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ODE 2: “Saia de leds”

MATERIAL COMPLEMENTARIO PARA O
DESENVOLVEMENTO DA ODE

PROXECTO: SAIA DE LEDS

DESCRICION DA ACTIVIDADE: MBOT levara unha saia que se iluminara cando

se desprace.

QUE TEN QUE TER? COMO O FAGO?
v Programaremos a MBOT para que se desprace e pare ante un obstaculo.
v Usando unha tea faremos unha saia e incorporaremos os leds RGB coséndoos,
estes acenderanse so cando MBOT se desprace.

v’ Cos kits de lego desefiaremos unha estrutura na que incorporar a saia.

Imos crear unha saia led para mbot.
Esta actividade ten duas partes:
e acreativa de desefio, maqueta e realizacion da parte fisica da saia.
e a parte da programacion.
Debedes dividir o traballo dentro do equipo para facelo de xeito efectivo e no

tempo proposto.

DESENO

1. Desefiar en papel a maqueta e anotar os materiais que precisades.

2. Facer unha lista do material do recuncho que precisades para que o encargado 0
poida coller.
Non vos esquezades de que na vosa maqueta ten que haber sitio para colocar os
sensores que precisades, polo tanto, ainda que dividades o traballo dentro do
equipo, debedes estar en constante comunicacion.
. Antes de facer a maqueta definitiva é necesario facer probas e colocar 0s

sensores para facer axustes.
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5. Unha vez finalizada a maqueta e incorporados os sensores debedes probar a
programacion.

6. Cada equipo fara unha defensa oral onde amosara o seu proxecto e explicara os
pasos tanto na parte de desefio como na programacion, dificultades atopadas e

solucion as mesmas.

PROGRAMACION

« Busca no apartado de robots os bloques que necesitas para a programacion.

distancia del sensor de ultrasonidos

a velocidad (3

establecer el led 2N Crrew red (B oreen (B blue G

||- Fixate ben: o sensor de “ultrasonidos” debe ir dentro doutro blogue.

o Para poder programar imos necesitar OPERADORES. N <N
Temos montado o MBOT da practica anterior pero desta
volta, o robot desprazarase usando a informacién do sensor O

“ultrasonidos”.

Para programar seguiremos estas indicacions:

Lembra que sempre que programamos debemos usar o bloque

“por siempre”. SEMPRE QUE PROGRAMEMOS IMQOS o=

USAR ESTE BLOQUE (a no ser que se indique o contrario)

. Se a distancia do sensor de “ultrasonidos” é maior a 10 enton MBOT avanza a
unha velocidade (a que determinedes) e acende todos 0s
leds da mesma cor (a que queirades)
LEMBRA: necesitas operadores para marcar a distancia

. . o
e tes unha condicion asi que debes ir a ).
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2. Imos complicado, "se a distancia do sensor de “ultrasonidos” é maior de 10
enton MBOT avanza e acende todos os leds, pero cada led dunha cor distinta.

Se a distancia é menor a 10 MBOT para e os leds apaganse".

II‘ AS CORES LEDS

O led RGB esta configurado para emitir todas as cores a partir da

combinacion de 3 cores, de ai 0 seu nome (RED, and BLUE). Para
facer novas cores debemos combinar estes xogando co codigo numérico. Cando
lle asignamos o0 numero 255 a Red, e 0 a e Blue imos ter cor vermella e o
mesmo coas outras cores pero, que pasa se queremos facer cores novas?

Para facer as outras cores debemos ir xogando cos valores numéricos
facendo novas configuracions. Podedes aproveitar para facer as vosas pescudas.
Na rede tedes paxinas webs onde podedes ver a combinacion que precisades
para facer cores novas, pofiede no buscador “codigo RGB”.

Seguimos, "se a distancia do sensor de “ultrasonidos” é maior de 10 enton
MBOT avanza e acende todos os leds, cada led dunha cor distinta e faino de
forma intermitente (acenden e apaganse). Se a distancia € inferior a 10 para
todo.

Finalmente, tenta introducir outro un novo sensor led RGB. Os dous sensores

acenderanse cun sistema de cores distinto en cada sensor.

Unha vez remates coa programacion tes que subila a placa base seguindo estes

pasos:
o Terds que “conectar” 0 robot co ordenador mediante cable USB e

transmitirlle a tda programacion. Para isto, no apartado conectar.

mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - No guardado

hivo Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda
.] Untitled F . Programas

Apariencia C
decir por ) segundos
decir [EEE

pensar por @ segundos
e

esconder




ODE 2: “Saia de leds”

o Seleccionar o “puerto serie”

'EE’ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - No guardado
Archive  Editar | Conectar Placas Extensiones  Lenguaje  Ayuda
PEEEDZEis o Disfraces | Sonidos +
Bluetooth
Serial 246 I Movimiento I Eventos

I Sonido I Sensores
Actualizar Firmware I Lépiz I Operadores
Restaurar Programa Predeterminado I Datos vy Blogues I Robols

/W] Untitle

Establecer modo de firmware

Ver cédigo decir B por @ segundos

Instalar Driver de Arduino

u segundos

ostrar

cambiar disfraz a

X:-111y: 180 4
4 s 4 -  ReESEEENER

o A continuacién “actualizar firmware”.

E’ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - Me guardado
Archivo Editar  Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

Puerte serie ? F . Programas Disfraces Sonidos o
EBluetooth >

[-] Untitle

Serial 246 > I Maovimiento I Eventos

ISDHiL‘D I Sensores
Actualizar Firmware I Lépiz I Operadores
Restaurar Programa Predeterminado I Datos y Blogues I Robots

Establecer modo de firmware

Ver codigo decir [ por @ segundos

Instalar Driver de Arduino .
dedir
&

maostrar

cambiar disfraz a IR
PR L ez > T

Muevo objeto: é‘ ,/ E"I ﬂ =

cambiar fondao
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o Despois premer na frecha do final da secuencia e descargar a

configuracion no robot.

€3 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - No guardado
Archivo  Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

wr e
Programas & pi-H

-4 Editar con IDE de Arduino
Control 2. CLICAR PARA SUBIR A PLACA

2 #include g
3 #include <SoftwareSerial.h>

S #include <MeMCore.h>
mini ventilador EYSEYM s E
seguidorde lines CHSTENERENINE) - O, scquidorde i e DCmotor motor 319)¢
F

[ operacores

8 MeDCMotor motor_10(10);
[:ERY <=nsor de luz abordo™ | avanzar ERUSERERE 555 ) 9void move (int direction, int speed)

104

cuando el botén de a placa FIEEEEH ke <ob n int leftSpeed = 0;
" 12

int rightSpeed = O;
bot: 13 if(direction == 1){
4 leftSpesd = speed;
5 rightSpeed = speed:
}else if(direction == 2){
sigue-line: leftSpeed = -speed;

! rightSpeed = -speed;
ladoderachit!
potenciémetro (NG
Sensor de sonido
sensor de limite

r ultrasonidos

< POSIBLE SOLUCION:

distanciadel sensor de ultrasonidodENnTeE? = E

a velocidadfing

| establecerel lod CNSI €0 r=d greenl@@ blu=@ER

| establecerel led Q‘ red @ green@ blu e@

| ectablecerel led ENEd ik rod i@ greenlil blucERTS
establecerel led m‘ red grEenm I:rlueﬂ
establecerel lod EeEd §8 rad greenm blu=iE@

| actablacaral led E‘ red green@ I:rlue@

| establecerel led ENEd EY =d T gre=nli@ blu=EERD
astablecerel lod ENEERAED r=d §1D ar==nilip blu=EEY

astableceral lad red @ green@ blu e@
(3
establecerel lad red i@ greenli@ blu=IE@

distanciadel sensor de ultrasonidodENE) <

fijar motorllIBW velocid =i
k

fijar motollEd velocida i
——

establecerel led M red m green@ blu e@
(2

astablecarel lod ENEE (IS r=d 69 oreanili Blu=G







