1 ;Como es mClon
con hanoArduino?

e 1.1 Placa electronica nanoArduino




1.1 Placa electronica
nanoArduino

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 v light intensity

&2 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


https://libros.catedu.es/books/mclon-con-nanoarduino/page/21-opciones
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2022-03/2022-03-17-13-42-27-mblock-block-based-ide-coding-for-beginners.png
https://libros.catedu.es/books/regalate-un-mclon/page/11-la-placa-electronica
https://libros.catedu.es/books/regalate-un-mclon/page/11-la-placa-electronica
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Fuente Luis Llamas BY-NC-SA https://www.luisllamas.es/esquema-de-patillaje-de-arduino-pinout/
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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 coémo 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

Con una shield en el arduino protoboard :



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2022-03/aduino-pinout-nano.png
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https://www.luisllamas.es/usar-arduino-para-reprogramar-el-bootloader/
https://www.youtube.com/embed/oce7D72Mdwo
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https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2022-09/arduino-grabandoarduinonano.jpeg

Paso 1: Grabar en el Arduino el programador ArduinolSP de ejemplos

@ Blink Arduino 1.6.5 — O %
Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda {
Muevo Crl+M fil
Abrir... Crrl+0 01.Bazics »
Open Recent P 02.Digital ] |
Proyecto ¥ 03.Analog » ~
Ejemplos. §  04Communication il
Cerrar Ctrl+\W 05.Contral ¥
Salvar Ctrl+5 06.5ensors * |
Guardar Como..  Cirl+Mayus+5 07 Display »
08.5trings 5
Configurar Pagina Ctrl+Mayts+P 09.USB .
{MERIE Curt+F 10.5tarterkit > |
Preferencias CtrisComa | ArduinolSP [\
Teensy S
Salir Cirl+0

TETT NETEAT 1 | Adafruit ADXL345 >
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Robot Control
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W W

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 155 = O *

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Auto Formato Crrl+T
= Archiva de programa.
link

Reparar codificacion & Recargar,

Manitor Serie Ctrl+Mayis+h

Placa; “Arduimo Mano™ 3

Pracesador "ATmega3Zi” »

Puerto >
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Cusmar Bootloader - AVRISP ikl

g USBtinylSP
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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

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 X
| Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda )
Auto Formato Ctri+T
BaE Archivo de programa.
Reparar codificacion & Recargar. "
: Monitor Serie Ctrl+Mayis+M
o it Placa: “Arduino Nano” >
Thim example code im if Procesador: “ATmega328" 3|
: Puerto )
Jf Fin 15 has an LED cong
// Pin 11 haz the LED cn Programador: “Arduing as [5P" ?
/f Bin & has the LED on i M['Boﬂﬂmr |
f Bin 13 haad the LED on Sresmer—ro =

ff give it-a hame:
int Tad = 1%

Fuente Arduino Llamas CC-BY-NC-SA https://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 posicién, es decir, sélo podemos controlar
su sentido de giro y su potencia.

El control de los motores implicara 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

Alimentacién dos motores=— VM [ X3 PWMA — Control de velocidade do motor A

-
Alimentacidn do driver = VCC B L ( AIN2 Control de sentido de xiro do motor A
GND £ 2B : AIN1
: == Habilita (1) ou deshabilita (0) os motores
Conexién do motor A = AOL K STBY } }
A02 K _J BIN1 : :
Control de sentido de xiro do motor B
_ Bo2 £ __J BIN2
Conexidn do motor B 7 554 PR h ) PWMB — Control de velocidade do motor B

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

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 D4

[
Ard 5V AIN1 AINZ BIN1 BIN2

\ Dol ol Lo
Lo N L TN L

TUT T T

7404 Hex Inverter

GND

1.2.3.- Otra opcion para los giros

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.


https://libros.catedu.es/link/3320#bkmrk-utilizamos-el-tracke

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

LY

Branco Negro

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


https://catedu.github.io/mClon/propuesta/partesimpresas.html

1.3.2 Sensor evita
obstaculos ultrasonidos

Se utiliza el sensor HC-SR04

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)

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


https://libros.catedu.es/books/regalate-un-mclon/page/22-propuesta-mclon-vs-mbot

1.4 Accesorios

1.4.1 Béton 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 :


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2022-03/2022-03-17-14-45-48-mblock-block-based-ide-coding-for-beginners.png
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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

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 .


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2022-03/2022-03-17-14-49-44-1-4-accesorios-libreria-catedu.png
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2022-03/2022-03-17-14-50-50-modulo-boton-arduino-busqueda-de-google.png

reproducir tono en la nota (&R pulsacion (LA

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.



https://www.luisllamas.es/reproducir-sonidos-arduino-buzzer-pasivo-altavoz/
https://www.luisllamas.es/reproducir-sonidos-arduino-buzzer-pasivo-altavoz/
https://www.luisllamas.es/arduino-buzzer-activo/

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 €N red (B green (B9 blue @l‘
0

4 Xa tefio LEDs RGB!! Na péaxina https://t.co/2cU]y6ivcY podes ver como

conectalos e nesta outra https://t.co/Cgl4dkUmRbt explicamos como funcionan e

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

— mClon (@mClonRobot) November 3, 2018

1.5.2 Brazo robodtico


https://t.co/2cUJy6ivcY
https://t.co/Cql4kUmRbt
https://t.co/vJPyjZ7J6S
https://twitter.com/mClonRobot/status/1058711684053897216?ref_src=twsrc%5Etfw

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

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

set servo angle €W

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 resista!

pic.twitter.com/ZiD7XNDZ3lI

— mClon (@mClonRobot) November 6, 2018



https://t.co/ZiD7XNDZ3l
https://twitter.com/mClonRobot/status/1059824892915433475?ref_src=twsrc%5Etfw

