SCRATCH

la aventura de la programacion

T

imagine

program

Jesus Urcera Lopez
Nov. 2018 — May. 2019

e
i - -
omunidad de Madrid

=



Curso de iniciacion a — C.E.I.P. La Garena

* Licencia y reconocimientos

Esta obra esta bajo una licencia de Creative Commons Reconocimiento-
Compartirlgual 4.0 Internacional.

https://creativecommons.org/licenses/by-sa/4.0/deed.es

Todo el material de soporte de Scratch, incluyendo imagenes, sonidos, videos codigo
de ejemplo, que ayuda a los usuarios a construir sus proyectos esta licenciado bajo
licencia Creative Commons Attribution-ShareAlike 2.0 license.

https://scratch.mit.edu/terms_of use

Todo el material de soporte de mBlock pertenece a su propietario Makeblock Co.
Ltd. , siendo su uso en este documento, unica y exclusivamente, con fines docentes.

https.//www.makeblock.com/terms-of-use

Todo el material de soporte de mBot pertenece a sus propietarios Makeblock Co. Ltd.
y Smart Products Connection S.A., siendo su uso en este documento, unica y
exclusivamente, con fines docentes.

http://www.spc-makeblock.es/aviso-legal/
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* Aplicaciones en Robdtica con mBot

- ¢Qué es un robot?

- Sensores

- Actuadores

- Placa de control mCore para mBot
- Entorno de desarrollo

- Programacion

— Luces y sonidos

- Esquiva objetos

- Sigue lineas
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e . Quée es un robot?

Es un sistema electromecanico programable y autonomo capaz de
reaccionar a cambios en su entorno segun las condiciones dadas en la
programacion que lo gobierna.

La reaccion se genera mediante actuadores que convierten magnitudes
electricas en magnitudes fisicas o quimicas.

Los cambios en el entorno se obtienen de sensores que transforman
magnitudes fisicas o quimicas en senales eléctricas comprensibles por el
robot. Existen dos tipos de sensores: los analogicos que proporcionan
valores continuos en un rango y los digitales que devuelven solo dos
valores, encendido y apagado o “1” y “0”.

En el programa se define como debe actuar el robot ante cada uno de los
estimulos externos. El programa se ejecuta en una placa de control
programable a la que estan conectados sensores y actuadores.
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e Robots educativos

crumbleBot

<

BeeBot

RaspiRobot
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e Sensores

Son elementos que generan sefiales o informacion eléctrica partiendo de una magnitud
fisica o quimica.

Caracteristicas:
* Funcionan dentro de un rango de variacion de la magnitud que miden.

* Linealidad: indica si la salida es proporcional a la entrada durante todo el rango de
medicion del sensor.

* Resolucién: que es la minima variacion de la magnitud a medir que pueden detectar.

* Precisidon: que nos indica la variacion entre el valor medido y el valor real de la
magnitud medida.

Se pueden clasificar por la magnitud que miden: de choque, de luz, de temperatura, de
humedad, de campo magnético, de CO2, etc.

También se pueden clasificar por el tipo de sefial que devuelven: analégica o digital. Dentro
de las analdgicas pueden ser de tipo resistivo, de variaciéon de tension, de variacion de
corriente y con respecto a las digitales pueden devolver un valor digital basico (0/1) o una
sefial codificada siguiendo una secuencia o protocolo.

Para convertir sefiales analdgicas en digitales y poder tratarlas digitalmente se usa un ADC
(conversor analogico-digital).

Gases Infrarroios Ultrasonidos
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e Actuadores

- Son elementos que convierten sefales o informacion eléctrica
producida por el controlador en una magnitud normalmente fisica.

- Se pueden clasificar por la magnitud o sefal que generan:
- Movimiento
- Luz
- Color
- Sonido
- Posicion
- eflc.

‘ 3,* Motor DC
@ Zumbador / e
M —

Servomotor

Electrovalvula
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* Placa mCore para mBot

Placa: mCore (basada en Arduino)
Microcontrolador: Atmega328

Alimentacion: 4 pilas AA o bateria de litio de
3,7V

Accesorios: Sensor de luz, boton, infrarrojos,
ultrasonico, seqguidor de linea, zumbador, Led
RGB, transmisor.

Comunicacion: USB, Bluetooth, Serie
inalambrica 2.4G

Conexiones: 2 motores y 4 sensores
Dimensiones: 17 x 13 x 9 cm (montado)
Peso: 400gr

TRANSMISOR  RECEPTOR
INFRARROJO INFRARROJO

BOTON

ZUMBADOR

SENSOR LUZ

LED RGB1

IZQUIERDO LED RGB2

DERECHO

PUERTO USB

43190

INTERRUPTOR
ENCENDIDO
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* Placa mCore: modulos de expansion.

Los modulos o sensores que podemos conectar a la placa vienen clasificados
por colores. Dicho color debe corresponder con el color del puerto al que
gueremos conectarlo. Por ejemplo, el puerto 1 dispone de tres colores (amatrillo,
azul y blanco), esto indica que podremos conectar en él cualquier modulo cuyo
color del RJ25 sea uno de esos colores.

Los colores son: Rojo (motores), Amarillo (interfaz digital), Azul (interfaz digital
dual), Gris (puerto serie, Bluetooth), Negro (interfaz analdgica y dual) y Blanco
(Puerto 12C). Este sistema hace gue la conexion de accesorios sea muy facil y
sencilla.



Curso de iniciacion a ToH(— C.E.l.P. La Garena

£l robot educativo mBot

— mBot es un robot educativo ideal para iniciarse en la programacion y
robotica desde educacion primaria. Esta basado en Arduino Uno es
muy sencillo de utilizar ya que no necesita cableado ni soldaduras
gracias a sus conectores RJ25, parecidos a los de teléefono y a la
programacion visual por bloques similar a Scratch.

Programa de mBot

. fijar motor m veloddad
fijar motor (EER velocidad

10
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e E| entorno de desarrollo offline mBlock 5

- Permite trabajar sin conexion a Internet. Con conexién a Internet es posible acceder a
nuestros proyectos online. Descarga: http://www.mblock.cc/mblock-software/

- Es necesario instalar mLink para poder conectarse con el robot.

Bloques ~ — 100% +

11
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* El entorno de desarrollo (IDE) online

- Permite realizar los programas y compartirlos online sin necesidad de instalar el IDE.

- Es necesario acceso a Internet e instalar mLink para poder conectarse con el robot.

- https://ide.makeblock.com/



https://ide.makeblock.com/
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* Programacion

- La programacion puede realizarse de tres maneras:
* Mediante el IDE online en modo bloques y en modo texto (Arduino).
 Mediante el IDE offline mBlock en modo bloques y en modo texto (Arduino).
* Desde el IDE de Arduino instalando las librerias de MakeBlock.

- En este curso solo se vera la programacion grafica por bloques.

- Existen nueve grupos de bloques similares a Scratch pero orientados a mBot.
e Apariencia
e Sonidoy luz
* Accion
e Sensores
* Eventos
e Control
e Operadores
e Variables
Mis blogues

13
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* Bloques de Apariencia

- Para mBot aparecen los siguientes bloques de apariencia. Es necesario disponer del
modulo panel LED para poder usarlos.

m ' D C
@ Apariencia &% panel LED muestra imagen [l] durante o seg

@ soinido y luz &t panel LED pueriol * muesira imagen m

® Accién & panel LED muestra imagen m enx o ¥ o
@ sensores <% panel LED puertol + muestra texto @

@ Eventos & panel LED muesira texto en x o ¥y- o
& Control & panel LED muestra ndmero

@ Operadores &% panel LED muestra hora @ : o

@ \ariables

& borra pantalla de panel LED puertol - ===t
@ Mis blogues A

\_____/V

14



Curso de iniciacion a — C.E.I.P. La Garena

* Blogues de Sonido vy luz

- Permiten trabajar con los dos LED RGB derecho e izquierdo y con el zumbador. Para
mBot aparecen los siguientes bloques de sonido y luz.

B o C

@ Apariencia & LED todos + en _ durante o seq

[ BTG LRI 2 |ED todos + muestra

@ Accion aw enciende la luz todos = en rojo verde a azul o
@ Sensores
at tocanota Dod4 » durante pulsos
Eventos .
& suena con frecuencia Hz durante o seg
@ Confrol

® Operadores

® Variables e

\ ® Mis blogues ...IE
|

15
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* Bloques de Accion

- Permiten trabajar con los dos motores derecho e izquierdo. Para mBot aparecen los
siguientes bloques de Accion.

] 0 C

@ Apariencia &% avanza a potencia @ % durante o seg

® soinido y luz % retrocede a potencia @ % durante o seg

@ Accién & gira a la izquierda a potencia @ % durante o seg
® Sensores & gira a la derecha a potencia @ % durante o seg
@ Eventos ] )

&% avanza = a potencia (g %
@ Control

&t rueda izquierda a potencia @ %, rueda derecha a potencia @ %

® Operadores

® Mis bloques ’ ———

16
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* Bloques de Sensores

- Permiten trabajar con los sensores de mBot. Para mBot aparecen los siguientes
blogues de Sensores.

¥ o C

@ Apariencia & intensidad del sensor de luz integrado -

@ soinido y luz &% distancia del sensor de ultrasonidos puerto3 » (cm)

® Accion a=t valor del sensor siguelineas puerto2 -

@ Sensores & jsensor siguelineas puertio? » detecta lado izquierdo +  negro = ?
® Eventos & jcuando botdn integrado pulsado » ?

@ Control st jpulsado boton A + del mando a distancia?

LS SRSl = onvia mensaje inframojo (T

@ Varables &% mensaje IR recibido

\ ® Mis bloques & temporizador

&=t reiniciar temporizador
+

17
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* Bloques de Eventos

- Permiten trabajar con eventos en modo de subida (izquierda) y en modo normal
(derecha). Para mBot aparecen los siguientes bloques de Eventos.

W o C B

S
'Q

@ Apariencia ' @ Apariencia
[ ] cuando clic en
@ soinido y luz @ soinido y luz
espacio
® Accion ® Accion
|
@ Sensores cuando mBot{mcore) se pone en marcha @ Sensores |
® Eventos : =0 cuando botén integrado  pulsado ~
@ Control @& Control

nsajel = ' al recibir mensajel -
(] OperadDrES

==
mensajel ~

Ma mensajel -

@ Operadores

\ @ Variables

@ Mis bloques

envia mensajel ~
@ Variables

envia mensajel ~ |y espera

@ Mis bloques

18
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* Blogues de Control

- Permiten trabajar con bloques de control. Para mBot aparecen los siguientes bloques
de Control.

S

@ Apariencia

@ soinido vy luz
® Accion

® Sensores
® Eventos

® Control

® Operadores

@ Variables

19
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* Bloques de Operadores

- Permiten trabajar con bloques de operadores. Para mBot aparecen los siguientes
blogues de Operadores.

¥ O C
® Apariencia
@ soinido y luz m
® @)

® Accion

® Sensores

@ Eventos

>
o care

@ Variables

20
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* Blogues de Variables

- Permiten crear y trabajar con variables y listas. Para mBot aparecen los siguientes
blogues de Variables.

A —

@ Apariencia
@ soinido y luz
@ Accion

® 3ensores
® Eventos

@ Control

@ Operadores
® Variables

@ Mis blogues

D C

Crear una variable

variable
fija wvariable = ao

cambia variable - pnro

muestra la variable variable ~

oculta la variable wvariable =

afiade desde (GEnlhieY hasta lista ~

borra desde o hasta lista =

borra todo de  lista ~
inserta o en pasicion o de lista =

sustituye elemento o de lista~ por o

elemento o de lista =

CEGEGE elemento el

longitud de lista «

¢ lista » contiene EEENERIGY ?

muestra la lista lista =

oculta la lista lista «

21
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* Blogues de Mis bloques

Lt
@ Apariencia
@ soinido y luz
@ Accion
@ Sensores
Eventos
Control
@ Operadores
@ Variables

@ Mis bloques

RATCH(— C.E.I.P. La Garena

Permiten crear y trabajar con mis propios bloques. Para mBot aparecen los siguientes
blogues para trabajar con Mis Bloques.

0 C

Crear un Blogue

Crear un bloque x

Aiiadir una
entrada
nimero

OEjecutar sin actualizar 1a pantalla

nombre del bloque

Aiiadir una
entrada
texio

Ig

Aiiadir una
entrada
verdaderoffalso

~
P
o
partel
parte2
partel
parted
+

Afiadir una
etiqueta

canessar m

Bloques v

definir partel

&% LED todos * muestra

& tocanota S+ durante pulsos
&k LED todos * mues

ik tocanota Lad * dun

ik LED todos * muestra

i tocanota Sold »  durante @ pulsos

& LED todos = mue
i tocanota Lad » durante pulsos

ik LED todos *  muestra

& tocanota 58+ durante pulsos

& LED todos * muestra
&% tocanota 54 v durante pulsos
& LED todos * muestra

& tocanota 54+ durante pulsos

definir parte?

&% LED todos +  muestra (5

& tocanota Lad » durante pulsos
ik LED todos *  muestra

& tocanota Lad * durante pulsos
il LED todos v+ muestra

i tocanota Lad + durante pulsos
&t LED todos »+ muestra

&t tocanota 54 + durante pulsos
ik LED todes +  muestra

& tocanota 54+ durante pulsos
i LED todos *  muestra

&% tocanota S8+ durante pulsos

— 80%

definir parte

&% LED todos = muestra

&% tocanota Lad * durante pulscs
ik LED todos *  muestra |

&k tocanota Lad * durante pulses
& LED todos* muestra

i tocanota 54+ durant pulsos
& LED todos »  muesh

&l tocanota Lad » durants pulsos
it LED todos »  muestra

& tocanota Sold = durante o pulsos

22
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* Algoritmo

- Es una serie de instrucciones o pasos ordenados que se necesitan para
realizar una actividad o resolver un problema.

23
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* Diagrama de flujo

- Representa de forma grafica los pasos necesarios para realizar una tarea o

resolver un problema.

- Elementos y funciones.

Simbolo

Nombre

Funcién

Imicio # Final

Representa el inicio
y el final de un proceso

Linea de Flujo

Entrada / Salida

Indica el crden de la
ejecucion de las operaciones.
La flecha indica la
siguiente instruccion.

Representa la lectura de datos
en la entrada y la impresicn
de datos en |la salida

Representa cualquier tipo

Proceso L
de operacion
Mos permite analizar una
Decision situacion, con base en los

valores verdadero y falso

24
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* Practica 1: Musica y luces

En este ejemplo mBot va a interpretar una melodia que va a acompanar
con luces.

La melodia es “Pequefia cancion” para flauta que adaptaremos para que la
interprete mBot.

Asignaremos a cada nota un color y haremos que el led derecho y el
Izquierdo cambien de color con las notas.

Al existir una parte que se repite generaremos bloques propios para no
repetir partes del codigo.

Como solo lo vamos a ejecutar una sola vez y en secuencia no vamos a
necesitar un diagrama de flujo.

25
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* Practica 1: Musica y luces

- Con el bloque tocar nota durante iremos construyendo la melodia ajustando la
duracion de las notas y con el bloque LED todos muestra elegimos colores.

- Ajustaremos la duracion de la blanca a 1 pulso, de la negra a 0,50 pulsos y de la
corchea a 0,25 pulsos para mantener los tiempos segun indica la partitura.

Redonda O 4 Tiempos
Blanca c.l 2 Tiempos
Negra J 1 Tiempo
Corchea i 1/2 Tiempo
Semicorchea $ . 1/4 Tiempo
Fuga j 1/8 Tiempo
Semifusa ﬁ 1/16 Tiempo

st LED todos +  muestra

wwt toca nota Si4 ~ durante pulsos

26
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* Practica 1: Musica y luces

- El resultado final seria el siguiente.

definir partel

8t LED todos * muestra
% tocanota 5¥ » durante pulsos

&% LED todos » muestra I'_I

Wit tocanota Lad * durante @ pulsos
&t LED todos » muestra

&% tocanota 5Sold » durante pulsos
it LED todos = muestra Ir

st tocanota Lad » durante pulsos
it LED todos = muestra

&% tocanota 5S¢ »  durante pulsos

it LED todos * muestra

ast tocanota S5¥ ~ durante pulsos

st LED todos * muestra

% tocanota St *  durante @ pulsos

definir parte2

& LED todos * muestra :_‘_I

&% tocanota Lad » durante pulsos
&% LED todos * muestra :.-_:

st toca nota Lad = durante pulsos
&% LED todos * muestra L_:I

&% tocanota Lad * durante pulsos
&% LED todos * muestra

&t toca nota 54 » durante @- pulsos
&t LED todos + muestra

& tocanota 54 »  durante @l pulsos
& LED todos » muestra

& toca nota 54 » durante @ pulsos

defimir parted

&% LED todos * muestra l::_ I
& tocanotla Lad » durante pulsos

& LED todos » muestra I _I

&b toca nota Lad ~ durante pulsos

&% LED todos * muestra

&% tocanota 58 *  durante @ pulsos

&% LED todos * mues ':;_ |
& toca nota  Lad »  durante (SR pulsos
wae LED todos *+ muestra |

& toca nota 5old +  durante o pulsos

27
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* Practica 2: Evitar objetos

- En este ejemplo mBot va a desplazarse evitando chocar con los objetos que
Se encuentre en su camino.

- Usaremos el sensor de ultrasonidos, conectado al puerto 3, para detectar
los obstaculos.

- El diagrama de flujo seria el siguiente.
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* Practica 2: Evitar objetos

Usaremos el bloque distancia del sensor de ultrasonidos del grupo
Sensores para medir la distancia.

Usaremos el comparador menor que del grupo Operadores para comparar
la distancia medida por el sensor de ultrasonidos.

Usaremos el bloque avanza a potencia del grupo Acciones para mover los
motores.

Usaremos la condicion si entonces si no del grupo Control para tomar la
decision de que hacer.

®-O0

=t distancia del sensor de ultrasonidos puerto3 = (cm)

¢ avanza -~ a potencia @ %o
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* Practica 2: Evitar objetos

- El programa seria.

cuando mBot(mcore) se pone en marcha

&% distancia del sensor de ultrasonidos

Para ejecutar CONn mBot desconectado

30
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* Practica 3: Seqguir linea

- En este ejemplo mBot va a desplazarse siguiendo una linea negra, de un
determinado ancho, dibujada en el suelo.

- Usaremos el sensor de lineas, conectado al puerto 2, para detectar si esta

0 no sobre la linea. @
- El sensor de linea funciona como se indica abajo.

- El diagrama de flujo seria el siguiente. > Siemore e

Estado 1

mBot esta sobre la mBot se esta saliendo por ©  mBot se esta saliendo por + mbBot se ha salido de |a
linea negra, el sensor la derecha, el sensor . laizquierda, el sensor . linea, el sensor devuelve
devuelve un 0 y mBot devuelve un 1y mBot debe | devuelve un 2 y mBot debe ©un 3 y mBot debe

debe sequir hacia girar a la izquierda para girar a |a derecha para volver retorceder para volver a la
adelante. volver a la linea. a la linea. linea.

O Detecta linea

. No detecta linea
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* Practica 3: Seqguir linea

., (O

Usaremos el bloque valor del sensor siguelineas del grupo Sensores
para saber si estamos sobre la linea o no.

Usaremos el comparador igual que del grupo Operadores para comparar
la distancia medida por el sensor de ultrasonidos.

Usaremos el bloque avanza a potencia del grupo Acciones para mover los
motores.

Usaremos la condicion si entonces del grupo Control para tomar la
decision de que hacer.

o
|

st valor del sensor siguelineas puerto2 «

&% avanza - a potencia @ %

32
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* Practica 3: Seqguir linea

- El programa seria.

cuando mBot(mcore) se pone en marcha

espera hasta que = &% ;cuando boton integrado pulsado » 7
jpara siempre
si &3t valor del sensor siguelineas puerto2 » = e entonces

&% avanza = a potencia @ %

- - - Line - follower Sensor
si &8¢ valor del sensor siguelineas puerto?2 » = o entonces

e ira a la izquierda = a potencia %
g L p

<= valor del sensor siguelineas puerto2 » = a entonces

& giraaladerecha » a potencia @ %o

si =t valor del sensor siguelineas puerto2 » = e entonces

<t retrocede » a potenda a %

33
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* Cuestiones y dudas.

34
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