Siguelineas

El sensor sigue-lineas no le hemos sacado potencial, pide a gritos que siga un circuito, en el kit

impreso hay una propuesta de circuito, también te lo puedes descargarlo aqui pero otra opcién es
con cinta negra adhesiva hacer en el suelo (tonos claros) el circuito que queramos, pero
recomendamos poner doble grosor, sobre todo si mBot va rapido, pues se lo salta, y no hacer
curvas muy cerradas. Si ves que hay problemas, no trabajes en vivo, carga el programa.

¢Como harias el programa?

Ten en cuenta que el sigue lineas, si devuelve 3 es que va por buen camino, si devuelve 1 habria
gue girar hacia la ... si devuelve 2 habria que girar hacia la ... y si devuelve 0 es que se ha ido, lo
mejor es que des marcha atras.

Solucion facil

Esta captura estd con mBlock 3 con mBloc5 es parecido
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Pero tiene un problema: a veces se salta la linea, esto es debido a que se necesita un giro mas
suave que una rueda gire y la otra quita, no que una gire en un sentido y la otra en sentido
inverso.


https://www.dropbox.com/s/2oc3t7mu0nrklun/Line%20Follower%20Map%20-%20A2%20Size.pdf?dl=0

SOLUCION BUENA

Para ello hay que instalar la extensién PLATAFORMA DEL FABRICANTE

Q plataforma de [

Plataforma del fnbricante
Cezarrclladores: . & E Q

coleccian de extensiones de mBathlas

X Borrar

y puedes mejorar el programa de esta manera con giros mas suaves pues ya tienes el control de
las ruedas
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El programa lo tienes predeterminado aqui
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Programas de ejemplo

Stage Al loT Third-party Extensions CyberPi @

Codey Rocky HaloCode Al-Voice Recognition Al-Facial Recognitjon Data Science-Visualization

mBot2 mBot Mega

Blink AlternatingFlashing MixedColor ButtonPlay

AmbulanceSound SoundGradient BrightnessGradient FireEngineSound KeyboardControl

AutoStop ObstacleAvoidance LetMeDown CliffDetection impleLineFollowProff.

Puedes hacer puentes y todo

https://www.youtube.com/embed/bhkjOldya5E
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mBot Add-on Packs

PlayMusic

Ambulance

Cancelar
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