HO . INNOVA DIDACTIC \ iT\m . Imagina 3dBot Arduino ke,e‘:%,dio

Manual de Actividades con ArduinoBlocks y el robot
Imagina 3dBot Arduino (RBL0O965)

Con la nueva Placa Imagina Arduino (Ref: RBL0692_v3)

19 . [iNOVA DIDACTI

INNOVA DIDACTIC — Actividades con Imagina-Arduino 3dBot v3 Rev. 0.0 ESP P. 0




D N0 e T Arcuina Blocks WIE 8

INNOVA DIDACTIC — Actividades con Imagina-Arduino 3dBot v3 Rev. 0.0 ESP P. 1




HO . INNOVA DIDACTIC \ o ~ Imagina 3dBot Arduino keye‘:!f,dio

Indice
T A oY [U1lo] e o NP ST PP 4
ECOMO FUNCIONA UN FODOT? ..ttt ettt ettt e st sate e s be e e sabeesabeesbeeesnbaesbeeensteesnseeesaseesnses 5
ATAUINOBIOCKS ... vttt ettt ettt et st e e st e st e st e e e s beesbaeesateessbaessabeesabaeensaeesasaeessseesaseesssaessneensseenns 6
ArduinoBlocks y el robot Imagina 3dBot ArdUiNO ......c.cccuiiiiiiiiiee it e e srree e s ssaaaeeeeans 7
Tabla de entradas y salidas UtIHiZAdas ......c..eeieiciiiiiiiiie e e e st re e e snnreee s 9
1= - Y SRR 9
Y YL <Ta T 1o o Yol o] o F-1 SRR 10
o LT = T V1T o = E PP PUUO O PPPPPPPPTRRN: 11
Preparativos: Montaje de 1a Placa ... e e e ae e e e narees 12
Preparativos: instalacion de 10S drivers Y Programas.......c.ueeeicuieeeeiiieeeerieeeesreeeeseree e e sire e e e ssreeesssnbeeeeenasens 13
Programacion Arduino con ArdUiNOBIOCKS. .........uiiiiiiiiiecciee et e e e e e aree e e e ae e e e nres 14
Actividades con 1a placa IMagina ArdUINO ..........eiieciiiiieciiie ettt e e e ete e e e e satae e e eeasaeeeesanaeeeeennaeeean 17
AOL. — ENCENUET UN LED .....coiiiieieeceeesteetese ettt sttt ste et e s e sseessesteesaesesneensesseensessesssensens 17
A02. — Encender un LED CON €l PUISATON ..........coeririeriiieieieiieicseesesteseet e 19
AO03. — Medir la luminosidad CON LDR ........cccoiiiiiiirenieeieeeeeee ettt 22
A04. — Medir la temperatura CON NTC.......cccuiiiieieceeeee ettt s te e e e be e ebesreeaestesraennens 25
A05. — Mide distancias (sensor ultrasonidos HC-SRO4) ...........cccoeeceiinieieeeeeese et 28
A06. — Generador de notas musicales con el ZumbadOor...........ccoivirererieieneeee e 30
ADT. — FUNCIONES ...ttt sttt ettt ettt sttt et ae bbbt et et et e st e bt e bt eb e e b e st et et e b eneeneeneenes 31
A08. — DaNdo eXPreSiOn @l FODOL..........coi ettt ettt e s be e et e s e et e sbeeaaesteesaentens 34
A09. — Alarma de intrus0S (SENSOI PIR).....cuiiuiiieeceeeceee ettt st te e enre s 37
AL0. — CONLIOlAr UN SEIVOMOTON ......couiieiieiieiieiirieeieste ettt sttt st sttt ettt besbe b st b e e e s e e eneeneeaes 38
Actividades con el Imagina 3dBot Arduino COMPIETO .....evviiiiiiiieiciiie e 39
Preparativos: montaje completo del robot Imagina3dBoL.............ccceeceveeeerinieereeee e 39
ALL. — Controlar UN MOLOE CC ......ocivieieieieieeeieee sttt sttt sbesbestessentenseneeneeneenes 44
Al2. — Controlar dOS MOTOIES CC ..ottt ettt e st esbeeeesaesaeesesaeeaesteeneensens 46
A13. — Control del robot con un encoder (codificador rotatorio).........c.ceceeeereeceereeiereieece e 52
Al4. — Control del robot CON INFIAITOJOS......ccueiieieiirieece ettt s esreeaesresreenaens 54
A15. — RODOt SEQUIAOr dE lINEAS .....c.eeeeeeieeeeeeeeeeee ettt st neenas 61
A16. — Control del robot Por DIUETOOTN...........ooi e 65

INNOVA DIDACTIC — Actividades con Imagina-Arduino 3dBot v3 Rev. 0.0 ESP P. 2



file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580019
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580020
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580021
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580022
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580024
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580025
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580026
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580027
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580028
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580029
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580030
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580031
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580032
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580033
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580034
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580035
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580036
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580037
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580038
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580039
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580040
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580041
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580042
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580043
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580044
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580045
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580046
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580047
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580048

D N0 e T Arcuina Blocks WIE 8

A17. — Robot explorador QUEONOMO ..........cevueuirieiirieiricisteeet ettt 70
A18. — Control del robot con NUNCHUK (Wi} ....ecveiiiiieiecieeeceeeseeese ettt 75
BONUS TrACK.AUTIO ....euvenieeeee ettt sttt b et st e st et e e et sneens 77
BONUS traCK.ilUMINACION .........ciiiiiieeeee ettt st enes 79
Anexo. — Esquema electrénico de la placa IMagina ..........cccoeeveereereineeneeseeeseereeeeeee e 81
Anexo. — Esquema electrénico de la placa IMagina ..........cccoeeveereereineeneeseeeseereeeeeee e 82

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



file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580049
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580050
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580051
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580052
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580053
file://///PCVShopID/Dropbox/_1_PROJECTES%20I+D/_3DBOT_IMAGINA_ARDUINO/Manual%20de%20Actividades%20-%20Castellano.docx%23_Toc9580054

D 100k PSR R e L. Arcuino Blocks .8

Introduccion

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

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

La placa Arduino Uno, placa en que esta basado el robot Imagina 3dBot Arduino, se programa con
un lenguaje de programacion tipo texto que se llama “C++”, pero en este manual se explicard cémo
hacerlo con ArduinoBlocks, un lenguaje de programacion visual basado en bloques.
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AuInoBIocks - by Juanjo Lopez  Libros & Doc

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

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

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

La diferencia principal es que, asi como nuestro cerebro ya sabe lo que tiene que hacer porque lo
ha aprendido a lo largo de nuestra vida a base de estimulos positivos y negativos, el robot tiene su
memoria vacia, es decir, no sabe lo que debe hacer. Entonces nosotros tenemos que decirle como
tiene que actuar en funcién de las sefiales que recibe de los sensores. jA esta acciéon se le llama
programar!
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ArduinoBlocks y el robot Imagina 3dBot Arduino

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

Seleccionaremos  “Nuevo Buscar proyecos  Proyectos -
proyecto” y “Iniciar un s proyecos
Nuevo proyecto
proyecto personal’.
Mis proyectos Empezar un nuevo proyectol 8
© Ultimos compartidos * estacados
=]

Rrduino Blochs Buscar proyectos  Proyectos v

Nuevo proyecto

A Proyecto personal ® Profeso
Iniciar un proyecto personal

Empieza a trabajar en tu proyecto ahora mismo. Seré totalmente privado para ti.Una vez finalizado, si ¢Eres profesor? plani

quieres, 1o pudes compartir con el resto del mundo! Su proyecto y t podn

En el menu de “Tipo de proyecto” seleccionamos la opcion “3dBot / Imagina-Arduino”.

£ Nuevo proyecto personal

Tipo de proyecto

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

3dBot / Imagina-Arduino
Descripcion Keyestudio EasyPlug
Componentes Nomal ¢ A BIUS = EE= %
Comentarios Normal 4 A B I US = IE= %
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Con el Imagina 3dBot Arduino trabajaremos de dos formas distintas:

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

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

Bluetooth / Prog bluetooth externo

Nunchuck
Zumbador

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

Alimentacioén
Power Bank y
e

ntrada de datos'

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

Sensor Sensor Sensor

;i : BUS 12C Pulsador
Derecho Izquierdo ultrasonidos

Motor A Motor B

Ubicacion de componentes

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

AO Zumbador DO Bluetooth RX

A1l Sensor de linea fotoeléctrico, sensor D1 Bluetooth TX

PIR, servo o cualquier otro sensor

A2 Sensor de luz (resistencia LDR) D2 Sensor Ultrasonidos
Pulsador

A3 Sensor de temperatura D3 Diodo LED verde

(resistencia NTC) Emisor infrarrojo

A4 D4 Sensor Ultrasonidos

A5 D5 Diodo LED amarillo

Sensor de linea Izquierdo
D6 Diodo LED rojo
Sensor de linea Derecho
D7 Motor A
D8 Motor A
D9 Motor A
D10 Motor B
BUS I2C / Nunchuk D11 Receptor infrarrojo
D12 Motor B
D13 Motor B
D14
D15

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

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

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

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

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

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

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

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

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

Material opcional

Pregunta a Innova Didactic para adquirir el material opcional.

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

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

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

\ S o >SS

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

S P S &

1 e

Herramientas

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

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

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

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

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

Arcuino Blochs

o ArdinoBlodks N - 9 x
<

C @ Noessequro | wwwarduinoblocks.com Q& O

Arduino  Blocks Buscar proyectos Recursos v I= Iniciar sesin

¥ Colaborador & Distribuidor Oficial

W0 NOVA DOACTIC

Una vez instalado podemos asegurarnos que se ha reconocido
la placa, para esto con el botén derecho nos dirigiremos sobre
el icono “Este equipo” y pulsaremos en “Propiedades”. Nos

dirigiremos a “Administrador de dispositivos” y observaremos si Anclar al Acceso répido
en “Puertos (COM y LPT)” aparece nuestra placa Arduino UNO Adminisrar
con un (COMXX) disponible. Anclar a Inicio

Conectar a unidad de red...

Desconectar unidad de red...

8 Sist Crear acceso directo

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

Cambiar nombre

Ventana principal del Panel de
control

Ver informacién basica acerca del equipo Propiedades

Edicion de Windows

Windows 10 Pro

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

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

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

v
4 !

% Destacados

P22 - Control Relés Bluetooth

En el portal www.arduinoblocks.com, tan solo es necesario realizar un registro gratuito rellenando
todos los campos y pulsando en “Nuevo usuario”.

Nuevo usuario

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

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

w Recibir infermacién y novedades por email

Nuevo usuario

Sera necesario validar la cuenta en el correo recibido en nuestra direccién de correo (sin no aparece
en “Bandeja de entrada”, revisar la carpeta “Spam” o “Correo Basura”) y validar clicando sobre el
link recibido.

Seguidamente ya podremos “Iniciar sesion”.

Iniciar sesidn

Correo electrénico
Password

Nuevo usuario
No recuerdo mi clave
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Para empezar a trabajar, nos dirigimos a “Proyectos” y seleccionamos “Nuevo proyecto”.

Arcuino Blochs Buscar proyectos  Proyectos

Mis proyectos

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

Mostrando 1-25 de 35 elementos.

Escogemos “Proyecto personal”. Buscar proyectos  Proyectos

Nuevo proyecto

§ 3 Proyecto personal

Iniciar un proyecto personal

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

Y finalmente, ArduinoBlocks permite programar placas Arduino de varios tipos, y de realizar
proyectos de todo tipo, pero para nuestro caso, en “Tipo de proyecto” seleccionamos 3dBot /
Imagina-Arduino.

Arcuino Blochs Buscar proyectos  Proyectos ~

2 Nuevo proyecto personal

Tipo de proyecto | Arduino Uno v
Arduino Uno
Nombre Arduino Nano / ATmega32s
Arduino Mega / 2560
Otto DIY / Nano
Descripcion Otto DIY / Uno

-3dBot / Imagina-Arduino

Keyestudio EasyPlug

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

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

Logica
Control
Matematicas
Texto
Variables
Listas
Funciones

Tiempo
Puerto serie
Bluetooth
Pantalla LCD
LedMatrix 8x8

3dBot

A continuacién, vamos a aprender a usar las herramientas basicas para trabajar con nuestro robot.
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Actividades con la placa Imagina Arduino

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

“vida”.

AO1. — Encender un LED

LEDs Verde, Amarillo y Rojo

50 B B T IMAGIN

Activar un led como indicativo de que todo va bien:

En el apartado “3dBot” de ArduinoBlocks, encontramos el bloque “Led” que nos permite encender
y apagar los leds verde, amarillo y rojo del robot.

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

Led NCTERE Valor [ |

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

AO01_01 Encender mi primer led:

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

A01 02 Juego de luces con el bloque “Esperar”.

El bloque “Esperar” lo podemos encontrar en el apartado “Tiempo”. Se corresponde con el famoso
“‘Delay”. Lo que hacemos al insertar un bloque de “Esperar”, es dejar el robot en el estado en el que
estaba justo antes de la espera, durante el tiempo que ésta dure.

Esperar [N | milisegundos

P

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

Programa ejemplo:

Enciende totalmente el led verde

Espera un segundo con el led
verde encendido

Apaga el led verde

Espera un segundo con €l led
verde apagado

Vuelve a empezar

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

El problema de la funcién “Esperar” es que deja la placa bloqueada en el estado anterior durante
ese tiempo de espera, es decir, no recibe ni envia nuevas ordenes en ese tiempo. Es por esto que,
en ciertos casos, es mas conveniente utilizar el bloque “Ejecutar cada” que veremos en futuros
apartados.
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AO02. — Encender un LED con el pulsador

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

LED Verde

GREEN ' ELLOW RED

IMA

L Pulsador

En este ejercicio ya empezamos a utilizar funciones del mena “Logica” con las funciones de
condicion.

Condiciones “Si...hacer”.

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

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

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

Boton se ha

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

rabi

V.o

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

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

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

Entonces enciende el led

-

Ampliando el condicional.

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

Hay dos opciones que se consiguen arrastrando los bloques como se aprecia en las siguientes
imagenes:
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W\iﬂ
 sino | =

(%) s

hacer

sino si
hacer

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

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

A02_02 Ampliando el condicional.

Si ze acciona el pulsador

Entonces enciende el led

Led estara encendido 1 segundo

Sino ze ha pulsado, apagar led

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

Anteriormente hemos comentado que existe la funcion “Ejecutar cada”, aprovecharemos esta
funcién junto con la funcién “Enviar” para ver los datos del sensor de luminosidad en la pantalla del
ordenador.

Pero antes de hacer el ejercicio vamos a ver las distintas funciones poco a poco.
- Gestion de tiempos con el bloque “Ejecutar cada”.

Encontramos el bloque en la seccion “Tiempo”. Este bloque ejecuta una
vez cada X tiempo las érdenes que estén dentro de él. Cuidado porque
NO detiene el programa en el estado anterior a él, como si hace el bloque
“Esperar”.

Ejecutar cada §gLL) ms

Junto con “Enviar”, es una funcion muy util para imprimir datos en el ordenador. Vamos a verlo con
un ejemplo en el siguiente apartado, en el que aprendemos a enviar datos desde el Imagina 3dBot
Arduino al ordenador.

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

En la seccién “Puerto serie” tenemos el bloque “Enviar’, mediante el que mandamos valores a la
pantalla del ordenador.

s_ Enviar - Salto de linea

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

Programa ejemplo:

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

Con este programa lo que hacemos es enviar a la pantalla del ordenador la palabra “Innova Didactic”
una vez por segundo (1000 ms).
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Tras cargar el programa, pulsando el botén “Consola” y a continuacién “Conectar”, veremos en la
pantalla del ordenador los valores enviados.

Baudrate: | 9600 v

v Enviar

ArduinoBlocks :: Consola serie

hd Enviar

Innova Didactic
Innova Didactic
Innova Didactic
Innova Didactic
Innova Didactic

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

También podriamos usar el bloque “Esperar” para enviar datos cada segundo, pero entonces, en
los tiempos de espera, el robot no podria escuchar otras érdenes ni realizar otras acciones.
Tranquilos, veremos todo esto mas adelante con calma... jy con mas ejemplos!

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

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

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

Introducimos el siguiente programa y abrimos la consola:

FENLECEEVIRA Conectar = Desconectar  Limpiar

| I v] envar

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

Comprobad su funcionamiento.

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

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

Bucle

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

Comparamaos el valor del sensor
de luz con una valor determinado

Sies igual o menor encederd =
elled -

N

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

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

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

Aprovecharemos para introducir el concepto de variables. Sensor NTC

Las variables son elementos muy comunes en programacion. Basicamente, crear una variable es
darle un nombre a un dato o a una lectura. Por ejemplo, las mediciones de valores de temperatura
las podemos guardar en una variable que se llame “Temperatura”. No es obligatorio su uso, pero
nos permiten trabajar mas comodamente, ademas, como podemos personalizar su nombre, ayudan
a clarificar el cédigo y utilizar un lenguaje mas natural.

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

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

Establecer = ol

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

varMum -

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

www.arduinoblocks.com dice

Nombre de variable nueva:

Eslahlacer wvarNum - - 0
 wvarNum - - Temperatura|

Renombrar |z vanable..
Aceptar Cancelar

“ariable nueva. ..

Establecer REITLIE = 1]

v varNum
Renombrar la variable .

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

*VarNum '] Temperatura -

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

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

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

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

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

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

| Establecer = = Sensor de temperatura (*C)

Ejecutar cada 1000 "B

Enviar Salto de linea
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¢Afadimos una sirena?

Establecer = = Sensor de temperatura (°C)

Ejecutar cada ms

I' ». | Enviar GSSETERD M Salio de linea

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

Zumbador Ms Tono 'Em.

Zumbador Ms Tono 'Em

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

Si disponemos de un sensor de ultrasonidos HC-SRO04,
podremos realizar medidas de distancia directamente con
ArduinoBlocks.

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

- Para a realizar esta practica lo conectaremos
directamente al z6calo delantero tal como en las imagenes
adjuntas:

Con la instruccién “Distancia”, utilizando las variables y la opcion de enviar datos a la pantalla del
ordenador realizaremos un programa donde podremos jugar con la distancia.

AO5_01 El programa seria el del ejemplo, y con
| Establecer D RB = | - - la consola vamos a ver las lecturas.

$

Ejecutar cada m ms ArduinoBlocks :: Consola serie
Sy |- - e

v Enviar

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

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

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

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

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

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

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

AO05_03: Sensor de distancias

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

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

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

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

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

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

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

Entonces no hagas que suene el zumbador

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

El zumbador es el pequefio “altavoz” situado a la
esquina de la placa, al lado de los leds, y con él,
% podemos generar melodias musicales.

Zumbador

,‘\/

e
zm }
-
=2
= 9
g =
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AQO7. — Funciones

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

Para ello, tenemos que usar el bloque “para” que encontramos en el apartado “Funciones” de
ArduinoBlocks.

(%) para

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

Por ejemplo, podemos definir una funcion con el nombre “Luz 1" geEgesy=T)
cuya finalidad sea encender el led verde y apagar el amarillo y el s Led RZT7RS Valor

rojo.

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

[ e
I Matematicas

I T [z para

I Variables devuelve
I Listas

Funciones m -—

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

C C

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

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

- Las funciones, “Luz 1”, “Luz 2" y “Luz 3", son:

©] para [KTEED o) para a| para

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

Led NZI0RS Valor B3 - Led NEEERA Valor (1)

Tras crear las funciones, ya podemos encontrarlas
en el a apartado “Funciones”, como bloques, para 3gi ) para [EREELD
insertarlas en el “Bucle”:

Y la “Inicializacién” y el “Bucle” quedan:

devuelve

|
I Tiempo m
[
I ca
1

Puerto serie
Bluetooth

Pantalla | (.0
Esperar milisegundos

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

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

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

Esperar | milisegundos i A IF

Led EXENIES Valor ) = Led [GETCRD Valor ()

Esperar ' milisegundos

Led \CE0RI Valor ()

milisegundos

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

milisegundos L

Led EXENTRS Valor 3 |
Esperar ' milisegundos

L —

Led NI Valor @3 |

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

Siguiendo el programa anterior, vamos a afiadir unos “ruiditos” en las funciones, con el bloque
“Zumbador”. Para que siga a la misma velocidad, ahora quitamos los tiempos de espera en el
bucle, ya que el zumbador ya incluye ese tiempo de espera.

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

Led KT Valor Led GUEIIRS Valor 53

A

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

(J ’ -
Led valor (1)

&

9
<
-
St

U1 Amarilo - A 255

0] Verde - K1 555

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

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

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

Pantalla LCD 1602 12C (Ref KS0061)

Matriz de Led 8x8 (Ref KS0064)

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

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

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

vez. BUS I2C

ke g“

12C Shield V1

Modulo hub 12C (Ref KS0392)
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A08_01 Pantalla

En la pantalla podemos enviar datos como los valores de los distintos sensores, temperatura,
luminosidad y por ejemplo la distancia detectada por el sensor de “Distancia”.

En el bloque “Pantalla LCD” encontramos la funcién “LCD Iniciar”, sirve para indicar que vamos a
usar la pantalla, que hay que poner al bloque “Inicializar”, y la funcién “LCD Imprimir’ que hay que
poner el bloque “Bucle”.

Se puede “imprimir” los datos en la primera fila=0 o en la segunda fila=1 y empezar a escribir en la
columna deseada des de la primera columna=0 hasta la Ultima columna=15 o 19 (segin modelo).

Inicializar pantalla:Hay pantallas de dos Inicializar

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

defecto Ox27 L

Crear variable Distancia

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

4
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A08_01 Matriz led 8x8

Con la matriz podemos hacer caras, iconos... hay cantidad de opciones:

Inicializar matriz:

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

Y hay dos modelos vl y v2

-+ # [ Iniciar 12C (T

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

% # KIS Bitmap (E1EES

Hay varios bloques para jugar, pero otro muy curioso es el bloque de “Bitmap”:

Seleccionando “Ayuda” con el boton
derecho, se nos abre otra ventana/pestana
del navegador con la opcion de dibujar lo que
deseamos:

Duplicar

LedMatrix - Bitmap Data Afiadir comentario
Contraer blogue

........ Desactivar blogue

Eliminar blogue
Ayuda

HEEEEEEER Una vez dibujado, clicamos en “Copy data:” y volviendo

ciear | il || Copy data a la ventana de programacion sobre el bloque “Bitmap”,
BO0000000.501011000,501010100,301010010,801010010,801010100,501011000.800000 | €11 cuadro en blanco, le damos a "Pegal’".

000 4

Emaji Win + Punto

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

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

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

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

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

Keyestudio

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

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

Zo6calo sensor
externo

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

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

i

¥ INC ML

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

Detector de movimiento (PIR) % Pin

Si el sensor de presecia detecta un intruso

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

Zumbador Ms ﬁﬁ” Tono

Zumbador Ms Tono
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A10. — Controlar un servomotor

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

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

PARTES DE UN | Tapa superior

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

/ Chasis - ”
: En el menu “Motor” encontramos un bloque que se

|- llama “Servo”. Con el tenemos la posibilidad de
(- PRAASSEN '
|

Potenciémetro

' controlar el servomotor, indicando los grados de

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

CONTROL 7
E ﬁ Zocalo sensor externo

GND

+VvVCC

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

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

Ahora ya podemos practicar con distintos grados, y observar donde apunta la “flecha” del eje.

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

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

Esperar Wi} milisegundos

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

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

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

Preparativos: montaje completo del robot Imagina3dBot

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

2.-Colocamos y verificamos que el chasis ya lleve
puesta la rueda “loca” trasera.

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

(Yarealizado para las primeras practicas)

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

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

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

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

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

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

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

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

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

11.- Colocamos las ruedas al robot.

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

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

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

00 Izquierda - | Adelante - N (el s

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

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

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

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

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

* En “Velocidad”, valores muy pequefios no
son capaces de poner en marcha el motor.
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keyestudio

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

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

U060 Izquierda - B Adelante - RUEGTEGED @'

By milisegundos

Motor I=CTEREIRE BREELICIES Velocidad ﬂjm'

E) milisegundos

Motor (TR (GEEIRS Velocidad €23 |

§II[) milisegundos

Hasta aqui hemos visto que podemos controlar los motores de forma individual, pero para hacer
funcionar el Imagina 3dBot Arduino existe una funcién aun mas facil que se llama “Mover”.

Ahora ya estamos listos para sacarnos el carné basico de “Entrenador de robots”.
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Al2. — Controlar dos motores CC

Con un solo bloque, “Mover”, que encontramos en el apartado “3dbot”, podemos dar las ordenes de
avanzar, retroceder, girar, rotar sobre si mismo y parar. jAsi de sencillo!

Mover §3E1E1 Normal -

Parar '[g Normal - |
Adelante

Afras

Girar izquierda

Girar derecha

Rotar izquierda

Rotar derecha
v Parar

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

Parar - l Normal
Rapido

v Normal

Lento

Vamos a realizar una serie de ejercicios para practicar todo lo que hemos aprendido hasta ahora y
mezclar los temas de funciones, variables,...

A12_01: jA bailar!

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

Rotar izquierda -

A12_02 Creando secuencias de movimientos.

Vamos a empezar a estirar las piernas y las ruedas... con unos movimientos sencillos de
calentamiento. Poco a poco haremos que estas secuencias dependan de estimulos externos y
condiciones mas elaboradas.
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El robot va a realizar los siguientes movimientos:

| jAdelante! Jl

1. Ir enlinea recta durante un

v y
| Mantente durante un segundo hacia Mover GXCEIT

SegundO ‘ adelante

2. Girar alaizquierda durante 1s G000 | milisegundos

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

4. Girar alaizquierda 1s

Ve hacia adelante

\

‘ Mantente durante un segundo hacia
| adelante

Gira a la izquierda

Mantente un segundo girando a la
izquierda

Vuelve a empezar J

A12_03 Giro y control de los leds rojo, amarillo y verde: Seméforo loco.
Empieza el espectaculo: Leds, cdmaras y... jAccion!

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

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

movera hacia adelante y la izquierda hacia atras

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

maximo brillo es 255

[255)

| Mantente 200 milisegundo ejecutando las ordenes
anteriores

Apaga el led rojo

Enciende el led amarillo

Mantente 200 milisegundo ejecutando las 6rdenes
‘ anteriores

Apaga el led amarillo

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

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

Pivota a la izquierda: Pivota a la derecha:

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

([0 Rotar izquierda -

__ LI Rotar derecha - = Normal -

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

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

L[ Girar izquierda -

E;pﬂil 1000 | . milisegundos

[y Girar derecha -

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

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

\[= ¢ Girar atras izquierda +

1000 NEETHGRES
L[LI 1 Girar atrés derecha - |

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

- Marcha atras con el piloto rojo encendido y un pitido intermitente de sefializacion de
maniobra “peligrosa”.

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

Por cierto, cuidado porque lo peligroso puede acabar siendo el pitido... para los oidos.
Programa con funciones

Se definen dos funciones: “ir hacia delante” e “ir hacia atras”. El programa completo es el siguiente:

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

Led RCEERD Valor (@)

Ll_r hacia afras

Led TR Valor )

I =11 ir hacia delante

Zumbador Ms Tono
T Adelante - J Normal | 200 1000

[E1) | milisegundos

Zumbador Ms [END) Tono  ([END0)

103 TR Vo

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

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

Inicializar

Led (2280 vaior WEE)

Led (NS Valor [

Led TR Valor 3

Al12_06 En busca de la luz.

2
i

keyestudio

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

“3dBot” se encuentra el bloque que se encarga de programar este sensor.

Sensor de luz

Ademas, en apartado “Légica” encontramos un bloque que nos permite

realizar comparaciones que NO dependen de operaciones matematicas iE]
directas, es decir, comparaciones de estados, valores, etc. Haciendo clic

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

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

Luminosidad ~ '

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

"Luminosidad - J|| > * I 300

Si hay luz, javanza!

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

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

‘ Bucl

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

Entonces mueve el robot hacia adelante

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

Vuelve a empezar J

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

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

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

Entonces mueve el robot hacia adelante

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

Vuelve a empezar J

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

¢, Qué es un encoder?

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

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

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

[o] ]

Teniendo en cuenta que la rueda tiene 12 radios, cuando hayamos contado 12 pulsos querra decir
gue la rueda ha dado una vuelta completa.
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Podemos utilizar esta funcionalidad para controlar
distancias y giros en el 3dBot. Lo hacemos con el bloque
“Esperar__Pasos”, que se encuentra en el apartado
3dBot. A cada pulso recibido se le llama “paso”.
Siguiendo el ejemplo de antes, una vuelta de rueda
completa seran 12 “pasos”.

Esperar 3 pasos

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

Recorrido programado contando “pasos”.

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

e Adelante - B Normal - |

W75 Rotar izquierda -

VT Adelante -

U= Rotar izguierda -
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Al4. — Control del robot con infrarrojos

Control con mando a distancia.

La placa Imagina Arduino lleva incorporado un receptor
infrarrojo, se encuentra al lado de los sensores de temperatura
y luz. Receptor

infrarojo

Pasamos a controlar el robot en tiempo real. Vamos a utilizar inicialmente el mando de Keyestudio,
gue dispone de un blogue especifico en ArduinoBlocks, lo que hace que la programacién sea muy
rapida y sencilla.

Posteriormente aprenderemos a utilizar cualquier mando, incluido el de la tele, que
siempre estad muy a mano.

Y finalmente, haremos un programa un poco mas avanzado en el que, no solo
cambiaremos la direccion del robot, sino también su velocidad.

Al4 01: Control de la direccion.

Para este ejemplo vamos a utilizar el mando de infrarrojos (IR) de Keyestudio.
Concretamente usaremos las teclas de direccion para mover al robot en las cuatro
direcciones. Ademas, con el boton central de “OK”, haremos que pare.

ékeyes(udlo
Para ello, necesitamos dos nuevos bloques:

- En el apartado “3dBot” tenemos el bloque “Receptor IR” que lee los datos procedentes de
un mando con infrarrojos:

- Enelapartado “3dBot” encontramos el bloque del mando de Keyestudio, en el que, pulsando
en el desplegable, podemos seleccionar cualquiera de sus teclas:
p2e0e ¢

X-1-1-1- .h.
X-1-1- IR0

Usando el bloque comparacion, ubicado en la seccion “Logica” (y explicado en el apartado A02),
compararemos el dato leido por el sensor IR con el dato seleccionado por nosotros para una funcién
determinada. Con un condicional “Si”, decidiremos qué accion tomar.
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FoWy Arria

10}

3i el valor de la variables
"Mando" es igual al de la tecla
"Arriba" del mando

"

=}
=)

.11 Adelante - & Normal - |

Entonces avanza hacia adelante
con velocidad normal

En la variable “Mando” guardamos los valores leidos por el receptor infrarrojos, para asi compararlos
con los valores correspondientes al mando. El programa resultante lo podemos ver a continuacion:

<

Guardamos en la variable ) = K. Receptor IR
"Mando" el valor leido por IR | §’ \:,} !

2 o

o

Si el valor coincide con el de la

\

tecla de direccién Arriba =
0 ¢ \\51=¢ Adelante - | Normal -

Entonces avanza en lina recta

e ) si ON \iando - = - [' (SYTIWOM Derecha - |

Si el valor coincide con el de la o IS

tecla de direccion Derecha
Mover _Normal -

| Entonces gira a la derecha

Si el valor coincide con el de la || MESS= S Mando - Ml = - [ KX Fos Izquierda -

Q
tecla de direccion Izquierda

L= Girar izquierda - | Normal - |

Entonces gira a Ia Izquierda

Si el valor coincide con el de la 4] s © "Mando - ML= - | Abai
3 25 g - { . A jo ~
tecla de direccion Abajo R O

Entonces avanza hacia atras

Si el valor coincide con el de la 1 o) si ‘Mando + 1=~ ' 8 .

tecla OK O

o0 Parar - | Normal -

| Entonces para
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Al14 02: Control de direccion y velocidad con el mando de Keyestudio.

En el apartado “3dBot” encontramos el bloque con el que controlar la direccién de cada motor y su
velocidad.

\[SG)¢ Izquierda - | Adelante - \ELSEECET 255

La velocidad del motor se controla con el dato numérico que hay en la parte derecha del bloque. Su
velocidad aumenta proporcionalmente al nimero incluido, siendo 0 motor parado, y 255 motor a su
maxima velocidad. Ahi podemos incluir una variable para que ese valor de velocidad provenga de
una lectura del mando IR, por ejemplo.

En el desplegable al lado de la palabra “Motor”, seleccionamos qué motor queremos controlar:

Velocidad {251
+ lzquierda

Derecha

lzquierda - || Adelante - [/ELHEECE 255
+ Adelante
Atras

Parar

Vamos a utilizar también un nuevo tipo de variable, las variables de texto. Las encontramos también
en el apartado “Variables” de ArduinoBlocks. En ellas podemos guardar palabras, como: “Adelante”,
“Derecha” o “Izquierda”.

Una vez conocidos los nuevos elementos, vamos a realizar el programa. Para ello, se van a definir
las variables que representan los movimientos que podra efectuar el robot. Como deciamos, la
velocidad la tomaremos de una variable “Velocidad” que crearemos en el bucle del programa.

Funciones:

“Adelante”. Con los dos motores girando en el sentido de avance, hacemos que se mueva
en linea recta:

- “Giro izquierda”: Lo conseguimos avanzando con la rueda derecha y manteniendo la
izquierda apagada:
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- “Giro derecha”: Lo conseguimos avanzando con la rueda izquierda y manteniendo la derecha

apagada:

B Gio derecha)

T Tzquierda - WY Parar - N2 = Wil velocidad - |

o

e 5] Derecha - 1 Parar - A1 Il velocidad -

"

Bucle:

Primero leemos los datos recibidos por el receptor IR y los guardamos en la variable “Mando”. A

continuacion, diferenciamos los datos recibidos en dos tipos:
- Datos para el cambio de velocidad.

- Datos para el cambio de direccion.

Los datos para el cambio de velocidad los guardamos en la variable numérica “Velocidad” y los

datos para el cambio de sentido de giro los guardamos en la variable de texto “Giro”.

Como hemos visto en la definicion de las funciones, la variable “Velocidad” la insertamos en los

bloques de movimiento de los motores, dentro de la definicion de las funciones.

Finalmente, establecemos las condiciones para que, dependiendo del valor de la variable “Giro”,

vaya en la direccion deseada.
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Bucle
Establecer [IZI50E =

hacer ( Establecer (ETIEERD = 1)

e T

LS vande I T T

hacer (Establecer (STM =« IXEITY»
SIiNO Si ‘Mando * l =" 1

hacer (Establecer (SITM = « CZC50)”
SIno st "Mando * M = 1

hacer ((Establecer ([STTX = & EXTCE)

b B vanco I =

hacer [(EStablecer [cioll = 2R ”»
Parar
..

3| si ‘m ”.5 !E:- “ 7‘.- m B »
hacer  Adelante

h S
LB o | igual - BT zquierda |2
hacer Giro izquierda

-

s Giro - I igual - IBTY derecha L3

hacer | Gio derecha
S
.~
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Al4 03: Lectura de los codigos de las teclas desde un mando IR.

£

keyestudio

Primero tenemos que ver qué nimero nos manda cada botén del mando que vayamos a usar. Lo
que vamos a hacer es presionar el botén del mando, leer el dato enviado e imprimirlo en la pantalla

del ordenador. De ahi ya podremos copiarlo para nuestro futuro programa.

Simplemente hay que recordar que, para visualizar datos en pantalla, hay que realizar el envio de
datos al ordenador cada cierto tiempo (no constantemente) para no saturar la comunicacion.

Veamos coémo queda el programa:

Dependiendo de qué botén se pulse, aparecera un valor u otro. Es importante tener en cuenta que,
si no accionamos ningun pulsador, lo habitual sera recibir un 0. Obtendréis algo asi, tras conectaros

a la “Consola”:

ArduinoBlocks :: Consola serie

Baudrate: [9600 v m |

Y| Enviar

0.00
0.00
551486208.00
0.00
551510144.00
551542784.00
0.00
0.00
551494336.00
0.00
nno

A continuacion, anotamos a qué pulsador corresponde cada valor recibido, para asi afadirlo

posteriormente a la programacion. Para nuestro ejemplo, queda la siguiente tabla:

NUmero leido Tecla Fur_1C|on quevoy a
asignar en 3dBot
551486208 Flecha arriba Adelante
551510144 Flecha derecha Giro derecha
551542784 . Fle.cha Giro izquierda
izquierda
551494336 Tecla OK Parar
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Al4 04: Control del robot con un mando IR cualquiera.

Usando los cédigos leidos en el programa anterior, vamos a hacer un sistema de control de nuestro

robot por mando IR. El programa es exactamente igual que el del ejercicio anterior, solo que ahora
comparamos con estos huevos codigos.

En este caso vamos a guardar las lecturas del sensor IR en una variable que hemos llamado
“Lectura_Mando”. Da igual el nombre, podéis poner el que querais.

=20 Lo LecturaMando - S8 ‘ Receptor IR
&2

hacer L (07 Adelante -
\

G| Si

hacer b

CecturaMando - J{ = - IE5T45433%
(07 Parar -l Nomal -

Se le pueden afiadir mas funciones, como la de movimiento hacia atras, que en este caso no se ha
programado, rotaciones, luces, etc.
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A15. — Robot seguidor de lineas

Podemos hacer que el robot Imagina 3dBot
Arduino se comporte como un seguidor de : SD o SR
lineas utilizando los sensores de linea

fotoeléctricos. Para ello nos ayudaremos

de las sefales del sensor de linea

izquierdo (SI), conectado a SL, (Sensor Left) y el sensor

de linea derecho (SD), conectado SR (Sensor Right).

Estos sensores Opticos permiten distinguir entre

superficies de colores claros y superficies de colores  Motor A

Motor B
OSCUros. _

La disposicion de los sensores y de los motores es:

Para entender el programa, vamos a representar los dos sensores Opticos con la siguiente figura:

Al ponerlos sobre una linea negra, se pueden dar cuatro casos:
A B C D
|
s I 9 &?
En el caso A de la imagen superior, el robot se ha salido hacia la izquierda, por tanto, habra que
hacer que gire a la derecha hasta que ambos sensores se vuelvan a encontrar en linea negra. En
el caso B, el robot debe avanzar en linea recta porque va bien, y en el caso C, debera girar hacia la

izquierda para corregir su rumbo, ya que se ha salido a la derecha. Con las curvas, el funcionamiento
es el mismo.

Ademaés, hay que afadir el caso en que el robot se sale totalmente de la linea negra (D), momento
en que ambos sensores estan en superficie blanca.

A15 01 Robot seguidor de linea. Version 01

Para empezar, vamos a hacer un programa que actue frente a los casos A, By C. Para el caso D,
en el que el robot pierde totalmente la referencia de la linea, vamos a hacer simplemente que se
pare.
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Lo primero que hacemos al iniciar el programa, es guardar el estado de cada sensor de linea en
una variable booleana, que son aquellas que solo pueden tomar como valores 0 y 1. Esto quiere
decir que, o se detecta linea negra, o se detecta linea blanca jAqui no hay medias tintas!

Las variables booleanas las encontramos, al igual que las demas, en el apartado “Variables” de
ArduinoBlocks.

También vamos a usar el bloque correspondiente a los
sensores opticos “Linea negra detectada”. Este bloque
nos permite diferenciar entre una superficie negra y una
blanca, y lo podemos encontrar en el apartado “3dBot”.

Linea negra detectada

*Es importante tener en cuenta que este bloque indica sefial de activacion cuando se encuentra
sobre linea negra.

Asi, al guardar las lecturas del sensor de linea en una variable booleana, cuando el sensor esté
sobre linea negra, esa variable valdra 1. Sobre linea blanca, valdra 0.

La combinacién de estas variables con los condicionales “Si”, funciona de forma directa, sin tener
que usar bloques de comparacion. En la siguiente imagen vemos una condicion que expresa
directamente que, si la variable “sensorlzquierdo” vale 1, entonces que se ejecute la accion...

sensorlzquierdo ~

Para completar el proceso, hay que sefialar también el uso del bloque “no”, situado en apartado
“Légica” de ArduinoBlocks, que lo que hace es negar lo que se coloque detras de él.

Por lo tanto, el siguiente condicional indica que, si el valor de “sensorlzquierdo” NO es 1, es decir,
es 0, entonces que se ejecute la accion... Esta condicién, que es el caso contrario al anterior, se
cumplird cuando el sensor esté sobre linea blanca.

sensorlzquierdo -
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El programa queda de la siguiente manera:

Guardamos en "Sensor_lzquierdo" el estado del ] Bucle
detector de linia negra del lado izquierdo —"(7) Establecer = s Linea negra detectada
V.
" ho" el | ] W e ; ;
Guardamos en "Sensor_Derecho" el estado del | (3} Establecer ETTTETTTED - | -« - G =

detector de linia negra del lado izquierdo ‘ NP

Si detecta lina negra en el sensor derecho, pero FANENNS Sensor Derecho » My - I I Sensor Izquierdo
¢ Girar derecha - & Normal - |

NO detecta linea negra en el sensor izquierdo

Entonces gira a la derecha

| i NO detecta lina negra en el sensor derecho, [ ino Ly - I8 Sensor_lzquierdo - |

| pero si detecta linea negra en el sensor izquierdo p [+ =+ Girar izquierda - m

\

Entonces gira a la izquierda

[y - [B Sensor_lzquierdo - |
(L5 ) Adelante « I Normal -

Si detecta linia negra en sensor izquierdo y
tambien detecta linea en el sensor derecho

Entonces avanza en linea recta delante

(M8 Sensor_Derecho + My ~ IBNGEIN Sensor_|zquierdo ~
D 8 Parar - | Normal - |

Si No detecta linea negra enel sensor izquierdo no
tampoco detecta linea negra en el sensor derecho

Entonces para 1
) Vuelve a empezar J

Es importante destacar que, dependiendo de la velocidad del robot y de lo cerradas que sean las
curvas, es posible que en alguna de ellas el robot se pierda y se pare. Esto es porque, como
deciamos, aun no le hemos dicho que hacer si ambos sensores detectan linea blanca a la vez.
iVamos a solucionarlo!
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A015 02 Robot seguidor de linea Version 02:

Si ahora se pierde, es decir, si se encuentran los dos sensores en linea blanca, comenzard a girar
en el ultimo sentido que lo ha hecho justo antes de perderse. Para ello, cada vez que ejecute un
movimiento, tiene que memorizar que lo ha ejecutado.

Vamos a utilizar variables de texto para memorizar cual ha sido el ultimo movimiento realizado.

Guardamos en "Sensor_lzquierdo” el estado del

: l Budle
detector de linia negra del lado izquierdo

8@ == L Sensor_lzquierdo - BRI Linea negra detectada [LZ[EICENS
',

Guardamos en "Sensor_Derecho" el estado del ] [ E = o P N I |
= —{2) Establecer = | Linea negra detectada [DECEERS
detector de linia negra del lado izquierdo . | ==

€

.

Si detecta lina negra en el sensor derecho, pero NO o] si 2) 1 B  no '

detecta linea negra en el sensor izquierdo ]

.

Entonces gira a la derecha

&

{7 Derecha |,

Guardar en la variable "Giro" la palabra "Derecha”

"

| Si NO detecta lina negra en el sensor derecho, pero

| si detecta linea negra en el sensor izquierdo 3 -5 Girar izquierda - | Normal - |

|
S

Entonces gira a la izquierda

Guardar en la variable "Giro” Ia plabra “lzquierda” i 3 si BRE Sensor_Derecho -y -
725 Adelante - I Normal - |

Si detecta linia negra en sensor izquierdo y tambien
detecta linea en el sensor derecho

=S Giro - = Adelante £

Entonces avanza en linea recta delante

< ("na B3 ' o
' - i (:' - Wigual - | (% Derecha

Si No detecta linea negra en el sensor izquierdo ni x f R ' 5.72¢ Girar derecha - m
tampoco detecta linea negra en el sensor derecho f

Guarda en la variable "Giro" |a plabra "Adelante” J

Si "Giro" es igual a "Derecha”
|

o7 Kr"”— igual - |\ 71 Izquierda ..
Entonces gira a la derecha § Mover Normal -

¢

Si “Giro" es igual a “Izquierda”

L

Entonces gira a la izquierda

J Vuelve a empezar J
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A16. — Control del robot por bluetooth

En esta actividad aprenderemos a controlar nuestro robot con un moévil Android a través del modulo
bluetooth.

Como hemos visto antes del montaje de la placa Imagina
Arduino encima de la placa Arduino Uno, el médulo
bluetooth se encuentra en la parte inferior, podemos
observar su funcionamiento a través del LED de actividad
que esta justo debajo del simbolo “Bluetooth”.

» YNIOVAI Q73IHS

& £ *Los moddulos bluetooth ya vienen configurados por
"ﬁ;;ﬂ;%rﬁxm ‘ ; defecto a 57600 Bauds.

I
A i, <L

- £ :

Bluetooth integrado A parte del médulo bluetooth [2r4k

instalado en el robot, para

poder controlarlo con el movil y trabajar con él, vemos en la siguiente

imagen, que tenemos un interruptor que tiene la funcién de controlar si la

placa Imagina Arduino del 3dBot se comunica con el ordenador o con el
madulo bluetooth.

Esto es fundamental, ya que para cargar el programa
desde ArduinoBlocks, tendremos que poner el interruptor
en la posicién “PROG”, y tras esto, para comunicarnos
con el robot mediante bluetooth, habra que poner el
interruptor en la posicion “BT.ON”.

Bloque “Inicializar”:

Lo primero que debemos hacer al empezar la programacion, es fijarnos en el nUmero que trae
impreso el médulo, porque esa es la velocidad de transmision de datos a la que esta configurado.

Este dato es el Unico que tenemos que poner en la inicializacién de parametros. Encontramos el
blogue en el conjunto de instrucciones “Bluetooth”:

[i Iniciar EEG

INNOVA DIDACTIC — Actividades con Imagina-Arduino 3dBot v3 Rev. 0.0 _ESP P. 65




|

>

i® Imagina 3dBOT (Come

Not connected

8 2
Imagina 3dBot Arduino Arcuino Blochs M.

Para la gestion de las 6rdenes en el movil, disponemos de la App

‘Imagina 3dBot” en
expresamente para nuestro robot.

Para decidir qué letras o nimeros son
los que hacen avanzar o girar, tenemos
gue consultar el apartado
de informacién de la App.
Teniendo en cuenta
dicha informacion, vamos
a hacer un programa que lea los datos
recibidos por bluetooth y ejecute un
movimiento en funcién de la letra
recibida.

Ademas de los bloques ya conocidos,
vamos a leer los datos procedentes del
bluetooth con el bloque “Recibir byte”,
también ubicado en el apartado
“Bluetooth”.

Trabajar con lecturas en bytes nos obliga a leer los caracteres en
cbdigo ASCII. Este cddigo es una forma de codificar en nimeros, los
caracteres y simbolos del lenguaje. Tranquilos porque ArduinoBlocks
dispone de un bloque para hacer la traduccion inmediata, por lo que no
tendremos que hacer ningln paso extra.

Google Play, una aplicacion

hecha

Control of the shield Imagina
3dBot Arduino via Bluetooth

It always receives 2 bytes: Letter
+ number

Letter: Movement to be made or
output to activate ("LEDs, ...") ->
Instruction

Number: Speed of the motors
or power of the LEDs -> Power
(0.255)

Once the statement is executed
it returns the two bytes via
bluetooth

Pins motors:

- Left Motor: 7 and 8 Direction, 9
Speed

- Right Motor: 12 and 13 Direction,
10 Speed

Input/Output Signals:

Motors

U Moving forward
D Moving back

L left turn

R Right turn

Si la App indica que cuando pulsas la flecha de movimiento hacia delante, envia por bluetooth una
U, por ejemplo, nosotros tendremos que seleccionar una U en la programacién en ArduinoBlocks,

mediante el siguiente bloque:

_ U

El bloque para traducir los datos leidos en bytes (Valor ASCII), se
encuentra al final del menu “Texto”.
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A16: Control del robot con el movil.

Para la programacion en ArduinoBlocks queda de la siguiente manera:

importaniel = nicializar
Inicializar el médulo bluetooth segun i —
etiqueta, en este caso: 57600 % * Iniciar
[N g \.‘
Guarda en la variable "Lectura” los Bucle
datos recibidos por bluetooth (¢ , Ealoyieney = * Recibir byte

' Si lectura es igual a U (traducido del -@ | i o vl e —
PN | ectura ~ = - | or ASCI1 (VD
codigo ASCII) — ) e S— -
< ; 5= Adelante + | Normal +

J

| Si lectura es igual a D L. 2 . @ Valor ASClHl DS

Entonces mueve el robot hacia delante

<

T A | Normal

Entonces mueve el robot hacia atras

Silectura es igual a R

) | (e | XD o Valor ASCI GRS

\

L - g == =
2\ -¢ Girar derecha - ' Normal - |
Entonces mueve el robot hacia la et }“ ¥
derecha b
Si lectura es igual a L = \/ EE3 ' ValorASCIl

"5\ = ¢ Girar izquierda - | Normal -+

Entonces mueve el robot hacia la

izquierda
Si lectura es igual a C i 7 | (TR E=vl | Valor ASCIl (5B
\ 554 Parar - B Normal -

Entonces para el robot

Vuelve a empezar J
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Y en el movil instalaremos la App llamada
Imagina 3dBot que nos descargaremos
de GooglePlay.

Imagina 3dBot

Innova Didactic

Comunicacion

DESINSTALAR

Novedades ®
Ultima actualizacién: 14 feb. 2019

ABRIR

MAS INFORMACION

Valorar esta aplicacion
Da tu opinidn a los demas

Escribir una opinion

Informacion de contacto del desarrollador ~ ~
® Ssitio web

Correo electrénico

app@innovadidactic.com

B GooglePlay  suscar

A
s aplicacione:

Nuevos lanzamientos

Imagina 3dBot

Juegos Innova Didactic  Comunicacion

£ PEGI3

Familiares

Seleccion de nuestros
expertos

Cuenta

Métodos de pago

Mis suscripciones
Canjear

Comprar tarjeta regalo
Mi lista de deseos

Mi actividad de Play

Gufa para padres

D WK -

Arad

= sk Boke [0 WOUDKT 52

kAR

ks Bocks D WOUIDET

Para vincular el mévil con nuestro robot, activaremos la funcion bluetooth de nuestro teléfono.
Cuando nos aparezcan los distintos “Dispositivos disponibles”, seleccionaremos nuestro robot
segun la etiqueta del moédulo ubicado debajo de la placa, por ejemplo, INNOVA_YELLOW O e
introducimos la contrasefia 1234. Una vez aceptada ya deberia aparecer el robot en “Dispositivos

vinculados”.
< Conexiones Q
Wi-Fi
\NV\IJOVI L ()

Bluetooth
Activado

Visibilidad del telefono

teléf

NFC y pago
Modo Avién

Redes moéviles
Uso de datos
Administrador de tarjetas SIM

Conexién compartida y Médem

< Bluetooth Buscar

)

Asegurate de que tu dispositivo Bluetooth esté
en el modo de vinculacién para conectarlo. El
teléfono esta visible para otros dispositivos
como

Dispositivos vinculados

oy}
Disge

)

INNOVA_GREEN_6

¥0s disponibles

INNOVA_YELLOW_0
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< Bluetooth Buscar i

@

Asegurate de que tu dispositivo Bluetooth esté
en el modo de vinculacién para conectarlo. El
teléfono esta visible para otros dispositivos
como

Dsitivos vinculados

3 INNOVA_YELLOW_0

Solicitud de vinculacién Bluetooth 0 INNOVAGREEN G
Introduce el PIN para vincular

con INNOVA Q000 o 1234) Dispositivos disponibles

EI PIN contiel

Cancelar

_
i® Imagina 3dBOT (Gomee

dBiot

08:D3:35:70:A8:48

INNOVA_YELLOW_0

98:D3:32:10:76:F9
INNOVA_GREEN_6

Not connected

Ahora repetimos la operacion de conexién en la App
Imagina 3dBot, solo se debe pulsar sobre el botdn
“Connect” situado al lado del titulo de la aplicacion, y
volver a seleccionar el nombre de nuestro robot,
“‘INNOVA_YELLOW_0:

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

Video del control con giroscopio:
https://www.youtube.com/watch?v=WJ96BzCuQ
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Al7. — Robot explorador autbnomo

£

keyestudio

En esta actividad equiparemos de “ojos” al robot con el
sensor de ultrasonido HC-SR04 y haremos que funcione
auténomamente explorando su entorno sin chocar. Para
evitar el choque iremos haciendo varias estrategias, de la
mas simple a la méas complicada.

Primero haremos un programa para que el robot siempre
vaya hacia adelante y que cuando encuentre un objeto, a
menos de 20cm, se pare. Y si el objeto desaparece debe
volver a avanzar.

El bloque se encuentra en el apartado “3dBot” de
ArduinoBlocks:

Distancia

Al17_01 Prueba el siguiente programa:

(S| B - Distancia
- Vexo

eS8 Adelante -

Al17_02 La segunda estrategia consistird en hacer que cuando se pare, gire a la derecha 90 grados
y siga adelante. Para realizarlo va a ser especialmente importante utilizar el encoder que hemos

explicado en la actividad A13.

Hemos visto también en la actividad A13 que, para girar

90 grados a la derecha, basta con girar a la derecha Esperar (&} pasos

durante 6 pasos (aproximadamente).
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En lugar de la funcion “girar”, que sélo mueve una rueda, se puede utilizar la funcién “rotar”, en la
gue giran ambas ruedas en sentido contrario. Vamos a ver los dos ejemplos.

- Programa utilizando el giro:

Inicializar

G[;Jatrdar el dato del sensorde distancia en la variable ((7) Establecer =N Dk
"Distancia" ALY

.

Si el valor de "Distancia” es mayor de 20 2l ON Distancia - Il > - W 20

- 0 & /- Adelante - | Normal - |

Avanza hacia delante con velocidad normal

Distancia - JL< - I 20}
- Girar derecha - M Normal - |

Si el valor de "Distancia" es menor de 20

Gira a la derecha con velocidad normal

; Mantente asi durante 6 pasos (aproximadamente 90°)
i
N

- Programa utilizando la rotacién

Inicializar

"Distancia” - = ’ = 2 .
Establecer [DEENCERE = 6 = <3 Distancia
AR O
2
Avanza hacia delante con velocidad normal “u Moaver m

Guardar el dato del sensorde distancia en la variable 1
Si el valor de "Distancia” es mayor de 20 ]
1 "

——

Si el valor de "Distancia” es menor de 20

Distancia ~ [ 20 |
Gira sobre si mismo |a la derecha con velocidad normal » ...~ Rotar derecha - = Normal -
rotando sobre si mismo

Esperar  pasos
Mantente asi durante 4 pasos (aproximadamente 90°) i E =
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Si comparamos ambos ejemplos, vemos que el nimero de pasos necesario para rotar 90 grados
no es el mismo que para girar 90 grados. Podéis probar con distintos valores para ver los resultados
y asi marear un poco al 3dBot.

También es muy importante tener en cuenta que solo disponemos de encoder en la rueda izquierda
y que en los giros a izquierdas esta no se mueve, por tanto, en ese giro no podremos controlar el
angulo girado. Como en las rotaciones si se mueven ambas ruedas, ahi si podemos medir el &ngulo
girado a izquierdas.

Por ultimo, se puede cambiar la distancia minima a la que detecta un obstaculo.
Al17_03: Robot explorador autbnomo en laberinto.

En el programa anterior, el robot solo puede esquivar obstaculos en una direccién, lo que provoca
que cuando la Unica direccion posible es la izquierda, el robot se pierde o vuelve por donde ha
venido.

Para evitarlo, vamos a utilizar dos rotaciones diferentes, una de 90 grados y otra de 180 grados.
Estos dos movimientos los vamos a definir, por comodidad, en las siguientes funciones:

£ [ ='=1 Rotar 90 grados a la derecha B =k Rotar 180 grados a la derecha

77 Rotar derecha - " Rotar derecha - | Normal -]

agi=p Parar - | Normal -

Tras esto, si vamos al apartado “Funciones”, veremos las nuevas funciones creadas y listas para
insertar en cualquier parte de nuestro programa:

I Logica [5) para (EET)
Control

I

I Matematicas

| @R 2) hacer algo)
[

[

g

xto
Wariables

Listas /
T Ar——
[ Tiempo

[ Puerto serie
[l Bluetooth b

devuelve

Rotar 90 grados a la derecha

Ademas, vamos a introducir nuevas condiciones que le den a nuestro robot mas herramientas a la
hora de enfrentarse a obstaculos.

Como antes el robot solo giraba a la derecha, esto provocaba que, cuando la Unica direccion posible
era a la izquierda, el robot se perdia o volvia por donde habia venido.

Insertar imagen superior del 3dbot en un laberinto con giro a la izquierda

Para evitarlo, vamos a decirle que si gira a la derecha e inmediatamente vuelve a encontrar otro
obstaculo y va a volver a girar a la derecha, querra decir que realmente tenia que haber girado hacia
la izquierda (es lo méas probable). Teniendo en cuenta que acaba de realizar un giro de 90 grados
en la direccion equivocada, le diremos que gire 180 grados para ir en la direccion opuesta.
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Veremos en el programa que, para hacer esta condicion explicada més efectiva, el robot va a tomar
la decision descrita, no solo cuando haya interpretado dos giros inmediatamente seguidos a la
derecha, sino también cuando los haya interpretado en menos de 800 ms, aunque en ese tiempo si
haya avanzado brevemente en linea recta.

S i
hacer LE{mr1F_iﬂg'adﬂsa la derecha
TIE (=]

hacer Eﬁﬂ[ 180 grados a la derecha

Recordad dejar en la misma pantalla las funciones antes definidas. La definicion de estas funciones
no tiene que ir dentro de bucle. En total queda algo asi:
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hacer

== NumeroGiros - 1o

) =

[RumeroGiros I+ - I8
[tiempo - J{ > - JRE00 JULY

hacer &dﬂl 90 grados a la derecha

[NumeroGiros - < - I3

o (500 Ptas a
hacer &uhl180 grades a la derecha

oS =

hacer \_RuhHE‘.U grados a la derecha

Mover TR
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A18. — Control del robot con Nunchuk (Wit)

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

El mando Nunchuck nos servira para poder controlar nuestro 3dBot
con su joystick, se conecta a la placa con el siguiente conector:

Nunchuck

Para usar el Joystick tenemos que saber los valores, los

podemos leer como hemos visto anteriormente en la consola. 255
Como referencia saber que tanto en el eje X como en el gje Y,

el valor en el punto central es 128, hacia un lado O y al lado

contrario es 255.
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Vamos a hacer un programa basico para poder controlar el robot hacia adelante y atras, y girar
sobre si mismo:

»

Si Eje Y mas grande que 128, A\

5= Adelante - m

Robot hacia adelante

Si Eje Y mas pequefio que 128,

Robot hacia atras

‘ Y Analogico-Y - M=~ I 128}

Si Eje = 128 (Centro)

L1 Parar - B Normal -

Robot parado

‘ )
Si Eje X mas pequefio que 128,

' (128

LS

L/ ¢ Rotar izquierda - | Normal - |

| Robot rota hacia a la izquierda

Si Eje X mas grande que 128,

%\~ Rotar derecha - m

Robot rota hacia a la derecha

Vuelve a empezar J

El mando Nunchuk, a parte del Joystick, dispone de dos
botones Cy Z, mas un a acelerémetro de 3 ejes. Utilizando |
la funcién “Enviar” podemos descubrir los distintos valores
de los distintos actuadores.

Z button

¢ Te atreves a preparar un programa para poder controlar
el robot solo con el movimiento de la mano?

3-axs acceleromoter
sensor is installed in

right-angle axis with
9 V(T Analogico-Y - Joystck
Ay ‘ Analdgico-X
+  Analdgico-Y - Mandheld
Aceleracion-X
Aceleracion-Y
Aceleracion-Z Nunchuk component
Botén-C
Botén-Z
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Bonus track.audio

Las notas musicales son, simplemente, sonidos con una frecuencia determinada. Por tanto,
conociendo la frecuencia correspondiente a cada nota, y configurando los tiempos adecuados de
cada una (junto con los silencios) podemos programar una melodia.

Frecuencia de las notas musicales en Hertzios

0 1 2 3 4 5 6 7 8
n=1 |do 327| 6541] 130.81] 26163 52326 10465] 2093] 4186
n=2 |do# 3465 69,3| 138,59 277.18] 554.37] 1108,7| 22175 44349
=3 |re 36,71 73.42| 146,83| 29366| 58733 1174,7| 23493| 46986
n=4 |re# 38,80 77,78 155,56| 311,13| 62225 12445 2489 4978
n=5 |mi 412| 82.41| 164.81| 32963 65926] 13185 2637 5274
=6 |fa 21.826] 4365] 87.31] 174.61] 34923 698.46] 13969 2793.8] 5587.7
n=7 [fa# | 23,125] 46,25 925 185] 369,99 739,99 1480] 2960] 59199
n=8 |[sol 24.5 49 08 196 392| 78399 1568] 3136 62719
n=9 [so# | 25096] 51,91| 103,83 207,65| 4153| 830,61] 1661,2| 33224
n=10 [la 27.5 55 110 220 440 880| 1760] 3520
n=11 [la# 2014 5827| 116,54] 233,08  466| 932,33| 1864.7| 37293
n=12 [si 30,87| 61,74] 123,47 246,94] 49388 987.77| 19755| 39511

Bonus track: “Marcha imperial de Star Wars”.
Las notas de la parte programada de la cancién son:
- Funcién Primera parte: La, La, La, Fa, Do, La, Fa, Do La
- Funcién Segunda parte: Mi, Mi, Ml, Fa, Do, Lab, Fa, Do, La

Se ha realizado con un pulso de 600 ms.
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Inicializar

ST Frimers parte)
S Zumbador Ms  [I[)

(=10 =1l Segunda parte
Zumbador Ms 1)

Primera parie

‘ Esperar E‘ﬂm. milizegundos
Sequnda parte

LEsperal EI]) | mikisegundos

) miisegundos

E) milizegundos
. EL) milisegundos
Zumbador Ms  EIT)

: EED) miisegundos

Zumbador Ms  [EED)
Zumbador Ms 1)

, E) milizegundos P ——

EE) miisegundos

Zumbador Ms  EET)

Zumbador Ms 1)

A este programa se le pueden afiadir movimientos del robot, para que “baile” al ritmo de su propia
musica.
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Bonus track.iluminaciéon

* La Tira de leds Neopixel es un accesorio opcional no incluido en el Kit Basico.

Las tiras de leds Neopixel son unas tiras compuestas por varios
leds RGB que son direccionables individualmente. Esto quiere
decir que podemos encender el led que deseemos con el color
que queramos.

En realidad, se pueden encontrar en forma de tiras, aros,
matrices...

En el menu “NeoPixel” tenemos el bloque para inicializar la tira o elemento, hay que ponerlo dentro
del bucle “Inicializar”.

Inicializar

Y las distintas funciones para poder crear juegos de luces:

Dejar la tira, aro, matriz con todos los leds apagados

Limpiar

Encender el led seleccionado en el primer valor, con el color segun valores R G B.
sl Establecer pixel # n R n G n B ﬂ
"'lu?il".I

Parecido al anterior, pero esta vez podemos seleccionar el color directamente.

<Heos  Establecer pixel # n Color

- 3
g

Blogue para hacer que lo programado se muestre en el elemento.

Hecs  Mostrar

Famme®
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Aparte de estos, que son los esenciales, hay algun otro para matrices, crear dibujos... pero ahora
vamos a lo interesante i a practicar con los comentados:

Bonus track: “El coche fantastico”.

Utilizando una tira de leds Neopixel vamos a crear la mitica luz del coche fantastico.

Inicializar

Para la variable "i", vamos a contar de 0 hasta 29 L:@E} e a4 Namero de pixeles | ED | Pin
para una tira de 30 leds

Dejamos la tira "limpia", sin ningun led encendido

La primera vez, se enciende el led nimerao 0,
cuando se incrementa el contador, se encendera
el led 1, con otro incremento, el led 2,...

Damos la orden de encender el led seleccionado (3)  :hedy

nns®

Esperamos un tiempo y sigue con el contador

contar con [l desde @) hasta ([0) dea l

Cuando el contador anterior haya llegado a 29, —
hacer Hect  Limpiar

volvemos a repetir Ia secuencia pero esta vez de

29 a 0 para conseguir el efecto inverso. .
Establecer pixel# | ([[JE@ Color

Esperar 1) | milisegundos

La funcién “contar con” se encuentra en el menu de “Control”. Con ella lo que vamos a hacer es
incrementar el valor de una variable, en este caso “i” un niumero determinado de veces. Se ejecuta
esta funcion hasta que llega al valor final, en el ejemplo del coche fantastico, hasta 29, luego el
programa sigue con la siguiente instruccion.

Lo que conseguimos es que mientras el contador va incrementando el valor de la variable “”, esta
se usa para encender un determinado led. Dentro de la funcion contador hacemos tres acciones,
dejamos la tira limpia, seleccionamos el led y lo hacemos mostrar en la tira, cada vez con un valor
de “i” més alto.

Luego repetimos decreciendo el contador.
jHasta aqui el tutorial para el robot Imagina 3dBot Arduino!

Lo que hemaos visto es solo una pincelada del mundo Arduino. Hay infinidad de proyectos para crear
con la gran cantidad de sensores y actuadores que existen. Consulta los Kits para primaria,
secundaria y profesional disponibles en Innova Didactic.

Material Arduino
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Anexo. — Esquema electrénico de la placa Imagina

PICAXE-20M2
+vOit1 U 200 ov
Serial In 2 1907 Serial Out (DAC)
(Touch /ADC/ Out/ In)C.7 3 180 B.O (In/ Out/ADC/ Touch / SRI)
(In)C.6 4 171 B.1 (In/ Out/ADC/ Touch / SRQ / pwm)
(hpwmA /pwm / Out/ In) C.5 []5 161 B.2 (In/ Out/ ADC/ Touch)
(hpwm B/ Out/ In) C.4 []6 151 B.3 (In / Out/ ADC/ Touch)
(hpwm C / pwm / Touch /ADC/ OQut/ In)C.3 7 140 B.4 (In/ Out/ADC/ Touch / hpwm D)
(kb clk / pwm / Touch / ADC/ Out/ In) C.2 & 1310 B.5 (In / Out/ ADC/ Touch / hi2c sda)
(kb data / Touch /ADC/ Out/ In) C.1 ]9 12[1 B.6 (In/ Out/ ADC/ Touch / hserin)
(hserout/ Out/ In) C.0 . 10 1 [ B.7 (In/ Out/ hi2c sd)

PICAXE-20X2
svrs U 20 ov
Serial In O] 2 197 A.0/ Serial Out (Out)
(ADC3/ Out/In)C.7 O3 1871 B.0 (In/ Out /ADC1 / hint1)
(In) C6 4 17[7 B.1 (In/ Out / ADC2 / hint2 / SRQ)
(hpwmA / pwm C5/Out/ In) C.5 5 16[] B.2 (In/ Out /ADC4 / C2+)
(hpwm B/ SRNQ/ Out/ In)C.4 []6 151 B.3 (In/ Out / ADC5 / C2-)
(hpwm C /ADC7 / Out/ In) C.3 O7 4[] B.4 (In/ Out /ADC6 / hpwm D / C1-)
(kb ck /ADC8 / Out/ In)C.2 8 137 B.5 (In/ Out / ADC10 / hi2c sda / hspi sdi)
(hspi sdo / kb data / ADC9/ Out/ In) C.1 O]9 12071 B.6 (In / Out / ADC11/ hserin)
(hserout/ Out/ In) C.0 CJ 10 1[0 B.7 (In/ Out / hi2e scl / hspi sck)
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