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;Qué es mBot2?

Hay que entender mBot2 como un chasis a CyberPi es decir, el rotot es CyberPi y le afiadimos
sensores y actuadores que es mBot2

CyberPi

Microprocesador ESP-32

para comunicacién inaldmbrica.
Compatibilidad con codificacién
basada en bloques y

Placa del mBot2 codificacién Python.

Compatible con una amplia variedad
de componentes externos. Incluye una
bateria recargable incorporada.

Sensor ultrasénico 2

La deteccién de objetos incluye 8 LED
programables para una interaccién
mejorada.

Motores codificadores

Miden la rotacién con una
precision de 1 grado, la
distancia recorrida y controlan
con precision la velocidad hasta

Sensor Quad RGB
200 RPM.

Las 4 sondas del sensor admiten el
reconocimiento de colores, asi como
programas de deteccién de lineas
bdsicos y avanzados.

Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e imadgenes

publicados con permiso de la empresa Robotix.

MOTORES CODIFICADORES

Permite el control de la velocidad y de la posicién pues estdn codificados (motores paso a paso o
motores con un detector de posicién) por lo tanto permite movimientos precisos y colocar mBot2
en lugares exactos.

Comparandolo con mBotl su control se realizaba por mds o menos potencia a los motores, lo que
provocaba desviaciones indeseadas.

SENSOR ULTRASONICO

Mds preciso que su anterior. y ademas tiene unos leds que permite mas interaccién

Copyright 2026 o


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-07/2024-07-16-14-12-24-mbot2-actividades-pdf-xchange-viewer.png
https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf

CENTRO ARAGONES de TECNOLOGIAS para la EDUCACION -3 -

CATEDU

Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e imdgenes

publicados con permiso de la empresa Robotix.

SENSOR QUAD RGB

Es un sigue lieas mas avanzado pues permite detectar cruces de 902 pues tiene 4 sensores frente
a los 2 que tenia mBotl

Ademas tiene un sensor de color lo que permite conocer en qué posicién de la linea estamos.

Sensor de luz de color 4x

LED de color 4x

Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e imégenes

publicados con permiso de la empresa Robotix.

Para que el sensor interprete los colores que pertenecen a la linea mirar el video :
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https://www.youtube.com/embed/R7WgkpD2tvY
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Como usar mBot2 en mBlock

Podemos instalar diréctamente mBot2, lo interpreta como un chasis de Cyberpi

1. Vamos a extensién luego vamos a buscarlo en extension
2. Buscamos mBot2 descargar
3. Anadir

Q mbot2e

Desarrollo no ofical

rrollo oficial

mBot2 s

Desarrolladores: Oficial ...

Desarrolladores: Oficial ...

Se instaran estos conjuntos de instrucciones :
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Dispositivos Objetos Fondo

AFadir Conecta tu dispositivo

;Como se usa el

dispositiva?

Cambiar modeo (&)

& Conectar
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Mis primeros pasos

Programa de bienvenida

El contenido a partir de aqui es de esta pagina es de Pere Manel Verdugo Zamora

http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados con permiso del autor

Vamos a realizar este programa, primero una pantalla de bienvenida:

[ o x
@B borrala pantalla Pantalla de funcién movil
@B fija tamafio de impresién a pequefio ¥ El modo de carga y el

modo en vivo son

e R Welcome to mBot2 EEELERERERIGEERATTT) compatibles.

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados

con permiso del autor

Luego interactuamos con el joystick y el movimiento:
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toca hola v

eyl move forward 10cm RBEEEEELCENGEEERFIENG

LED todos v encendido en o

cm ¥ avanza v o

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados

con permiso del autor

el move backward 10cm BREEEEERERGEERGITTEN G

LED todos ¥ encendido en

cm v retrocede v @

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.htm| contenidos e imagenes publicados

con permiso del autor
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toca hola v

el turn right 90° RUEECEERERIGEERST T &

muestra

girarala derecha v @ -

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados

—

con permiso del autor

—

- .

2 )

toca hola v

escribe m y pasa a la linea siguiente

muestra

.

girarala izquierda w @ .

M
Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados
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con permiso del autor

Cargamos estos programas EN MODO CARGA

RESULTADO

https://www.youtube.com/embed/LwjgWchbUIO

El contenido de esta pagina es de Pere Manel Verdugo Zamora

-10 -

http://peremanelv.com/mblok.html| contenidos e imagenes publicados con permiso del autor
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Evitar obstaculos |

Mi primer "Evita obstaculos"

Sugerimos un programa sencillo

https://planet.mblock.cc/project/7548708

BB al pulsarel boton A v

para siempre

E distancia del sensor de ultrasonidos2 1 * aun objeto (cm) < o entonces

w3t giraralaizquierda v a @ rpm durante ol seg

si no

aah 2 avanza ¥ a @ rpm

Como puedes ver, cuando hay un obstdculo a menos de 15cm (puedes modificar este nimero)
retrocede un poco, gira y asi evita el obstaculo. Si no hay objeto, pues avanza

https://www.youtube.com/embed/r7fsP2kA9xY

El Evita obstaculos de programas de ejemplo

Acuérdate que para manejar el sensor de distancia, hay que instalar la extensién

correspondiente. Ver https://libros.catedu.es/books/cyberpi-y-mbot2/page/como-usar-mbot2-

en-mblock
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El script que proponemos es el que se encuentra en "Programas de ejemplo

Programas de ejemplo

2

Stage Al loT Third-party Extensions CyberPi mBot mBot2 Add-on Packs mBot Mega

Al-Ficial Recognition Data Science-Visualization

mBot Add-on Packs Codey Rocky HaloCode Al-Voice Recognition

(CN) Motion demo (EN) Motion demo (CN) Obstacle avoida... (EN) Obstacle avoida... (CN) Kp line follow (EN) Kp line follow

El contenido a partir de aqui es de Pere Manel Verdugo Zamora

http://peremanelv.com/mblok.html| contenidos e imagenes publicados con permiso del autor
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€8 cuando CyberPi se inicia

€8 fija tamano de impresiona pequenio ¥

ey Tl Press “B” to start obstacle avoidance B RER TR T S
£ B esabe QUEERCRGICSERS v pasa a la linea siguiente

esperahastaque . OB ;pulsadoboton Bv ?

para siempre

si E distancia del sensor de ultrasonidos2 1 v aun objeto (cm) > o entonces

avanza v a@rpm

mimoalmrentreoyo =° Sinoies - x
La aleatoriedad esta disefiada para
48 giraralaizquierda v a @ rpm reducir la posibilidad de que el
automavil se atasque en un cierto
espera o segundos —
si no
No hacerlo al azar también puede
&% giraraladerecha v a @ rpm lograr un buen efecto de evitacion
de obstaculos.
espera o segundos y

& 4

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.htm| contenidos e imdgenes publicados

con permiso del autor

La distancia de 8cm es arbitraria y también la eleccién de hacerlo al azar o no.

Podemos anadir
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0B alpulsarel boton A v

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados
con permiso del autor

RESULTADO

https://www.youtube.com/embed/4bVuxd22klc

El contenido de esta pagina es de Pere Manel Verdugo Zamora

http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imdgenes publicados con permiso del autor
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Evitar obstaculos Il

El contenido de esta pagina es dePere Manel Verdugo Zamora

http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados con permiso del autor

Acuérdate que para manejar el sensor de distancia, hay que instalar la extensién

correspondiente. Ver https://libros.catedu.es/books/cyberpi-y-mbot2/page/como-usar-mbot2-

en-mblock

Ahora, en vez de elegir al azar como Evitar obstaculos | qué direccién a girar, en este caso
vamos a realizar un proyecto en el cual nuestro mBot2 tiene que detectar un objeto cuando
esté a menos de 10 cm. En este momento se tiene que para y comprobar la distancia que
hay a su derecha y la distancia que hay a su izquierda, siempre tendra que ir por la

direccién donde el obstaculo estd mas lejos.
—

1

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes

publicados con permiso del autor
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cuando clic en

para siempre

W avanzav a @ rpm

espera hasta que E distancia del sensor de ultrasonidos 2 1 * aun objeto (cm) < m

% para motor con encoder todos v
&% girar ala izquierda v @ .

fila izquierda® a [ distanda del sensor de ultrasonidos 2 1 * aun objeto (cm)

o

&% girarala derecha v @kl

fila Derechas a [ distandia del sensor de ultrasonidos 2 1+ aun objeto (cm)

si Derecha > izquierda entonces

&% girar ala izquierda » o -

5i no

st girar ala derecha v @ =

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.htm| contenidos e imagenes publicados

con permiso del autor

RESULTADO

https://www.youtube.com/embed/m4GC 5WbdXM
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Jugando con la luz

mBot2 se quiere ir de marcha nocturna

Podemos hacer que el mBot2 se vaya de marcha nocturna

https://www.youtube.com/embed/p9543Fjx4sM

Un programa muy muy sencillo es este hay que jugar con los valores de 20 y 50 segun las
condiciones de tu aula

v < @
OB muestra N | ]

EB toca tambordecaja v duranite {FEY tiempos

E B apagalED todos w

&% para motor con encoder todos ¥

&%  giraralaizquierda v a @ rpm

https://www.youtube.com/embed/M3gOvOOQ-NA

Es muy espectacular hacerlo con los alumnos, se deja el aula a oscuras, se encienden todas las
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| No te quedes con sélo girar, hazle piruetas, juegos de luces etc...

Robot polilla

Podemos hacer este sencillo programa que avanza si hay luz, o va dando vueltas (lo busca) si no
hay

0B cuando valor luz v >w @

| £ B cuando valor luz » <w @ )

&t avanzaw a m pm

| &% motor con encoder EM1 *) giraa @ rpm, motor con encoder EM2 ) giraa m' rpm

https://www.youtube.com/embed/8rucCGgtlgs

Puedes alterar el programa de tal manera que si no hay luz, que haga giros més largos,
retroceda...
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Sigue lineas |

Mi primer siguelineas

El sigue lineas més sencillo es este, recomendamos empezar por aqui

0B al pulsarel botén A v
para siempre
E iL1. R1de linea v+ del sensor cuadruple RGB

o) retrocede ¥ a @ rpm

E iL1.R1de linea * del sensor cuadruple RGB en estado

BafL 2avanza ¥ a @ rpm

E iL1. R1de linea * del sensor cuadruple RGB

&%  giraraladerecha v a@ rpm

E iL1. R1de linea ¥ del sensor cuadruple RGB en estado

girar a la izquierda * a @ rpm

J

e Si detecto 00 es decir "he perdido la linea" entonces ves hacia atras para recuperarla

e Si detecto 11 es que estoy "en la linea" pues "pa'lante"

e Si detecto 01 es que la linea la tengo a mi derecha (0 en la izquierda 1 en la derecha) por
lo tanto gira a la derecha para volver al redil

¢ lo mismo pero a la izquierda
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Como se puede ver, hace movimientos hacia atras sobre todo en las curvas cerradas pero jjno se
escapa!!

https://www.youtube.com/embed/6itHWcvZnUs

El sigue lineas de "Programas de ejemplo"

Acuérdate que para manejar el sensor de distancia, hay que instalar la extensién

correspondiente. Ver https://libros.catedu.es/books/cyberpi-y-mbot2/page/como-usar-mbot2-

en-mblock

El programa lo puedes encontrar en los "Programas de ejemplo":

Q Programas de ejemplo

Stage Al loT Third-party Extensions CyberPi mBot @

mBot Add-on Packs Codey Rocky HaloCode Al-Voice Recognition Al-Facial Recognmon Science-Visualization

N

(CN) Motion demo (EN) Motion demo (CN) Obstacle avoida... (EN) Obstacle avoida... (CN) Kp line follow (EN) Kp line f(glg)w

mBot2 Add-on Packs mBot Mega

El contenido a partir de aqui es esta pagina es de Pere Manel Verdugo Zamora

http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados con permiso del autor

El primer script es para parar el robot con el botén A

&% motor con encoder EM1 *) gira a potencia o %, motor con encoder EM2 *) gira a potencia o %

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados

con permiso del autor
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Vamos a crear las siguientes variables:
base_power

kp

left_power

right_power

OB al pulsar el boton B »
detener ofros programas del objeto »

fija base power v am

Como "cantidad de desviacidn", la posicion
de desplazamiento de linea se puede utilizar
para corregir la desviacion de las tareas
automaticas de seguimiento de linea. Es la
"P" en lo que llamamos control PID.

La | y D implican conocimientos integrales y
diferenciales, y tienen altos requisitos de
matemadtica, programacion y eficiencia de
hardware, que no se ampliaran aqui.

fija left power * a base power - kp * desviacién del sensor cuadruple RGB 1+ (-100..100)

ija right powerv a ase_power + * desviacion del sensor cuadruple RG v (-100..10
fij igh * b kp * desviacion del adruple RGB 1 (-100...100)

& motor con encoder EM1 ®) gira a potencia left power 9%, motor con encoder EM2 *) gira a potencia | right power %

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados

con permiso del autor

(optativo) Esta funcién para que nos muestre el color de la linea

€8 cuando el mando de juego pulsado centro »

detener otros programas del objeto »

para siempre

8 B escribe detector (1) R2 » del sensor cuadruple RGB

espera m segundos

RESULTADO

https://www.youtube.com/embed/hhTppcf9iPA
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Sigue lineas |

El contenido de esta pagina es de Pere Manel Verdugo Zamora

http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados con permiso del autor

Acuérdate que para manejar el sensor de distancia, hay que instalar la extensién

correspondiente. Ver https://libros.catedu.es/books/cyberpi-y-mbot2/page/como-usar-mbot2-

en-mblock

En este programa sigue lineas avanzado vamos a incorporar que nos vaya diciendo los
colores que va detectando

El script que proponemos es el siguiente :

-l A: Detener el siguimiento de linea BEeEIEERERILEER o (N1 E
WYl B [niciar seguimiento de linea EUvEREERERIGEER o111
-B: Wl R Presionar joystick: Comprobar los resultados del reconcimiento de color REREENER I EERA Nl =]

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados

con permiso del autor

&% motor con encoder EM1 *) gira a potenda o %, motor con encoder EM2 ®) gira a potencia o %

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados

con permiso del autor
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CATEDU

Y el algoritmo principal

e Cuando se presiona el botén B
o Detener otros programas del objeto.
o A la variable base_power le asignamos el valor 55
o A la variable kp le asignamos el valor 0.8
o Para siempre (Bucle infinito)
o A la variable left_power le asignamos el valor -1 * ( base_power + (kp *
desviacién del sensor cuadruple RGB)
o A la variable right_power le asignamos el valor(base_power - (kp * desviacién
del sensor cuadruple RGB)
o moto EM1 gira a potencia right_power %, motor EM2 gira potencia left_power
%
o si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta blanco entonces
o muestra 5 leds color blanco
o si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta rojo entonces
o muestra 5 leds color rojo
o si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta amarillo entonces
o muestra 5 leds color amarillo
o si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta verde entonces
o muestra 5 leds color verde
o si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta cian entonces
o muestra 5 leds color cian
o si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta azul entonces
o muestra 5 leds color azul
o si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta morado entonces
o muestra 5 leds color morado
o si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta negro entonces
o muestra 5 leds color negro

Copyright 2026
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CATEDU

OB al pulsar el boton B v

detener otros programas del objeto v
fija base powerv a @
fia kpv a @

para siempre

fijg left power v a o* base power + kp * desviacion del sensor cuadruple RGE 1+ (-100..100)

fila right power v a base power - kp * desviacion del sensor cuddruple RGE 1+ (-100..100)

& motor con encoder EM1 ) gira a potencia | right power %, motor con encoder EM2 &) gira a potencia left power %

il
!

entonces

si jdetector (2) R1 v del sensor cuadruple RGB 1 v detecta blanco »

T8 muestra | SN D A O

jdetector (2) R1 v del sensor cuadruple RGB detecta rojo v 7 entonces

muestra

;detector (2) R1 v del sensor cuadruple RGB detecta amarillo v 7 entonces
muestra (D D O

jdetector (2) R1 v del sensor cuadruple RGB detecta verde v 7 _entonces
muestra

sdetector del sensor cuadruple RGE cian * 7 _entonces
muestra

;detector del sensor cuadruple RGB detecta azul » 7 _entonces
muestra

;detector del sensor cuadruple RGB detecta morado * ? JEntonces
muestra

jdetector del sensor cuadruple RGE detecta negro v 7 JEntonces

muestra

o

-25-
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Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.htm| contenidos e imagenes publicados
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con permiso del autor

Y ademas (optativo) igual que el sigue lineas | :

- x

El color de reconocimiento esta configurado para
aparecer después de la clave porgue se necesita una
cierta cantidad de tiempo para imprimir el texto, lo que
bloqueara el hilo actual y hard que el efecto de
patrullaje disminuya.

0B cuando el mando de juego pulsado centro

detener otros programas del objeto »

&% motor con encoder EM1 *) gira a potendia o %, motor con encoder EM2 *) gira a potencia o %

para siempre

€8 escribe detector (1) R2 v del sensor cuadruple RGB 1 v detecta color v y pasa a la linea siguiente

espera (@) segundos

-26 -

Puede haber algin error en el reconocimiento del color, porque el matenal
de la tarjeta de color basado en la calibracién de fabrica no cubre todos los
materiales.

Si necesita una determinacidn de color personalizada, puede considerar la
implentacion del parametro "valor del objeto R / G / B" devuelto.

A

Pere Manel Verdugo Zamora http://peremanelv.com/mblok.html contenidos e imagenes publicados

con permiso del autor

RESULTADO

https://www.youtube.com/embed/Nx1mIV6vddk

Copyright 2026
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CATEDU

Control remoto

MANDO A DISTANCIA: EL TECLADO (cutre, pues estas
atado por cable)

Vamos a realizar EN VIVO este programa

| cuando tecla flecha arriba v pulsada [N cuando tecla flecha abajo v pulsada |§

| &% avanza v a rpm durante seqg AN &3 retrocede v a m durante se
P g P g

cuando tecla flecha derecha v pulsada cuando tecla flecha izquierda v pulsada

b  giraraladerecha v a @ R S o S€0 M &% giraralaizquierda v a @ rpm durante o seg

Como puedes ver es puedes controlar el robot pero esta "atado" al ordenador, esa es la desventaja
de programar EN VIVO

MANDO A DISTANCIA OTRO MBOT (mola)

Vamos a controlar un mBot2 con otro mBot2 (realmente el que hace de mando a distancia con el
Cyberpi sélo ya funciona) MODO CARGA

Solucion

EN LOS DOS PONEMOS EL SIGUIENTE PROGRAMA :
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~ CATEDU

0 B cuando el mando de juego pulsado centro v

E 8B emitirmensaje en red

0B cuando el mando de juego pulsado — ¥

OB emitirmensaje en red

0B cuando el mando de juego pulsado + ¥

@8 emitir mensaje en red

0 B cuando el mando de juego pulsade 1

E 8 emitirmensaje m en red

0 B cuando el mando de juego pulsade | v

@8 emitir mensaje en red

Fuente Javier Quintana

El resultado es muy bueno :

https://www.youtube.com/embed/mzIuJLIDRFY

- avanza ¥

| 08  al recibir en LAN

&30 giraraladerecha v a @ rpm

OB al recibir en LAN

&a0 giraralaizquierda v a @ rpm

@B al recibir en LAN

st retrocede v a @ pm

MANDO A DISTANCIA: EL TECLADO (pero no cutre,

sino MOLA por Internet)

Copyright 2026

En este caso el mBot2 puede estar en Kuala Lumpur [IT11T]
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CATEDU

ATENCION TIENES QUE ESTAR LOGUEADO EN https://ide.mblock.cc/ PUES VAS A UTILIZAR
LA NUBE DE USUARIO

https://planet.mblock.cc/project/8632451

En el Cyberpi

Ponemos este programa, los verdes estan en la seccién loT :

@B cuando CyberPi se inicia

L BT EE RN MIWIFI REESTTEE AN MICONTRASERA

espera hastaque 0 B ;red conectada?

OB escribe

al recibir mensaje m de la nube de usuario [

avanza v a @ rpm

I8 al recibir mensaje de la nube de usuario al recibir mensaje (30 al:) de la nube de usuario G al recibir mensaje (LR de la nube de usuario

girar a la izquierda v a @ rpm SR B & avanzav a o pm : RN &% giraraladerechav a @ pm

B T8 al recibir mensaje {E:E14) de la nube de usuario 8

&y retrocede v a @ pm

ESTO LO "CARGAMOS" AL CYBERPI 0 sea MODO CARGA
En el Sprite (oso panda)

Ponemos esta extension :

Copyright 2026 -29 .
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CATEDU

Q. Buscar

Todos Al

ll ‘UE

User cloud message

Upload Mode Broadcast
Desarrolladores: Oficia.. & B Q

BT HEERITE, AllhiErsEEe
S EEaAalE HEE L FEE
h

Desarrolladores: Ofica... &2 B Q

BInSEr B SNERSEREE
EEAEEmIEEEER

*  Borrar 4+ Afadir

Y ponemos este programa

B cuandotecla flechaarriba v pulsada [

ﬁ envia mensaje (&L=l a la nube de usuario

cuando tecla flecha izquierda ¥ pulsada

' ﬁ envia mensaje (r&EGEY a la nube de usuario

' cuando tecla flecha abajo ¥ pulsada

PERO LO EJECUTAMOS MODO VIVO

Copyright 2026

€ envia mensaje (EEHL) ala nube de usuario

- 30 -

e (o

Desarrollz

EdEEd

cuando tecla flecha derecha * pulsada

"9 COWERGELEETEN derecha JERENULRLERTETE ]

' ‘:b envia mensaje {ELEN ala nube de usuario

- 30 -
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CATEDU

[T][TIES CURIOSO
ES UN PROGRAMA QUE EN EL CYBERPI LO HEMOS CARGADO Y EN EL SPRITE EN VIVO SE
UTILIZAN LOS DOS MODOS [11T]

https://planet.mblock.cc/project/8632451

https://www.youtube.com/embed/654PLOYDmys

MANDO A DISTANCIA: RECONOCIMIENTO DE
IMAGENES POR INTELIGENCIA ARTIFICIAL PROPIA:
MAS MOLON TODAVIA

O sea, que la IA reconozca simbolos (por ejemplo una flecha pintada en un folio) y que el robot se
mueva acorde a lo que le ensefas.

Y que tu le ensefies a la maquina jj no te lo pierdas en https://libros.catedu.es/books/cyberpi-y-

mbot2/page/mando-a-distancia-con-machine-educable-ia !!
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CATEDU

Mas actividades

RETOS : HACER UN PROGRAMA QUE REALICE....

RETO1l APARCAR

FINISH

SOLUCION pag 18 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf

contenidos e imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.

RETO 2 HACER UN CUADRADO

Los cuadrados naranjas son obstaculos.

©
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CATEDU

Solucién en pag 53 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf

contenidos e imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.
RETO 3 BUSCANDO EL COLOR AZUL ...

Un grupo de mBot2 buscan el color azul pintado en el suelo. Si uno lo encuentra, informara a los
demas y ganara el juego.

Solucién en pag 90 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf

contenidos e imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.
RETO 4 BUSCANDO EL COLOR AZUL... PERO EN SOLITARIO

Hacer el juego anterior pero sélo teniendo un mbot2

Solucién en pag 9 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf

contenidos e imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.

Es parecido a la solucién con Broadcast que vimos en LAN con cyberpi

RETO 5 EL NO VA MAS ... UN CAMARERO

El robot camarero que vas a fabricar debe ser capaz de hacer una serie de cosas: °
Desplazarse en linea recta * Detenerse en una zona roja (tu mesa), anotar un pedido
y enviarlo a la cocina * Opcién adicional: si se dispone de un segundo mBot2 o
CyberPi, entonces mostrar los pedidos a la cocina (para que puedan empezar a
preparar la comida) ¢ Continuar desplazandose hasta que el mBot2 encuentre una
superficie verde (la cocina) y se detenga para recoger la comida de la cocina °
Opcional: si se dispone de un segundo mBot2 o CyberPi, entonces notificar se esta
entregando la comida

when receiving @{ellsJ) boadcast on LAN

OB connect to Wi-Fi @ password
B display -

wait until @B network connected? OB clear screen

OB show | B LAN broadcast @§{<ll-)) value received ' at center of screen v by middle v pixel

OB display

OB show at centerofscreen ¥+ by middle v pixel &8 when receiving @EERRE-EOELY boadcast on LAN
wait ° seconds OB play LED animation rainbow v until done

OB clear screen oH play yummy v until done

OB turn off LED all »

BB clear screen

&% moves forward v at @ RPM

waituntil. (=3 quadrgbsensor 1+ probe (3)L1 v detected redv ? ~or (&) quadrgbsensor 1v probe (2JR1v detected redv ?

Cc

&% stop encoder motor all v

get_order


https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf
https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf
https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf
https://libros.catedu.es/books/cyberpi-y-mbot2/page/lan
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-07/2024-07-18-10-06-34-mbot2-actividades-2-pdf.png
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CATEDU

define get order

set order status v to o

OB LED allv displays ()
o sposk_auto
repeat until order status > o
TBLED allv displays (
E B recognize (4) English » o secs
€8 turn off LED all
set order v to [ B speech recognition result

OB show [order at center of screen ¥+ by middle v pixel

T8 LED allv displays (

LB speak auto v  join CECIELYP order

B LED all v displays ( .

BB recognize (4) English v “ secs

E B turn off LED all »

0B show (LB Speech recognition results at center of screen ¥ by middle v pixel
if @B speech recognition result contains @ ?  then

set order status v to o

-l L EEUSRETN GBI Your meal will be prepared immediately.

@B broadcast message @i:l:I:l) with value order on LAN

else

-l ELEE ST AN Sorry. Please repeat your order

=5
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CATEDU

Pag 107 Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e

imdagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.

¢QUE HACEN ESTOS PROGRAMAS? ....

B show | @B ambient light intensity at center of screen v by middle v pixel

Pag 25 Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e

imdagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.

B show | @B loudness at centerofscreen v by middle v pixel

Pag 26 Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e

imdagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.
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CATEDU

when space v key pressed

forever

CB waveup v detected? _then

OB show @ at x o y o by middle v pixel

BB clear screen

Pag 27 Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e

imdagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.
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CATEDU

when space v key pressed

forever

if E ultrasonic2 1 v distance to an object (cm) < m then

st turns left = @ ® until done

&% moves forward v at @ RPM

Pag 28 Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e
imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.

when space v key pressed
L3
forever

if Equad rgbsensor 1v probe (2)R1 v detected white v ? _then

o2t moves forward v at @ RPM

else

& stop encoder motor all »

Pag 29 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e
imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.
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CATEDU

CB table, input @ atrow 1% ,column 1w

E°B table, input atrow 1% ,column 2w

C°B table, input atrow 2+ ,column 1w

E 8 table, input m atrow 2% ,column 2w
C°B table, input atrow 3% ,column 1w
CB table, input @ atrow 3% ,column 2w

CB table, input atrow 49 ,column 1w

EB table, input @ atrow 4% ,column 2w

Pag 33 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e

imdagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.
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CATEDU

B when button A v pressed B when button B v pressed

0 B start recording

wait o seconds

BB stop recording

BB play recording

Pag 41 deManual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e
imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.

OB when button A v pressed T8 when button B v pressed
EB start recording forever

wait o seconds if ) ultrasonic2 1 v distance to an object (cm) =< @ then

CE stop recording OB play recording until done

&% encoder motor all ¥ *) rotates by @ =

else

& moves forward v at @ RPM

Pag 43 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e
imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.
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CATEDU

OB when button A v pressed

w20 moves forward v+ at @ RPM

wait until E quadrgbsensor 1+ L1,R1's linev statusis (3)11 e ?

&% stop encoder motor all v

Pag 60 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e

imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.

@B when button B v pressed
forever

if B quadrgbsensor 1+ linev statusis (6)0110+« ? _then

a2t moves forward ¢+ at @ RPM

else

&% stop encoder motor all »

Pag 60 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e

imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.
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CATEDU

B when button A v pressed

a2 moves forward v at @ RPM

waituntil. () quadrgbsensor 1v probe (4)L2v detected redv ?
&0 turns left » @ ° until done

&2 stop encoder motor all »

Pag 62 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e
imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.

0B when CyberPi starts up

0B show [ quadrgbsensor 1 v deviation (-100~100) at center of screen v by middle v pixel

Pag 63 de Manual mBot2 https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf contenidos e
imagenes publicados con permiso de la empresa Robotix.

define simple line follow

if () quadrgbsensor 1+v L1,R1's linev statusis (3)11v ? _then

&% moves forward v at @ RPM

if ) quadrgb sensor 1 v L1,R1's linev statusis (1)01v ? _then

&% turnsright v at @ RPM

if () quadrgb sensor 1+ L1,R1's linev statusis (2)10v ? _then

& turnsleft v at @ RPM



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-07/2024-07-17-13-07-02-mbot2-actividades-pdf.png
https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-07/2024-07-17-13-07-58-mbot2-actividades-pdf.png
https://www.robotix.es/documentos/mbot2-actividades.pdf
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-07/2024-07-17-13-09-29-mbot2-actividades-pdf.png

CENTRO ARAGONES de TECNOLOGIAS para la EDUCACION -42 -

CATEDU

@B when joystick middle pressed v
repeat until OB button B v pressed?
simple line follow
if [ quad rgb sensor 1+ probe (2)R1 v detected

& moves forward v at m RPM for o secs

if 3 quadrgb sensor 1 v probe (2)R1 v detected
&% turns  left v (@R ° until done

«0 moves forward » o cm v until done

E quad rgb sensor 1 v probe (2)R1 * green v ? _then

&3 turns left » @ ° until done

wait o seconds

& turns night v @ ° until done

wait o seconds

a0 tumns left » @ “ until done

20 moves forward » o cm * until done

J

&% stop encoder motor all v
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CATEDU

define line follow speed steering sensor

set + steering * sensor

set leftv to ° * speed - steering * sensor

&% encoder motor EM1 *) rotates at left RPM, encoder motor EM2 *) rotates at right RPM

Y utilizar esta instruccién en la funcién principal

line follow @ m E quad rgb sensor 1 v dewviation (-100~100)
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when space v key pressed
EB reset rotated angle around all v axis

repeatuntil OB button B v pressed?

if OB tilted right(roll) * angle (°) > m or OB tilted right(roll) * angle (°) < m then

&2 moves forward v at @ RPM
else

&% moves forward v at @ RPM

&% stop encoder motor all v
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CATEDU

0B when button A v pressed

BB broadcast message on LAN

BB when receiving m boadcast on LAN

a2 turns left » ° until done

BB play hi v until done
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CATEDU

@B when CyberPi starts up

@B connect to Wi-Fi @ password
CB display [ ]

wait until T B network connected?

OB display

CH show label 1 v @EUEIRGERCIEIRIVEY at center of screen v by middle »  pixel

U H show label 2 » at middle at bottom v by middle v pixel

B when button B v pressed

&8 recognize (4) English » o secs

OB show label 1 + (L8 Speech recognitionresult’ at center of screen ¥ by middle v pixel
if B speech recognition result contains @) ?  then

0B broadcast message @ on LAN

8B when receiving @2 boadcast on LAN

&% moves forward v m cm * until done
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En el siguiente programa se usa la extension TEACHABLE MACHINE, en ella se ensefia al objeto que
reconozca (INTELIGENCIA ARTIFICIAL) un mBot2, un block de notas, mira

https://libros.catedu.es/books/cyberpi-y-mbot2/page/software-educable-maquina-educable-
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CATEDU

- 46 -

teachable-machine para saber cémo se utiliza esta extension.

Una vez "aprendido" se pueden usar las instrucciones de "recognition result is... "

Tiene la pega que tienen que estar conectado por cable el mBot2 o usar un adaptador Bluetooth

Programa objeto

when this sprite clicked

forever

if

recognition resultis mBot2 * ? _then

o.‘\ send upload mode message

if recognition resultis notebook v+ ? _then

oa send upload mode message

if recognition result is nothing v ? _then

or‘\ send upload mode message

Programa mBotZ2

o.‘\ when receiving upload mode message

E 8 play yeah v until done

[cc Y

&% moves forward v+ at @ RPM for o secs

o“ when receiving upload mode message

OB play surprised * until done

[cc)

<26 moves backward v+ at @ RPM for o secs
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