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Introducion

MBot é un pequeno robot educativo que se pode programar. Acendémolo nun

lateral co interruptor seguinte:

Emitird tres sons diferentes e os leds cambiardn de cor.

De fébrica ven preparado para funcionar de tres xeitos diferentes:

* Leds brancos: obedece ao mando a distancia (estdn gardados) e podemos
programalo desde o noso ordenador. Este é o modo que empregaremos normalmente.

+ Leds verdes: detecta obstédculos.

* Leds azuis: segue lifias.

Estes modos pédense cambiar co mando a distancia ou neste botén:

Recorda
Sempre podes apagar o mBot e volvelo a acender se a
situacion o esixe.
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MBlock

MBlock é o software que imos empregar para programar o mBot.

Que lio entre mBot (é o roBot) e mBlock (programa a
base de “Blockes” que empregaremos para dar
instrucciéns ao noso roBot. Igual non aclarei nada.

Xa o sei

Para inicialo facemos clic na barra lateral na icona:

E aparecera:

V) e
- . rryeran - R

E_IE

«CIm oy m

Chbis s © / S SN wilwos @1, 0

mBlock funciona arrastrando bloques desde a parte central & parte dereita (lembra:

“blockes”).
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Os bloques estén clasificados por Movimiento I Eventos

categorias. Asi que cando diga en
& g & I»oar‘e cia § Control
Movemento arrastra mover 10 pasos, - S
Sondo Sensores
estoume a referir a isto:
I Lapiz I Operadores
I Datos y Blogues l Robots

mover §B) pasos

Fixate
As cores dos bloques (“mover 10 pasos”) coinciden cos
da categoria. Movemento: azul, Control: amarelo (ou
laranxa?. Bop, non liemos a cousa).

Importante: cada vez que acendamos o mBot (robot) debemos facer clic na parte
superior dereita de mBlock (o programa) en Conectar - 2.4 GHz e na nova fiestra que

aparece de novo conectar.

Ai! Case o esquezo. Para borrar bloques non tes mdis que volver arrastralos 4

esquerda. E un truqui final: clic dereito e duplicar aforra un montén de traballo.

Vale de teorfa, comecemos a xogar.
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Viven!

Imos facer que o noso robot obedeza as nosas instruciéns. Comezaremos arrastrando

al presionar tecla

Agora facemos clic no triangulifio negro ao lado da palabra espazo, e cambiamos a

4 dereita, desde Eventos:

“frecha arriba”:

al presionar tecia

Cambiamos de categoria. Clic en Robots. Arrastramos 4 dereita Avanzar a

velocidade 0:

a velocidad @

Colocamos este bloque de xeito que quede pegado ao anterior bloque e cambiamos a

velocidade a 100 (agora xa sabes como):

al presionar tecla

a velocidad

Nota: por debaixo de 100 é posible que os motores non tefian forza para mover o
robot (escéitase un ruidifio pero o bicho non se move). Se facemos doble clic no namero

tamén podemos escribir a velocidade que queiramos.

Moi ben: presionemos a tecla de frecha arriba no teclado do noso ordenador. Tchan!
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O robot deberia moverse cara adiante.

Pero non para. A culpa é tia: dixécheslle que avanzara, non que parara.

(Lembra: sempre podesapagar o robot).

Imos buscar unha solucién un pouco mdis elegante. Que se che ocorre? Vefia non
mires a resposta. Bah, vefia. Creamos outro bloque con outra tecla e a instrucién “avanzar

a velociadade 0”. Asf si que se para.

@ peprojan ¢

PXETE] epoa1 seuoisaid fe

Agora podes completar esta actividade creando bloques para que xire (cambia a

palabra “avanzar” por “xirar & dereita”, sabes facelo) e vaia marcha atrds. Faino.

&l presionar ez

[ wvarice - ~ ERCITRSEER | A0*

4l presionar reds ITETIETTIR T

MA@ veloodad

al presioner eck BT ST B

2 velocidad €T

4 oresionar et ERETIVED

 recroceder ~ EREREE

al pewsipmar ll‘d.l
m a velocidad €5

Non estd mal, eh!

Pero isto non é mdis que un mando a distancia e nés queremos que sexa un robot
auténomo que tome decisiéns. Iso na seguinte pelicula (a que non te fixaches no titulo do
capitulo).

Mais actividades:

* Circuito en ziguizague con conos.

¢ Aparcar o robot.

 Xogamos un partido de futbol cunha pelota.
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A viaxe de Chihiro

Outro xeito de comezar un programa en mBlock sen asocialo a ningunha tecla do

Agora te propofio que asocies varios bloques debaixo do anterior e programes unha

noso ordenador é o seguinte bloque en Eventos:

viaxe, a que ti queiras, para o robot (por exemplo, adiante, esquerda, adiante, dereita,

atrds, ... non a fagas moi longa 5 ou 6 instruciéns). Un exemplo pode ser:

al presionar

a velocidad
a velocidad
a velocidad
a velocidad
a velocidad

Clic na bandeira verde (esa que hai a carén do sinal de “Stop” enriba do Panda, e
que vas a empregar agora mesmo).

Que pasa? Fai un “Chiquito de la Calzada” e so obedece 4 ultima instrucién?

Normal: o robot le o programa en orde a velocidade “mdquina”, obedece as catro
primeiras instruciéns e despois quédase na dltima. Por que non se para? Bueno esta
sdbela. Por ..., por..., p..., claro! Non lle dixemos que se parase ao final.

Imoslle dar tempo entre instrucién e instrucién co seguinte bloque en Control:

Podemos cambiar a duracién da espera, incluso con decimais, pero empregando
punto decimal no lugar de coma: 1.7

Tamén podemos empregar enteiros no tempo de espera e xogar coas velocidades.
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Imos ver como queda o noso programa agora:

al presionar

a velocidad

a velocidad
esperar (X)) segundos
| avanzar ¥ [ERVALIGHED

girar a la izquierda ¥ [ERGAL el 1)
a velocidad
esperar € segundos
a velocidad (9

Fixate que eu detefio o robot ao final.

DESAFIO:

« Aparcar o robot nun garaxe que non queda en lifia recta.

« Trazar figuras xeométricas: eu comezaria por un cadrado.

* Deseniar un traxecto con medidas e xiros controlados: avanza 50 cm, xira 90° 4

dereita, etc

Como informacién: no meu robot, co estado de bateria que tifia e a velocidade 100,

despois do método de ensaio e erro, conseguin estes datos:

* 3.5 segundos avanzando recorre 50 cm
* 0.65 segundos xirando fai un dngulo de 90°, pero

* 1.5 segundos de xiro fan un dngulo de 180°
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As cores da montana

Imos traballar coas cores, coas cores, coas cores, ... e as repeticions.
As cores das luces non se mesturan igual que as pinturas, seguen o modelo chamado

RGB (red: vermello, green: verde, blue: azul).

Para controlar as cores dos leds que hai no robot empregamos o bloque de Robots:

establecer el led de a bordo (ERlea rojo 9 verde (9 azu! (9

Podemos programar os dous leds xuntos (“todos”) ou individualmente (“led dereito”) e
introducir valores numéricos (de 0 a 255) que afectaran & intensidade desa cor e poder

conseguir mesturas. Para apagar, xa sabes, 0-0 - 0.

DESAFIO:
+ Conseguir cores diferentes: vermello (255 - 0 - 0), azul (0 - 0 - 255), amarelo (255 -
255 - 0), malva (faino ti), ...

E se queremos repetir unha accién continuamente? Temos dtdas opciéns na categoria

Control:
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Creo que se chama autoexplicativo, pero por se acaso, a primeira repite unha acciéon

1“2

o numero de veces que queiramos e a segunda “é un non parar”.

DESAFIO:

« Facer que as luces acendan e apaguen un ntimero de veces. Se o fai moi rdpido,

que tes que facer?

* O mesmo pero alternado o led esquerdo co dereito.

Coa tltima instrucién

al prasionar

repetir @
establecer ol led de a bordo rojo I verde ) azul €9

asegurome de deixar
os leds apagados.

Lembra: se non hai

ninguén na habitacién
apaga as luces e
— pagamos menos

establecer €l led de a bordo (XYW rojc @ verde B azul electricidade.

#l presionar

establecer el led de a bordo Rl wic (3 verde (9 azul G

par siempre

{ es'tablecer el led de a borce (TR rolo EX58) verde G azul @

asegurarme de que 1

esmablacer 21 led de a horoe rajo P verce @ arul
| - —_— X <

E aqui a pofio

ao principio para

comezo con todos

os leds apagados.

establacer &l led de a barco rojo (3@ verce @& azul
establecer ¢l led de a bords @R NEELW rojo B30 verde B9 azul &9

MBLOCK 10



Blinkende Lygter

Pelicula danesa do ano 2000.
DESAFIO:

+ Desefia un programa para que o robot avance, xire a un lado marcando o xiro co
intermitente, avance outro chisco, xire ao outro lado marcando tamén co intermitente,
avance outro chisco e se detefia. Sabes todo o que necesitas.

Pista: co estado da mifia bateria e a velocidade 100, repetir 5 veces mentres xira fai

un xiro de 90°.

al presionar

establecar ¢l led de a bordo rojo @B verde €O azu P
IR » veocdad
girar a la hquaerda M a velocidad
repetir @

establecer el led de a borde (QEEGIRW rojo B3N verce @) azul 9

. estahlecer el led de a hordo (CUEEZEISY rojo (G verde (9 a7ul (9
TR a velocidad
cirar a la derecha * ERLASEUELE 1007 ]
repetic @
establecer el led de a bordc ((FRETP LS rojo verde EE0) azul (39

estabiecer el led de a bordc rojo (3@ verde G} azul (39
- 5

m a velocidad
TR - velocidad G5
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Escoitaras o son da mina voz

Podemos facer que o mBot emita notas co seguinte bloque en Robosts:

reproducir tono en la nota IEETL LR Medio™)

A pulsacioén refirese & duracién da nota.

Agora, axuddndonos dos bloques de repeticién que xa temos visto, podemos
programar a cancion de Frere Jacques:

" Frere Jaeques (popular francesa)

# n ; % 1 j - =
S | 1 — ==F == TR -
e = ¥ i ——— rs }
)y RE ML D o & F P FA SOL §A S0
— I

-- _m—_—— o i g - : “§ 1 >

Vs - b o P Lh Sony - o e

Ahonw o R e e beo e 20 9o

Asf serfa o programa (podemos cambiar de oitava (C3 no lugar de C4) ou de
duracién (Cuarto no lugar de Medio).

*Nota musical:

Do=C Re=D Mi=E Fa=F Sol=G
La=A Si=B
MBLOCK

12



al presianar

repetic @

reprocucit tonn

. reprodudit tond

reproducit tond

reprodudr 1ono

L repradoeds tand

reproducit tonn

rEproducir tonn ¢

ALTERNATIVAS:

lono &

tond

tono

tong

fond ¢

fonn ¢

lonu

tono

tono

naTA pulsacion
nota I puisacion (I
not {ZB oulksacion (DT
no puisacion

nota (Z puksacion (009
nota {ZR nulsacian
nots B puissaion

nota (8 pulsacion
nota @¥8) pulsacién
nota (&% puisacién
nota 9 pulsacian
nnta @ nulkacion
noa puisaci6n

nota (IR pulsacion (IS
nota (B pulsacién
nota (&) putszcion IS

Programar o son dunha ambulancia (notas Si - SOL)

MBLOCK
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A luz de Elna

O mBot pode tomar decisiéns comparando (maior, menor, igual) cos seguintes

bloques de Control en combinacién con estes bloques de Operadores:

sl entonces sl entonces
sl no

Estas decisiéns poden permitirnos traballar con sensores como o da luz. MBot pode

A H

medir a luz ambiental e devolver un valor entre 0 y 1023. A instrucién estd no bloque
Robots:

L G M TFR sensor de luz abordo™

Poderemos entén desefiar un robot que avance coa luz da clase acendida e se detefia

na escuridade:

sl LG R TP sensor de luz abordo™ S SO0 110, 1
a velocidad

si no

 avanzar ~ ERGLGEGE 07

A clave estd en como averiguar o “valor de corte” (800 no exemplo anterior) para
que funcione segundo as condiciéns luminicas do noso entorno. Para iso imos empregar

ao Panda da aplicacién mBlocks.

No grupo Apariencia (cor lila) podemos atopar a
seguinte instrucion:
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Con ela podemos facer este programa tan sinxelo (é mellor traballar cos leds do

mBot apagado porque poden interferir coa lectura do sensor de luz)

al presionar

establecer el led de a bordo €ErLea rojo (i} verde {}9 azul G

sensor de luz abordo™

Se facemos clic na bandeirifia verde enriba do Panda este nos dira cal é valor que
devolve o sensor de luz dentro dun globo tipo cémic. Este son os valores que acabo de

conseguir na mifia aula. A esquerda coa luz acendida, & dereita coa luz apagada.

Calquera valor que atopemos no medio (entre 600 e 700 neste caso, por exemplo)

poderd servir.

DESAFIO:
« Un robot que avance facendo os sinais de emerxencia (son de ambulancia e

intermitencia vermella) cando se apague a luz e se detefia cando volva a acenderse.

MBLOCK
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al presionar

por siempre
si SOV TPA sensor de luz abordo ™ IR 600 " 1H S
BT - velocidad €D

reproducir tono en la nota & pulsacion (TR0

establecer el led de a bordo (EELaM rojo verde )9 azul (9

reproducir tono en la nota pulsacion (IS

establecer el led de a bordo {ELLey rojo (9 verde )9 azul 9

a velocidad €B)

establecer el led de a bordo (ELLre rojo (i} verde G} azul G

REFLEXION:
Por que neste dous tltimos programas estou empregando un bucle (repeticién) por

sempre?

Se non o fixese as ordes so se executarian unha vez e non de xeito continuo como

precisamos: leria unha vez o sensor e acabaria o programa, non o faria continuamente.

MBLOCK
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A gran caida de Igby

O que hai por debaixo do robot diante da roda dianteira son dous sensores IR
(infravermellos) que permiten captar o reflexo da sta propia luz. Permiten desefiar robots

seguelifias (mdis adiante) e tamén permiten saber se levantamos o robot.

al presionar

pot siempre

51 seguidor de linea (Yitrae UL os CITITY  entonces
establecer el led de a borco Rl rojo {9 varde €339 azul (9

si no

establacer el led de a borco (L rojo verde }9 azul G

reproducir tono en la nota (&} pulsacién (L

DESAFIO:

* Un robot que non se cae da mesa (arriscado?)

al presionar
por siempre
Fr seguidor de linea Nerd TRl os Iy entonces
[ avanzar ~ FRVOLGLEGE 07

si no

| avanzar ¥ ERVILIGGEGE 757 )
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Farmacia de garda

Non é unha pelicula, pero eu merendaba vendo esta serie.
O mBot ten un sensor de US (ultraséns) que permiten detectar obxectos que se

encontran entre 3 e 400 cm (cun erro de 1 cm segundo as instruciéns). Son os “ollos” do

distancia del sensor de ultrasonidos (NICEN

Podemos facer un detector de presenza como o que hai na farmacia do meu barrio

mbBot.

que cando abres a porta soa ding-dong;:

al presionar

por slempre
distancia del sensor de ultrasonidos (IEITEN <KX  entonces

establecer el led de a bordo (UFER rojc €EXR verde & azul {9

reproducir tono en la nota (I3 pulsacién (L
reproducir tono en la nota (&P pulsacion (ITLM

establecer el led de a bourde (CRL0M rojo € verde €539 azul 9

ALTERNATIVAS:

* Unha alarma de intrusos.
« Un piano ao estilo da pelicula “Big” (varios mBots, cada un reproduce unha nota

diferente ao activarse o sensor).
DESAFIO:
 Un robot que mantén a distanza: se detecta un obstaculo a menos de 50 cm, xira

para evitalo.
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al presionar

por siempre

5i distancia del sensor de ultrasonidos (IteEN < K entonces

a velocidad €TER

=

esperar € segundos
si no

| avanzar ¥ ERVALIGEGE 2557
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Encontros na terceira fase

Co que sabemos sobre o detector de luz e a reproducién de notas poderiamos
programar un theremin para facer “miusica electrénica fantasmagérica”. Tratase de que en
lugar de reproducir unha nota (ex. C4 ou B5) reproducir o valor que devolve o detector de
luz.

Animaste? Vai af a solucion.

al presionar

reproducir tono en la nota sensor de luz E Rl e pulsacion (Rrre

Xa sabes, ao principio apagamos todos os leds para non interferir coa lectura da luz.

DESAFIO:
« Podemos controlar as luces dos leds co sensor de US (ultraséns)? (Os ollifios do
mbBot).

al presionar

L

establecer i led de a borde rojo  distancia del sensot de uiwasonidos GFSIcEN verde O azul G

|

* E se controlamos a velocidade do motor coa lectura do sensor de US?

al presionar
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Non me berres que non te vexo

O circuito que hai detrds dos “ollos” do mBot é un detector de son. Podemos cofiecer

o nivel de ruido co seguinte bloque:

Sensor de sonido

ATENCION: HAI QUE CAMBIAR O PORTO NO QUE ESTA CONECTADO. Por

defecto aparece no Porto 3, pero os nosos mBots téfienno no PORTO 4.

Podemos facer que chisquen un momento os leds de abordo cando escoiten un son

forte.

al presionar

por siempre
establecer el led de a bordo (ErLey rojo (9 verde ) azul )9

[ -

‘esperar hasta que  Sensor de sonido > K

establecer el led de a bordo (ErLey rojo € verde () azul (9

———————
L

—

Neste caso empreguei outra instruccién do grupo de Control:

que o que fai é deter o programa do mBot ata que se cumpre unha condicién.
Nota: se o nivel de ruido da clase é moi alto podemos elevar o 200 ou facer unha

medicién como fixemos anteriormente co sensor de luz.
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DESAFIO:
* Crear un semdforo (verde - vermello) que nos avise cando o nivel de ruido de

clase é moi alto.

al presionar

por siempre
establecer el led de a bordo (TLrry rojo (9 verde €I azul (9
gsperar Hasta que Sensor de sonido b 200

establecer el led de a bordo (Errra rojo €3 verde )9 azul (9
espemr @ segundos

L3

* E se queremos, que sexa un semaforo de 3 cores (verde, amarela, vermella).

al presionar
por siempre
establecer el led de a bordo (LRl rojo (9 verde €I azul (9

—

si Sensor de sonido > EHl] _entonces

estab!ecer el led de a bordo (Ll rojo €53 verde ()9 azul (9

esperar P segundos

L3

sl Sensor de sonido NNice > EX0] entonces

establecer el led de a bordo (&l rojo €3 verde €53 azul (9
>
esperar (X segundos
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Sorrisos e bagoas

Chegou o momento de verlle a cara ao noso mBot!
Vale non € a cara, é a pantalla de leds que ten diante. Podemos mostrar niameros,

letras, debuxos, ...

mostrar cara nimero: {)

mostrar cara x: @ v: ) caricteres:

Pero se cadra o mdis divertido sexa poder realizar os nosos debuxos:

mostrar dibujo x: @ y: @ dibujo: e

Facendo clic na cara aparece a seguinte pantalla onde podemos desefiar os nosos

debuxos personalizados.

Borer 1, | Encand . N e b= Afiadir @ FRwras

..‘-.' |'.-'| rj-a

‘ -

Canceiar Vialidar
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Borrar: apaga todos os leds.
Encender: acende todos os leds.
Anadir a Favoritos: garda o desefio.

Clic nos rectangulifios: acende ou apaga o led.
Intortaz

. | s | ‘Barart.. | Ercend.. I TR =T | Afiadir a Favedios |

]

‘ pEA T e = ,
Cancelar | | Valaar
DESAFIO:

* Facer que mBot cambie de cara cando nos achegamos.

al presionar
por siempre

si distancia del sensor de ultrasonidos < Hi _entonces

mostrar dibujo (FELSW x: @ v: @ dibujo: [FI5]
sino |

mostrar dibujo 18 x: @ v: @ dibujo: ik

MBLOCK 24




* Se facemos unha secuencia de debuxos, podemos facer que mBot cambie de

expresion pouco a pouco?

al presionar

por siempre |

si distancia del sensor de ultrasonidos ((IicEN > Ei entonces
mostrar dibujo (NELSW x: @ y: Q) dibujo: =y
si no
mostrar dibujo x: @ y: @ dibujo: B4
‘ésperar (X segundos
. mostrar dibujo s x: ) v: @ dibujo:
.esperar (XY segundos
. mostrar dibujo N x: @ v: @ dibujo:
‘esperar €Y segundos

* Un detector de presencia con mensaxe na pantalla led.

MBLOCK
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al presionar
por siempre
si distancia del sensor de ultrasonidos ((MNicEN > K1 _entonces

establecer el led de a bordo (LRl rojo ) verde €139 azul ()
mostrar dibujo (I8 x: @ v: © dibujo: N

sl no

establecer el led de a bordo (Errey rojo )9 verde )9 azul €N
mostrar dibujo (I8 x: ) y: @ dibujo: [JillF
reproducir tono en la nota I3 pulsacion (LS

»

reproducir tono en la nota (&} pulsacion QLN

MBLOCK
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Mazinger Z

Hai outros dous bloques que tamén dan moito xogo & hora de programar un mBot:

repetir hasta que

A primeira repite as instruciéns que hai no seu interior ata que se cumpra a

condiciéon que desexemos. A segunda ddnos un nimero ao chou entre os limites que
queiramos.

Podemos empregar os niimeros ao chou para decidir se o mBot xira 4 esquerda ou &
dereita.

Imos programar o mBot para que detecte obstadculos a menos de 50 cm e que decida
se xira & dereita ou 4 esquerda para evitalos.

al presicnar

por siempre

fepetis hasta que  distancia del sensor de ultrasonides e > B

st numero a azar entre @y € =Y entonces

girar a la derecna ¥ ERGGLSGECE 100

esperar €9 segundos
st no

qirar alaizquierda ¥ ERU=L L0 )

-

esparar €9 segundos

[ avanzar ~ [ERVALSEEGE 1007

MBLOCK 27



DESAFIOS:
* Queremos que tamén detecte banzos, retroceda e xire.

A presionar

por sermpre
distancia del sensar de ultrasonidos m > m

repetir hasta gue
narmero al azar entre @)y € ~ ] _emonces

g rar 2 a derecha ~ EIEERRREL
zsperar €9 segundos
5 no

grara alzquerda ~ FIEIGAEFLE 100 ™)

esoerar €9 segundos

&1

[T o velocidad €010
repenr hasta gue. seguidor de linea ladoderechz™ XTR b.anco™
EEXTEYIR] 2 velocda

5
esperar secunduos

.

numero al azar ante @9 v €) ~ B _entonces

a velocidzd @I
esaerar XD segundos
% NO

(g rara 2 zqu erca - PROUGITR 10C")

5
ssnemr XD segundos

Gi

d

« E que acenda as luces cando a luz ambiental diminde.

28
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al presionar

estahlecer el led de a hordo rojo 9 verde 3 27ul D

o siempre

'epetir hasta que  distancia del sensor de ultrasonidos Y 50|

< nimero al azar entre @y & =] entonces

a velocidad EEED)

»
esperzr @ sagundas
sl no

girar a la Izquierda ~ ERGLGEBET

.

esperzr €) sagundos

» velocicad €EED
repetir hasta que  seguidor de linea (NN CTIE W o (D

2 velocidad QR

esperar () sequncas

»
| 3

sl nimero al azar emre Yy @) = Entonces

a velocidad

esperer €F9 segundos
sl no

girar a la izquierda v ERVALIeL BT

esperzr 8D segundos

3

s sensor de luz @EEMETAMRTERTS < [II] “entonces
mostrar dibujo (EETEW x: @ y: @ dibuje: T

51 no

mostrar dibujo : @ y: @ dibujo: N

I
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