4.5 Testeo completo con
mBlock

Para superar el curso, tienes que entregar un video donde se demuestre que funcionan todos los
elementos :

Motores

Sensores

o Sensor ultrasénico
o Sensores sigue-lineas
o Sensor luz
Accesorios

o Botén

o Buzzer

Extras

o Leds RGB

o Brazo

4.5.1 Propuesta TEST-CATEDU

Puedes hacer tU mismo un programa, una propuesta que englobe los 8 elementos expuestos,

0 si quieres, te proponemos esta propuesta que te la puedes descargar aqui TEST-CATEDU.sb2

La plantilla del circuito la podeis descargar aqui imprimiento 4 hojas del fichero Word pero puede

ser otra cualquiera.

https://www.youtube.com/embed/6/0yVTUXxPSo

Tiene varios bloques definidos, este blogue SIGUE LINEA cumple la funcién de seguir la linea
negra, pero si detecta un 3, llama al bloque Buscalinea pues esta fuera del circuito:


https://drive.google.com/drive/folders/1D8vIUNfCDCvM_04RG5HMXtUEGcaBmnTI?usp=sharing
https://drive.google.com/drive/folders/1D8vIUNfCDCvM_04RG5HMXtUEGcaBmnTI?usp=sharing
https://www.youtube.com/embed/6lOyVTUxPSo

definir SIGUE LINEA

si sigue-lineas =[] entonces
a velocidad ( velocidad

si sigue-lineas = entonces
girar a la izquierda ~ [ERRNU=1{slails =Te MR s Ta s ETs)

si sigue-lineas =l entonces
girar a la derecha ~ [ERIEsIsls Ele R - (s[s s =1s

sigue-lineas GIaerM = [E]  entonces

BuscalLinea

El bloque BuscaLinea elige un numero al azar y el 80% de veces retrocede a buscarlo, el otro 20%
busca girando. Esto se hace asi porque algunas veces se queda "atascado" hacia delante y hacia
atras, ese 20% es para romper ese ciclo vicioso.



definir BuscalLinea

fijar EI21aM 2 numero al azar entre (@ y €D

azar =[] entonces

fijar motor (I8 velocidad () - velocidad

azar = entonces

fijar motor (N velocidad () -  velocidad

azar = entonces

fnpar motor m velocidad ' veloadad

azar = [E] entonces

fiyar motor @ velocidad ' veloadad

si < azar _entonces

[CEEEEEEM = velocidad | velocidad

esperar segundos

retroceder ~ BRI e s 'R 50 "]

La funcién VERLATA mira si hay una lata delante, y en ese caso la retira :



defimir VERLATA

distancia del sensor de ultrasonidos <|H entonces

a velocidad @B
fijar servo sngulo €

si

girar a la izquierda ~ ERUEGEGELRRTE G ET

esperar ) segundos

fijar servo angulo W
girar a la derecha v [ER= ol LR T T TS

esperar ) segundos

avanzar ¥ ERGCIEEELR 07

Para probar el sensor de luces, hemos pensado en esta idea :

La funcién Para-si-oscuridad se detiene en el caso de que se apaguen las luces y reproduce un

juego de luces con RGB y sonidos con el Buzzer:


https://www.youtube.com/watch?v=p9543Fjx4sM

definir Para-si-oscuridad

si sensor de luz EaiEnCAlrE- M < luz . entonces

a velocidad

LUCES
.reprcducir tono en la nota pulsacién (N
. LUCES
.repruducir tono nota pulsacion (eI
. LUCES
.reprcducir tono nota pulsacién (LN
. LUCES
rrva;::lrr:}clu«:ir tono nota pulsacion (eI
: LUCES
reproducir tono nota pulsacién ((CELN
. LUCES
.reprnducir tono nota XY pulsacion (N
: LUCES

reproducr tono nota pulsacion (N

Donde el bloque LUCES enciende los RGB al azar



definir LUCES

ED a numero al azar entre @y €
fijor (N = €D - azar
fijar a numero al azar entre @ v @

HE verde ¥ EJN 255 RllEVETs

fijar X5l @ numero al azar entre @y €@

IDEL azul ~ [EI = azar

establecer el led de a bordo (RN rojo (rejo  verde (verde azul (azul
establecer el led de a bordo (CREENLeEM rojo (rojo  verde (verde azul (azul

Finalmente el programa principal que llama a todos los bloques es

Programa de mBot

fjar servo sngulo @
fijar a

esperar hasta gue  boton de la placa

VERLATA

SIGUE LINEA

Para-si-oscuridad

Donde tenemos que definir:

e La variable velocidad si es muy alta puede saltarse el circuito, si es muy baja puede que
los motores no tengan suficiente fuerza para arrancar, depende del estado del PowerBank

e La variable luz que depende de las condiciones de la habitacién, hay que elegir un valor
lo suficientemente alto para que la luz detectada por el LDR sea mayor cuando las luces
de la habitacién estan encendidas, y lo suficientemente baja para que cuando se
apaguen, el valor medido por el LDR este mas bajo de ese valor.



Para la variable luz recomendamos usar el programa visto en 4.3 Testeo sensores

al presionar

pn?niempre

(o [=te | gE=T=1 [=Ts | s [0 (§F 4 <cnsor de luz abordo™
—
esperar segundos

4.5.2 Otros testeos

En la pagina https://mclon.org/ puedes encontrar interesantes propuestas en el apartado mBlock :

e Movimiento https://tecnoloxia.org/mclon/o-robot-en-movemento/

Cerramiento en linea https://tecnoloxia.org/mclon/recinto-con-lina-2/

Sigue lineas https://tecnoloxia.org/mclon/unha-lina-no-chan/

Detectar objetos https://tecnoloxia.org/mclon/detectar-obxectos/

Luces RGB https://tecnoloxia.org/mclon/extras/luces-de-cores/

Brazo robético https://tecnoloxia.org/mclon/extras/brazo/

Siguiendo una luz https://tecnoloxia.org/mclon/extras/seguindo-a-luz/
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