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22 SESION: PROGRAMACION MOVIMIENTOS BASICOS DEL KIT CREATIVO DE ROBOTICA

Antes de empezar a programar, te recomiendo que compruebes que el robot tenga correctas las etiquetas
identificativas; M1 (motor izquierdo), M2 (motor derecho). Esto ayudara a entender el movimiento de los robots. Se

pueden dar diferentes movimientos a un robot: (las imagenes del robot estan mirandolo como si lo siguiéramos por
detras. Por otro lado, la velocidad de los motores se gradua entre los valores 0 y 255.

1. Abrir la aplicacién de programacion: Microsoft MakeCode for micro:bit y selecciona nuevo proyecto, pon
como nombre “AVANZA”.

Crear un proyecto
o posecc ® o ‘
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,

2. Seleccionar “+ Extensiones” escribir en el buscador “Creative” y seleccionar el Kit: “Creative Robotics Kit
para micro:bit”, (se amplian asi los recursos para la programacion), se habra afadido
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3. Empezamos a programar diferentes movimientos que llamaremos RETOS, mira los colores de los blogques.

RETO 1: Avanza 500 ms y paro:

al iniciar
Motor M1 v direccién CW v velocidad @

Motor M2 = direccién CW » velocidad @

pausa (ms) WEllERd

Parar motor All =

4. Para pasar la programacion de MakeCode al robot, procederemos de la siguiente forma:
a. Conectar el cable de la micro:bit, del ordenador a la placa micro:bit.
b. En la parte inferior de la aplicacion, dar a Guardar (no a Descargar) / Emparejar ahora / seleccionar la
placa que aparece y dar a conectar / Listo / y por ultimo Descargar (tal y como aparece en las imagenes

de abajo).
sigue lineas lectura m
Guardar
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https://makecode.microbit.org/
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Descarga completa... 0 @ Conectado a micro:bit 0

Tu cédigo se estd descargando como un
archivo .hex. Puedes arrastrarlo a tu microzbit
usando el explorador de archivos de tu
computadora

iDescargue su codigo mas rapido
. al emparejarlo con WebUSB!

<&  Descargar
Ayuda Descargar de nuevo m

iTu microbit esta conectadol Al pulsar
“Descargar’, el codigo se copiara
automaticamente.

c. Endescargas / copiar y pegar (o arrastrar) el archivo descargado en el puerto de la placa micro:bit (el led
de la micro:bit parpadea hasta que se descargue totalmente el programa).
d. IMPORTANTE: desconectar el cable de la placa micro:bit y activar el interruptor de la Placa de Expansion.

SEGUIMOS PROGRAMANDO MAS MOVIMIENTOS BASICOS DE UN ROBOT

Después de descargar cada programa, puedes cambiar el nombre y modificar la programacion, una vez terminado, dar
nuevamente a descargar, asi tendras todos los retos descargados. En vez de empezar de nuevo cada programa,
puedes modificar los anteriores o ir ampliando la programacién debajo para que el robot haga varios movimientos
seguidos, en este caso tendras que meter un pausa de 500 ms al parar los motores

RETO 2: Retrocede 500 ms y paro:

al iniciar

Motor M1 v direccidn CCH w velncidad@

Motor M2 v direccidn CCH w velncidad@

pausa (ms) QELEIS

Parar motor All v

al iniciar
Motor M1 w» direccidn CW » velocidad @

Motor M2 » direccién CCW » velncidad@

pausa (ms) QLR

Parar motor All »

al iniciar
Motor M1 v direccién CoW v velocidad @

Motor M2 v direccién CH v velocidad @

pausa (ms) (ELlRd

Parar motor All +

RETO 5: El robot gire 90° y se pare, tendras que ajustarlo con el pausa (ms), dependera de lo gastado que esté
la bateria.

RETO 6: El robot se mueva haciendo un cuadrado y pare. (Pruébalo en el suelo para evitar que se caiga el robot)

RETO 7: El robot se mueva haciendo un 8 y pare. (Pruébalo en el suelo para evitar que se caiga el robot)
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32 SESION: PROGRAMANDO SIGUE LINEAS

Para programar un sigue-lineas hay que tener en cuenta el nimero de sensores que tiene el robot, pudiendo ser de
2-5 sensores, cuanto mas sensores mayor precision.

En nuestro caso, tenemos dos sensores infrarrojos, asi que el robot debera mantener la linea negra siempre entre
estos dos sensores, o que es lo mismo, los dos sensores estén sobre blanco para poder avanzar.

Estos sensores infrarrojos devuelven un 1 si detectan una superficie blanca (alta reflexién de luz infrarroja) y un 0
si la superficie es negra (baja reflexion de luz infrarroja). Esto se debe a que el negro absorbe la luz infrarroja,
mientras que el blanco la refleja, (aunque a veces depende de la configuracion del sofware del infrarrojo, pudiendo
tener una logica inversa). Si el sensor izquierdo detecta negro, girara a la derecha, y si es el sensor derecho, el
que detecta negro, girara a la izquierda, para reftificar y poder seguir la linea.

Antes de empezar te recomiendo que los alumnos una vez hayan montado el robot pongan unas etiquetas
identificando los motores; M1 (izquierdo), M2 (derecho) y los sensores infrarrojos P8 (izquierdo) y P9 (derecho),
segun seguimos al robot en su movimiento. Esto ayudara a entender el movimiento de los robots.

Se pueden dar diferentes situaciones de los sensores con respecto a la linea negra:

1. Sensor P8 (Izquierdo) y sensor P9 (derecho) sobre blanco

Condicion: Si P8 Y P9 reciben un 1 (linea blanca)

direccion del robot

Entonces: el robot avanzara. Los dos motores deben avanzar.
Avanza CW
Velocidad 35 (los motores tienen una velocidad entre 0 y 225)

para siempre

Leer estado del segu de linea P8 w Leer estado del seguidor de linea PO w entonces

Motor All v direcci

®

2. Sensor P8 (Izquierdo) invade la linea negra y sensor P9 (derecho) sobre blanco

Condicion: Si P8 recibe un 0 (linea negra) y el P9 recibe un 1 (linea
blanca), quiere decir que el robot se ha girado hacia su derecha

Entonces: el robot tendra que girar a la izquierda para volver a su
estado de avance o linea negra entre sensores.

M1 CCW retrocede mas lento

M2 CW avanza
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Leer estado del seguidor de linea P8 w entonces

Motor M1 » direccién CCW » velocidade

Motor M2 * direccién (W v wvelocidad e

®

3. Sensor P8 (izquierdo) sobre blanco y sensor P9 (derecho) invade la linea negra

Condicion: Si P8 recibe un 1 (linea blanco) y el P9 recibe un 0 (linea
negra), quiere decir que el robot se ha girado hacia su izquierda.

Entonces: el robot tendra que girar a la derecha para volver a su
estado de avance o linea negra entre sensores.

M1 CW avanza 35

M2 CCW retrocede mas lento 10

Leer estado del seguidor de linea P3 + )> entonces

Motor M1 + direccion (W velo(idade

Motor M2 w» direccién CCW w» velo(idade

(C]

PROGRAMACION FINAL

para siempre
Leer estado del seguidor de linea P8 = b Leer estado del seguidor de linea > entonces

All * direccién €W * wvelocidad e

Leer estado del seguidor de linea P8 + { Leer estado del seguidor de linea > entonces

ML » direccidn CCW » velocidad e

M2 v direccién CW v velocidad 9

Leer estado del seguidor de linea P83 + 2 E Leer estado del seguidor de linea entonces

ML v direccién CW v wvelocidad a

M2 » direccidn
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42 SESION: PROGRAMANDO EVITA OBSTACULOS

Para programar un evita obstaculos, hay que conocer el funcionamiento del sensor ultrasonidos que se basa en la
propagacion de las ondas sonoras.

El sensor HC-SRO04, por un lado tiene un elemento que emite ondas de alta frecuencia continuamente, (que no
puede percibir el oido humano, alrededor de 40 KHz) y un receptor que detecta cuando esas ondas vuelven, al
chocar con un objeto, de modo que este sensor calcula el tiempo que tarda la onda en ir y volver y lo convierte en la
distancia que hay al objeto.

Video funcionamiento del ultrasonido mas detallado

RETO 1: Obtener datos por el sensor ultrasénico y envie los datos del sensor a través del puerto serie
cada 500 milisegundos.

e 1. Ira AVANZADO / Serial / serial escribir linea
2. Robotics Kit / Obtener distancia del sensor ultrasénico del
pin PO

3. Pausa (ms) 500

serial escribir 1inea Obtener distancia del sensor ultrasdnico del pin P® v en (cm).

(=L 500 »

RETO 2: Programacién EVITA OBSTACULOS

12 CONDICION: Si........ entonces........

Condicion: si la distancia es mayor de 20 cm

Entonces: el robot avanza
M1y M2 CW avanza 70 o todos los motores CW avanza 70

para siempre

Obtener distancia del sensor ultrasdnico del pin P@ » en (cm). > - e > entonces

Motor All » direccidn CW » velucidad@
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https://www.youtube.com/watch?v=IF1eN0WK3bU
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Condicion: “si no” si la distancia es menor o igual de 20 cm (resto de
casos diferentes a mayor de 20)

Entonces: el robot para, retrocede y gira hacia un lado (en este caso
se ha elegido derecha, pero se puede programar cualquier giro)

si no

Parar motor All =

pausa (ms) @EllIR4
Motor All v direccién CCW » velocidad e
pausa (ms) @LlIR4
Motor M1 » direccién CW » wvelocidad e
Motor M2 w direccién CCW * wvelocidad e

pausa (ms) @ellIR4

®

Nota: el tener un solo ultrasonidos, hace que el robot tenga puntos muertos, ya que el angulo de vision del
ultrasonidos es de 15° solo, por lo que a veces se choca con obstaculos que se encuentran fuera de su campo de
vision superior a los 15°. Para resolverlo o hacer que nuestro robot tenga mas precision, sera necesario poner mas
ultrasonidos, siendo la mejor opcién 3 para evitar tener angulos muertos.

PROGRAMACION FINAL

para siempre
Obtener distancia del sensor ultrasdnico del pin P® + en (cm). >w @ entonces
Motor All + direcciéon CW + velocidad @
si no

Parar motor All =

pausa (ms) (IR
Motor All + direccion CCW + velocidad @
pausa (ms) (@el:l:Rd
Motor M1 +» direccién CW + velocidad e
Motor M2 * direccién CCW * wvelocidad e

pausa (ms) (@il

@®
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