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Introducciéon Maqueen
Librerias y extensiones
Motores y sentido de giro

Programacion motores

Practica 1: cambio de direccion cuando no hay luz

Practica 2: Robot Polilla (sigue luz)

Sensores sigue lineas

Practica 3: Robot Silencioso (sigue lineas con paro por palmada).

Sensor ultrasonidos

Practica 4: coche teledirigido con anti choque
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Introduccion a Maqueen

LED izquierdo LED derecho

Receptor de infrarrojos Conector del sensor de ultrasonidos

Interruptor zumbador

Puertos de entrada/salida
Conector Micro:bit

LED indicador de potencia

Puertos para servomotores

Conector del portapilas Zumbador

Motor derecho Motor izquierdo

Interruptor general Conectores

Ledes izquierdo y derecho, son dos ledes que se pueden controlar para crear sefiales luminosas.

Receptor de infrarrojos, que permite controlar elrobot por control remoto desde un mando a distancia.

Conector del sensor de ultrasonidos, con el que se puede medir la distancia al obstaculo mas préximo.

LED indicador de potencia, que se encendera cuando elrobot esté recibiendo corriente.

Interruptor zumbador, que sonard cuando el zumbador esté activado, siembre que elinterruptor se encuentre en posicidn cerrada.

Puertos para servomotores, donde se podran conectar servomotores para controlarlos, y puertos de entrada/salida, para la conexion de sensores y otros componentes.
Conector Micro:bit, donde se debe insertar la placa, siempre con la matriz de ledes mirando hacia delante.

Conector del portapilas, a través del cual se alimentara el robot desde el portapilas.

Zumbador, con el que se podran emitir sonidos para crear sefales sonoras.
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Introduccion a Maqueen

En la siguiente imagen puedes ver todos los componentes integrados en la parte inferior de Maqueen:

e Sensor siguelineas izquierdo

LED RGB AN A | £p RGB

DFTQ[:]B.DT 2
LED RGB - I B micro:Maqueen V4.0 - == | ED RGB
RGB2 ®

Sensores sigulineas izquierdo y derecho, son dos sensores que permiten distinguir entre los colores oscuros (negro) y claros (blanco) lo que permite crear
programas para que elrobot siga lineas marcadas en el suelo.

Ledes RGB, elrobot dispone de cuatro sensores capaces de emitir luz roja, verde y azul (RGB) asi como combinaciones de estos tres colores para crear una
gran variedad de tonalidades.
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Un lenguaje de programacion siempre dispondra de una serie de funciones
basicas implementadas que el programador puede utilizar.

Por ejemplo, tanto Scratch como MakeCode tienen funciones para sumar,
restar, comparat...

. . . . , R ‘_"::::i
Sin embargo, en algunas ocasiones pueden ser necesarias funciones mas ‘ e

complejas o especificas, por ejemplo, cuando deseamos programar un
robot concreto, como Maqueen, o utilizar un sensor especifico. En estos
casos deberemos instalar lo que se denomina una extension.

Alinstalar una extension apareceran una serie de funciones especificas, disponibles
en los bloques de programacion del menu, que se podran utilizar en el programa.

Estas extensiones no se cargan en el programa por defecto ya que lo haria mucho mas pesado
y poco funcional. Ademas, puede haber problemas de compatibilidad entre unas extensiones
y otras, por lo que es conveniente instalar unicamente las extensiones que se vayan a utilizar.
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Extension de Maqueen

Para instalar la extension de Maqueen, crea un nuevo proyecto en Makecode y sigue
los siguientes pasos:

1) Hazclick en "Extensiones", en el menu de la izquierda.

2) Escribe "Maqueen" en la barra del buscador.

3) Selecciona la extensiéonindicada en la imagen.

A3 Lobgica

Lights and Display Software Science Robética

= Variables

B Matematica

© Extensiones

v Avanzado

DFRobot_MaqueenPlus_v20 DFRobot-Me
This is the latest version of Maqueen Plut
Maqueen Plus, a programming educational r¢
robot for STEAM education been specially

Maqueen is an easy-to-use
programming educational Robot

Mas informacion Mas informacion
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Los motores siempre giran en el sentido de la corriente (de positivo a negativo).

2

Al hacer circular corriente a través de las bobinas de un motor dentro de un campo magnético se genera
sobre las propias bobinas un par de fuerzas que las hacen girar como se puede ver abajo.

El robot Maqueen dispone de dos motores de rotacién continua, a los que se conectan las ruedas, que
se pueden controlar, variando tanto su velocidad como su sentido de giro.

Ademas, se pueden conectar otro tipo de motores, conocidos como servomotores, que permiten

realizar giros controlados, indicando los grados a los que se debe desplazar su eje (ver video explicativo).
INVERSION DE GIRO

+ @ - = i +
Giro a la Derecha Giro a la Izquierda EX l-l | ) n l-f n | n m| nt
de un servomotor
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Programacion de motores

Los motores de rotacion continua del Maqueen se controlan con el siguiente Estos bloques se
blogue, en el que podras seleccionar el motor que deseas mover encuentran en las
(izquierda/derecha/ambos), el sentido de giro (avanzar/retroceder) y la velocidad extensiones Maqueen
de giro (entre 0 y 255). Para cambiar el sentido de giro lo que hace el programa es V4 y V5
invertir la polaridad de los pines.

IM Maqueen v4

Motor izquierdo ¥ sentido avanzar ¥ velocidad o i Magqueen v5

En caso de conectar algun servomotor al robot Maqueen, podras programarlo con
el bloque de abajo. En primer lugar, deberas seleccionar el puerto en el que esta
conectado (S10S2)ydespuésindicaras el valordel angulo (entre 0y 180).

Servomotor S1 ¥ angulo o
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Practica 1: robot miedoso

En esta practica vamos a programar Maqueen para que se mueva hacia delante
cuando haya luz y gire de manera aleatoria cuando detecte que se oscurece.

Necesitaras . . ,
|I s=2 Basico !O Entrada ‘I >3 Logica |I |l Matematica Im Maqueen v4|

bloques de
Nuevos bloques que debes conocer:

si verdadero v  entonces Para que avancen los
escoger al azar de o a @ dos motores deben

© girar en la misma

direcciony para que

Motor izquierdo ¥ sentido avanzar ¥ velocidad o gire debeniren
sentidos opuestos.

Para que la

practica funcione Q
debes saber cual

es el nivel de luz de
tu aulay como
varia al taparlo.
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Practica 1: solucion

para siempre

nivel de luz = ° entonces
Enlace al programa
Motor izquierdo ¥ sentido retroceder ¥ velocidad @ Notas:
- Puede ser necesario adaptar la
Motor derecho * sentido avanzar ¥ velocidad @ condicidn del bloque sien funcién de
' la luz ambiental de la habitacion.
B cscoger al azar de & Recuerda que, ademas del "=" puedes
b

utilizar los comparadores ">"y "<"

- Variando los valores del bloque
"Escoger al azar" haras que los giros
delrobot duren mas o menos, con lo
que se modificara el angulo de giro.

- También se puede modificar el valor de
la velocidad de los motores.

Motor ambos * sentido avanzar ¥ velocidad e
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Practica 2: robot polilla

En esta practica vamos a programar Maqueen para que se mueva en linea recta
cuando detecte luz alta (deberas alumbrarlo con una linterna o similar).
Cuando la luz sea baja o normal debera girar sobre si mimo.

Nece5|taras|l === oo

bloques de —

|I E Matematica

Variables

I M Maqueen v4 II

! © Entrada ‘ I > Logica

Variables

Q Crear una variable...

Nuevos bloques que debes conocer:

Nombre de la nueva variable:

t-min|

-
"N
-
-
7772222727

Enlace alvideo

Al comenzar podemos
fijar la variable luz a la
medicion del sensor.
Cuando se detectauna
variacion mayor que 100
Maqueen deja de girary
avanza en linea recta.
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Practica 2: solucion

al iniciar
para siempre

fijar luz * a nivel de luz

’ N
/ \,
si /\ nivel de luz < » luz * + v /> entonces

/

mostrar nimero nivel de luz </

Motor izquierdo ¥ sentido retroceder ¥ velocidad e

Motor derecho ¥ sentido avanzar ¥ velocidad @

Notas: :
s1 no
- En este programa se ha optado por
almacenar en unavariable el valor Motor ambos * sentido avanzar * velocidad e

inicial de luz medido por el sensor.

- Deestaforma, se consigue adaptar de
manera automatica el
comportamiento del robot a las
condiciones de luz ambiental
concretas de la habitacion.

- Eneste caso, sélo cuando laluz sea
inferior a la luz ambiental + 100 el Enl Lprogram
robot girara sobre si mismo.
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Los sensores sigue lineas

Los sensores sigue lineas de Magueen son sensores de
blanco/negro ubicados en la parte inferior de la placa.

Estos consisten en dos pequefios ledes de infrarrojos, & l_ 290 -

un emisory un receptor.

Transmisor/Receptor

dde ¢| “.'

Line-R
P14

Elemento emisor de luz Objeto Los infrarrojos son un tipo de onda
5 _ & electromagnética (luz). Cuando el emisor
d s P |- — emite la onda esta se reflejara en el
Elemento receptor L“E eflejada objeto o superficie a la que apunte.
de luz Si el objeto es de color blanco la luz

Cuando la luz se refleja sobre un objeto
negro emitira un valor bajo (cero) mientras

que si lee blanco enviara un valor alto
(uno).

infrarroja se reflejara casi por completoy
el receptor detectara una senal.

Por el contrario, si el objeto es de color
negro, absorbera la luzy el receptor no
recibira senal.
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Practica 3: robot silencioso

En esta practica vamos a programar Maqueen para que siga una linea negra.
Después modificaremos el programa para que se pare/active cuando detecte
un ruido alto.

\““‘
Necesitaras " ) - Svsssse.
|I === Basico @ Entrada ‘ I >3 Logica Im Maqueen v4 I I = Variables cosceces

bloques de

Nuevos bloques que debes conocer: Enlace alvideo

Podemos hacer que una
i} variable cambia de estado
- true/false cuando se cumpla
una condicidon usando una
puerta not.

Elrobot se va a programar
para que siga la linea
negra.

Cuando uno de los

sensores se salgadela
linea negra el robot
corregira la direccion para
volver a ella

al detectar el somnido alto -

Con este bloque evitamos tener
que definir que es un sonido alto

ademas de actuar como un
evento propio.
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Practica 3: solucion

para siempre

si palmada » verdaders entonces N otas:
R —_ - Eneste
al detectar €1 sonido alto + £ © programa se
fljar palmde v a 4B palmsda v si Leer siguelinea frxquierdo> | =% ° = — e = entonces emplea una
si palsada » =  verdadero v ambos v sentido avanzar v velocidad () variable
e feom " o ® ("palmada") que
b - si Leer siguelinea izauierdov =+ ) 0 v+ O Leer siguelinea derecho v - podra almacenar
—oee - | - derecho v sentido wvmnzar + velocitnd () los valores "falso"
L . izquierdo v sentido retroceder v velocidad () o "verdadero".
- Cadavez quese
Leer siguelinea izquierdo » == o y - Leer siguelinea detecte una
derecho = sentido retroceder v velocidad () palmada cambiara
izquierdo » sentido avanzar v velocidad () de estado.
- Elrobot sdlo
Leer siguelinea izquierdo~ =+ () > v~ Leer siguelines derecro v =+ () avanzard cuando el
smbos v sentido avanzar v velocidad () valor de la variable

se "verdadero"
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El sensor de distancia por ultrasonidos

Un sensor ultrasdénico emite
una onda de sonido (pin Trig)
no audible que rebota
cuando encuentra un objeto
y es detectado por el
receptor (pin Echo).

Sensor de distancia
modelo HC-SR04

En funcién deltiempo que tarde en volver la onda y conociendo
la velocidad del sonido (340m/s) se puede calcular la distancia
a la que se encuentra el obstaculo.

En la extension de Maqueen se encuentra el
bloque de abajo, que permite medir la distancia
medida por el sensory realiza
automaticamente las conversiones necesarias g
para obtener la distancia en centimetros. Reficlado

Leer la distancia del sensor ultrasonico (CM)
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Practica 4: robot obediente

Para hacer el coche teledirigido vamos a necesitar dos placas: una emisora s
(mando) y otra receptora (Maqueen). Haremos una programacion sencilla: al Svrsrss.
presionar el boton A avanza, con el B retrocede y pulsando el logotipo girara.

Ademas, cuando detecte un objeto cerca ira hacia atras y se parara. ]
Enlace al video

Necesitaras
bloques de

Basico ! © Entrada ‘ I >3 Logica Im Maqueen v4 | I“||| Radio

Nuevos bloques que debes conocer:

Puedes sacar
receivedNumbery

establecer

distintos grupos en

la clase evitar radio establecer grupo ()

al recibir radio receivedNumber usarlo como si
fuera unavariable

interferencias.
Puedes enviar d un sensor.

distintos numeros

para cada accion \ Leer la distancia del sensor ultrasénico (CM) /

(p.e. 1 cuando
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Practica 4: solucion

Emisor Receptor

al iniciar

radio establecer grupo o

al iniciar al presionarse el boton A w

radio establecer grupo e radio enviar ndamero e

al recibir radio receivedumber Enlace al. progra ma
= emisor y receptor.

si < receivedNumber =V °  entonces

al pulsar v el logotipo al presionarse el boton B v

radio enviar numero e

C)

S receivedNumber =w ° / entonces

ambos * sentido retroceder ¥ velocidad

Notas:

- La Microbit emisora (mando a distancia)
enviara tres posibles cédigos: 1 (al
apretar el boton A), 2 (al apretar el botdn
B) o 3 (al apretar el logo). D G

- Elreceptorrealizara una accion ®
diferente dependiendo del cédigo que
reciba (avanzar, retroceder o girar).
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A . <

tMuchas gracias!
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