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Sigue lineas |

Mi primer siguelineas

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

BB alpulsarel botén A v
para siempre
E iL1.R1de linea # del sensor cuadruple RGB

&% retrocede v a @ rpm

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

&t avanzaw a @ rpm

E iL1. R1de linea # del sensor cuadruple RGB

&%  giraraladerechav a @ rpm

E iL1. R1de linea ¥ del sensor cuadruple RGB enestado (2)10 v

girar a la izquierda * a @ rpm

-

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

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

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 E mBot2 Add-on Packs mBot Mega
mBot Add-on Packs Codey Rocky HaloCode Al-Voice Recognition Al-Facial Recognition Science-Visualization e

(CN) Motion demo (EN) Motion demo (CN) Obstacle avoida... (EN) Obstacle avoida... (CN) Kp line follow (EN) Kp line fc{:l)w

El contenido a partir de aqui es esta pagina es de

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

L]

detener otros programas del objeto »

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

Copyright 2025 -2


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

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

@B cuando el mando de juego pulsado centro v
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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