el
negra los dos motores motor 1 se mueve motor 2 se mueve
giran hacia delante y el hacia atras y el hacia atras vy el
coche se mueve en linea vehiculo gira hacia la vehiculo gira hacia la
recta derecha. izquierda.
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t i | | R

Falta tener en cuenta una ultima posibilidad, que el robot esté totalmente fuera de la
linea negra. La tarjeta mCore debe leer el estado de los sensores de linea y dar las
ordenes oportunas a los dos motores.

B) A la hora de programar que mBot siga la linea blanca, debemos tener en
cuenta qué posicion nos devuelve el sensor de linea cuando detecta que esta
dentro o fuera de la linea blanca. Estas posiciones, pueden verse
representadas en la siguiente imagen:
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Posicion O
Debe volver a ka linea

Posicion 1:

Debe girara
la derecha

Posicion 2:

Debe girara
la izquierda

Posicion 3:
Debe avanzar

Con pequefias modificaciones en el programa “seguidor de linea negra’, ya
tendriamos el seguidor de linea blanca.
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Supongamos que las conexiones de los motores M1 y M2 de nuestro mBot son las
siguientes.

Visto de forma frontal: M1 es el Motor Izquierdo y M2 es el Motor Derecho.

M, seguidor de linea blanca ~ e

He decidido construir bloques para cada movimiento de ambos motores: Motor

derecho con M2 y motor izquierdo con M1. Cada bloque depende de una variable
numeérica llamada “number1”:

IUaIanensurLinea “ |

Blogue nuevo
>}

M_Derecha

w Opciones

Afadir entrada numérica: n
Afiadir entrada de texto: |
o

Anadir entrada logica:
Afadir texto de la etiqueta: text

I Correr instantaneamente

0K Cancelar

Crear un bloque con entrada numérica (Datos y Bloques)
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definir M_Derecha numberl definir M_Izquierda numberl

fijar motor (G velocidad numberl fijar motor (B8 velocdidad numberi

El programa final, que podemos utilizar para nuestro mBot (en este caso, se ha creado
sin afiadir los tiempos de espera o retardos en cada movimiento) es el siguiente:

al presionar

por siempre

iEld valorSensorLinea ™ [EMEIERIEEEL Pusrto
[IEL valorSensoriinea ~ I

| *

si  ValorSensorlinea =[] - entonces v
L Esta completamente fuera de lalinea
k M_lzquierda blanca. Debe volver.
M_Derecha &
ValorSensorlinea = entonces o

Debe girar a |a derecha. El motor derecho
desaceleray el izquierdo acelera.

A

e

Debe girar a |a izquierda: El motor
izquierdo desacelera y el derecho acelera.

&

| e
'M_Derecha €29

*
5i  ValorSensorlinea =B = entonces v

. Va por la linea blanca: los motores avanzan.
M_Izquierda €59

| 3
' M_Derecha €ED

A

Este script controla cada una de las posiciones u opciones que se pueden dar.
Gréficamente, estas posiciones se han simulado en las siguientes imagenes:
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r

- | . .
(M, seguidor de linea blanca

I‘.FalurslensurLinea | 0 |

~e

Posicion 0 (fuera de la linea blanca)

g 1 . .
I, seqguidor de linea blanca
I‘.FalurSensaninea n | l

~ e

Posiciéon 1
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e : .
M, seguidor de linea blanca ~ e
I‘.Falnr&ensanineﬂ n | l
Posicion 2
o 1 . .
l, seguidor de linea blanca ,~ .

i"l.l"alnr&ensurLinea “ |

}
i

Posicion 3 (Detecta blanco)
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4.6. Matriz de LEDs 8x16

Antes de nada, debemos montar la matriz de LEDs en el robot mBot. Su posicién
correcta de montaje es la que se muestra en la siguiente figura, pero, si se desea,

podemos variar el montaje y este cambio debe tenerse en cuenta a la hora de
programarla:

Matriz de LED en posicion correcta para su facil programacion

Otra forma de montaje (invertida) que varia su programacion es el siguiente:
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Después de implementarla debemos seguir los siguientes pasos:

1. Conectar el mBot al ordenador mediante un cable USB vy
actualizar el firmware (mBot) en mBot. (Conectar > Actualizar
Firmware)

2. Encender el mBot y seleccionar el puerto serie y placa correctos.

3. Escribir los programas y ejecutarlos con doble clic y bandera
verde.

La instruccion o comando que mas se usa al trabajar con la matriz de LEDs es show
drawing. Si hacemos doble clic, nos permite poner el grafico que queramos, e incluso
guardarlo en favoritos!

(0JO! El grafico saldria en el montaje correcto porque, si la
montamos invertida, su grafico también debemos crearlo invertido.
Esto se explica mejor en los siguientes ejemplos).

show drawing GiEew x: @ v: @ draw: EIE

Face Panel 1%

Clear All || Light All

Afiadir a Favoritos

— =~ 15 §j

Cancelar Complete

Veamos varios ejemplos de programacion con mBlock:
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Ejemplo 1: Queremos que en la matriz se refleje una cara alegre:

Con la matriz correctamente montada, creariamos el siguiente programa:

al presionar

show drawing x: ) v: @) draw:

Pero, con la matriz en montaje invertido, deberiamos enviarle al robot el siguiente
programa:

al presionar

show drawing x: ) v: @) draw:

Ejemplo 2: Queremos mostrar un pequefio texto permanentemente. Por ejemplo, la
palabra “Si”, en la configuracion de la matriz invertida. Lo programariamos de la
siguiente forma:

al presionar

show drawing x: @ v: @) draw: 1=

Ejemplo 3: Combinando la matriz con el sensor de ultrasonidos:
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al presionar

por siempre

decir distancia del sensor de ultrasonidos
[
si distancia del sensor de ultrasonidos [FSeEId < FG] entonces

' show drawing «: @ v: @) draw:
5 no

show drawing x: @ v: @ draw: [N

Ejemplo 4: Podemos enviar un texto, con la instruccién show face

0JO, si esta invertida, el texto también hay que invertido

show face x: ) v: @Y characters:

El siguiente programa envia a las coordenadas (0,0) la palabra SUSANA pero, para
gue coja, debemos programarlo como sigue:

al presionar

fijar £ = B

repetir €9
cambiar por €Y
K
show face (e < (x v: ) characters: FTE

Si queremos que se repita continuamente el texto:
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al presionar

fijar a

pﬂrﬁ siempre
:cambiar por €9

show face

esperar (B segundos

b
i x =[l entonces

L

esperar (¥ segundos
3

fijar 5 2 B

Ejemplo 5: También podemos enviar la hora. Un script que nos serviria para ese fin es
el siguiente:

al presionar

|]'DI: siempre

show time (IS5 0EM hour: de ahora | min: de ahora

Ejemplo 6: En el siguiente ejemplo usamos el médulo de ultrasonidos, y dos botones
del mando de mando de IR del robot (las teclas R8 y R9).

El sensor de IR puede recibir del mando numeros, letras A-D, flechas y el botdn
configuracion.

Ojo: El mando no es exclusivo de un robot, es decir, los demas
robots del aula reciben la misma informacion por lo que es importante
apuntar el mando a los sensores del robot y no a otro robot del aula.

Realizar programas con el sensor de IR tiene una dificultad: no se puede hacer a
través del ordenador. Es decir, no se puede realizar como lo hemos hecho hasta
ahora: Bandera verde y comunicacion entre PC y mBot
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¢Por qué? porque el mBot tiene instalado en esta configuracion el programa por
defecto Firmware de leer el mando, y no podemos saltarlo.

En el siguiente ejemplo, gracias al modulo de ultrasonidos, el robot testea la distancia
a la que esta un objeto (si es menor que 15 o mayor que 30) y, segun las diferentes
distancias, muestra unas expresiones en la matriz de LED del robot mBot. El script es
el siguiente:

al presionar

si distancia del sensor de ultrasonidos [MCER < 5 . entonces

show face x: D) y: ) characters L0
_.esperar@- segundos
si_: Mo
5i distancia del sensor de ultrasonidos N Ekd .‘.-EE Entonces
' show face x: D v ) characters BT
_hesperarm segundos
si. Mo
show face x: D) y: i) characters %
_. esperar (i) segundos
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[

si " ir remote pressed Jentonces

8 Numero ~ P 0|
show face x: () y: ) characters: [GEIE
k

esperar o segundos

k -
si . ir remote [J§d pressed “entonces

fijar [YY%d 2 [
show face (MM x: O y: @ characters:

esperar @ segundos

|
si . ir remote pressed . entonces

] Numero ~ (40
k
show face x: () y: () characters: ]

k
esperar @ segundos

L4
si ir remote m pressed _entonces

LT Numero ~ B 0
show face x: (i y: O characters:
g

esperar ¥ segundos

Pagina 56 de 141



Divirtiéndome con mBot: Guia de manejo y programacion

—_
si . ir remote [3}d pressed Jentonces

LT Numero ~ B 0
show face x: () y: () characters:
'. ~

esperar @ segundos

| S
si ir remote i pressed entonces

fijar (TN =
show face x: () y: () characters:
esperar §J segundos

| —

4.7. Robot sumo

La programacion para una prueba sumo varia
drasticamente dependiendo del numero de
sensores que le pongas a tu robot y de donde
los acomodes. La prueba sumo se realizara en
una pista circular. Dentro de esa pista, el robot
debe atacar y saber buscar a los contrincantes,
pero, al mismo tiempo, no debe salir de ese
recinto, es decir, debe ser capaz de detectar el
color del borde de la pista y, en ese momento, Sein
volver a dentro.

Un sensor que nos servirq para detectar al enemigo es el sensor de ultrasonidos.
Nuestro robot puede disponer de uno o de dos, y en el caso de que sean dos, estos
pueden estar situados en el lugar que nos parezca mejor (uno delante y otro atras, los
dos delante a ambos lados del robot, etc).

Tras nuestra eleccion, la programacion es sencilla si tenemos claro como queremos
que funcione nuestro robot. Por ejemplo, imaginemos que nos hemos decantado por
dos sensores de ultrasonidos a ambos lados del robot en la parte frontal (después
incluiremos los sensores de linea). Vamos a llamarlos sensor derecho y sensor
izquierdo. En la siguiente imagen puede verse su situacion esquematica en un bloque:
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Parte frontal del robot

Podemos tener la estrategia de ir siempre hacia adelante o de girar a la derecha o
izquierda si ningn sensor ha detectado nada, pero, si algun sensor detecta al
oponente, entonces debe dirigirse a él para atacar. Esta estrategia se resume en la
siguiente tabla de verdad donde 0 significa que no detecta y 1 que detecta:

Sensor Izquierdo | Sensor Derecho Enemigo | Accién
0 0 No Girar o seguir adelante
0 1 Si Girar a la derecha
1 0 Si Girar a la izquierda
1 1 Si Ir de frente

mBot con 2 sensores de ultrasonidos
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Relativo a la distancia, en el sentido de cual debemos usar como limite de deteccion,
esta dependera de la situacion exacta de nuestros sensores en el robot y de nuestros
deseos en el programa. En este ejemplo, se ha decidido que sean 10cm:

definir Motor_Izquierde Velocidad2

fijar motor velocidad Velocidad?

mBot Program

fijar PRt = distancia del sensor de ultrasenidos [EYSgetihd

k

fijar EEEer s e it 2 distancia del sensor de ultrasonidos [Cerid

| %
si Distancia_lzquierda <: y | Distancia_Derecha :: entonces hd

Debe atacar
Motor_Derecho &
|2

Motor_Izquierdo
E
si Distancia_lzquierda <|[fi] vy ' Distancia_Derecha >l . entonces PSR4

Debe girarala
Motor_Derecho @9 izquierda y
| 2

Motor_Izguierdo m atacar.
I esperar i) segundos
[ Motor_Derecho
_b Motor_Izquierdo

&

1*

si Distancia_Derecha < y  Distancia_lzguierda > entonces v
Debe girarala
 Motor_Derecho 50 derechay
Motor_Izquierdo ED atacar y.
 *

esperar {9 segundos
k

Motor_Derecho
|2
Motor_Izquierdo
i Distancia_lzgquierda > y | Distancia_Derecha > entonces hd
Debe girar

Motor_Derecho )

I Motor_Izquierdo &

| esperar i) segundos
[ Motor_Derecho @9

_b Motor_Izquierdo &9

&

Primera parte del programa Sumo con dos ultrasonidos
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Personalmente, lo ideal es que el robot siempre ataque de frente y al mismo tiempo,
que no salga de la zona de lucha, limitada por un color determinado de linea. Para
conseguir esto Ultimo, podemos usar sensores detectores de linea y programarlos
para que, cuando el sensor detecte la linea, el robot se aleje de ella. Supongamos que
usamos 4 y los situamos de la siguiente forma:

Pensando en nuestra estrategia, una posible tabla de verdad, considerando O como no
deteccion y 1 como deteccion, podria ser la siguiente:

lzq | Der L.Der Accién a programar

0 0 0 0 Buscar

0 0 0 1 Derecha Rapido: La rueda izquierda gira hacia adelante
y la derecha hacia atras

0 0 1 0 Derecha Suave: s6lo gira la rueda izquierda y la rueda
derecha esta quieta

0 0 1 1 Nada

0 1 0 0 Izquierda Suave

0 1 0 1 Nada

0 1 1 0 De frente

0 1 1 1 Nada

1 0 0 0 Izquierda Rapido

1 0 0 1

1 0 1 0

1 0 1 1

1 1 0 0 Nada

1 1 0 1

1 1 1 0

1 1 1 1

En ella, basta con programar las filas resaltadas en lila para que nuestro robot sumo
ataque Yy evite salir del recinto de lucha.
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A la hora de programar ambos sensores a la vez, ultrasonidos y sensores de linea,
“todo” es libre hacia los intereses del programador. Me explico, puedo considerar que
lo mas importante es que mi robot priorice en escapar de la linea blanca tomando
como secundario su ataque o, cualquier otra alternativa a esta estrategia. En mi caso,
para mi, lo mas importante es salvarme, por lo que, en los siguientes ejemplos
particularizados al mBot, se vera esta defensa inicial.

Ejemplo 1 de programa sumo

En este caso, usaremos un sensor de ultrasonidos para la parte delantera del mBot y
dos sensores de linea (uno delantero y otro trasero). El programa esta pensado para
luchar en un circuito limitado por una linea blanca.

Disponemos de tres variables: Distancia (que es la que medird el sensor de
ultrasonidos y que se estima en 18 cm para la deteccion), LineaDelantera (medira
negro o blanco en el sensor delantero) y LineaTrasera (medira negro o blanco en el
sensor trasero):

| Distancia Pl |

|Lin&a[}|}hnt&m “ |

LineaTrasera [ |

Comenzaré con mi proridad: estar en el recinto. Los sensores de linea, como ya
vimos, presentan 4 posiciones y veran blanco en la posicién 3. En este caso, debemos
intentar que nuestro robot no salga del circuito de lucha. Por lo tanto: Si ve linea
blanca el delantero, debemos ir hacia atras, y si ve blanca el trasero, debemos ir hacia
adelante. Ya conseguido esto, tambien debe atacar, y lo hara si esta en el recinto (ve
negro) y detecta a un oponente. También debe buscar, y lo hara si esta en el recinto y
no detecta a un oponente.

Un posible programa sumo que afronta las consideraciones anteriores es el siguiente:
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mBot Frogram

por siempre

fijar PECUEER @ distancia del sensor de ultrasonidos
.2

{IEI@ LineaDelantera * [EMEEIERIEEER Puerto2 ™)

E LineaTrasera ~ [EMEICRGEEE] Puertod ™

k

[

Si LineaDelantera = y  LineaTrasera entonces
turn right * [ERYELY =T

F

esperar (¥ segundos

sl LineaDelantera =[] y LineaTrasera entonces

a velocidad

¥
esperar (P segundos

Si LineaDelantera =[] y LineaTrasera entonces
a velocidad

esperar €9 segundos

k

LineaDelantera =fi] v LineaTrasera

i Distancia < entonces

a velocidad

entonces

i Distancia > entonces

turn right * [EERS swlel=Ls!
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Ejemplo 2 de programa sumo:

Supongamos ahora que queremos usar dos sensores de ultrasonidos y que los
situamos, uno delante y otro detrds. Ademdas, a nuestro robot le afiadimos dos
sensores de linea y de la misma forma que antes, uno estard delante y otro detras.
Para su control, necesitamos definir 4 variables y estas pueden ser las siguientes:
ValorSensorLinea (para delante), ValorSensorLinea2 (para atras), ultrasonidosl (para
delante) y ultrasonidos2 (para atras):

i".l’aln-rﬂensﬂrLinﬂa “ |

I‘.FalurﬁensﬂrLinEﬂI “ |

iuﬂmsﬂniﬂusi |

iuﬂmsuniﬂusi |

Si mi prioridad es la misma; estar en el recinto, comenzaré con esa linea de
programacion. Los sensores de linea, como ya vimos, presentan 4 posiciones y veran
blanco en la posicion 3. En este caso, debemos intentar que nuestro robot no salga del
circuito de lucha. Por lo tanto: Si ve linea blanca el delantero, debemos ir hacia atras, y
si ve blanca el trasero, debemos ir hacia adelante. En este ejemplo, he programado
estas posibilidades en un bloque que he llamado ControlarLinea y que es el siguiente:
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definir | ControlarLinea

si ValorSensorLinea =[] y ValorSensorLinea2 entonces

turn right ~ EERRY= [elsils[=1s|

5

si ValorSensorLinea =m y  ValorSensorLinea2 entonces

IR - velocidad
2

esperar (JE) segundos

si ValorSensorLinea =[] y ValorSensorLinea2 entonces

RS = velocidad

2

esperar (D segundos

si ValorSensorLinea =m y  ValorSensorLinea2 entonces

ultrasonidos

Como podéis ver, en el caso de que el robot esté en el recinto, vea negro, debe
comportarse como un buen sumo y atacar o buscar. Esto lo consigo usando sus
sensores de ultrasonidos. Sensores que he programado en el bloque definido como
“ultrasonidos” y cuya programacion, limitada en este caso por el valor numérico de
deteccion 40 cm, es la siguiente:
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definir ultrasonidos

si ultrasonidos1 < y  ultrasonidos2 entonces

turn right v EEYRVIFeYelts EYe!

&

si ultrasonidos1 < y  ultrasonidos2 entonces

[Fun forvora ~ [RIRe

si ultrasonidos1 :> y  ultrasonidos2 entonces

ETEEEN - velocided

si ultrasonidos1 > y  ultrasonidos2 entonces

§ tumn Hlsiiehg 2 velocidad

El bloque de ultrasonidos solo lo ejecutara cuando el robot esté en el recinto, atacando
0 buscando en la forma que desee el programador.

Hasta ahora, hemos definido los bloques, pero no el programa de ejecucion que los
llama y que es el siguiente:

mBot Program
por siempre

ControlarLinea
3

fijar [USEESUICEEIRG & distancia del sensor de ultrasonidos

4

fijar QLIEEIIELEPIRG & distancia del sensor de ultrasonidos

[

fijar ValorSensorLinea ~ [ sigue-lineas

4

fijar ValorSensorLinea2 v [ sigue-lineas

'S
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4.8. Servomotor
Un servomotor se puede considerar como un tipo especial de motor de continua que

se caracteriza por tener la capacidad de girar un angulo determinado dentro de un
intervalo de operacion.

r{\(\
N

(\

Micro Servo 9g (servomotor)

El servomotor de la casa Makeblock necesita de un adaptador RJ25, como puede
verse en el montaje de la siguiente imagen. Todo adaptador RJ25 dispone de 2
"Bancos" o "Slots" o conectores, para poder conectar en el mismo mdédulo un sensor
de temperatura y un servo, por ejemplo. El adaptador necesita de un puerto y puede
conectarse a cualquiera de los puertos: 1, 2, 3 0 4, ya que sus colores ID son negro,
amarillo y azul. En nuestro caso, lo hemos conectado al puerto 1:
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A mayores, en nuestro ejemplo, el servo se ha unido al sensor de ultrasonidos, de
modo que, consiga moverlo en diferentes posiciones angulares del servo:

Un script para mover el servo en 5 diferentes posiciones angulares (0, 45, 90, 135y
180) seria el siguiente: Se puede elegir el “Banco1” (un banco es un slot o un
conector) porque no tenemos el adaptador conectado a mas de un componente.

al presionar
fijar afl
repetir @
.- set servo angle
Fesperar ﬂ segundos
 cambiar por €5
set servo angle
Fasperar o segundos
cambiar EXEER por €3
set servo angle
Fasperar o segundos
cambiar EXEIERd por €D
set servo angle
Fesperar 0 segundos
 cambiar por €3
set servo angle
Fasperar o segundos
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4.9. Sensor de temperatura SD18B20

El sensor de temperatura sumergible de la casa Makeblock es el sensor digital
SD18B20. Presenta una precision de +0.5°C (de -10°C a +85°C), siendo, su tiempo de
captura de la medida, inferior a 1 segundo. Gracias a su envoltorio estanco sellado
podemos sumergirlo en un liquido y usarlo para que nos proporcione la medida de la
temperatura de una sustancia liquida. Al ser digital, el valor de temperatura que nos
proporcionara no se ve alterado por la distancia del cableado del sensor.

Este sensor se puede programar con arduino o con mBlock, usando en scratch el
correspondiente comando:

temperature °C

Para conectarlo a la placa del mBot, necesita de un mddulo adaptador RJ25 como el
gue se muestra en la imagen y que ya hemos utilizado con el médulo servomotor:
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Médulo adaptador RJ25

El sensor de sonda sumergible, cuyo rango de medida es de -55°C a 125°C, puede
verse en la siguiente figura:

Modulo sensor de temperatura sumergible

Un programa sencillo consistiria en medir la temperatura de la sonda del sensor y
mostrarla en el escritorio. El script, estando el sensor conectado al Bancol y el
adaptador al Puerto 1, seria el siguiente:

al presionar

L0 temperaturs * EIR e} Puertol "] Bancol” Jge
3

decir -"".temperatua
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El conexionado, en este caso usando una placa Orion conectando el sensor por medio
del adaptador al puerto 6, seria el siguiente:

En el siguiente ejemplo se ha conectado a la placa mCore en el banco 2 del puerto 4.
Se ha creado un programa para que el sensor mida la temperatura de una sustancia
gue testeo y me muestre su estado (sélido, liquido o gas), simulando el movimiento de
sus moléculas. Para ello, utilizo un Unico objeto, llamado “Molécula”, y 4 escenarios o

fondos. En las siguientes imagenes se observa el objeto molécula en el escenario
inicial y los 4 escenarios del programa:

ey :
M, cambios de estado ~ 9

“AMBI S DE EST DO | |-

480x360

(“=‘\ P "‘u. M 3
solido
480x360

3

Limape
o s
")

liquido
430x360

Bag

gas
480x360

Escenarios del programa

Cada escenario se llama mediante mensajes. Es decir, al recibir el mensaje indicado
(solido, liquido o gas), cambia el fondo del escenario al que se ha programado:

Pagina 70 de 141



Divirtiéndome con mBot: Guia de manejo y programacion

al recibir al presionar

cambiar fondo 3 cambiar fondo a et == r Ty

al recibir [T

. — al presionar
cambiar fondo a L

el =g [1e 06 Spider's Web ~ R=E = =18

al recibir FEERd

cambiar fondo a

Script del escenario
El objeto molécula es el que lleva el peso del programa:

Inicialmente no busco que se muestre la temperatura que estd midiendo el sensor de
temperatura sumergible conectado al Banco2 de un adaptador RJ25 que se une al
Puerto 4 de la placa del mBot, pero si quiero que tome la primera muestra para que
sus medidas se vayan regulando:

al presionar

R Tempersturs
0 Temperaturs ~ MR e Puertod - LEanco2 Ige
rax @y €

Haz clic en mi [Tl 4 J= Blals [+

Sensor de temperatura conectado al Puerto 4

Tras hacer clic en el objeto “Molécula” (ya han pasado 4 segundos), se muestra el
valor numérico de la variable temperatura y el programa testea si se encuentra en
estado sdlido, liqguido o gas, a través de diferentes intervalos de temperatura.
Encontrado su rango de temperatura, envia el mensaje correspondiente (mensaje que
recoge el escenario). Si fuéramos estrictos y para el “agua”, sus temperaturas serian
0°C y 100°C y no 10°y 100°, que es lo que he utilizado:
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al clickear este objeto

s g EE 8 S Temperatura ™

por siempre
i Temperatura < ] entonces

enviar y esperar

Si Temperatura > ] y Temperatura <0 = entonces

enviar [[EMEERd v esperar

.3
5 Temperatura > ]  entonces

enviar [FEERd ¥ esperar

Los mensajes “solido, liquido y gas” realizan la simulacion en el movimiento de la
molécula.

M cambios de estado - d

Liavibo

X: 240 ¥ -90

Situacion “Liquido”
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En todo momento, se testean cambios en la variable temperatura, y de este modo nos
aseguramos que realiza la animacion de su “estado” correspondiente:

al recibir ENTER

ir a x: @ y: @D

repetir hasta que Temperatura >
DR Temperatura + P o
13

girar (™ @ grados
[*

esperar (B9 segundos
¥

girar ) @ grados
1
esperar (Y segundos

ol reciir [N
ir a x: namero al azar entre D) v €B v: numero al azar entre EED v ED

apuntar en direccién | nimere al azar entre @ v €D

repetir hasta que  Temperatura <[] o Temperatura > Gl

fijar REGMeRd 2 temperatura °c

mover € pasos
13

rebotar si toca un borde
F

si posicién y > [E¥] ~entonces

¥

apuntar en direccion | nimere al azar entre €E) v €9

al recibir FEERd
ir a x; namero al azar entre EED) v €€ v: numero al azar entre GED v €ED

apuntar en direccién | nimero al azar entre ) y €2

repetir hasta gue  Temperatura < [

fijar [EeRd 2 temperatura o

mover @ pasos
13

rebotar si toca un borde

¥

La animacién “sélido” simula que la molécula vibra, moviéndose 15° a la derecha e
izquierda. La animacion “liquido”, hace que la molécula se mueva a una determinada
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velocidad (4 pasos) en la zona del liquido (sin sobrepasar el limite del dibujo del agua)
y rebotando si toca el borde:

Finalmente, la animacion “Gas”, hace que la molécula se mueva mas réapido y por todo
el escenario, rebotando si toca un borde del mismo.

4.10. Sensor Me Temperatura y Me Humedad
La casa Makeblock dispone del sensor DHT11, que es capaz de medir la temperatura
(NTC) y humedad (resistiva) ambiente. Sus especificaciones son las siguientes:

5V DC

Rango temperatura: 0°C a 50°C + 2°C (s6lo T2 positiva)
Rango Humedad: 20% a 90% 5%

Precision: 1% humedad, 1° Temperatura

Compatible con cualquier placa Arduino

O O O O O

Sensor de temperatura y humedad

Este sensor nos proporciona una salida digital calibrada. Su color amarillo en el RJ25
significa que tiene un puerto simple digital y necesita estar conectado al puerto con ID
amarillo en Makeblock, aunque, también puede conectarse a una placa Arduino Uno a
través de sus tres conexiones GND, 5V y Data, siendo Data un pin digital como por
ejemplo el pin3.

En el siguiente ejemplo voy a usar el shield de Makeblock para una Arduino Uno,
conectando el sensor de humedad y temperatura al puerto7. En las librerias
disponemos de 2 archivos para el sensor de humedad. Usaré el test 1, que es el que
nos proporciona la humedad y temperatura ambiente en °C (el test2 nos lo aporta en
diferentes magnitudes para la temperatura). En el test 1 realizo unas pequefias
modificaciones relacionadas con la placa y el puerto:
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Archive Editar Programa Herrarnientas Ayuda

feHumitureSensorTest §

humiture senscr

Cambio MeOrion.h por

#include "MeShield.h™ :
MeShield.h

MeHumiture humiture (PORT 7)<

En mi caso, el

woid setu
el sensor de humedad

{

Serial.begin(9600); e el
1 Puerto?7
vold loop()
{

humiture.update () ;

ferial.print ("Humidity (%) ="):

Serial.print{ humiture.getHumidity({) }:
Serial.print{", Temperature (o) ="):
Serial.println{ humiture.getTemperature() );
Serial.println("#+fFssdsaaaafaadaaaaaaad8") s
delay (1000) 7

En la siguiente imagen, referida al Monitor Serie, podemos ver que nos aporta la
temperatura y la humedad ambiente:
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2 COMI0 Arduina/Genuino Uno) - - [ESEEr=—=—

Snamatndeioen v 900bmde v

4.11. Médulo PIR

Es un sensor pasivo que capta la luz infrarroja del ambiente y reacciona a sus
cambios. Nos servira para detectar el movimiento y basicamente lo que hace es crear
y transmitir un campo de luz infrarroja que choca con los objetos de la habitacion
logrando detectar los cambios en el eco que recibe. Al alimentarlo eléctricamente
proporciona una salida digital (cero o uno), que puede ser regulada en sensibilidad
mediante un potenciémetro. Su angulo de vision es de 90° y su radio de alcance se
sitha entre 6 y 9 metros.

El sensor PIR de movimiento de la casa
Makeblock se usa para detectar personas o
animales en un rango de hasta 6m. Si se
mueve algo dentro de ese rango de
distancia, el sensor activa la salida digital
SIG a alto. Mediante un potenciometro,
soldado en el médulo, podremos ajustar el
rango de deteccion.

Importante: Después de alimentarlo, hay
que esperar unos 10 segundos a que el
sensor se inicialice.

Sensor Me PIR

El siguiente ejemplo se implementa sobre una placa Makeblock Orion utilizando un
moédulo sensor Me PIR, un modulo servo motor con el modulo adaptador RJ25 y un
maédulo 130 DC motor con hélice y que en la siguiente programacion se conecta a M1.
El modulo PIR se conecta al puerto 4 y el servo, mediante el “Banco2” del adaptador,
al puerto 1.
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Médulo 130 DC con hélice

Cuando el sensor PIR detecta el movimiento de un cuerpo, hace girar el servo y el
motor M1. En caso contrario, ambos se paran:

al presionar
pur.. slempre
e
si sensor de movimiento pir :—ﬂ entonces
uar SErvo angulo
Esperar@ segundos
|;|ar motor I8 velocdad

Esperar € segundos

|;|ar Servo angulo 9
Esperar @ segundos

fpar motor velocdad m
Tesﬁerar €9 segundos
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Dentro de los ejemplos que nos proporciona la casa Makeblock en sus librerias de
Arduino nos encontramos con el archivo PIRMotionSensorTest. Este archivo se ha
creado para que el sensor nos informe, mediante el puerto Serial Begin, sobre la
existencia de una persona en la habitacion:

A

2 PIRMotionSensorTest Arduing 1.6.

Archive| Editar Programa Herramientas Ayuda Firmware_For mBlock ¥
Muevo Ctrl+M Firmware_for_Starter b
Abrir... Ctrl+ 0 Me_4Button »
Abrir Reciente 4 Me_7SegmentDisplay ¥
Proyecto L4 Me_Bluetooth G
Ejemplos Ejemplos Construidos Me_Buzzer 4
Cerrar Ctrl+W 01.Basics 3 Me_Compass L4
Salvar Ctrl+5 02.Digital 3 Me_DCMotor 4
Guardar Coma...  Ctrl+Maytis+5S 03.Analog 3 R Me_EncoderDriver_New ¥

04.Communication o o Me_EncoderDriver_Old

Configurar Pagina Ctrl+Mayus+P — R Me. FlameSensor .

Imprimir Ctrl+P I R Me.GasSensor .

Preferencias Ctrl+ Coma 07.Display 3 Me_Gyro 4

Salir Ctrl+Q 08.5trings G Me_HumitureSensor 3

== 09.USBE 3 Me_12C5can 4

) N B N - 10.5tarterkit_Basickit » Me_InfraredReceiver 3

. 11 ArduinelSP v Me_loystick »

- - Me_LEDMatrix 8

Ejemplos desde Librerias Me_LightSensor 5

el Bridge : Me_LimitSwitch 4

#include "MeMCore.h" ES:::::I' N Me_LineFallower 4
) Me_PIRMotionSensor + I PIRMotionSensorTest I |

Private variables ---—--——-—- SoftwareSerial 4 Me._Potentiometer 5

MePIRMotionSensor myPIRsensor (B SPI 3 Me RGELed ,

Para comprobarlo utilizaré la placa mCore conectando el sensor PIR al Puerto 4 (ID
azul) de la misma. Después cargaré el programa a la placa desde el IDE de Arduino.
El resultado es obvio, habrad deteccion porque yo estoy presente, tal y como se
muestra en la siguiente imagen:

Archive Editar Programa_Herramientas Ayuda

PIRMotionSensorTest§

Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
Persona detectada
#include "MeMCore.h" Persona detectada
Persona detectada [E

MePIRMotionSensor myPIRsensor (EORT_4); Autoscrol Snapstedeliea w| (9600boudio |

wvoid setup()

{

Serial.begin{9600):
myPIRsensor.SetPirMotionMode (1);  //Continucus Trigger mode

1

void loop()

1if (myPTRsensor. isHumanDetected() )
1
Serial.princin{"Fersona detectada");
}
delay(20);
1
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4.12. Médulo Joystic

El médulo joystic puede usarse para, por ejemplo, simular el movimiento de un objeto
por el escenario. De hecho, no es més que una palanca de control de mando. En el
siguiente ejemplo, se han creado 2 variables, referidas a las coordenadas X e Y que
nos ofrece el modulo joystic.

W joystic ~ @
x )
D)

Se observa que, inicialmente, el médulo ofrece las cantidades numéricas -2 y -18 para
los ejes X e Y, respectivamente. También sabemos que, en el escenario scratch,
nuestra X varia entre -240 y 240 y la Y, entre -180 y 180. Asi pues, tomando los
siguientes puntos para ambos ejes, podemos calcular los parametros m y n de la
funcion a programar:

X Y=mx+n X Y=mx+n
-2 0 -18 0
240 490 490 180
Eje X EjeY

Con estos puntos, los valores de los parametros “m” y “n” en el eje X y en el eje Y son,
respectivamente: 0,492 y 0,984 para el eje X y, 0,354 y 6,378 para el eje Y.
Finalmente, el script para programar el joystic que esta conectado al puerto 7 que
consiga que el sprite se mueva por el escenario, es el siguiente:

al presionar
ira x: @ y: G

fiar ERda jovstick CIEEED GIES

ot Kl 2 jovstick QIEID GIED
"
deslizar en €9 segs a x: (B = joystick CINTIM GCIED | + (XD v: ((EED = joystick MM GEED  + G5
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4.13. Médulo Me Touch o sensor tactil

Un sensor tactil es un dispositivo que recibe y responde a una sefial o estimulo que se
asocia con la fuerza que recibe. El sensor Me Touch es un sensor tactil de tipo
capacitivo, de modo que, si un dedo (o cualquier otro objeto con propiedades
capacitivas) se aproxima a este sensor tactil, hace que el sensor funcione como un
condensador. La naturaleza dieléctrica del sensor hace variar la capacidad del sensor
para detectar el contacto tactil.

Sensor Me Touch

En cuanto a su programacion, es importante saber que el sensor debe ejecutar el
programa cargandolo a la placa al mBot. Por lo tanto, no podemos usar “Al presionar
la bandera verde”. En su lugar, usaremos el comando del robot “mBot Program”.

En ejemplo podria ser el siguiente: cuando toquemos el sensor, el mBot comenzara a
andar durante 5 segundos, para después pararse:

mBot Program

!—_/_J
sensor tactil

TR > velocidad €D
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También podria sonar la nota C4 durante 1 segundo:

mBot Program

sensor tactl entonces

play tone on note beat
Eﬁ_ﬁerar &) segundos

k
detener tono

4.14. Mini Gripper
Podemos implementar y programar una garra robotica en el mBot. La que vemos en el
siguiente link esta construida con piezas de LEGO:

Garra robética con Lego

Por cuestiones de peso, la garra no puede tener un gran tamafo si queremos,
obviamente, incluirsela al mBot. La casa Makeblock ha sacado al mercado dos garras
roboticas: Una enfocada hacia el kit Starter y otra para el mBot. Ambas se diferencian
en tamafio y en potencia de la placa para la que han sido disefiadas. Vamos a
comentarlas:

La garra robética que se ve en la siguiente imagen funciona como cualquier motor DC
convencional, por lo que, para programarla, sélo hay que hacer avanzar o retroceder el
motor a la velocidad deseada. En principio, en la placa mCore no se puede acoplar
porgue se supone que tenemos utilizada la conexion para los motores de sus ruedas.
Para poderla utilizar deberiamos cambiar esta placa por una superior, que disponga de
conexion para mas motores. En cuanto a la conexién, la placa del mBot sélo tiene
canales para 2 motores y éstos estan ocupados por los motores de las ruedas. Se
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podria “hacer un apafo”, por asi decirlo, sacando tensién por uno de los pines de la
placa para usarlo con algun driver de motor estdndar de Arduino.

Garra robotica para Starter Robot Kit

En cambio, la garra robética de la siguiente figura si puede acoplarse al mBot, por
potencia y por peso. Se denomina Mini Gripper y tiene incorporado un servomotor. Por
lo tanto, necesita de un adaptador RJ25 que lo conecte a la placa del mBot.

Mini Gripped o garra robética para mBot
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Su programacion es muy sencilla en el entorno mBlock ya que s6lo debemos usar el
comando “Fijar servo_Puerto correspondiente_Banco correspondiente_con el angulo
de giro deseado”. Por ejemplo, para abrir la garra fijaremos el dngulo a 0° y para

cerrarla, le indicaremos que lo gire a 90°. Los &ngulos posibles del servo varian entre 0
y 180°:

fijar servo angulo G [k

Se abre la garra.

fijar servo angulo €19 g

Se cierra la garra

fijar servo angulo €N
0

Algunas posibilidades de montaje con el mBot pueden verse en las siguientes
imagenes:
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En este dltimo montaje hay que tener cuidado con el sensor de ultrasonidos. Su
deteccion no es lineal; es mas bien conica. Por esta razén, hay que hacer pruebas
para situar la garra fuera del cono de deteccion del sensor de ultrasonidos para que no
la detecte y detecte a otro objeto que se sitle en el frontal del mBot.

4.15. Mini brazo articulado

El mini brazo robdtico articulado esta formado por dos microservos 9g que nos
permiten rotar la estructura 180 grados, tanto en vertical como en horizontal. Esta
pensado para ser usado con el mBot, el Starter Kit, el mBot Ranger o cualquier otro
proyecto sobre una placa Arduino, pudiendo combinarse con el médulo Mini Garra del
punto anterior o incluso con un sensor de ultrasonidos.
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Mini brazo articulado

Podemos programar los dos servos del mini brazo articulado de forma sencilla con
Scratch o con el IDE de Arduino. Con mBlock cada servo utiliza un “Banco” del médulo
Adaptador RJ25.

Si a mayores le incluimos la mini garra robotica, lo que conseguimos es el montaje de
la siguiente imagen. Simplemente, estamos afiadiendo un servo mas, por lo que
necesitamos echar mano de otro Adaptador RJ25:

Un ejemplo para su programacion con mBlock podria ser el siguiente: Notar que en el
ejemplo, el servo de la garra esta conectado al Bancol del adaptador que se asocia al
puerto 3 y los otros dos servos cubren ambos Bancos del adaptador conectado al
puerto 4 de la placa mBot.
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En el ejemplo, creo dos blogues. Uno para el movimiento de la garra, y

que defino con

el bloque “Garra”, y otro para las condiciones iniciales de comienzo en los otros dos
servos que controlan el mini brazo giratorio, y que denoto por “Condicionesliniciales”

definir | Garra

fjar servo =R 0~ ] P Abre la garra
Esl;eraro segundos
foar servo angulo E
Esﬁaaro segundos

F Cierra la garra

definir CondicionesIniciales

fijar servo angulo
fijar servo angulo W

Finalmente, sdlo resta hacer el programa en si. EI mio es muy sencillo y sélo muestra
algunos movimientos de ambos servos del puerto 4. En cada giro programado, se abre

y cierra la garra:

al presionar

CondicionesIniciales

esperar € segundos

fijar servo sl 0" ] P Garra recta
esperar € segundos

Garra

fijar servo angulo €N v_
Es_ﬁerar o segundos (3ira la garra 90® y
Garra

fijar servo =1+ o0~ X P Horizontal
esperar € segundos

Garra

fijar servo angulo (8 BERCIE]
esperar € segundos

Garra
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4.16. Sensor de angulo

Un sensor de angulo estd disefiado para detectar el angulo de inclinacién de un
mecanismo que esté unido a él. Nuestro sensor de angulo necesita de un mddulo
adaptador RJ25.

Makeblxck

Me Angular Sensor vi.e

"3 O |

Sensor de angulo Makeblock

El sensor devuelve un valor analdgico, al igual que el sensor de temperatura, asi que,
ambos podemos programarlos de la misma forma. Este programa, en este caso para
una placa Orion, nos valdria para cualquier sensor de Arduino que nos proporcione un
valor analdgico:
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#include "MeOrion.h"

//- Adaptador RJ25 conectado al puerto 6
MePort sensor_ angular (PORT 6);

float wvalor;
void setup ()

{
Serial.begin (9600) ;
}

void loop ()

{
//- Valor analdgico del slot2 del Adaptador RJ25
valor = sensor angular.aRead2();

Serial .print ("AngulOzn) ;
Serial.println(valor);

delay (1000) ;
}

Para una placa Arduino Uno con el shield de makeblock, cambiariamos “MeOQrion.h”
por “MeShield.h”.

Una forma de conectarlo es a través de un adaptador Shaft t (ver siguiente imagen):

4.17. Sensor de sonido

El sensor de sonido esta destinado a detectar la intensidad de sonido de su entorno.
Podemos utilizarlo para realizar proyectos que requieran que interactuemos con la voz.
El sensor dispone de un amplificador LM386 e incorpora un potenciémetro de ajuste
de sensibilidad, proporciondndonos valores analdgicos entre 0y 1023.
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Sensor de sonido

El color ID negro del sensor en su RJ25 nos informa que podemos conectarlo a
cualquier RJ25 de las placas o shield con este color. Es decir, en la mCore nos valdria
el puerto 3 y 4 y en el shield de Arduino Uno el puerto 7 u 8. Ademas, podremos
conectarlo directamente a una placa Arduino Uno usando sus conexiones laterales
GND, 5V y AOL1 siendo esta Ultima una salida analdgica de la placa Arduino Uno,
como por ejemplo el pin AO.

El archivo SoundSensorTest de la Libreria de Makeblock nos muestra como podemos
programarlo de forma simple en Arduino. Usando el shield de Makeblock para una
Arduino Uno, situando el sensor en el puerto 7, podemos observar que en el puerto
serial se nos muestra un valor numérico elevado cuando alzo la voz y este valor baja
cuando estoy callada:

= oundienioTest Arduino 168 b . - T

2 COMD GG U il . ol

value=129
value=131
value=132
value=129
value=130
value=129

value=131l
value=550
value=341
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=% SoundSensorTest Arduino 1.6.8

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

SoundSensorTest§

TS T

(=]
s

m
]
]
H

F
L
H M
m o=

#include|"MeShield.nh" |

MeSoundSensor mySound){FORT 7);

vold setup()

{
Serial.begin (9600) ;

vold loop()

{
Serial.print {"value="):
Serial.println{mySound.strength{) )
delay (100}

Este sensor también podemos programarlo con el software mBlock, conectando el
sensor de sonido a los puertos 3 0 4, que son los habilitados para este sensor (ID
negro del sensor).

Supongamos que quiero simular el sonido con la vibracién de una onda y aprovecharla
para hacer sonar las notas musicales DO, RE y MI. En el siguiente escenario se
muestra la onda sinusoidal perfecta y, sin ruido. En él, el sensor de sonido marca un
valor en la variable NivelSonido de 136 y el objeto se encuentra en el disfraz “ondas1”.
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(- ~ @
Vibvacion de una onda

X: 240 y: -180

Si el nivel de sonido es menor que 140, debemos ver la ondal y sonard la nota DO. Si
el nivel de sonido enté entre 140 y 299, debemos ver la onda2 y sonara la nota RE vy,
finalmente, si el sonido supera 299, veremos el disfraz de ondas3 y sonaré la nota Ml.

al presionar
por siempre
fijar DPEERTEERd 2@ Sensor de sonido (ZIskad

[ 3

si NivelSonido < BEN] - entonces
cambiar disfraz a
E
tocar nota (W durante pulsos

b
si NivelSonido > JEE] y  NivelSonido < Eil

cambiar disfraz a
E
tocar nota durante pulsos

 *
si NivelSonido > EEE] = entonces

cambiar disfraz a

.3
tocar nota durante pulsos
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4.18. PotenciOmetro

El potenciometro lineal de Makeblock es, segun nos informa la casa, de 50KQ. Es de
270 grados, siendo el minimo valor hacia la izquierda y el maximo valor al tope de la
derecha. Su color de ID negro nos indica que sélo podra conectarse a los puertos 3y 4
de la placa mCore y a los puertos 7 y 8 del shield de arduino.

Médulo Potencidémetro

Al igual que en otros mddulos, si no queremos usar el shield de arduino y pretendemos
conectarlo a la placa Arduino Uno, disponemos de 3 terminales: GND, VCC y AO;
siendo esta Ultima una de las salidas analdgicas de la placa Arduino Uno.

Un ejemplo que nos ayudara a programarlo en arduino lo encontramos en su libreria,
en el archivo PotentiometerTest. Simplemente, debemos modificar el nombre de la
placa que usamos y el puerto en el que conectamos el potenciometro.

También podemos programarlo con mBlock. En el siguiente ejemplo utilizo el valor
numérico que me proporciona el potenciometro para modificar el color de los dos led
RGB del mBot. La siguiente imagen muestra el escenario del programa con el valor
méaximo del potenciometro (girado 270 grados hacia la derecha), que resulta ser de
975.

r

M} potenciometroMBOT ~ @

\v o
%\\\ 7

/

—

\\\\\"JF/
7/

iPn'tenciémetm |

X: 240 i -30
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Como puede verse en la siguiente imagen, dispongo de 5 disfraces para recorrer los
975 puntos numéricos del potenciometro. He decidido hacer intervalos “simétricos” de
médulo 195 (975:5=195) y, a cada intervalo asociarle un color de LED RGB

correspondiente con el color del disfraz:

-

M} potenciémetroMBOT - ®

| Potenciémetro |

X: 240 y: -30
Objetos MNuevo objeto: Q‘ / ‘E*'.I =

Escenario
1 fondao

Fondo nuewvo:

a/ae

Programas 0

Disfraz nuevo:
/At
1

(=

Amarilla
189%176

Rosa
191x155

Disfraces del objeto

El programa, para una placa mCore del mBot, estando el potenciometro conectado al

puerto 3, es el siguiente:
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al presionar

por siempre

EL a potencidmetro
*

Potenciometro < FEEY = entonces 7

- . : Amarillo

fijar led (CEEINCEM posicion rojo EB verde B azul ) y
13

cambiar disfraz a

Potenciémetro > B y  Potencidometro <« [EEE] . entonces FEAd

- . : Rosa
fijar led (RIS CEM posicion rojo GBS verde @) z2zul €E &
L3
cambiar disfraz a2
|
si Potenciémetro > EE] y  Potencidmetro < ] . entonces PR

- . : Rajo

fijar led (EEICEM posicion rojo € verde @) z2zul ) Z
13

cambiar disfraz a

|*

si Potenciémetro > Bk vy @ Potenciometro < EFE]  entonces hd
Azul
fijar led (EEEeEM posicion rojo ) verde ) azul € y
13
cambiar disfraz a
Potenciometro > g = entonces w

- . : Verde

fijar led (CEEINCEM posicion rojo @ verde €9 z2zul &
13

cambiar disfraz a2

4.19. Médulo 4LEDs RGB
Con este modulo que incluye 4 LEDs RGB, podremos controlar el brillo y el color de
cada uno de sus leds de forma independiente.

Modulo 4 LEDs RGB
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Su conector es de color amarillo, asi que, sélo lo podremos conectar a los puertos que
dispongan de este color. En una placa mCore nos vale cualquiera de sus 4 puertos.

Al igual que en otros componentes, podemos usar este modulo directamente en una
Arduino Uno, sin shield. En este caso, las tres conexiones se nos muestran en un
lateral: Vcc, GND y SIG, siendo la sefial un pin digital de la placa Arduino Uno.

En las librerias de Makeblok disponemos de tres programas de ejemplo que nos
ayudaran a programarlos desde el IDE de Arduino:

MMe_Potentiometer »

Me_RGELed ColorLoopTest
Me_Rl25Adapter IndicatorsTest
Me_Serial WhiteBreathLightTest
Me Servo k

Desde mBlock podemos programar cada led de forma independiente. Por ejemplo, si
el médulo esta conectado al puerto 3 (color amarillo), y queremos que el primer led
tenga el color rojo, el segundo el color verde, el tercero el color azul y el cuarto el color
blanco, el programa que realizaria nuestros deseos seria el siguiente:

fgar led posicion @R rojo verde @ azul @

fgar led posicion ER rojo @ verde azul
fgar led posicion ER rojo @ verde @ azul
fgar led posicion E rojo verde azul

El programa anterior es muy simple y con mBlock podemos hacer mucho mas. Por
ejemplo, simular un arcoiris usando los leds de abordo y los del médulo 4 LEDs RGB.
Este reto lo ejecuta el siguiente script:

En él se crean 3 variables: LedAleatorio (Que escoge aleatoriamente un LED de los 4
posibles del médulo 4LEDs), n (que por defecto toma el valor 1 de los leds de a bordo
de la placa y, gracias a n+1, selecciona el LED RGB 2 de la placa mCore) y la variable
color (que tomara un valor al azar entre 0 y 255).
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Todo este abanico de colores permanecerd fijo en la placa mCore (abordo) y en el
modulo 4 LEDs RGB (conectado al puerto 4) durante 1 segundo. Pasado ese tiempo,
se produce una nueva aleatoriedad de color y eleccion de led principal:

al presionar
GE color ~ Y 0
fijar [ = Y

T

INELN LedAleatorio ~ [ERENn - R vl Enlreﬂvﬂ
S

fijar [2d = numero al azar entre @ v €D

L3

set led GNEEEW LedAleatorio red [ color green (| color + € blue ( color = GED

L3

set led (PTECEM (0 red (color green | color + €T blue | color = (GK

L3
set led (PTECEY n + € red | color = GEY oreen | color + €0 blue ( color
-

4.20. Médulo Display 7 segmentos

El modulo display 7 segmentos tiene su ID azul (puerto de sefial digital doble). Color
que nos indica que puede programarse con la placa mCore del robot mBot. Otras
opciones son la placa Orion de Makeblock y la placa arduino uno, por ejemplo. A esta
dltima, si se desea, se le puede acoplar el shield para arduino de Makeblock. Este
display de 4 digitos de &nodo comun se basa en el chip TM1637 y con él podemos
controlar cada segmento de su correspondiente digito, asi como, su punto decimal.

Mddulo Display 7 segmentos
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Si usamos una placa Arduino Uno y queremos programarla desde mBlock, debemos
escoger la placa, en este caso UNO Shield, y el puerto de conexién correspondiente
para nuestro Arduino Uno, tal y como se muestra en la siguiente imagen:

Placas | Extensicnes Lenguaje Ayuda
Arduino

Arduino Uno

Arduino Leocnardo
Arduine Mano ( mega3sd )
Arduinc Mega 1280
Arduino Mega 2560

Makeblock
e Ornon
v |Me UNO Shield

mEBot
Auriga
Mega Pi

Ctros

PicoBoard

Supongamos que queremos visualizar un contador ascendente de 100 a 110, usando
un display 7 segmentos conectado al puerto 7 del shield de arduino. El programa en
mBlock seria el siguiente:

UNG Shield Program

DEL Numero ~ [EY 100
repetir €E)

fpar display 7-segments numero - Numero

l—EEDEl'Elr ﬂ segundos
cambiar [[MAT%d por €
S

Para cargar el programa anterior en la placa arduino, debemos hacer clic en el
comando azul UNO Shield Program. El programa nos informa que esta subiendo el
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programa: estd cargando la nueva configuracion, inicializando los paquetes
necesarios, preparando la tarjeta y verificando y cargando:

Start Uploading

Subiendo

Cerrar

ZZ VOID TOOETTY

23}

C:\Program Files (x86)\mBlock\Arduino\arduino debug.exe —-upload —-board arduino:avr:uno -—-port COMIL/

Cargando confi

racifm
Inicializando paguetes...
Preparando tarjetas...

151 ock\Arduino\arduino-builder -dump-prefs -logger=machine -hardware "C:\Prog:

4 . »
send encode mode recv encode mode
(O modo binario & modo de cardcteres ‘ ’79 modo binario O modo de cardcteres

Enviar

Cuando finaliza la carga del programa a la placa y, si no ha habido fallos, el mensaje
que nos muestra es el de carga finalizada:

Start Uploading
Upload Finish

Cerrar

avrdude: input file C:\Users\MANTEM~I1\AppData\Local\Temp\build8fB06c4494cflba235741a2253de0dd5. tmp,+
avrdude: reading on-chip flash data:

Reading | | 100% 0.87s

avrdude: verifying ...
avrdude: 6702 bytes of flash verified

avrdude done. Thank you.

a2

4[] *

send encode mode ‘ (recv encode mode

O modo binario & modo de cardcteres © modo binaric O mado de cardcteres

Enviar

Si nos fijamos, el codigo arduino es el siguiente:
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Back Upload to Arduino Editar con IDE de Arduino

01  #include <Arduino_h=

02 #include <Wire.h=

03 J#include <Servo.h=

04 #include <SoftwareSerial h>

06 #include <MeShield.h=

08 double angle_rad = PI/1180.0;
09 double angle_deg = 180.0/PI;
10 double Numero;

11 MeTSegmentDisplay seg7_7(7);

15 wvoid setup(y{
16 Numero = 100;
17 for(int i=0;i<11;i++)

19 seg7_7.display(Numero);
20 delay(1000*1);

21 Numero +=1;

22 1

24 1}

26 woid loop(¥

En nuestro display, veremos que van cambiando los nimeros desde 100 a 110 en un
intervalo de 1segundo cada uno.

Si quisiéramos usar la placa mCore, sin cargar el programa a la misma, el script que
debemos ejecutar con la bandera verde es el siguiente: (notar que el display esta
conectado al puerto 4 de la placa mCore)

al presionar

fjar (AR =
repetir €EP

fpar display 7-segments nadmero = Numero
-
[;sperarﬂ segundos

cambiar [IN=2%d por €
g F

Como en otros modulos, también podemos conectar directamente el modulo display7
segmentos a la placa arduino. Para ello, debemos conectar las 4 conexiones de su
lateral a la placa Arduino Uno. Estas son: CLK (forma cuadrada de la sefial de reloj),
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DIO (linea de datos), 5V y GND; siendo las sefiales CLK y DIO pines digitales de la
placa Arduino Uno.

Si preferimos utilizar codigo arduino, podemos partir de los ejemplos que se nos
proporciona en las librerias de la casa:

Fis

Firmware_For_mEBlock

-

Firmmware_for_Starter k

e 4Button F

Me_7SegmentDisplay | W MumberDisplay
Me_Bluetooth ! MumberFlow

Me_Buzzer I TimeDisplay

4.21. Médulo Brajula o Me Compass

El sensor magnético Brujula o Me Compass es una brijula digital de 3 ejes. Su chip
principal es Honeywell HMC5883L. Su campo de accion esta entre -8 y 8 gauss con
una resolucion de 5mili-gauss. Puede autocalibrarse, y se programa a través de las
librerias de arduino.

Del siguiente link podemos descargar los pasos que debemos seguir para calibrarlo:
learn.makeblock.cc/wp-content/uploads/2015/06/Me_Compass_User_Manual.doc

Mo6dulo Me Compass o0 médulo brijula

El color de su ID es blanco, y por lo tanto, puede conectarse a cualquier puerto de las
diferentes placas que dispongan de este color.

En un lateral observamos 6 conexiones, las cuales utilizaremos si queremos conectar
este modulo a una placa arduino uno sin pasar por el shield de makeblock. Estas 6
conexiones, mostradas como 2 y 4, son, respectivamente: RDY, KEY (ambas de
conectaran a pines digitales de la placa Arduino Uno) y GND, 5V, SDA y SCL (estos
dos ultimas conexiones iran a 2 pines analdgicos de salida de la placa Arduino Uno).
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Este modulo es bastante sensible a los cambios del campo magnético en el ambiente.
Es importante calibrar el mddulo para obtener el valor angular correcto en la
circunstancia actual.

4.22. Sensor de gas

El sensor de gas se compone de un sensor de humo del tipo MQ2, que se caracteriza
por tener un corto tiempo de respuesta y por ser muy estable. A menudo se utiliza
como un dispositivo de monitoreo de fugas de gas en el hogar o en las fabricas,
logrando detectar el gas natural, butano, propano, metano, alcohol, hidrégeno, el
humo, etc.

Su ID negro nos indica que tiene un puerto analégico y necesita ser conectado al
puerto con ID negro en Makeblock Orion, Auriga, mCore o Shield de Arduino Uno.

Mddulo Sensor de gas

Este sensor de gas dispone de una resistencia ajustable para adecuar la sensibilidad
del sensor hacia el humo. La concentracion de humo varia segun la distancia entre el
sensor y la fuente de humo, de modo que, a menor distancia, mayor sera la
concentracién de humo y viceversa. Por lo tanto, es necesario establecer un valor de
tensién que se corresponda con el umbral de una concentracién de humo apropiada.

El dispositivo del tipo MQ-2 es un sensor de humo que utiliza 6xido de estafio como
material sensible de gas.

Como en otros muchos moddulos, puede usarse este sensor para la deteccién de
humos conectandolo directamente a una placa Arduino Uno. Para ello, debemos tener
en cuenta sus tres conexiones dispuestas a un lateral del sensor y que son: GND, Vcc
y DO; siendo DO un pin de salida digital de la placa Arduino Uno.

Vamos a ejemplificar diferentes opciones de programacion para este sensor:

Podemos programarlo partiendo del ejemplo de sus librerias, haciendo el cambio de la
placa correspondiente que utilizamos en su programacion y su puerto de conexion. En
mi caso, el shield de Arduino Uno y el puerto 8.
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zo) MeGasSensorTest Arduing 1.6.
Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

MeGasSensorTest§

#include "MeShield.h"

MeGasSensor GasSensorl (FORT_8):

wvold setup()

{
Serial.kegin(115200);

Si aproximamos un mechero al sensor pero no abrimos el gas, el

1

void loop ()
{

{

— e

1

Serial.print{™Analog Value is:

Serial.print{"----5Status:
if{GasSensorl.readDigital () == Gas_Exceeded)

delay (200)

RE

1lse if(GasSensorl.readDigital()

"

Serial.print(GasSenscrl.readRnalog());

Serial.println{"The concentration

Serial.println("The concentration

excesda”™)

Gas_not_Exceeded)

of the gas in the range™);

puerto serial a la

frecuencia indicada por el programa 115200 baudios, nos informa, en la ventana de
dialogo, que la concentracion de gas esta en el rango permitido.

COM10 {Arduina/Genuino Una)

Enalog Value is: 30--—-Status: The concentration of the gas in the range o
Iknalog Value is: 30----Status: The concentration of the gas in the range

tnalog Value is: 30----Status: The concentration cof the gas in the range

knalog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Analog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Enalog Value is: 30--—-Status: The concentration of the gas in the range

Iknalog Value is: 30----Status: The concentration of the gas in the range

tnalog Value is: 30----Status: The concentration cof the gas in the range

knalog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Analog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Iknalog Value is: 30----Status: The concentration of the gas in the range

tnalog Value is: 30----Status: The concentration cof the gas in the range

knalog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range

Analog Value is: 30----5tatus: The concentration of the gas in the range s
Enalog Value is: 30--—-Status: The concentration of the gas in the range El
(] Autoscroll :Sin ajuste de linea v:
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Pero, si dejamos escapar el gas del mechero, el valor analégico cambia, aumentando
considerablemente. En el puerto podemos leer el mensaje de alerta informandonos
gue la concentracion de gas es excesiva.

COM10 (Arduino/Genuino Uno) ‘ ‘

Mnalog Value is: &8----Status: The concentration of the gas in the range i
IAnalog Value is: 6E8----5tatus: The concentration of the gas in the range

Iknalog Value is: &7----Status: The concentration of the gas in the range

Inalog Value is: 99----5tatus: The concentration of the gas in the range

Analog Value is: 216--—-5tatus: The concentration of the gas in the range

Iknalog Value is: 337----5tatus: The concentraticn of the gas in the range

Inalog Value is: 435----5tatus: The concentration of the gas in the range

Enalog Value is: 501----5tatus: The concentration of the gas in the range

Mnalog Value is: 545----5tatus: The concentraticn of the gas in the range

Analog Value is: 577----5tatus: The concentration of the gas in the range

knalog Value is: 603----5tatus: The concentration of the gas in the range

Mnalog Value is: 624----5Status: The concentraticn exceeds

Analog Value is: 640----5tatus: The concentration exceeds

Iknalog Value is: 6535----5Status: The concentraticn exceeds

Inalog Value is: 660----5tatus: The concentration exceeds

[¥] Autoscral :Sin ajuste de linea v:

También podemos programar la placa Arduino Uno dentro de mBlock. Para ello
debemos cargarle el firmware determinado, llamado “shield_firmware” a la placa
Arduino Uno desde el IDE de Arduino:

A

Archive| Editar Programa Herramientas Ayuda baseboard_firmware
Muevo Ctrl+MN Firmware_for_Starter four_in_one_firmware
Abrir... Ctrl+0 Me_4Button mbot_factery firmware
Abrir Reciente Me_T5egmentDisplay mbot_firmware
Proyecto Me_Bluetcoth mega2360_firmware
Ejemplos Ejemplos Construidos Me_Buzzer arion_firmware
Cerrar Cirl+W 01.Basics 2 Me_Compass lm
Sahvar Ctrl+S 02.Digital » Me_DCMotor ’

Guardar Comn Ctrls Mavrice S 03 finalnn 3 Me EncoderDriver Mew *
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Archivo Editar Programa Ayuda

Aute Formato

Archivo de programa.
shield_firmware

Reparar codificacién & Recargar.

Monitor Serie Ctrl+Mayus+M

Serial Plotter Ctrl+Maytis+L

Placa: "Arduine/Genuino Uno” 4

Puerto: "COMI0 (Arduine/Genuino Una)” [ Puertos Serie

COMI (Arduino/Genuino Unc)

Programador: "AVRISP mkIl"
v COMI0 (Arduine/Genuino Uno)

Quemar Bootloader

#include <Wire.h>

#include <SoftwareSerial.h>
#include <Arduino.h>
#include <MeShield.h>

Servo servos([8];
MeDCMotor dc;
MeTemperature ta;
MeRGBLed led:;
MeUltrasonicSensor us;
Me7SegmentDisplay segq:
MePort generalDevice;
MeInfraredReceiver *ir = NULL;
MeGyro gyro;

MeJdoyatick joystick:
MeStepper steppers(4]:
MeBuzzer buzzer;
MeHumiture humiture;
MeFlameSensor FlameSensor;
MeGasSensor GasSenaor;
MeTouchSensor touchSensor;
MedButton buttonSensor;

typedef struct MeModule
1
int device;
int port:
int slot;
int pin;
int index;
float waluesa[3];
} MeModule:

Podemos crear una simulacién sencilla. Por ejemplo, la deteccién de la fuga de gas de
un mechero. Relativo al objeto de mi simulacién, voy a usar el personaje “M-Panda”
del mBlock y “tunear” su segundo disfraz:
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El pequefio script que vamos a ejecutar es el siguiente:

Al abrir el gas del mechero y acercarselo al sensor, si la concentracién de gas que
detecta es menor que 60, el objeto “M-Panda” dira “Nivel normal” por 2 segundos. En
caso contrario, cambia el disfraz y nos informa que esta “gaseado”. Es decir, el nivel
de gas es elevado:

[-] SensorGas con ArduinoShield J~ .

X. 185 ¥: 180

Concentracion normal de gas
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X191 ¥ 180

Concentracion elevada de gas

Finalmente, podemos programarlo con scratch desde el programa mBlock cargando el
firmware desde el propio programa.

Primero, tras conectar la placa del mBot al puerto serie, debemos actualizar su
firmware: Conectar > Actualizar Firmware

Archive Editar | Conectar | Placas Extensiones Lenguaje  Ayud

Serial Port b
|
I._-_J
Bluetooth b
NivelGas I 241G Serial b
Fed b
Firmware

I Actualizar Firmware

Restaurar Programa Predeterminado 3
Ver cadigo

Instalar Driver de Arduino

Ahora, simplemente, nos queda programar. Podemos, por ejemplo, crear el siguiente
script: (notar que usamos el mBot y conectamos el sensor de gas a su puerto 4)

Archive Editar Cenectar Placas  Extensiones  Lenguaje  Ayuda
2. %A Wk
= Pragramas A SR
Ll F .
NivelGas I I
~
mBot ¥ L _,—J
NivelGas * [-MEEUEL R R EE] Puertod ™ ]
—
TR = v=iocidad G
fiiar_ motor TERD velncidad IR
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En los niveles normales de gas, tras una primera comprobacion, el sensor, en su
medida, nos ofrece el valor numérico 8 (ver imagen anterior). Pero, si dejamos correr
el gas del mechero, este valor numérico se dispara.

También podriamos haber hecho clic en comando mBot Program:

mBot Program

D NivelGas ~ [EMEEGEI R R EL:

4.23. Sensor de Luz

Desarrollado sobre la base del principio de efecto fotoeléctrico en semiconductores,
este sensor de luz puede utilizarse para detectar la intensidad de la luz ambiente. Es
decir, detecta facilmente si tenemos o no la luz encendida o apagada. Su ID negro
significa que tiene un puerto de sefal analdgica y necesita ser conectado al puerto con
ID negro en Makeblock Orion, Auriga, mCore o Shield de Arduino Uno.

Médulo Sensor de Luz

En el caso de la mCore, podemos usar el puerto 3 0 4. Si conectamos el sensor de
luminosidad al puerto 3 y creamos un programa simple que nos muestre la
luminosidad numérica de la habitacién, con o sin luz encendida, nos encontraremos
con el siguiente resultado:
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el
(M, contador

IIntensi:ladLuminnsa E’ |

La intensidad de
luz es 228

X: 195 y: 180

~e

Luminosidad con la luz apagada

e
[, contador

llntensi:hdLuminusa m |

La intensidad de
luz es 959

X 83

~e®

Y- -180

Luminosidad con la luz encendida

El rango de valores del sensor varia entre 0 y 980, de modo que, a mayor valor, mayor

luminosodad y a menor valor, mayor oscuridad.

El script que activa el sensor es el siguiente:
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al presionar

Fijar IntensidadLuminosa ~* [ERES L @M 0rd Fuertos ™)

decir unir [PYESIEEERINT™  Intensidadluminosa pnrg segundos
ey

Como otros sensores, este componente también se podria conectar directamente a la
placa Arduino Uno teniendo en cuenta sus 3 conexiones del lateral: GND, Vcc y AO
(soldadura cuadrada). Siendo la sefial AO un pin analégico de salida de la placa
Arduino Uno. Finalmente, sélo decir que en la libreria de Makeblock disponemos de
tres programas que nos ejemplifican su programacion desde el IDE de Arduino:

Me_LightSensor X MeLightSensorTest
Me_LimitSwitch L

MeLightSensorTestResetPort
Me LineFollower I

MeLightSensorTestWithLEDon

4.24. Mddulo 4 botones

Como su nombre indica, dispone de 4 pulsadores que, tienen especial funcionalidad o
relevancia en la programacion de juegos o en el movimiento de un personaje en el
mBlock. Como se observa en la siguiente imagen, cada pulsador estd numéricamente

serigrafiado, en el sentido de las agujas del reloj, por las letras “key 1, key 2, key 3 y
key4”:

-
—~
-
-
8
L]
©
>

!

12

3
o
L.

Médulo de 4 pulsadores

Su ID de color negro significa que tiene un puerto de sefial analégica y necesita ser
conectado al puerto con ID negro en Makeblock Orion, Auriga, mCore o Shield de
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Arduino Uno. En el caso de la placa mCore, este médulo puede ir conectado a los
puertos 3y 4.

Supongamos que queremos mover el objeto “M-Panda” por el escenario del mBlock
utilizando este modulo, de modo que:

Si pulsamos el pulsador “key1”, el objeto “M-Panda”, que presenta estilo de rotacion
derecha-izquierda, se movera 10 pasos hacia la derecha. Al pulsar “key3” se movera
10 pasos hacia la izquierda. Y, al pulsar “key4” o ‘key2” se desplazara,
respectivamente, 10 pasos verticalmente hacia arriba o hacia abajo.

Objetos Muevo objeto: 13‘ ,j ﬁ (O]
o 'L-'I-Panzla

—
=
I~
Estilo de rotacion del objeto “M-Panda”
mBlock presenta el comando:
“button_PuertoCorrespondiente_PulsadorCorrespondiente_pressed”, que nos

recuerda al comando azul claro del bloque sensores del scratch relativo a la presion de
una tecla del teclado. Ambos, podemos verlos en la imagen inferior.

Como nuestro deseo es usar este modulo 4 botones, debemos cefiirnos al propio
comando del bloque de robots del mBlock:

button pressed

itecla presionada?

El script, para nuestro sensor conectado al puerto 3 de la placa mCore del mBot, y que
implementa el programa de movimiento requerido sobre el objeto “M-Panda”, seria el
siguiente:
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al presionar
por siempre
si . button pressed

entonces

apuntar en direccion ELl
cambiar disfraz a
3

eSperar segundos
i
cambiar disfraz a

k
mover @) pasos

 *

si . button pressed
apuntar en direccion EELN
cambiar disfraz a
3
esperar segundos
k
cambiar disfraz a
[
mover §0) pasos

entonces

gi . button pressed
. apuntar en direccion
cambiar disfraz a

b esperar segundos

:camhiar disfraz a
cambiar y por €

entonces

 *

si . button pressed
apuntar en direccién
cambiar disfraz a

' eSperar segundos

.cambiar disfraz a
_.+:arnbiar v por B0

entonces
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4.25. Pantalla TFT LCD 2.2

La pantalla TFT LCD tiene un tamafio de 2.2 pulgadas y una resolucion de 220x176.
Almacena hasta 2M, pudiéndole enviar comandos via serie a diferentes escalas de
baudios (entre 2400 y 256000), aunque por defecto funciona a 9600 baudios. En ella
podemos mostrar texto y figuras geométricas, permitiendo la regulacién de luz de
fondo entre 0 y 100.

Su color de identificador es Gris-Azul y eso significa que solo la puedo conectar a los
puertos de las placas que dispongan de alguno de estos colores, como es el caso del
puerto 5 de la placa Orion de Makeblock o el puerto 5 del shield de arduino.

Parte frontal de la pantalla TFT LCD
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Podemos utilizar directamente una placa Arduino Uno. En este caso, las conexiones
que debemos realizar se especifican en la siguiente imagen y tabla (entre TX y RX sus
contactos son cruzados):

Pantalla TFT LCD Arduino Uno

X RX (pin digital 0)
RX TX (pin digital 1)
Vcc 5V

GND GND

NOTA: La casa Makeblok dispone del
cable Dupont que facilita la conexién de un
RJ25 a pines hembra para la placa Arduino
Uno.

Si utilizamos el archivo de ejemplo (Me TFT) de las librerias de la casa, podemos
entender qué comandos utiliza para los diferentes colores, como lograr dibujar
cuadrados, circulos, escribir texto, etc:
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MeTFT Arduino 1.6.8

Archive Editar Programa Herramientas Ayuda

MeTFT §

#include "MeShield.h™
#include <SoftwareSerial.h>

MeSerial mySerial (FORT_S);

ff—— mm e 4 colors 0f ¢ ——————————————- ———= -/
// These 64 colors are 'c' value of command

S/ with this sample code, you can see the coleor in your LCD.

S mm e mmmm e Screen coordinates --—-————————----——————————- -———= -—=f/
f/ The upper left corner is coordinate point(0,0)

[/ Screen resclution is 320 * 240

[/ transverse direction is the X direction,

J/ the wvertical direction is the Y direction;

ff———— ————————— e Command Description ——--———————-————————eo—e —— -t
[/ Command Description sample code

ff CLC{c); clear screen with c color CL3(0};

[/ 8CC{e,n) customizing colors for c 3CC(15,65535);

// SBC(e) Set Background Color SBC{1)

S/ PS{X,¥,c) draw a point at (x, ¥) with color c P5{(100,100,1);

Sf PLixl,¥l,x2,vy2,c)r draw line from (xl,¥l) toc (x2,y2) FL(0,0,100,0,2)>

S BOX(xl,vyl,x2,v2,c)r draw rectangle,lLeft corner(xl,yl) BOX(0,0,100,100,2) >

£ Bottom right corner(x2,y2)

S/ BOKF(xl,vl,x2,v2,c)r draw Solid rectangle,left corner(xl,yl) BOXF(0,0,100,100,2) >

ff PIC(x,¥,n) painted figure n at(x,¥v) PIC{0,0,1);

Jf D512 (x,v, "String’,c): display character 12 dot matrix characters

S/ DSlé(x,vy, "String’,c); display character 1& dot matrix characters

Algunos comandos o instrucciones de operacién general son los siguientes:

% CLS(C);

// Limpia la pantalla con el color “C”.

o Por ejemplo: Serial.print("CLS(0);"); limpiaria la pantalla con el color

negro.
* PS(X,Y,C);

K/

7

/I Dibuja un punto con el color “C” en la posicion (X,Y)

(X1,Y1) al punto (X2,Y2)

» PL(X1,Y1,X2,Y2,C); // Dibuja una linea recta con el color “C” desde el punto
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% BOX(X1,Y1,X2,Y2,C); /I Dibuja un cuadrado o rectangulo con el color “C”,
siendo su esquina superior derecha el punto (X1,Y1) hasta su esquina inferior
en el punto (X2,Y2).
BOXF(X1,Y1,X2,Y2,C);// Dibuja un cuadrado o rectangulo relleno con el color
“C”, siendo su esquina superior derecha el punto (X1,Y1) hasta su esquina
inferior en el punto (X2,Y2).
% CIR(X,Y,R,C); // Dibuja un circulo de radio “R” con color “C” siendo su
centro el punto (X,Y).
DS12(X,Y,Content’,C); // Muestra una linea de 12 caracteres (contenido) de
matriz de puntos con color “C” en la posicion (X, Y). También permite mostrar
16, 24 y 32 caracteres.

o Por ejemplo: Serial.print("DS32(150,150,'hola mundo',4);");

7
0.0

7
0.0

Otros comandos avanzados son los siguientes:

s SBC(C); /I Configurar el color de fondo C y mostrar el color de relleno sin
la matriz de puntos mientras se observan otros caracteres.
s SCC(C,N); /l Personalizar el color “C” utilizando la variable “N”.

7
0.0

BS12(X1,Y1,X2,LW, Content’,C);// Visualizar una cadena de 12 (16, 24 o0 32)
caracteres desde la posicion (X1,Y1), automaticamente hasta la posicién X2,
con el espaciado de linea LW y color C.
DRn; /I Configurar el sentido de visualizacion de la pantalla, siendo “n” el
nimero 0, 1, 2 0 3.

o Por ejemplo, de forma vertical seria Serial.print("DR1;"); y de forma

invertida seria DR2.

s SEBL(n): /I Configurar el brillo de la pantalla, de 0 a 100, siendo 100 su
maximo valor.

7
0.0

Relativo al color “C”, los cddigos son los siguientes:

0 Black
1 Red
2 Green
3 Blue
4

5

6 Pink
7 White
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4.26. Médulo Micro Switch
Este médulo no es mas que un interruptor fisico que puede ser usado, entre otras

opciones, como un final de carrera para, por ejemplo, desactivar la actuacion de
motores.

Micro Switch B

Su conexién, en las placas Makeblock, requieren un Adaptador RJ25 y su utilidad
dependera de la creatividad del programador.

En el siguiente ejemplo actia como simple contador en el escenario del mBlock, a
través de la variable “Numero”. La placa a la que se ha conectado el Micro Switch (a
través del adaptador) es la mCore del mBot, usando el Bancol del adaptador y
estando éste conectado al Puerto4 de la placa.

Al hacer contacto el final de carrera, este envia una sefial que hara que el contador
aumente en una unidad y suene la nota C4:

al presionar

res_ﬁrerar @ segundos

¥
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4.27. Médulos controladores de motores

La controla de motores DC dual de las series Me esta disefiada para que sea facil de
programar y de cablear. Ademas, podemos usar su libreria de Arduino para un manejo
sencillo.

Cada controladora puede controlar hasta 2 motores DC a través de su respectivo
conector RJ25 que contiene las lineas de alimentacion (6V a 12V) y de sefial. También
viene con pines de 2.54mm para que se pueda utilizar con jumpers. Presenta la
funcién de regulacion de velocidad PWM y soporta una corriente maxima de 1A por
cada motor. Su ID es rojo y eso significa que debe estar conectada un puerto de color
rojo de la placa Orion de Makeblock (entre otras).

Controladora de motores DC Dual

En sus laterales podemos observar 4 agujeros (para 4 pines) para cada motor. En la
imagen se ve los correspondientes para el motor 2:

V-M Potencia del motor (6V-12V)

GND Tierra

PWM Modulacion por ancho de pulso (regulacion de velocidad)
DIR Control de direccion

Conectarlo a una placa Orion es muy sencillo: necesitamos tantos RJ25 como motores
(como maximo 2) queramos conectar.

Si queremos usarlo con una placa Arduino Uno, las conexiones podemos hacerlas a
través de un conector RJ25 a Dupont (en cada motor) o soldando cables en los
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agujeros de la tabla anterior. La conexion final del controlador con una Arduino Uno se
muestra en la siguiente tabla:

V-M | Vin

GND | Tierra GND

PWM | Pin PWM como el Pin9
DIR Pin 8

Para programar los dos motores con mBlock, con sentidos de giro contrarios (por
ejemplo), deberiamos activar el siguiente script:

al presionar

fpar motor velocidad

fijar motor velocidad
=3

L3

En el caso de un motor paso a paso, disponemos de un médulo controlador especifico
para él:

Controladora de motor paso a paso

Los motores paso a paso son ideales para mecanismos que requieren movimientos
muy precisos, transformando una sefial de pulso en un desplazamiento lineal o

Pagina 118 de 141



Divirtiéndome con mBot: Guia de manejo y programacion

angular. Para cada sefal de pulsos lo hacemos girar un cierto angulo, pudiéndolos
mover un paso a la vez por cada pulso que se aplique. Este paso puede variar desde
90° hasta pequefios movimientos de tan solo 1.8°: es decir, que se necesitaran 4
pasos en el primer caso (90°) y 200 para el segundo caso (1.8°), para completar un
giro completo de 360°. Si se requiere una mayor precision, podemos elegir otro modo.
Por ejemplo, elegimos el modo paso a paso 1/4 (es decir, 0,45° por paso), y en este
caso, el motor debe girar 800 micro pasos para completar la vuelta.

Este controlador, al tener ID rojo, debe utilizarse con la placa Orion o Auriga (o con
una Arduino Uno). En la siguiente imagen se controla un motor paso a paso desde
scratch, haciendo que su velocidad de rotacion vaya aumentando, de menor a mayor
velocidad de forma continua.

Makeblock ¥ [ ]

QOrion Program

fijar motor velocidad @R
ervo

fijar motor de pasos motor GIEEN velocidad distancia &y

os motor Ve
set encoder motor 5
fijar display 7-segments nume
fijar led posicién rojo

WPUEH:D3'IBEI‘ICD2'IT:UC|DS'I -
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5. Arduino — Makeblock y viceversa

Al inicio del punto cuarto de este documento presentaba la placa mCore como una
placa Arduino Uno. En algunos ejemplos del punto anterior se han programado
sensores basandonos en las librerias de Makeblock cargadas a partir del IDE de
Arduino, seleccionando la placa como una Arduino Uno.

También hemos hecho ejemplos* partiendo de una placa Arduino Uno, a la que le
afiadiamos el shield de Makeblock para facilitar las conexiones de los sensores y
componentes de la casa. En cuanto a su programacion, esta podia hacerse con
scratch, a través de mBlock, o con el IDE de arduino.

5.1. Makeblock — Arduino Uno
Si observamos la placa mCore, vemos serigrafiados los pines analdgicos y digitales
que nos recuerdan una placa Arduino Uno y que, mCore, implementa en cada puerto.

En la siguiente imagen podemos visualizar los pines A0, Al, A2 y A3, asi como, los
D9, D10, D11y D12, 5V y GND:

weene

BT

o) 11

JF16.000

SCLSDAGND SV 11 12

o=
7

€V ZYASGNOVOSIIS TV OV AS NI WIS1OS
y O OO

SCISDAGNDSY 9 18

Arduino Uno en mCore

Por lo tanto, podemos afirmar que una placa mCore es una placa Arduino Uno que usa
diferentes conectores. Me explico, la placa mCore dispone de conectores RJ25 y una
Arduino Uno carece de ellos. La casa Makeblock sac6 al mercado el conector RJ25 a
Dupont que es un conector que en un extremo presenta un enganche RJ25 vy, al otro

extremo, 6 conectores hembra para unirlos a diferentes sensores y actuadores que no
sean los de la propia casa.

,"—\\e

Conector RJ25 a Dupont

Si no queremos usar estos conectores Dupont, sélo nos queda la opcion de soldar

cables en el tipo de agujeros que vemos en la siguiente imagen de los 4 puertos de la
placa:

* Ejemplos: 4.10, 4.17, 4.22 y 4.24
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Entre las dos opciones, cables Dupont y soldar, particularmente, prefiero la primera.

Como la placa mCore es una Arduino Uno, podriamos cargar cualquier programa
desde el IDE de Arduino a la placa mCore, seleccionando la opcion Arduino Uno con
el puerto COM correspondiente.

Por ejemplo, podriamos cargar el siguiente programa para el pin 12 de nuestra placa,
haciendo que muestre su estado en el puerto serial:

int pin = 12;

void setup()

1
Serial.begin(9688);
pinMode(pin, INPUT);

void loop()
i

int buttonState = digitalRead({pin);

Serial.println{buttonState)};
delay(leea);

Obviamente, la placa mCore, al incluir componentes electrénicos propios ya soldados
en ella, utiliza los restantes pines de la placa Arduino Uno que no vemos serigrafiados
en esos elementos. Pines que tiene implementados en RGBs, Buzzer, etc. Si
gueremos usarlos en el IDE de Arduino, podemos echar mano de las librerias de
Makeblock e incluir al inicio de nuestros programas, en la cabecera, el comando
#include <MeMCore.h>. Con esta explicacion queda claro que, una placa mCore
podemos usarla como lo que es, como una placa Arduino Uno.

5.2. Arduino Uno - Makeblock

En Tecnologia, en nuestros talleres, muchos disponemos de placas Arduino Uno.
Pues bien, la pregunta del millén es si podemos usarlas con mBlock y programar una
gran cantidad de sensores y actuadores con scratch. La respuesta es si; podemos
hacerlo y me explico:

Pagina 121 de 141



Divirtiéndome con mBot: Guia de manejo y programacion

Los sensores y actuadores de la casa Makeblock se conectan mediante conectores
RJ25. Conectores que no dispone la placa Arduino Uno. Una forma de usarlos es
mediante un shield que disponga de estos adaptadores RJ25. Como se vio en el punto
cuarto de este documento, algunos componentes de la casa requieren del mdédulo
adaptador RJ25 y, por ese motivo, cuando proceda, combinaremos ese adaptador con

el shield para Arduino Uno.

Adaptador RJ25

La casa Makeblock ha sacado al mercado un Shield que convierte la placa Arduino
Uno en una placa controladora Makeblock de 10 conectores RJ25.

Como la placa sigue siendo Arduino Uno, la programacion sencilla desde el IDE de
Arduino requiere de la instalacién de las librerias Makeblock para Arduino.

Shield Arduino Uno
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Podemos usar la placa Arduino Uno junto con el shield de Arduino Uno desde scratch,
es decir, desde mBlock. Para ello debemos cargar un firmware en la placa Arduino
Uno. Este firmware se puede cargar desde el propio programa mBlock de la siguiente
forma: Primero seleccionamos la placa “Me UNO Shield” desde la pestafia Placas,
luego el puerto y finalmente, en el menu conectar hacemos clic en “Actualizar
Firmware”. O, simplemente, si lo preferimos, cargamos el cddigo desde el IDE de
Arduino como ya hemos hecho en el algiin ejemplo en el punto anterior.

NOTA: Si se quiere programar la placa Arduino Uno directamente
desde el IDE de arduino, programandola en C++, obviamente, no
hace falta instalar ningun firmware.

Placas ] Extensiones Lenguaje Ayuda Archivo Editar | Conectar | Boards Extensions Language |
i Serial Port PV COML o1
. Bluetzoth b comi2
Arduine Uno
] 2.4G Senal b COom13
Arduine Leonardo Nebwork . CoM24
Arduing Mano ( mega3s ) ) COM25
Firmware
Arcuine Mega 1280 COM26
Arduino Mega 2560 Reset Default Program coma7
= v COM29
Ver cadigo
Makeblock COomM41

Install Arduino Driver

kil cons:
v | (Me UNO Shield | ey, coms

mBot

Auriga
Mega Pi

Citros

PicoBoard

En la siguiente imagen, a modo de ejemplo, se ha conectado el modulo display 7
segmentos al puerto 7 del shield de arduino. En el programa se le dice que,
simplemente, escriba el nimero 100. Después, en el Modo Arduino se hace clic en
Upload to Arduino:

UNO Shield Program

fpar display 7-segments numero @y
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Back | Upload to Arduino | Edit with Arduino IDE |

01  #include <Arduino.h:

02 #include <Wire.h=

03 #include <Servo.h=

04 #include <SoftwareSerial.h=

05

06 #include <MeShield.h=

o7

05 double angle_rad = PI/180.0;
09 double angle_deg = 180.0/PI;
10 MeT7SegmentDisplay seq7_7(7);

x
J

void setup(){

}
void loop(}

x x
N o= G0

o

O 0o =]

20 seg7_7.display(100);

Incluso, si quisiéramos, podriapfos editar del cédigo arduino desde el IDE de Arduino
haciendo clic en Edit with Arduino IDE.

FS mbiock - BET
Atchivo fdear Conectar Boards Gtensions Language  Help

RSP

fiar display 7-seoments GUEEER rimero @D seqg7_7 spiay(100),

10 10.96:48,697 > 1155 06 00 02 00 07 00 00 ¢8 42 binary mode
10 10,9653 763 > .55 08 00 02 09 07 00 00 €8 42
> 11 55 08 00 02 09 07 00 00 €8 42

Ahora, ya con el programa cargado, podemos ver el resultado esperado en la siguiente
imagen:
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Para trabajar con el Arduino IDE debemos instalar las librerias. Podemos descargarlas
del siguiente link: https://github.com/Makeblock-official/Makeblock-Libraries

Para instalarlas, copiamos la carpeta “makeblock” en la carpeta “libraries” de Arduino:

I T =—
-
@U-.| » Equipo » O5(C) » Program Files (x86) » Arduino » libraries »

Archive Edicién  Ver Herramientas  Ayuda

Organizar * Incluir en biblicteca » Compartir con * Grabar MNueva carpeta
. Application Data * [ MNombre Fecha de modffica... Tipo Tamario
A Busquedas ~
. Bridge 08/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
& Contactos
. Esplora 08/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
4l Descargas _
. Ethernet 08/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
&# Dropbox R
i . Firmata 08/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
m Escritoric n
. G5M 09/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
ir Favoritos B n
. Keyboard 09/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
. InstallAnywhere n
. LiquidCrystal 09/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
® Juegos guardados e ——
X K [] 1) makeblock 11/02/2016 8:37 Carpeta de archivos
J Mimisica =
Mouse - OOOR A1 E 1 EAn Carpeta de arch
| Mis documentos Fecha de creacién: 11/02/2016 8:37
= Robot_Control Tamafio: 827 KB Carpeta de archivos
= Misimdgenes - 3
B Mis vid 5 Robot_Motor Carpetas: example, src Carpeta de archivos
is videos ivos: i
- . RobotIRremote chivpibapyproperliREADME RS Carpeta de archivos
. Tracin
g . SD 08/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
# Vinculos _
. Servo 08/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
vivu
. . SpacebrewYun 08/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
1™ Equipo L
& os © . Stepper 09/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
= R . Temboo 08/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
SWindows.~BT n
g TFT 09/02/2016 15:40 Carpeta de archivos
Adwleaner : n
. WiFi 09/02/2016 15:40 Carpeta de archivos

Archivos de programa
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En el Arduino IDE, en ejemplos (dentro de la pestafia Archivo), podemos abrir algan
archivo de esta carpeta. Por ejemplo, el archivo “NumberDisplay” para nuestro display
7 segmentos, que lo que hara serd mostrarnos los digitos del 1 al 100:

iy 1 NumbeDispley

Sahar cutes Adafeit BluefruilE ARFS1

Guardar Como.  Ctrle MeyiseS Adsfnit BMEXSD Library

Configuiar Piginn CtrleMayisep | Adafrit OHT Unified
Adatnit LiquidCrystal

Imprimir Cuiep
Ao
Preferencios  ChleComa ridge
Sale cueQ DHT sensor rary
EEPROM
Ehermet
......
Gsm
Liquide
g o Schedul
0

Me R25Adspter
Me_Seral

§ eample 1

RedEot Line Follomer Bar Arthuna Libch

KBee-Arduin Sbrary

Tal y como hemos hecho otras veces en este documento, como vamos a usar el shield
de arduino uno, debemos modificar la linea #include “MeOrion.h” por #include
“MeShield.h” (ver siguiente imagen):

finclude "MeShield.h"

MeT73eqmentDisplay disp(PORT &) ;

int 1 = 0;
void setup()
{

1

vold loop()

{
if{i > 100)
{
i=20;
}

disp.displavi{i++);
delay {100} ;
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Tras cargar el programa a la placa Arduino Uno, vemos que nuestro display 7
segmentos, conectado al puerto 8, muestra los digitos del 1 al 100.

Si en lugar del shield de Arduino Uno usamos otra placa de Makeblock, los cambios
del comando o sentencia include serian los que se muestran en el punto 5 de la
siguiente imagen:

Makeblock Library v3.23

Revision of history: Author Time Version Descr Mark Yan 2015/07/24 3.0.0 Rebuild the old lib. Rafael Lee 2015/09/02 3.1.0
Added some comments and macros. Lawrence 2015/09/09 3.2 0 Include some Arduine's official headfiles which path
specified. Mark Yan 2015/11/02 3.2.1 fix bug on MACOS. Mark Yan 2016/01/21 3.2.2 fix some library bugs. Mark Yan
2016/05/17 3.2.3 add support for MegaPi and Auriga Board.

Arduino Library for Makeblock Electronic Modules

This library is v3.23, we've made a lot of modifications in the code structure. Their is now a very big difference from v2.0. We
strongly recommend that all Makeblock customers use the new version.

How to use:
1. Download the source from the git hitps://github.com/Makeblock-official/Makeblock-Libraries

2. copy the makeblock folder to your arduino default library. Your Arduino library folder should now look like this (on
Windows): [arduino installation directory]\ibraries\makeblockisre (On MACOS): [arduino Package Contents]icontents
\Jave\libraries\makeblock\src

3. Open the Arduino Application. (If it's already open, you will need to restart it to see changes.)
4. Click "File-> Examples". Here are some test programs in MakeBlockDrive-> example

5. Depending on the type of board you're using, you need to modify the header file to match. For example, if you're using a
mCore. You should change "#include " to "#include " Corresponding boards and there header file are:

Orion €-——— = MeQrion.h
BaseBoard <-—-> MeBaseBoard.h
mcore <--—--—-—— = MeMCore.h

Shield <-——— = MeShield.h

Auriga <-——-—- = MeAuriga.h

MegaPi <—— = MeMegaPi.h

A veces, nos interesa incorporar_nuevas librerias para controlar otros dispositivos
(como por ejemplo una LCD) desde mBlock en una placa Arduino Uno. Esto no es
sencillo, pero puede hacerse.

Para hacerlo, segun el foro de la casa Makeblock, debemos modificar el archivo de
extensiones de mBlock. Los pasos a seguir para conseguirlo, son los siguientes:

1. Ir ala carpeta donde tengamos instalado el mBlock.
Y dentro de ésta, al directorio /ext/libraries/arduino

2. Anadir nuevos bloques
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Editamos el archivo Arduino.s2e y veremos las especificaciones de bloques.

3. Ejemplo: Vamos a crear un bloque de ejemplo llamado Comentario. El blogue
de ejemplo hace lo siguiente:

e Incluimos una nueva libreria en la cabecera del programa
e Afadimos un comentario con el texto que le pasemos en Scratch a la

seccion Setup y Loop
« Hacemos una llamada a una funcién de la nueva libreria

["w", "Comentario%n","","Comentario",
{"encode":"{s0}","setup":"","inc":"#include

<nueva_ libreria.h>","def":"","work":"//{0} en
setup;\n","loop":"//{0} en loop;\n nueva libreria();"}],

0JO con la sintaxis en JSON, debemos respetar la coma final.

Este blogue lo podemos afiadir, por ejemplo, después del bloque de read Analog Pin,
guedando asi:

["R", "read analog pin (A)%n","getAnalog","0",
{"encode":"{d0}", "setup":"pinMode (A0+{0}, INPUT) ;\n","inc":"", "de
fr."", "work":"analogRead (AO+{0})","loop":""}1],

["w", "Comentario%n","","Comentario",

{"encode":"{s0}","setup":"","inc":"#include
<nueva libreria.h>","def":"","work":"//{0} en
setup;\n","loop":"//{0} en loop;\n nueva libreria();"}1],

Se observa como estan construidos los demas bloques, tanto de Arduino como de
mBot, y para qué sirve cada parametro. El resultado es el siguiente:
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CuTe COTTTELT DUdTuS ERLETTSTUTTS LalTyudye e
cripts & o+ 22 }(
- . . R
|'.."__ Back Upload to  Edit with Arduino IDE
Control b =
. 01 #include <Arduino.h=
| operators Arduino Program 02 #include <Wire h>
e T 03 #include <Servo.h=
PRELEREE 04 #include <SoftwareSerial h=
05
duino ¥ ® 06 #include <nueva_libreria h=
07 double angle_rad = PI/180.0;

= 08 double angle_deg = 180.0/PI;
0o

0

rduino Program

read digital pin@

19 uni
ead analog pin (A 2 vDI_E_i setup(} )
g pin W) @ 13 /"Comentario” en setup;
‘omentario 14
15 1
ead pulse pin@timeout 20000 G !
- 3 17 wvoid loo
et digital pln@ output as (glis]zhd 18 ’ PO
]

/"Comentario” en loop;
nueva_libreria();

et pwm pin @ output as @
lay tone pin @) on note (&8 beat 1If'l
et servo pin @) angle as @

ead ultrasonic sensor trig pinm

MBI PRI R =
—

o L ]

oo o @)

binary mod

A la hora de probarlo, nos puede ocurrir alguna de las siguientes incidencias:
e Lo hecambiado y en el Scratch no aparece el blogue

Eso es porque mBlock crea una copia de los directorios méas importantes dentro de tu
sistema. Por ejemplo, en Windows 7 la crea en:

[Usuario])/AppData/Roaming/com.makeblock.mBlock.v3.3.0

o Cierra el mBlock
o Elimina esa carpeta cada vez que modifiques el mBlock
o Abre nuevamente el mBlock

e No veo los bloques de Arduino, sélo los de mBot
Activa la extension de Arduino desde el menu "extensiones"

5.3. Otras placas con mBlock

Si nos fijamos en las opciones de la pestafia Placas del software mBlock, podemos
programar una gran variedad de placas con scratch. Dentro del universo arduino
tenemos: Arduino Uno (ya ejemplificada en muchas partes de este documento),
Leonardo, Nano y Mega. Pero, a mayores, podemos programar la conocida tarjeta de
sensores Picoboard.

A continuacion mostraremos so6lo dos ejemplos: uno con la tarjeta Nano y otro con la
PicoBoard.
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5.3.1. Ejemplo 1: Seméforo con Arduino NANO trabajando con mBlock

Desde mBlock podemos programar con scratch un gran abanico de placas arduino. A
saber: Arduino Uno, Leonardo, Nano y Mega. El ejemplo que vamos a desarrollar
podriamos haberlo implementado con una placa Arduino Uno pero, en este caso, he
decidido hacerlo con una Arduino NANO.

Tras abrir el software mBlock escogemos la placa Arduino Nano (en la pestafa
Placas) y la conectamos a su puerto COM correspondiente (Conectar > Serial Port):

PFECE’S] Extensiones LEI"IgL.IEjE A},uda Archivo  Editar | Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayuda
EmTT ,--| Serial Port 3 comi
) == Bluetooth v ¥ COM3
Arduino Uno 246 Serial 5
Arduino Lecnardo Red »
v I Arduine Mano ( mega328 ) I Firmware
Arduino MEQE 1280 Actualizar Firmware
. Restaurar Programa Predeterminado 3
Arduinc Mega 2560 Ver chdigo
Makeblock Instalar Driver de Arduino
Me Orion
Me BaseBoard
Me UNO Shield
mBot
Auriga
Otros
PicoBoard
Si vamos al bloque Robots, nos encontramos con 0S| ;e J eventos
comandos de la extensién Arduino en activo (circulo | Jlaeanenca Conirol
verde): | sonico I sensores
I Lapiz I Operadores
J Datos y Bloques

Antes de comenzar a programar la placa, debo
introducirle el firmware adecuado a la misma. Esto
podemos hacerlo desde mBlock, en la pestafia
Conectar > Actualizar Firmware:

Archivo Editar | Conectar | Placas Extensiones Lenguaje Ayud
i’ Serial Port 4
== Bluetooth 3

240G Serial b
Red »
Firmware

[ Actualizar Firmware ]
Restaurar Prograrna Predeterminado L
Ver cadigo
Instalar Driver de Arduino

Programa de Arduino

leer pin digital a

leer pin analdgico (A)@
read pulse pin € timeout ENED
fijar salida pin digital @ a

reproducir tono @) en nota beat {§

fijar angulo del pin @ del servo a ERP

read ultrasonic sensor trig pin €8 echd

cronometro

reiniciar cronémetro
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Tras la actualizacién del firmware nuestro programa mBlock se encuentra preparado
para programar la tarjeta NANO. A continuacién, implementamos el circuito eléctrico
de nuestro seméforo:

He decidido conectar los pines 7, 8 y 9, respectivamente, a los diodos LEDs rojo,
ambar y verde que simularan las luces de nuestro seméaforo. Por comodidad utilizo el
shield de arduino NANO de la figura de abajo. En él, los pines digitales presentan tres
opciones GVS, siendo “S” la sefial y que representara al anodo de cada diodo. Los
catodos de los diodos LEDs van dirigidos a tierra a través del cable lila:

Al ser este nuestro primer ejemplo, el semaforo sera sencillo. Lo programaremos con
mBlock, de modo que:

» Primero se encienda el LED rojo durante 4 segundos.

» Después se de paso al LED &mbar, que debe actuar intermitentemente (ON-
OFF) durante 3 segundos y contintie el LED verde, que se encendera durante
8 segundos.

» Finalmente, los 3 LEDs deben apagarse.
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al presionar

fijar salida pin digital @g) a
fijar salida pin digital @) a
fijar salida pin digital € a

-

Pin 7= Diodo ann
Pin 8= Diodo Ambar
Pin 9= Diodo Verde

Primera, el diodo RCOJO se enciende
tjurante 4 segundos. Después el

esperar @) segundos

AMBAR se enciende vy sg apaga
intermitentemente durante 3 segundos
y, finalmente se enciende el VERDE
durante 8 segundos. EIl programa
finaliza apagandolos.

sﬁjar salida pin digital @ a
’ﬂjar salida pin digital @ a

fijar salida pin digital € a v
rsperar segundos

uar salida pin digital @ a

ﬁJ:—:r salida pin digital @ a
'ﬁjar salida pin digital € a
Esperar@ segundos

=

fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital € a
fijar salida pin digital € a
esperar @ segundos

fijar salida pin digital @ =
fijar salida pin digital € a
fijar salida pin digital @ =

Tras probar el circuito y ver que funciona, podemos cargarle el programa a la placa y
asi evitar el cable USB en nuestro proyecto. Esto lo conseguimos en dos pasos:
Primero cambiaremos el comando de la bandera verde del bloque Eventos por el
comando Programa de Arduino del bloque Robots:

Programa de Arduino
fijar salida pin digital @& a
fijar salida pin digital € a
fijar salida pin digital @) a
esperar ) segundos

Lo cambiamos

fijar salida pin digital € a
.3
fijar salida pin digital €Y 2 (il
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Y por ultimo, vamos a la pestafia Editar > Modo Arduino y hacemos clic en Upload to
Arduino. El software mBlock comienza a llamar a sus librerias y a procesar los
comandos que hemos usado. S6lo nos queda esperar a que nos informe, mediante un
mensaje, que se ha cargado exitosamente el programa:

epstr €@ | jar a
I ) v sal @5
—
| fjar saids pin diotal € » @D
- fijar salida pin digtal @ = CIEID
- fjar salida pin digtal @ 3 @D

b St | fjar saida pin digtal @ » @R
ina fijar salda pin dital © 2 @D
figar salida pin diotal @ 2 @D

- i ™ J
esperar hosta quk e
fijar salids pin dotal € » CHEID
fijar salida pin dgital @ > @D
fijar salida pin gt © 3 QD

fijar salidz pin doital @ R
fijar salida pin dgtal @ » @D
fjar salida pin dgital @ » QHID

im0 €5 2 048 bytes
Success

Finalmente, ya podemos eliminar el cable USB de la placa y alimentar la placa con las

baterias adecuadas.

5.3.2. Ejemplo 2: Naves invasoras del espacio con PicoBoard trabajando
con mBlock.

La PicoBoard es una tarjeta de sensores que presenta los siguientes componentes
incrustados en ella: el deslizador o slider, el pulsador, el sensor de sonido y el sensor
de luz. A mayores posibilita incluir cuatro componentes electronicos usando sus 4
conectores por medio de pinzas de cocodrilo. Esta tarjeta nos permite recoger
informacion (datos) del mundo real. Al conectarla al mBlock se nos abre un abanico de
posibilidades ya que hace posible interpretar estas mediciones externas, consiguiendo
programar y crear proyectos que respondan a esos efectos instantdneos del mundo
fisico que se estan sensorizando.

Antes de programarla debemos conectar la PicoBoard. Para ello seleccionamos la
tarjeta PicoBoard en la pestafia Placas del programa mBlock, asi como, el puerto de
conexién correspondiente en la pestafia Conectar:
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[Pracas] Extensiones Lenguaje Ayuda Coned:ar] Placas Extensiones Lenguaje Ayug
Arduino Senal Port L4
Arduine Uno Bluetooth r
Arduino Lecnardo 2403 Serial ¥
Arduine Maneo ( mega328 ) Red r

Arduinc Mega 1280
Arduinc Mega 2560

Firmware

Actualizar Firmware
Makeblock

Ie Orion
he UMD Shield

Restaurar Prograrma Predeterminado 2
Ver cadigo

Instalar Driver de Arduino

mBot
Auriga
Mega Pi

Otros

v [ PicoBoard |

En el mercado actual existen diferentes modelos de picoboard. En la imagen inferior
podemos ver el modelo mas antiguo, modelo que soporta el software mBlock. También
es compatible con el programa la siguiente versién de la picoboard. S6lo se necesita
instalar el driver de cada respectiva tarjeta de sensores.

PicoBoard (Scratch Sensor Board)

Vamos a ejemplificar su uso con un juego. El programa “Naves invasoras del espacio”
dispone de 3 objetos: Misil, Alien y la Nave Protectora. Lo que nos interesa, para este
apartado, es la programacion del slider, del botén y del sensor sonido de la PicoBoard
en diferentes partes del juego.
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oy - . .
(M, juegoinvasores_ Picoboard

s =

X 240 Y -180
Objetos Muevo objeto ¢’ / ﬁ =

el L
| )

misil Alien Pratector

Objetos del juego

La nave protetora se mueve por el escenario en el sentido horizontal gracias al
desplazamiento del slider o deslizador de la Picoboard. Su script de movimiento es el
siguiente:

s

ir a x: @ v: CED

=111 |1 @ (T3 {e=r 40 nave espacial defensora *

mu.strar

El'lﬁ-':l[ al frente

valor del sensor FESEYIAd - €D - €D

Movimiento de un objeto en el eje X con el slider
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La explicacion del por qué del factor de correccion 3,5 es el siguiente:

Si fijo la X al valor del deslizador, s6lo se movera 100 pixeles, desde la abscisa x= 0 a
x=100. Pero me interesa que recorra todo el escenario. Para que el objeto se vea
completo y no cortado, decido que mi variable X del escenario, con el deslizador, no
puede superar 175 pixeles, ni puede ser menor que -175. De esa forma, calculo el
factor de correccion:

(0 —50) - X = —175 (Para el valor minimo)
(100 — 50) - X = 175 (Para el valor maximo)

Con estas ecuaciones, el factor de correccion (X) es el mismo, y pasa a tomar el valor
3,5.

El objeto “misil” se dispara desde la nave protectora. De hecho, al presionar la bandera
verde, el comando azul “ir a Protector” hace que el misil se sitle y se esconda en la
nave Protector:

al presionar

esconder

k) Protector

Parte del script del objeto “Misil”

Cada vez que se presione el boton de la PicoBoard, se crea un clon del objeto misil
cada 0,5 segundos:

al presionar

por siempre
=Bl botdn presionado ™ EMIVEL
tocar sonido

| *

crear clon de EECE o i
3

esperar () segundos

5l entonces

Parte del script del objeto “Misil” con el botén de la PicoBoard
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Estos clones estan escondidos porque el objeto principal, misil, tambien lo estaba. Por
lo tanto, cuando comiencen como clon, deben mostrarse y realizar el movimiento que
necesitemos. En nuestro caso, subir 5 pasos verticalmente y desaparecer cuando

lleguen al borde superior del escenario:

cuando comience como clon

por siempre

mostrar

cambiar v por &

k

si  itocando ? entonces

borrar este clon

Parte del script del objeto “Misil”

Referente al sensor sonido, podemos hacer que el juego, como juego que se precie,
se juegue con una musica o sonido determinado. En este caso, he decidido que las
naves alienigenas comiencen a clonarse cuando el sonido de la cancién supere el

valor de 10:

al presionar

esperar hasta que  valor del sensor EERTER = 0

al presionar

02 Velocidad ~ 1Y 3
fjar [ = Y
fjar [ =

esconder

por siempre

ir a x:  ndmero al azar entre EED v E€ED v:

¥

a=r | G S este objeto
| *

esperar Velocidad segundos

Parte del script del objeto “Alien” con el sensor de sonido
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El sonido que detecta, si estamos callados, lo recogera de la cancion y que, en este
caso, se ha programado en el escenario:

al presionar

cambiar fondo a

(o= =N e ol Star Wars Theme ™ FlEE NS =

Srm—

Script del escenario

Podriamos haber programado el sensor de luz y otros sensores que conectaramos a
los conectores A, B, C y D (funcionando o no como resistencias), utilizando los
comandos que se ven a continuacion, pero para este juego no nos han hecho falta:

=\ gle[oll deslizador = | = =

'WiEalsl+l botdn presionado

botdn presionado

deslizador
luz

sonido A conectado

resistencia-A B conectado

resistencia-B

C conectado

resistencia-C
O conectado

resistencia-0

6. Placa Orion Base Board

La placa base Orion de la casa Makeblock también es una placa basada en Arduino
UNO. En ella encontramos 8 puertos RJ11° para 8 conectores RJ25 y 2 drivers de
motores DC (conectores naranjas), alimentandose con una tension de 6 a 12V.

Esta placa es la que utiliza el robot Starter de la casa Makeblock y puede ser
programada con scratch, desde mBlock, o con codigo arduino desde el IDE de
Arduino.

® Ahora llamados RJ25
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Power Supply (6-12V)

VIN,GND
| f Power Switch (6-12V)

Micro USB —1

Buzzer |

— o —
| GN D e
—————AN
| A7 .
o e = e .
| GND e ==
——————— AN
NS
———— "N
| GND
m;.“_' — HEA\bE
| GND e
m&._‘ — H4Dl
_T ‘7]7 h ] j L Motor Supply Voltage
V-MGND
Motor 1
Motor 2
Placa Orion

La descarga de las librerias Makeblock para esta placa, es accesible en el siguiente
link:

https://github.com/Makeblock-official/Makeblock-Libraries
http://www.makeblock.es/tutoriales/librerias makeblock arduino/

Algunos ejemplos de programacion se pueden ver en el siguiente enlace:
http://www.makeblock.es/tutoriales/ejemplos programacion arduino/

e Motores DC: Los motores DC de Makeblock pueden conectarse tanto a los
puertos M1 y M2 de la propia placa, o a los puertos 1 y 2 a través de una
controladora de motores DC.
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#include "makeblock.h”
#include "arduinc.h”™
#include "scftwareserial.h”
#include "wire.h"™

MeDCMotor motorDriverl (M1): f/— Un motor directamente a la placa

-

MeDCMotor motorDriver2 (PORT_2): //- Otroc motor al puertoc 2

uinté t motorSpeed = 100;

vold setup()

{

}

volid loop()

{
motorDriverl.run (motorSpeed) r // valor entre -255 y 255.
motorDriver? . run (motorSpeed) ; f/ valor entre -255 y 255.
delay (2000} ;
motorDriverl.run (-motorSpeed) ; // Cambioc de sentido de giro
motorDriver?. run (-motorSpeed) ;
delay (2000} ;
motorDriverl.stop(): // Parar motores
motorDriver?.stop() ;
delay (2000) ;

}

e Servomotores: Los motores servo se pueden conectar a la placa base a través
de un adaptador RJ25 capaz de mover 2 servos.
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#include "Makeblock.h"
#include "Arduino.h™
#include "SoftwareSerial.h”™

#include "Wire.h"

MeServo servoDriwver(PORT_2, 1):; //- La controladora al puerto 2, y €l servo al puerte 1 de la controladora

wold setup()

{
servoDriver.begin() :

I

woid loop()

{
gervaDriver.begin();
servaDriver.write (0);
delay(1000); // Esperamos a que el servo alcance su posicidn
gervaDriver.write (180);
delay(1000); // Esperamcs a que el servo alcance su posicidn
serveDriver.detach():// Scltamos el serve y no blogueamos su posicidn
delay{1000);

I

7. Referencias de interés

Makeblock Espafia: https://www.makeblock.es/

Central Makeblock: http://makeblock.com/
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