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1.1 Placa electronica
NnanoArduino

El robot mClon como mBot son sistemas basados en Arduino. La placa controladora es pues un

Arduino, pero como veremos en opciones en vez de un Arduino UNO vamos a utilizar un

nanoArduino
P: ;(Por qué se utiliza un nanoArduino y no un Arduino normal?

R: Porque para la compatibilidad con mBot se necesita un Arduino con dos I/O Analdgicas mas el A6
y el A7 para colocar el sensor de luz y el pulsador de abordo.

20 light sensor on-board * light intensity

&6 when on-board button pressed v ?

P: ;Tiene que ser el nanoArduino necesariamente?

R: No, puede ser el RobotDyn UNO pero ultimamente (2022) es muy dificil de conseguir en el

mercado. Antes el mClon se hacia con esta placa, ver https://libros.catedu.es/books/regalate-un-

mclon/page/11-la-placa-electronica

P: (NanoArduino cumple con la condiciéon de ser una placa 100% compatible con mBot?

R: Si, y no, desde el punto de vista del hardware Sl que tiene los pines A6 y A7
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L Pin exclusivamente analogico

Maxima corriente por pin 40mA

USB JACK Recomendado 20mA

Mini Tipo B

Fuente Luis Llamas BY-NC-SA https://www.luisllamas.es/esquema-de-patillaje-de-arduino-pinout/

La suma de la corriente en cada
grupo de pins no debe exceder I00mMA

Maximo de corriente de 200mA
para toda la placa

o & p

www.luisllamas.es

Pero desde el punto de vista del SOFTWARE HAY QUE INSTALAR EL BOOTLOADER DE UNO-R3 EN
EN NANO ARDUINO

ESTE PASO LO HA HECHO YA CATEDU EN EL KIT DE PRESTAMO, NO LO TIENES QUE
HACER TU

Aqui tienes un buen tutorial de cémo se hace y qué significa https://www.luisllamas.es/usar-

arduino-para-reprogramar-el-bootloader/

Y un video por complementar :

https://www.youtube.com/embed/oce7D72Mdwo
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https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2022-03/aduino-pinout-nano.png
https://www.luisllamas.es/esquema-de-patillaje-de-arduino-pinout/
https://www.luisllamas.es/usar-arduino-para-reprogramar-el-bootloader/
https://www.luisllamas.es/usar-arduino-para-reprogramar-el-bootloader/
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Con una shield en el arduino protoboard :
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Paso 1: Grabar en el Arduino el programador ArduinolSP de ejemplos

& Blink Arduino 165 - O X%
\Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda !
MNuevo Ctrl+N A
Abrir.. Ctrl+0 Ol nsics ;
Open Recent ;  D2Digital ” |
Prayecto y 03.Analog » “
Eienmhs : » 04 .Communication 1
Cerrar Cirl+W 05.Contral ¥
Salvar Ctrl+5 0o.5ensors ¥ |
Guardar Como..  Ctrl+Mayus+5 07.Display }
08.5trings
Configurar Pagina Ctrl+Mayis+P 00.USE y
Imprimir Ctri+P 10.Starterkit >
Preferencias CtrsComa | AMGUInoISP [\
Teensy *
Salir Ctri+Q
VoI -NEEIPYT | Adafruit ADXL345 >
(| micinlize sae Sisivel 1% 85 8 e BMPORS Library >
I Adafruit HMC5883 Unified »
Adafruit ILIZ341 *
ff the loop roucins: runs over and owve .
veld leap() | Bﬂdge x
slWgite (lad, HIZE): // tara DHT sensor library G e
(L000): [/ wait I
ligitalWrite (led, LOW); /' Turn EEPROM ’ LOW
delay(1000): ff wait Esplora
'l Ethernet
Firmata
G5M
LiquidCrystal
Robot Controdl
Robot Motor

6, ATmaga

Fuente Arduino Llamas CC-BY-NC-SA https://www.luisllamas.es/usar-arduino-para-reprogramar-el-

bootloader/

Paso 2 Programador Arduino como ISP

& Blink Arduing 165 — m] s

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Auto Formato Crrl+T
o Archivo de programa.
dHin|

Reparar codificacion & Recargar,

Manitor Serie Cerl+Maypis«M =
Placa; “Arduimo Mano™ »
Pracesadorn "ATmega3Zi” »
Puerto >
Programador: "Arduine & J5P~ 1 AVE ISP
Cuemar Bootloader = AVRISP ikl
- USBtinylSP
ArduinolsP
b R AR SRS SR5E kL T DR Bk UsBasp
raid .-:':,:_|5- r ' S o Parallel Programmier
Copyright-2025:: i as an sarpur. I® Arduing as 59 | -6 -
pleMSdn{Ned, SUTEIT):

Arduing Gemma
Atmmel STKS00 development board
BusPirate as ISP

tine fny over and over efato Im



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2022-09/bootloader1.jpg
https://libros.catedu.es/Fuente%20Arduino%20Llamas%20CC-BY-NC-SA%20https:/www.luisllamas.es/usar-arduino-para-reprogramar-el-bootloader/
https://libros.catedu.es/Fuente%20Arduino%20Llamas%20CC-BY-NC-SA%20https:/www.luisllamas.es/usar-arduino-para-reprogramar-el-bootloader/
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2022-09/bootloader2.jpg
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Fuente Arduino Llamas CC-BY-NC-SA https://www.luisllamas.es/usar-arduino-para-reprogramar-el-

bootloader/
Paso 3 Quemar

& Blink Arduino 1.6,5 — O ¥

|Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda -
Auto Formato Ciri+T
Archivo de programa.

Blink
Reparar codificacion & Recargar. "
Blink Monitor Serie Ctrl+Mayis =M
B - Placa: “Arduino Nano” > |
This example cod= is 14 P‘rﬂmdﬁr“'n'rmega_azﬂ" + 1 |
Puerto >

!/ Pin 13 has an LED cont :

¢/ Pin 11 has the LED on Programador; "Arduing as [5P" 2|
// Fin & hes the LED cnl_  Quemar Bootloader |
/¢ Bin 13 hea the LED onremmeray

A give it-a bame:

int Ted = 1%

Fuente Arduino Llamas CC-BY-NC-SA https://www.luisllamas.es/usar-arduino-para-reprogramar-el-

bootloader/
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https://libros.catedu.es/Fuente%20Arduino%20Llamas%20CC-BY-NC-SA%20https:/www.luisllamas.es/usar-arduino-para-reprogramar-el-bootloader/
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1.2 Motores

Los motores son de corriente continua sin control de su posicidn, es decir, sélo podemos controlar
su sentido de giro y su potencia.

El control de los motores implicard poner en el escudo Protoboard dos circuitos integrados y su
cableado correspondiente, vamos a verlo:

1.2.1.- Driver motor B6612FNG

Para realizar el control de los motores, tanto su potencia como su sentido de giro se va a utilizar el
controlador TB6612FNG

PWMA = Control de velocidade do motor &

AIN2
AIN1
STBY = Habilita (1) ou deshabilita {0) os motores
BIN1

" BO2 L = BIN2
Conexiin do matar B BO1 @ ¢ r5cs12FNG PWIMB = Control de velocidade do motor B

Alimentacién dos motores=\/M [ X

vee |

Alimentacitn do driver — Control de sentido de xiro do motor A

Conexidn do motor A =

Control de sentido de xiro do motor B

=

o

[l
THAAHA

Fuente: https://mclon.org/ Maria L CC-BY-SA
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La potencia de los motores se controla por los pines PWMA y PWMB indicando un valor entre 0 y
255.

1.2.2.- Los giros, una complicacion
mas: 7404

Los giros se controlan con los pines AIN, por ejemplo para el motor A :

GIRO MOTOR AIN1 AIN2
CLOCKWISE (sentido agujas del reloj) 0 1
ANTICLOCKWISE (contrario) 1 0

Para no gastar dos pines del Arduino para esta funcién, un truco consiste en gastar sélo uno, y el
otro que sea el inverso de ese mismo. Ese truco es lo que utiliza mBot y si queremos
compatibilidad mClon y mBot tenemos que hacerlo.

Pero esto implica tener que utilizar un circuito impreso mas, el 7404 que tiene 4 inversores :
Ard Ard
D7 [2:4
Ard 5V AIN1 AIN2 BIN1 BINZ

14

\ Dol el ol
L L T g

mmmmlﬂlmij

7404 Hex Inverter
GND

1.2.3.- Otra opcion para los giros
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Tal y como dice la pagina https://tecnoloxia.org/mclon/robotica/o-control-dos-motores/ también se
puede utilizar dos transistores y resistencias, (de echo, mBot lo hace asi) pero no lo utilizaremos,
pues pensamos que es mas comodo el 7404.
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1.3 Sensores

1.3.1 Sensor sigue lineas
infrarojos

Utilizamos el tracker sensor TCRT5000

Tal y como hemos explicado en Partes impresas no tiene que estar cerca de la linea.

En https://tecnoloxia.org/mclon/robotica/os-sensores-ir-de-lina/ explica muy bien cémo funciona:

Receptor Emisor Receptor Emisor

JJ
-,

Branco Negro

Fuente: https://mclon.org/ Maria L CC-BY-SA
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1.3.2 Sensor evita

obstaculos ultrasonidos

Se utiliza el sensor HC-SR04

% ‘.I |I | | |
Trig:Pulse inicial ;'I J|| | || || [ ‘
I—I . L [ ]
Output I
distancia
Input
{
| | |
[ | If [
1
Echo: Pulso recbido — | || \ I'. ! \
— \ \ \
GMD L
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1.3.3 Sensor de luz

Es un LDR que conectado en serie con una resistencia nos proporciona un valor de tensién, pues el
LDR varia su resistencia con la luz (a mas luz, menos resistencia)

'
]

rd

En nuestra propuesta sélo va a tener un LDR, pero se pueden afiadir dos LDRs facilmente, ver 2.2
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1.4 Accesorios

1.4.1 Boéton on board

Este botdn es muy Util para dar comienzo a los programas, por ejemplo en el siguiente programa
hasta que o aprieto el botén el robot no comienza a dar vueltas :

when mBot(mcore) starts up |

wait until &% when on-board button pressed v ?

&2 turn right at power @ % for o secs

Si construimos el mClon con la placa Arduino o con la placa Robodyn tiene la ventaja de que se
utiliza una shield que ya tiene incorporado un botén.

En nuestro caso tenemos dos opciones, o construirlo nosotros con este esquema :
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5V

10k
Ard

AT

Pulsador+

Fuente: https://mclon.org Maria L CC-BY-SA
Tiene la desventaja de tener que dejar un cable suelto y cuando queremos activar el pulsador,

tocarlo a masa. Otra opcidn es utilizar un médulo con botén ya construido y es la opciéon que
hemos elegido
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1.4.2 zumbador

Sélo se necesita un zumbador pasivo, es decir, es un simple altavoz, la instruccién de mBlock ya
se encarga de reproducir el tono .

reproducir tono en la nota (&8 pulsacion (LN

La ventaja de ser pasivo es que podemos reproducir diferentes tonos, para saber mas ver esta

pagina de Luis Llamas . Un zumbador activo reproduce un tono fijado al suministrarle tensién, para

saber mas esta pagina de Luis Llamas.
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1.5 Extras
1.5.1 LED RGB

Imitando a mBot, el mClon tiene unos leds RGB que pueden tener diferentes colores.

La instruccién en mBlock permite la combinacién de los colores primarios para conseguir la
tonalidad que se quiera.

set led on board m red @green @blue

L0~
0
20

60

€1 Xa tefio LEDs RGB!! Na paxina https://t.co/2cU]y6ivcY podes ver como

conectalos e nesta outra https://t.co/CgldkUmRbt explicamos como funcionan e

propofiemos algunhas practicas pic.twitter.com/v]PyjZ7]6S

— mClon (@mClonRobot) November 3, 2018
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1.5.2 Brazo robodtico

Los servomotores son motores que si tenemos control del giro, es decir, que podemos ordenar que
gire un angulo determinado.

Utilizaremos en mBlock la instruccién (como se conectard al D11 de la placa, es el Slotl, si lo
conectaramos al D12 seria el Slot2)

Utilizaremos el servo colocado a un lado para insertar el brazo robético:

Fuente: https://mclon.org/ Maria L CC-BY-SA

44 Probando servo. Non hai obstaculo que se me resistal!
pic.twitter.com/ZiD7XNDZ3I

— mClon (@mClonRobot) November 6, 2018
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