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k= CiberPi compofentes e funcionalidades.
k= CiberPi programas preestablecidos.
k= CiberPi extensions.

k= Mbot2, mbot e ranger

k& Mbot2 montaxe



k= Mblock, modos de programacion

% Conexién con ciberpi

k= Programaciéon exemplos ciberpi

B roprodhucir sonida » () Hz

k= Programacion sinxela extension mbot2
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k= Programacion sensores mbot2
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Sensor de |uz
Micréfono
Pantalla colar
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\ Puerto USB-C
/' (bateria y datos)
Altavoz




RETO 1.1

Dende o menu da CiberPi, lanza o programa “luz de
voz” e realiza probas falandolle ou emitindo son.

Proba outro programa preestablecido que consideres
gue non sexa de mbot.
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https://www.youtube.com/watch?v=0VrumOQKBVM

meiro programa preestablecido para mbot, u
un taboleire seguelifnas.

N
*+9

Hai que calibrar o sensor
RGB...
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RETO 1.3

Descarga os ficheiros de exemplo chamado Soni-
" do.mblock. Impértao no Mblock e cargac sobre a
L) .i Ciberpi.
b N : Comproba que o podes usar sen o mbot2.
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7 Modos de progranaci én
7 Conexi 6n con ci ber pi
7 Programacion exemplos ciberpi

/ Programacion sinxela




RETO 1.4

Desefia un pequeno programa que, cando se inicie
Ciberpi, amose na pantalla o nome do teu centro.




RETO 1.5

Edita o reto anterior de xeito que amose o seguinte
texto “Preme en B para iniciar o cadrado, A para

Temos que cargar a
extension do mbot



RETO 1.6

Amplia o reto anterior con ddas novas instruccions de
inicio:

- unha na que o premer o boton B, o robot avance 50
cm.

- outra na que 6 premer o boton A, se paren todos os
motores.




RETO 1.7

Seguimos editando o reto anterior, agora amplia o mo-
vemento de tal xeito que 6 rematar de avanzar xire 90

grados cara a sda dereita.

i Podes repetir as accions para que faga un cadrado e
quede xusto na mesma posicion dend a que partiu?




RETO 1.7

Seguimos editando o reto anterior, agora amplia o mo-
vemento de tal xeito que 6 rematar de avanzar xire 90
grados cara a sa dereita.

... E se repetira as accioéns
de avanzar e xirar 4
veces ?7?
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RETO 1.8

Usando como base o reto anterior, Xera un programa
no que se indique se premenos en B “evitar obsctacu-

los™ e A Parar.

Realiza a codificacion sobre o botén B para que de
Xeito continuo o robot avance a 50rmp.




L. Progranaci 6n secuencial VS estruturada

NAl A~L-

7 Condi ci onal sinple
"amaci on
I ber pi
wxenpl os ci ber pi
1 nxel a

Agardar 3 segundos
0N sen

b T




RETO 1.9

Mellora o reto anterior facendo que se o robot detecta
un obstaculo a menos de 20 centimetros, pofia os

Mmm outra extension
mais ?



IS peTO 10

Seguimos co reto anterior, fai que, tras retroceder, o
robot xire cara a esquerda a 30 rpm durante 1 segundo




1 SE— RETO FINAL

Desefia un robot que se pofia en funcionamento cando
detecte un ruido superior a 90, despois que tan so pare
cando detecte unha intensidade de |luz superior a 60,
no caso que deixe de detectala seguira avanzando.




1 SE— RETO FINAL

Utilizando Mbot1 ou Mbot2 realiza un programa segue-
linas.

O programa comezara cando o robot detecte ruido.

Outra extension??
Pois menos mal que
son de balde...



Recércholis !
en binario ... !!!;)



_Jejele] | [eYeleY |

Xirar 4 esquerda Xirar 4 dereita

Entre 2 e 6 avanzar
e listo

Avanzar
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