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Evitar obstaculos |

Mi primer "Evita obstaculos”

Sugerimos un programa sencillo

OB alpulsarelbotéon A v

para siempre

E distancia del sensor de ulirasonidos2 1 ¥ aunobjeto(cm) < o entonces

st giraralaizquierda v a m rpm durante o seg

si no

WSt avanzaw a m 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

El script que proponemos es el que se encuentra en "Programas de ejemplo ":
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https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2025-04/2025-04-07-11-53-00-mblock-v5-4-3.png
https://www.youtube.com/embed/r7fsP2kA9xY
https://libros.catedu.es/books/cyberpi-y-mbot2/page/como-usar-mbot2-en-mblock
https://libros.catedu.es/books/cyberpi-y-mbot2/page/como-usar-mbot2-en-mblock
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Programas de ejemplo

2

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

mBot Add-on Packs Codey Rocky HaloCode Al-Voice Recognition AI-‘cial Recognition Data Science-Visualization
(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
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https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2025-04/2025-04-01-20-45-43-mblock-v5-4-3.png

CENTRO ARAGONES de TECNOLOGIAS para la EDUCACION

CATEDU

€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

numero al azar entre o y o = o Sinoies -

& giraralaizquierda v a @ rpm

espera o segundos
si no
&t giraraladerecha * a @ rpm

espuuoseglldus

La aleatoriedad esta disefiada para
reducir |a posibilidad de que el
automavil se atasque en un cierto
angulo.

No hacerlo al azar también puede
lograr un buen efecto de evitacion
de obstaculos.

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

Podemos anadir

OB alpulsarelboton A v

8B reiniciar CyberPi
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https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-07/2024-07-17-10-24-10-capitulo-2-evitar-obstaculos-con-mbot2-pdf.png
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-07/2024-07-17-10-26-31-capitulo-2-evitar-obstaculos-con-mbot2-pdf.png

CENTRO ARAGONES de TECNOLOGIAS para la EDUCACION

CATEDU

RESULTADO

https://www.youtube.com/embed/4bVuxd22klc
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https://www.youtube.com/embed/4bVuxd22kIc

