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ROBOT SUMO mBOT BUENISIMO de “Dante”

Explicacién por Lineas:
mBot Program Esperar a que se presione el botdn de la tarjeta.

= B on board button ‘-I Esperar a que deje de ser presionado. Con el mando
s a distancia del robot.

INaR UnEl. on board button (RN

Bucle infinito para todo lo que sigue:

" Jine f o y < . ;.
ne folowe x _ . Repetir el bucle hasta que detecte limite de color del
ultrasonic sensor distance < then suelo, a menos de 3cms.

A i‘ 50““(’77 Si detecta contrincante delante, a menos de 20 cms

else — le enviste a maxima velocidad.
at s Si no detecta contrincante avanza a medio gas.

pLas.

Cuando detecta limite de color en el suelo se inte-
i D) secs rrumpe la accién dirigida por el sensor ultrasénico y
’ 0N retrocede a medio gas, espera medio segundo, gira a

at speed la derecha a medio gas, espera medio segundo y
e A .
comienza de nuevo.

Una vez hecho el programa se comprueba que puerto del cable del mBot coincida con puerto del programa mBlock
clicandole. Sobre Bloque “mBot Program” botén derecho y pasa a la presentacién del Programa en Arduino, para
poder usar el robot de modo auténomo, le cargo en el robot con “Upload to Arduino”.

Es importante indicar que los puertos “Port” de los sensores se refieren a su conexidn con la tarjeta controladora:

Cada sensor leva un color indicando a que puerto de la
tarjeta controladora puede ser conectado: Un sensor
azul puede ser conectado a cualquier puerto, mientras
que uno negro séloala3 dalad.

Se comprobara que el puerto conectado sea el indicado
en el programa: El sensor de ultrasonidos al conectarle al
puerto 3 de la tarjeta controladora debera seleccionarse
el 3 del cursor al lado del nimero Port en el programa.
Y el 2 del sensor sigue lineas con el 2 del Port en el Pro-
grama.

Comprobar siempre.




ROBOT SIGUE - LINEAS mBOT de “Dante”

mbBot Program

Creo variable Speed para velocidad de los motores

UElg Speed ~ B 150] Creo variable Temp para condiciones de giro
por stempre

L]
s Temp ﬂ entonces lineas, con la 12 condicién: Si sigue recto ira a Speed

a veloadad (Speed definida por variable, si no pongo una doble
condicion:

Creo un ciclo infinito después de fija velocidad, en

dicho ciclo fijo la condicion de giro al sensor sigue-

Si el giro es 1: girara a la izquierda, pero si no
P —— | ciocdad (Speed tenemos otra doble condicion: Si el giro es 2: girara a
: la derecha, y si no retrocedera.
Solo nos queda subirlo al robot mBot, para ello:
- Verificamos puerto a conectar. (Admin. Dispo)

el Ceu- i 2 veloadad @ Speed

- Conectamos al puerto com correcto.
- Seleccionamos Editar / Modo Arduino.
3 veloadad (Spesd
- Cargamos cédigo al robot mBot. Cerrar al ter-
minar la subida.

- Desconectamos cable del robot.

- Conectamos Interruptor: ON.

TAREA: SE PIDE BUSCAR OTRO PROGRAMA DE ROBOT SUMO mBOT Y OTRO PROGRAMA
DE ROBOT SIGUE-LINEAS MBOT. BUSCAR EN YOUTUBE O EN MANUALES ONLINE



mBot Program
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Upload to Arduino

1 #include <Arduino.h>
2 #include <Wire.h>
3 #include <SoftwareSerial.h>

5 #include <MeMCore.h>
7 MeDCMotor motoxr_%(9);

8 MeDCMotor motor 10(10);
9 void move(int direction, int speed)

int leftSpeed = 0:

int rightSpeed = 0;

if (direction == 1){
leftSpeed = speed;
rightSpeed = speed;

}else if(direction == 2){
leftSpeed = -speed;
rightSpesd = -speed;
}else if (direction = 3){
leftSpeed = -speed; =
e el T ] = e e
mode

Edit with Arduino JDE

recv encode mode
[O binary mode O char mode

Send

)¢

1000;

Back Upload to Arduino Edit with £ Back Upload to Arduino
ia else if (direction == 3){ on
20 leftSpeed = -splked; 37 void loop(){
21 rightSpeed = Apeed; 38 _delay(0.5):
22 }else if(direction == A){ 39 DISTANCIA = ultrasonic_3.distanceCm():
23 laftspeed o speed: 40 1 £ ((DISTANCIZ) < (100)){
24 rightSpeed = —speed; motor 9.run((9)==M1?-(100):(100)):
25 } 2 motor_ l0.run((10)==M12-(100): (100)
26 motor 9.run((9)==f1?-(leftSpeed): (leftSpeed)); 43 }else{
27 motor_10.run((l0)/==M1?- (rightSpeed): (rightsSpeed)): / %% moLor 9.1ge((9)==M12-(100) :/(100})
28} - 45 motor_ lO.run{(10)==M12?-(-100):(-100));
26 double angle rad = PY/120.0: 46 }
30 double angle deg = 180.0/PI; I e L
31 double DISTANCIA; 281
32 MeUltrasonicSensor fultrasonic 3(3); 49
33 == 50 void _delay(float seconds) {
34 void setup(){ 51 long endTime = millis() + seconds *
35} 52 while(millis() < endTime) loop():
3e 53}
37 void loop(){ 25 1
38 _delay(0.5): 55 wvoid _loop(){
38 DISTANCIA = fultrasonic 3.distanceCm(); 36 }

-y

id loop()f

project_SUMODERE! _delay(0.5);

HAS1004_2 Ardui — O X

'Herramientas Ayuda

|| Archivo Editar Prugramj
YT 1£ ( (DISTANCIA) <

project_SUMODERECHAS1004_2 iy
1 pinclude <Arduino.h> g
2 #include <Wire.h>

3 #include <SoftwareSerial.h>

vop () :

5 #include <MeMCore.h>

7 MeDCMotor moter_8(9);
2 MeDCMotor motor_10(10);

(int dire

l=frspeed =
rightSpeed
if(direction
l=frspeed =
right
Jelse if (dir
1eftSpee:
rightspeed

id _loop(){

DISTANCIA = ultrasonic
(100)
motor_9.run( (9)==4
motor_l0.run((10)=

motor_S.run((9)==H
motor_10.run((10)=

Se ha observado que al ir a subir el programa al

nos aparece la traduccién de mblock a Arduino.
Ademas si clicamos en “Editar con Arduino IDE”

robot

mBot desde el PC al clicar con el ratén-botdn derecho
sobre “mBot Programa” y seleccionar “up a Arduino”

nos

aparece el programa en el entorno Arduino, donde

id _delay(float seconds)
long endTime = millis(
while (millis() < endTi

podemos ver si funciona o no.

Esto es importante porque en la traduccidn a veces

ocurre que no funciona el programa en Arduino,

pero

gracias a trabajar en su entorno (cartela de marco

verde) podemos ver los fallos y corregirles.




