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ODE 3: “Man robotica”

ANEXOS
MATERIAL COMPLEMENTARIO PARA O
DESENVOLVEMENTO DA ODE

PROXECTO: MAN ROBOTICA

DESCRICION DA ACTIVIDADE: Elaborar unha man robética empregando o
servomotor e o potenciometro.

QUE TENO QUE TER? COMO O FAGO?

v Ten que ter dedos (5). O material mais sinxelo é o cartén ou cartolina.

v Os dedos deben ter articulacions (farémolo dobrando cada dedo en 3 partes)

v" Para darlle mobilidade a man usaremos o servomotor e controlaremos a forza da

mesma co potenciometro.

AXUDA EXTRA

Imos crear unha man robotica.

Esta actividade ten duas partes:
e acreativa de desefio, maqueta e realizacion da parte fisica da man
e a parte de programacion.

Debedes dividir o traballo dentro do equipo para facelo de xeito efectivo e no
tempo proposto.
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DESENO

1. Desefiar en papel a maqueta e anotar os materiais que precisades. A MAN TEN
QUE TER 5 DEDOS (e cada dedo debe ter mobilidade). Seguramente precisaredes
mais dunha maqueta da man para facer probas.

Facer unha lista do material do recuncho que precisades para que o encargado poida
collelo.
Non vos esquezades de que na vosa maqueta ten que haber sitio para colocar os
sensores, polo tanto, ainda que dividades o traballo dentro do equipo debedes estar
en constante comunicacion.

. Antes de facer a maqueta definitiva € necesario facer probas e colocar os sensores
para facer axustes.
Unha vez finalizada a maqueta debedes probar a programacion.
Cada equipo fara unha defensa oral onde amosarad o sia man e explicara os pasos
levados a cabo tanto na parte de desefio coma na programacion, dificultades

atopadas e solucién as mesmas.

PROGRAMACION

e Lembra que sempre que programamos debemos usar o bloque “por
siempre”. SEMPRE QUE PROGRAMEMOS IMOS USAR W -
S
ESTE BLOQUE (a no ser que se indique o contrario)

||- IMPORTANTE: fixate ben en que porto conectas os sensores non esquezades
escoller ese porto no bloque sen6n a programacion non funcionara.

PORTOS DA PLACA BASE




ODE 3: “Man robotica”

En primeiro lugar temos que colocar o servomotor na posicion que queremos e para
iso debemos usar o programa MBLOCK. O servomotor non se pode conectar
directamente a placa. Temos que usar 0 sensor adaptador. Este sensor ten duas
partes brancas nun dos extremos. Chamanse Bancos e permitennos conectar dous
sensores que precisen adaptador ao mesmo tempo.
Cando conectamos o servomotor debemos fixarnos
en cal dos bancos o conectamos para pofielo no
bloque de programacion correspondente. O nome
do banco esta ao lado do mesmo, tal coma indica a

imaxe.

Programade mEat|

. o e P ] ] "QUI MARCO O BANCO
e

Unha vez conectado o servomotor debemos axustar a aspa usando o MBLOCK, non
manualmente pois a aspa € moi fraxil e pode romper con facilidade. O servomotor
movese nun eixo, polo tanto, debemos axustar a aspa ata a posicion de inicio cos
dedos estirados. Para iso iremos axustando a aspa programando 0s Xiros ata a
posicion que queremos € esa sera a posicion de inicio. Inda que os angulos vefien
predeterminados, podemos escribir nos o numero directamente, de feito, para
axustar a aspa € moi posible que haxa que escribilo aos poucos (de 5 en 5, por
exemplo)

fijar servo CIETE CEITE9 ing o @

@ IMOS AXUSTANDO A ASPA
CANDO XA ESTE ONDE

QUEREMOS ESE XERA O
ANGULO 0

Cando xiremos o potenciometro, o servo moverase encollendo os dedos, polo
tanto, o &ngulo de xiro ven definido polo blogue “potenciometro”.

Preséntasenos _un_problema matematico. O potenciometro mdvese en

i
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parametros do 0 ao 1024 mentres que o servo xira de 0 a 180 °, polo tanto, para
que o angulo de xiro do servo vefia definido polo potenciémetro debemos
establecer unha relacién entre un e outro. Para iso debemos primeiro saber cal é

0 parametro maximo do potenciémetro. Usando o programa MBLOCK imos

ao apartado apariencia e collemos o bloque “decir hola”. “Hola” estad nun
rectangulo branco polo tanto podese cambiar. Incrustaremos o bloque
“potenciometro” no lugar da palabra “hola”. En eventos collemos o bloque “Al
presionar”. Coa placa base conectada ao ordenador e o potenciémetro
conectado & placa base prememos no evento e 0 0so panda do programa diramos
0 pardmetro maximo cando xiremos o potenciémetro.

Agora que xa sabemos 0 pardmetro maximo debemos dividir ese valor entre
180 que é o grado méaximo de xiro do servomotor. Cando tefiamos ese valor

numeérico xa podemos facer a programacion.

a' mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - No guardade
Archivo  Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda
PR

[.] Urtitled F . Programas | Disfraces | Sonidos &t E R

|
O PANDA MARCA A I

INTENSIDADE

MAXIMA  stos y Bloques
establecer el obturador de la camara fig
'

2t euer TN Vent e FRREREES .

ol presionar

N st d Uz ahorda” decir potencimetrd IR

cuando el botén de la placa LG
'
boton de la placa

distancia del sensor de ultrasonidos :
L e

e Collemos o blogue “fijar servo”, e no angulo debemos coller un operador
matematico, pois o angulo de xiro sera o “potenciometro” polo valor que nos deu a

division anterior.

Programade mBot

o oo PPRL) ] AQUI MARCO O BANCO
e
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||~ FIXATE BEN: o bloque “potenciéometro” pode incluirse dentro doutro

blogue, neste caso na parte do angulo e dentro da operacion matematica.

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

pasos:

o Terads que “conectar” o robot co ordenador mediante cable USB e

transmitirlle a tda programacion.

mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - Ne guardado

hive Editar Conectar Placas Extensiones  Lenguaje  Ayuda

U - Programas Disfraces Sonidos £ 3
M, Untitled ~ @

I Maovimiento I Eventas
Apariencia ontrol

I Sonido

I Lapiz

I Datos y Blogues

decir por @ segundos
decir

pensar por @
pensar [t

[}
1]
=]
[=
=]
[«
(=]
m

mostrar

esconder

o Seleccionar o “puerto serie”

‘S} mEBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Descenectar - Mo guardado
Archive Editar  Conectar Placas  Extensiones Lenguaje  Ayuda

FHIEDETE Disfraces | Sonidos L i H
Bluetcoth
Serial 24G

Red

ﬁ

Tl .
I, Untitle
Movimiento I Eventos

Apariencia Control
Sonido I Sensores
Actualizar Firmware I Lapiz I Operadores
Restaurar Programa Predeterminado b I Datos vy Blogues I Robots

Establecer modo de firmware

Ver codigo decir B por @ segundos

Instalar Driver de Arduino .
decir R

-
u pensar [ por @ segundos
pensar EREm

mostrar

esconder

cambiar disfraz a

X:-111Y: 180
PN R S Y




ODE 3: “Man robotica”

o A continuacion “actualizar firmware”.

5 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - Ne guardado
Archivo Editar  Conectar Placas Edensiones Lenguaje  Ayuda

Puerto serie > F . 1
Bluetooth >

Serial 2.4G >

Red

I Sonido nsores
Actualizar Firmware IL;.'”-\- peradores

Restaurar Programa Predeterminado I Datos y Blogues
Establecer mode de firmware

Ver cadigo

Instalar Driver de Arduino decir
u pens par gundos

maostrar
esconder

biar disfraz a EHEERM
Yoy
Objetos s tieto: @ / 0 0| (EE

F@ | biar fondo

O

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

configuracién no robot.

'E:i* mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Desconectar - No guardado

Archivo  Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

wr wr
Programas L 2o

4 Subir a Arduino Editar can IDE de Arduino
Control 2. CLICAR PARA SUBIR A PLACA

Mg _<Arduing
2 #include -
3 #include <SoftwareSerial.h>
4

mBot] S #include <MeMCore.h>
€

7 MeDCMotor motor_8(8):
8 MeDCMotor motor_10(10) ;
BT = velocidad€TTD 9void move (int direction, int speed)

10 ¢

Ia placs FETeEn —e) 11 int leftSpeed = 0;
1 1z int rightSpeed = 0;

13 if(direction = 1)1{

. . 14 lefuipesd = speed:
1. AO CLICAR AQUI. APARECE ESTE MENU 5 rightSpeed = speed:
sigue-lineas 17 leftSpesd = -spe=d;

. 18 rightSpeed = -speed;
seguidor de linea (e (I 7]

joystick
ey de (e

< POSIBLE SOLUCION:

Programade mBot
1

fijar servo CIEEES CEIITEY sngulo | potenciometrdMgy * GRE)
S

Este valor variara en funcion do parametro do potenciometro







