ANEXO

mBlock 4.0.4



Hay disponible una version mBlock 4.0 experimental/beta

El entorno y la forma de trabajar es similar a la descrita en el libro, pero cambian algunos detalles de
como se conecta el robot y la actulizacion del firmaware. Los principales cambios se describen a
continuacion

» Conectar el robot:
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Encender la placa mCore (Power Switch on). Si estd apagado no se conectara
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FAQ / Troubleshooting

Se puede verificar que esta conectado porque indica “conectado”




También se puede comprobar si esta conectado seleccionando robot y el indicador estara en verde
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» Entorno Arduino

Si se quiere ver el cédigo de Arduino y descargarlo en la placa, pinchamos en Code/Upload

Programa de mBot
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a velocidad




Subimos el programa:

£ mBlock(vi.04) - 8 x
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Programas

Airds Editar con 1DE de Arduino

| cowar |
01 Jelse ifdirection == 3
02 leftSpeed = -speed;
03 rightSpeed = speed,
04 Jelse if{direction = 4){
05 lefiSpeed = speed
06 nightspeed = -speed:
o7
08 otor3 runsy=—ha17-genspecay(enspeea))
Programa de mBot 09 motor_10.runi{10)==M12-{righ'Speed) (rightSpeed))

10 }
12 double angle_rad = PI1180.0.

13 double angle_deg = 180.0/P.
14 MeUNrasonicSensor ultrasonic_3(3),
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18 void setup()
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» 26 _delay(0.5),
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28 move(1.150).
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_loop().

Esperamos hasta que se suba al 100%

Q Subida finalizada
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» Restaurar programa predeterminado:
Conectar el robot:

Restauramos el firmware de la placa: < > code/upload mBot (mCore) v
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Esperar hasta que se complete:

o Subiendo




