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1- La tarea de esta semana es muy breve: Se trata de buscar un Solucionario de Averias del Robot mBot,

con su Tarjeta mCore, es decir la que maneja programacion en bloques: mBlock.

2- También se dan las Soluciones de los ejercicios propuestos (algunas admiten otras, yo como siempre

voy a la mas sencilla):

SOLUCIONES 92 TAREA:

4+ A qué puede ser debido que no funcione “actualizar el firmware”?

- A que no estan conectados en el mismo puerto programay PC.
- A que falla alguna actualizacién del programa.

- A que la Tarjeta funciona mal.

- Otros (indicarlo)

4+ Qué velocidad indica el nimero speed 50? Algunos manuales dicen que 50 cm/seg pero en
realidad es menos, aproximadamente la mitad.

4 Qué distancia indica el nimero distancia 100? Aqui si es aproximadamente 100 cms.

4+ Programa 1: El robot avanza hasta que el sensor de ultrasonidos ( “ojos” de adelante) detectan
obstaculo a la altura del sensor si esta horizontal, y para y retrocede, como el motor izquierdo
M2 gira hacia atras y M1, derecho hacia adelante tenemos que el robot retrocede girando a la
izquierda, para despues seguir adelante recto hasta el proximo obstaculo.

4 Programa 2: El robot avanza hasta que el sensor de ultrasonidos ( “ojos” de adelante) detectan
obstaculo a la altura del sensor si esta horizontal, y para y retrocede, como el motor izquierdo
M2 gira hacia atras y M1,también y con la misma velocidad, el robot retrocede recto y vuelve a
avanzar recto, y vuelve a retroceder,...... Hasta que desaparezca el obstaculo.

4 Programa 3: La Unica diferencia con el programa 1 es que el sensor de ultrasonidos se activa con
distancia mayor de 100, por lo que con un frente despejado el robot se activa y retrocede
automaticamente, no es operativo.

% Como conectar el robot mbot a un PC de sobremesa?

Los mBots se pueden conectar al PC via inaldmbrica 2.4G (que es la misma tecnologia que
usan los teclados y ratones inalambricos) y puedes ir jugando con el Scratch viendo en tiempo
real el resultado en tu robot.

Para ello sigue los siguientes pasos:



1- Cogerel USB 2.4G y el modulo electrénico.

2- Colocar el modulo electrénico en la placa base.

3- Insertar el USB 2.4G en un puerto de tu ordenador y a continuacion encender el mBot
con el interruptor de la placa base.

4-  4-Entramos en la aplicacion de mBlock. En la barra del menu, hacemos click en
conectar. Hacemos click en 2.4G Serial, y hacemos click en "conectar”.

5- El mBot ya esta listo para su uso. Acordaros que a través del modulo 2.4G no
podremos guardar comandos en nuestro mBot. Y que tendremos que introducir el
blogue " al presionar la bandera verde" para probar nuestros programas.

También te puedes conectar via cable USB (esta opcion es imprescindible cuando quieres
dejar grabado de forma permanente tu programa de scratch en el robot para que lo ejecute
siempre que lo enciendas)

1- 1-Conectamos en cable USB con el robot mBot y el ordenador.

2- Entramos en la aplicacion de mBlock. En la barra del menu, hacemos click en conectar.
Hacemos click en el serial port. Y hacemaos click en la pestafia que saldra a
continuacion.

3- Introducimos el blogue "mBot Program”.

4- Ponemos el ratdn encima del bloque "mBot Program” y hacemos click con el botdn
derecho del ratén. A continuacion hacemos click en "upload to arduino”.

5- Al hacer el paso anterior, se nos habra abierto una nueva ventana a la derecha de la
pantalla. En la parte superior buscamos el botén " Upload to arduido " y al hacer click,
el programa que hayamos creado se guardara de forma permanente en nuestro mBot.

SOLUCIONES 102 TAREA:
4 Se pedia buscar otros programas sumo y otros programas sigue-lineas:
Pongo uno muy bueno, y completo del Sigue-Lineas, hecho para Scratch 2.0, y también para
mBlock 3.0.
Se pueden comparar los programas con los que envio el profesor, la linea a seguir es en ambos

negra, pero el suelo es en uno azul y en otro blanco.

Queda pendiente buscar un programa de sumo completo diferente al enviado por el profesor.
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Programacion del sigue-lineas sobre Scratch

En esta leccion se simula sobre Scratch el funcionamiento de un sigue-fineas (antes de programarlo sobre el propio
robot). De esta forma entenderemos el concepto y funcionamiento del sensor sigue-lineas.

Antes de programar el objeto que se movera sobre la linea negra, le anadimos sobre el disfraz los sensores de IR (de
forma simulada). En este caso los diferenciamos con 2 colores sélidos que no utilicemos en el circuito, rojo para el
sensor izquierdo y verde para el sensor derecho.

En cuanto a la programacién simplemente debemos indicarle que dado el cambio de color (simulando que sale del
circuito) el objeto debera girar hacia un lado u otro. Ademas, en caso de que ambos sensores estén dentro del
circuito, nuestro objeto avanzara sobre el circuito.

El sensor sigue-lineas funciona de forma muy similar al programado en esta leccion como verds en la siguiente
leccion.
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Sigue-lineas programado con Scratch
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Programacion del sigue-lineas sobre mBlock

SIGUE-LINEAS CON En esta leccién se programa sobre mBlock el funcionamiento de nuestro sigue-lineas. Como puedes observar en el
video el funcionamiento del sensor es muy parecido al programado con Scratch en la leccién anterior. La diferencia
MBLOCK 3.0 es que en este caso tenemos que tener en cuenta los valores que devuelve el sensor IR, como se explicaba en la
primera leccién del curso.

I I. .I i
00=0 10=2 11=3

01=1

Sensor de infrarrojos (IR)
» Valor 0: mBot tiene los dos detectores IR sobre la linea.
» Valor 1: mBot tiene el detector IR de la derecha fuera de la linea.

» Valor 2: mBot tiene el detector IR de la izquierda fuera de la linea.

» Valor 3: mBot tiene ambos detectores IR fuera de la linea.
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Resultado de nuestro robot sobre la linea

En este Ultimo video puedes observar como siguiendo la plantilla que viene en el kit de mBot nuestro robot sigue la
Iinea sin salirse en ninglin momento.

RECUERDA

Se trata de dos emisores-receptores de infrarrojos que nos va a indicar la posicion de mBot sobre una linea
idealmente de entre 1y 2 cm de grosor. Recibimos valores numéricos que nos indican la posicion de mBot con

I I. .I ]
00=0 01=1 10=2 11=3

Sensor IR en mBot

respecto a la linea.

» Valor 0: mBot tiene los dos detectores IR sobre la linea.
» Valor 1: mBot tiene el detector IR de la derecha fuera de la linea.
» Valor 2: mBot tiene el detector IR de la izquierda fuera de la linea.

» Valor 3: mBot tiene ambos detectores IR fuera de la linea.

ES IMPORTANTE TENER EN CUENTA QUE SEGUN LOS COLORES DE SUELO Y LINEA ASI SE PONDRAN VALORES EN EL
PROGRAMA. SE PUEDE COMPROBAR QUE BLANCO Y NEGRO SON LOS MEJORES POR EL MAXIMO CONTRASTE Y POR
LO TANTO MENOR ERROR EN MALAS CONDICIONES.



