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MATERIAL COMPLEMENTARIO PARA O
DESENVOLVEMENTO DA ODE 1.

PROXECTO: SEGUE LINAS

DESCRICION DA ACTIVIDADE: Imos programar un robot segue lifias. O primeiro paso sera
construir o robot seguindo 0 manual de montaxe de MBOT.

QUE TEN QUE TER? COMO O FAGO?

v' Ten que ter un sensor de lifia.

v’ Constriie o teu robot seguindo axeitadamente as instrucions de montaxe do kit ou accede a elas
premendo AQUI. (Video da montaxe en 3D do MBOT da paxina almeribot.com)

AXUDA EXTRA

O sensor de lifia conéctase ao porto 2. Este sensor de lifias ten 2 lectores de lifia para controlar os

bordes. (Revisar onde)

Lembra que sempre que programamos debemos usar o bloque “por siempre” para \
or siampre,
que o robot o fago de xeito continuo. SEMPRE QUE PROGRAMEMOS IMOS )

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

Necesitamos unha condicion para poder programalos. As condicions

estan en control.

Os xiros realizanse ao contrario da l6xica. Téfiense que dar varias

condicions ao mesmo tempo:

Se o lector esquerdo é negro e o lector dereito é branco, corrixe a direccion xirando a

dereita.

Se o lector dereito é negro e o lector esquerdo é branco, corrixe a direccion xirando a

esquerda.

Se ambos sensores estan sobre a lifia negra, o robot avanza recto.



https://youtu.be/XZQ19TB6eHg
https://sites.google.com/view/almeribot-inicio/inicio

ODE 1: “Segue lifias”

o Teras que utilizar os seguintes bloques da mellor forma.
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e Unha vez remates coa programacion tes que subila a placa base seguindo estes pasos:

o Terés que “conectar” 0 robot co ordenador mediante cable USB e transmitirlle a tua

programacion. Para isto, no apartado conectar.
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o Seleccionar o “puerto serie”
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ODE 1: “Segue lifias”
o A continuacion “actualizar firmware”.
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o Despois premer na frecha do final da secuencia e descargar a configuracion no
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W <Arduino
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7 MeDiMotoz metor_8(%);
& MeDCMotor motor 10 (10) ;
9 void move (int direction, int speed)
10 ¢
11 int leftSpeed = 0;
int rightSpeed 0;
if(dizection == 1){
leftSpeed = speed:
rightSpeed = speed;
}else if (direction == 2){
leftSpeed = -speed;
rightSpeed = -speed;
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