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PRACTICA 1

MBOT RANGER

e Robot acende todos os LEDs a vermello

e Obxectivo: que todos os LEDs do robot estean en cor vermella. Lembrar que RGB Vermello
(255,0,0)

e Programacion:

Programa de Auriga

fijar led a bordo rojo (EEEM verde @ azul 9

LEMBRA

e Seleccionar mBotRanger Auriga
e Conectar o porto serie
o Conectar USB
o Actualizar firmware (Update Firmware) (Se falla o robot ou se € a primeira vez que o
programamos)
o Upload (Subir a Arduino)
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PRACTICA 2

MBOT RANGER

e Robot acende todos os LEDs en diferentes cores

e Obxectivo: que todos os LEDs do robot estean en cor vermella, verde, azul.
o Lembrar que RGB Vermello (255,0,0)
o Lembrar que RGB Verde (0,255,0)
o Lembrar que RGB Azul (0,0,255)

e Programacion:

Programa de Auriga

por siempre
fijar led a bordo rojo EEE verde (i azul (¢
>e-sperar € sequndos
i fijar led a bordo rojo (@8 verde EER azul (B9
’esperar € segundos
¥

fijar led a bordo rojo (i} verde G azul EERS
*

esperar ¥ segundos
|

LEMBRA

e Seleccionar mBotRanger Auriga
e Conectar o porto serie
o Conectar USB
o Actualizar firmware (Update Firmware) (Se falla o robot ou se € a primeira vez que o
programamos)
o Upload (Subir a Arduino)
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PRACTICA 3

MBOT RANGER

e Robot acende todos os LEDs en diferentes cores e modificamos tempo

e Obxectivo: que todos os LEDs do robot estean en cor vermella, verde, azul pero
modificando o tempo

o Lembrar que RGB Vermello (255,0,0)
o Lembrar que RGB Verde (0,255,0)

o Lembrar que RGB Azul (0,0,255)
e Programacion:

Programa de Auriga

por siempre

fijar led a bordo rojo verde (i} azul ({9

besperar ® segundos
;

fijar led a bordo rojo i} verde azul (i}
besperar @ segundos
;

fijar led a bordo rojo (i} verde i}y azul EEY
b

esperar @ segundos

LEMBRA

e Seleccionar mBotRanger Auriga
e Conectar o porto serie
o Conectar USB
o Actualizar firmware (Update Firmware) (Se falla o robot ou se € a primeira vez que o
programamos)

o Upload (Subir a Arduino)
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PRACTICA 4

MBOT RANGER

e Robot acende cada LED cunha cor diferente
e Obxectivo: que cada LED do robot estea nunca cor diferente
e Programacion:

grama de Auriga
repetir €D

fijar led a bordo & rojo EERP verde R azul (39
| esperar ) segundos
' ed a bordo € rojo (@ verde (il azul €l
| esperar ) segundos
' ed a bordo € rojo (G verde @9 azul (9
| esperar ) segundos
' fijar led a bordo @& rojo @ verde (9 azul €9
| esperar ) segundos
. fijar led a bordo € rojo il verde (g azul
| esperar ) segundos
. fijar led a bordo & rojo @@ verde €l azul Gl
| esperar ) segundos
. fijar led a bordo (g rojo @ verde €I} azul (9
| esperar ) segundos
' fijar led a bordo €} rojo verde ({9 azul @9
| esperar ) segundos
' ed a bordo € ro verde (E39 azul (B
| esperar ) segundos
' ed a bordo @y r
| esperar ) segundos
)

d a bordo B8 rojo E verde azul

L3
esperar € segundos
;
d a bordo EE rojo @R verde EBP azul (9

b
esperar ) sequndos
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PRACTICA 5

MBOT RANGER

e Robot acende todos os LEDs modificacion con variables

e Obxectivo: que todos os LEDs do robot estean en diferentes cores modificando con
variables.

e Programacion:

Programa de Auriga
por siempre

MOT Redintensidace~ B 255)
W07 Greenintensidace~ B o|

LOEL Blueintensidade~ EY 0 |
repetir €&

fijar led a bordo (Rl rojo ( Redintensidade ' verde ( Greenintensidade azul { Blueintensidade

(=Tl Redintensidade~ [y
=TUIIETY Greenintensidade~ [BREIE 20)
- ETY Blueintensidade ~ [ifsid 10]

esperar €) segundos

LEMBRA

e Seleccionar mBotRanger Auriga
e Conectar o porto serie
o Conectar USB
o Actualizar firmware (Update Firmware) (Se falla o robot ou se € a primeira vez que o
programamos)
o Upload (Subir a Arduino)
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PRACTICA 6

MBOT RANGER

e Robot acende LEDs de forma aleatoria
e Obxectivo: que os LEDs do robot acensan de forma aleatoria.
e Programacion:

Programa de Auriga

a bordo rojo ( ndmero al azar entre @) v @D verde  nimero al azar entre @ v €D zzul | ndmero al azar entre @ v €

b
esperar €¥ sequndos

LEMBRA

e Seleccionar mBotRanger Auriga
e Conectar o porto serie
o Conectar USB
o Actualizar firmware (Update Firmware) (Se falla o robot ou se € a primeira vez que o
programamos)
o Upload (Subir a Arduino)
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PRACTICA 7

MBOT RANGER

e Robot avanza e retrocede
e Obxectivo: que os motores do robot avancen e retrocedan.
e Programacion:

Programa de Auriga

por siempre

I

esperar € segundos
¥

a velocidad

esperar € segundos
¥

a velocidad @)

, W—

LEMBRA

e Seleccionar mBotRanger Auriga
e Conectar o porto serie
o Conectar USB
o Actualizar firmware (Update Firmware) (Se falla o robot ou se é a primeira vez que o
programamos)
o Upload (Subir a Arduino)
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PRACTICA 8

MBOT RANGER

¢ Robot motores movimiento circular
e Obxectivo: que os motores do robot Fagan un movimiento circular..
e Programacion:

Programa de Auriga

por siempre

esperar € segundos
3

a velocidad

]
esperar € segundos

girar a la derecha ¥ G\ el[s[=[s}

esperar € segundos

¥

a velocidad

——
esperar € segundos

¥
girar a la derecha ¥ [ERE][eleleE !

fa—

¥

LEMBRA

e Seleccionar mBotRanger Auriga
e Conectar o porto serie
o Conectar USB
o Actualizar firmware (Update Firmware) (Se falla o robot ou se € a primeira vez que o
programamos)
o Upload (Subir a Arduino)
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PRACTICA 9

MBOT RANGER

¢ Robot motores movimiento circular
e Obxectivo: que os motores do robot Fagan un movimiento circular..
e Programacion:

L

Programa de Auriga
por siempre

si distancia del sensor de ultrasonidos UEgEIIAy < E entonces

avanzar ~ [EIRGEEEEEL 07 )

51 no

avanzar ¥ [l lelele m

LEMBRA

e Seleccionar mBotRanger Auriga
e Conectar o porto serie
o Conectar USB
o Actualizar firmware (Update Firmware) (Se falla o robot ou se € a primeira vez que o
programamos)
o Upload (Subir a Arduino)
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PRACTICA 10

MBOT RANGER

¢ Robot que seque a lifia
e Obxectivo: que o robot sexa un seguelinas.
e Programacion:

por siempre

fijar REIMETNERNEIENRG 8 sigue-lineas

si ValorSensorLifia =[]  entonces

avanzar ~ [GEYElaleCl) @
v

si ValorSensorLifia = [[] ~entonces

girar a la izquierda ¥ [ERVEIlIaTaELY 50~

b
sl ValorSensorLifia = [f] ~entonces

girar a la derecha ¥ [ERVEISIEG] 507)

=

si ValorSensorlLifa = [E] = entonces

retroceder ~ [ERVALISLELN 507 )

A

0: o sensor esta enriba da lifia negra

1: 0 sensor esta totalmente enriba da lifia blanc:
2: un sensor esta enriba da lifia negra e outro
enriba da lifia blanca

3:un sensor esta enriba da lifia negra e outro
enriba da lifia blanca

hd

Vai pola lifia negra.
Os motores avanzan Yy

-

Xira a esquerda

-

Xira a dereita

v

Esta totalmente fora da lifia
negra.

Vai para atras. Y

LEMBRA

e Seleccionar mBotRanger Auriga
e Conectar o porto serie
o Conectar USB
o Actualizar firmware (Update Firmware) (Se falla o robot ou se € a primeira vez que o
programamos)
o Upload (Subir a Arduino)



