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Introduccion

Agradecimientos al autor Pedro Ruiz por la publicacién de estos retos en

https://pedroruizf.github.io/maqueen_retos/index.html licencia Licencia Creative Commons

Reconocimiento Compartir igual 4.0

Este sitio plantea una serie de retos basados en los que se muestran en la wiki de dfrobot sobre el

robot maqueen, y otros de cosecha propia del autor.

Los retos pueden descargarse en formato zip en este enlace

Otros posibles retos con maqueen podrian ser:

Persigue-objetos.
Control remoto de maqueen con otra micro:bit.

Control de servos en magueen aprovechando pines de extensién.
etc.


https://twitter.com/pedroruizf
https://pedroruizf.github.io/maqueen_retos/index.html
http://creativecommons.org/licenses/by-sa/4.0/
http://creativecommons.org/licenses/by-sa/4.0/
https://wiki.dfrobot.com/micro_Maqueen_for_micro_bit_SKU_ROB0148-EN
https://wiki.dfrobot.com/micro_Maqueen_for_micro_bit_SKU_ROB0148-EN
https://pedroruizf.github.io/maqueen_retos/codigo_retos.zip
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/maqueen.jpg

Control de Motores

Se trata que el robot haga la siguiente secuencia de movimiento de forma indefinida:

e Adelante durante 1 segundo.
e Derecha durante 1 segundo.
e Izquierda durante 1 segundo.
e Atrds durante 1 segundo.

para siempre

ambos + sentide avanzar + wvelocidad @

pausa (ms) WLl

Motor dizquierdo * sentide avanzar * velocidad @
Motor derecho * sentide avanzar + velocidad o

lg00 =

pausa (ms)
Motor dizquierdo + sentide avanzar =+ wvelocidad o
Motor derecho * sentide avanzar * velocidad @

(EIEENGEE 1060 »

Motor ambos * sentide retroceder * wvelocidad @

R 1080 -


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-01.png

Neopixel

El robot maqueen posee cuatro Leds RGB (Red, Green, Blue) en su parte inferior, en realidad son
tres leds de colores encapsulados. En ellos puedo realizar una adicién de colores luz indicando la
intensidad de los tres colores luz para formar el color deseado.

Existen webs para componer colores muy utiles para conseguir colores RGB concretos:

https://htmlcolorcodes.com/es/

RETO

Se trata de conseguir que el robot maqueen represente en sus leds RGB colores aleatorios,
cambiando el mismo cada segundo.

al iniciar

establecer strip * para MHNeoPixel at pin P15 » with o leds as RGB (GRB format) w

para siempre

strip * show color red escoger al azar de o a @ green escoger al azar de o a @ blue escoger al azar de o a @
pausa (ms) QEEULREEJ

RETO

Se trata de hacer gradacién de colores con los LEDs RGB Neopixel que tiene nuestro robot.


https://htmlcolorcodes.com/es/
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-02a.png

para siempre al inicier

establecer establlecer strip = pars  ReoFixel st pin P15 =+ with o leds == RCE (CRB format) =
establecer

establecer

combiar B * por ﬁ

strip + show coler

repetir @ WeCes

ejecutar .
Z cobiar G =

combiar R por °

strip + show coler green G+ blue B =

repetior @- WECES
ejecutar )
comiar B * por o

combriar G =

strip + show coler red A =


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-02.png

leds frontales

Este reto consiste en hacer una intermitencia con los dos leds rojos frontales del robot. El tiempo
de encendido de cada led es de medio segundo.

para siempre

LED dereche * encender

LED izquierdo * apagar =

reproducir tono por 1 * pulso

pausa (ms) EELER

LED derecho + apagar =

LED izquierdo + encender =

reproducir tono por 1 * pulse

pausa (ms) WEEERR


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-03.png

Distancia con US

Este reto consiste en mostrar la distancia a la que estan los obstaculos en los leds de micro:bit
(matriz de 25 leds).

para siempre

establecer distancia + para Leer ultrasonidos en cm w»

mostrar nimero distancia *



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-04.png

Reconocimiento de teclas
mando IR

Esta tarea consiste en determinar el valor numérico que tienen las teclas de un mando a distancia
cualquiera.

para siempre

establecer tecla *+ para Leer IR

mostrar nimero tecla w



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-05.png

maqgueen teledirigido con
mando IR

Este reto consiste en asignar a cuatro teclas de una mando a distancia por infrarrojos (IR), los
cuatro movimientos basicos del robot. Cuando se pulsen provocaran respectivamente movimientos
como: adelante, atras, izquierda y derecha por un tiempo.

AL recibir IR ressage

si Ressage T = W e entances

Boter smbos =  sentido avenzar = welocided @

Hoter smbos =+ senbido svenzar = welocided o
sino, s pessage * = W e extonces ':E:'

Hoter asmbos = sentido retroceder = ue'l.ul:i.-:luu@

Motor ambos » sentido svenzar - welocided o
sino, 51 RESIAGE W = W o extonces 'E'
Moter irguierds + sentido aveszar + welocided @

Motor derecho » sentido svanzar = \l!L-:l-:‘l.d-!dﬂ

Boter ambos =  sentido avenzar = welocided o

sino, si pessage T = w e extonces (=)

Hoter derecho »  sentide ovanzar = lr:L-:l-:id-:d@
Moter irquierds + sentido aveszar +  welocidsd o

Hoter embos » sentido svenzar »  welocided o



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-06.png

lectura sensor IR de suelo

La tarea consiste en visualizar en la pantalla de micro:bit (matriz de 25 leds) el estado de los
sensores de infrarrojos de suelo. El sensor dara valor 1 a blanco y 0 a negro.

para siempre

mostrar nimere Leer siguelinea izquierdo =



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-07.png

seguidor de lineas

El reto consiste en hacer un siguelineas negras, las lineas del circuito deben ser mas anchas que la
distancia entre los sensores infrarrojos de suelo del robot.

para siempre
si Leer siguelinea {izquierdo « = o y- Leer siguelinea derecho = =w o entonces
Motor ambos * sentide avanzar * welecidad @
si mo, si Leer siguelinea izquierdo = = o ¥y Leer siguelinea derecho v = o
Motor izquierde + sentide avanzar = wvelocidad @-
cha * sentide avanzar * wvelocidad o
Leer siguelinea {zquierdo w =w o ¥y Leer siguelinea derecho » = o entonces @

cho * sentido avanzar = velocidad @

Motor izquierde * sentido avanzar *+ wvelocidad o

C]

Si no tienes las lineas del circuito, y quieres imprimirlas o si quieres ver una versién mas

sofisticada aqui


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-08.png
https://blog.330ohms.com/2019/08/28/tutorial-3-seguidor-de-linea-con-micro-maqueen/

evita-obstaculos

El reto consiste en que el robot evite obstaculos que estén a menos de 20 cm del mismo. Ademas
cuando los evita lo hara aleatoriamente a derechas o izquierdas.

para siempre

si Leer ultrasonides en om w v @ Leer ultrasonidos en cm v zw o entonces

establecer izquierda =+ para escoge al azar verdadero o falso
si izquierda = =" verdadera * entonces

derecho » sentido avanzar » wvelocidad @

si izquierda = entonces
izquierds = sentide avanzar =+ welocidad @n

derecho * sentido avanzar * velocidad o

pausa (ms)
®

si no

Motor ambos * sentido avanzar + wvelocidad @

®


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-09.png

seqguidor de luz

El reto consiste en que le robot persiga una fuente luminosa a partir de cierto umbral de luz.
Recordamos que el sensor de luz de la micro:bit se encuentra en la matriz de leds.

para siempre

nivel de luz - w @ entonces

Motor ambos * sentide avanzar + velocidad @

©

Motor ambos * sentide avanzar * wvelocidad o



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-10.png

Control remoto desde otra
micro:bit con radio

Se trata de controlar el robot magueen con otra micro:bit a través de la radio y con el
acelerémetro. Jugando con las aceleraciones en el eje x (izquierda o derecha) controlamos a
magqueen con los giros en los mismos sentidos. Modificando las aceleraciones en el eje y (adelante
o hacia atras) controlamos los movimientos del robot en esos sentidos.

Con este reto conseguimos un control remoto de maqueen a través del acelerémetro de otra
micro:bit.

Cddigo Micro:bit emisora:

ara siempre
al iniciar # b

radic establecer grupo o si aceleracidn (mg) x -

radic enviar cadena CCRIACE

mostrar flecha Este «

si mo, si aceleraciém {mg) = =

radio enviar cadena

mostrar flecha Oeste =

si mo, si aceleracidn {mg) y = entonces @

radioc enviar cadena atras

mostrar flecha Sur =

si mo, si aceleraciom {mg) y =

radioc enviar cadena

mostrar flecha Horte =

®

Codigo de Micro:bit de maqueen (receptora):


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-11-e.png

snboz = sentido aveazer # weloridsd @

anbos « sentido aveazar » welocided o

. 5L receivedstring == m entonces

anbos « sentido retroceder = welocidad @

anbos v sentido aveszar v



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-11-r.png

persigue-objetos

El reto consiste en que maqueen rastree a derechas o izquierdas (al azar), si hay objetos en un
radio menor a 20 cm, si lo encuentra lo persigue.

al imiciar

establecer derecha = para escoge al azar verdadere o false

para siempre

si Leer ultrasonides en om * <z * @ y T Leer ultrasonides en cm * ER o entonces

Hotor ambos » sentido avanzar + wvelocidad
51 no
si derecha = = verdadero w entonces
izquierde = sentide avanzar = welecidad
derecho » sentido avanzar + wvelocidad o
S)
izquierds * sentide avanzar * wvelocidad o

derecho  sentido avanzar = wvelocidad



https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2023-09/reto-12.png

