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1.9 Dependiendo del ordenador

- Qué es?

DOS MODOS DE FUNCIONAR MBOT

Hay que tener en cuenta que mBot tiene dos formas de funcionar:
Dependiendo del ordenador y dos formas de conectarte:

e Conexion inalambrica 2.4G (también puede ser Bluetooth, red.. pero no lo vamos a dar
aqui pues provoca interferencias con otros equipos)
e Conexién por cable USB

Independiente del ordenador:

e Sélo por Conexién por cable USB se carga el programa (Upload to Arduino), luego se
desconecta y el robot ya puede ir sélo sin ordenador

Utilizaremos *Dependiendo del ordenador conexion inalambrica 2.4G*, por ser rapida y
sencilla.

La conexion independiente del ordenador, se explica en el M3 coémo realizarlo.

¢, Qué hace mBot dependiendo del
ordenador?

En el modo de dependiendo del ordenador, mBot obedece a un programa interno (Firmware)
Este Firmware lo que le ordena a la placa Arduino es:

1. Haz caso a las instrucciones del mando de IR ver figura de abajo
2. Haz caso a la conexién con el ordenador y a las instrucciones que vengan por ahi
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Esto tiene su importancia:

e El punto 1 te dice que no puedes hacer un programa con el Mando IR pues prevalece el
del Firmware, por lo tanto no se puede utilizar en tu programacién el mando IR en el modo
"dependiendo del ordenador" pero si en el modo "independiente del ordenador".

e El punto 2 te dice que tus programas se ejecutan en el ordenador y se lo comunica al
robot luego:

e Si desconectamos el ordenador o la conexién, dejan de funcionar, o mejor dicho se mBot
se queda atascado en la dltima instruccién ejecutada.

e Tus programas van un poco lentos, pues dependen del ordenador. El mismo programa lo
pasas al modo "independiente del ordenador" y va mucho mas répido.

Instrucciones del mando IR en el firmware que viene por defecto (modo dependiendo del
ordenador):

Mode 2: Wall
avoidance robot

Maode 1: Remote

manual contral " : o Ll ot Mode 1: Remote manual control
. ] ." Users can use buttons to contral the
. . . direction and speed of mBot.
Forward .
. . . Mode 2: Wall avoidance robot
Left - o . ﬂ . Right A robot that can avoid walls and obstacles
. . . -=------ Backward while moving.
-] Mode 3: Line follower robot
: Lirwe follower is a robot that can follow a
! Set the speed
B et path. The path ean be visible like a black
line on a white surface (or vice-versa)

Fuente de las imagenes: http://makeblock.es/

Por cierto, de vez en cuando es bueno tener actualizado el Firmware, esto se hace aqui:
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