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Introduccioén

El presente manual pretende ser una herramienta base para el montaje y la programacion del
Robot KEYBOT. Encontraremos una serie de actividades guiadas para aprender a programar de
una manera entretenida y divertida mientras aprendemos conceptos relacionados con las
S.T.E.AM.

Para realizar la programacion de nuestro KEY BOT utilizaremos un lenguaje de programacion
visual basado en bloques llamado ARDUINOBLOCKS, Hay quien podria pensar que un lenguaje
de este estilo es muy basico y limitado, pero ya veremos a lo largo del manual la gran
potencialidad y versatilidad de este programa.

Arcuino  Blochs Buscar proyectos Recursos - = Iniciar sesion

Ea 0 4 —
| ) @ Enlaces
s s ArduinoBlocks
ey
! 0 Moo

El portal es www.arduinoblocks.com.
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¢,Coémo funciona un robot?

Los robots funcionan de forma similar a nosotros. Cuando nuestro cerebro recibe
informacion de los sentidos; oido, olfato, gusto, vista y tacto; analiza esta informacion, la procesa y
da estimulos a las cuerdas vocales para emitir sonido u 6rdenes a los musculos para que se
muevan. Los 5 sentidos equivalen a entradas de informacion vy, la voz y los musculos serian las
salidas sonoras y motrices.

En el caso de un robot, un chip hace la funcion de cerebro. Este chip se llama
microcontrolador y tiene unas entradas de informacién donde se conectan los sensores de luz
(LDR), temperatura (NTC), sonido... y también tiene salidas, donde se conectan los motores,
LEDs...

La diferencia principal es que, asi como nuestro cerebro ha ido aprendido lo que tiene que
hacer a lo largo de nuestra vida a base de estimulos positivos y negativos, el robot tiene su
memoria vacia, es decir, no sabe lo que debe hacer. Entonces nosotros tenemos que decirle
como tiene que actuar en funcién de las sefiales que recibe de los sensores. jA esta accion se le
llama programar!
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Robot KEYBOT

El robot KEYBOT se basa en una plataforma Arduino de cddigo abierto, flexible y facil de

usar. La placa de control KEYBOT viene con conectores RJ11 para conectar los sensores y
actuadores, esto hace que las conexiones sean tremendamente sencillas, cerrando la posibilidad
de realizarlas mal, eliminando todo tipo de riesgo de dafiar el equipo por errores en la conexion.

El robot estd disefiado en estructura metdalica, sélida y duradera. El ensamblaje es
realmente sencillo estimando el tiempo de montaje en 30 min.

Parametros KEYBOT:

- Rango de fuente de
alimentacion externa: 7-12 V

.- Rango de corriente: minimo
800mA

.- Velocidad del motor: 6.0V
100rpm / min

.- El control del motor es
controlado por TB6612

.- Tres grupos de moddulos de
seguimiento de linea, para detectar
lineas en blanco y negro con mayor
precision y también se pueden utilizar
para el control anticaidas.

TTTTY
I'IIIIT

3 lllni"r'"”"]
obstaculo, evitando el obstaculo “ TT”T
delantero cuando la distancia detectada ARNR
es inferior a un cierto valor. 0 10000000

.- El' modulo ultrasonidos se
utiliza para detectar la distancia del

—5N
Y

Y JOOO0000
- E médulo  inalambrico
Bluetooth se puede emparejar con un dispositivo Bluetooth en el teléfono movil para controlar de
forma remota el KEYBOT.

.- La shield dispone de entradas y salidas digitales y anal6gicas con conector RJ11 y de
dos conexiones para servomotores.
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Listado del material del Robot KEYBOT

pY4
Arcuino Blochs K.

En la caja del KEYBOT nos encontramos con las siguientes piezas y tornillos para realizar
el montaje de nuestro robot.

( Comrol Board ::

ﬁ cell AA Battery Cas c )

g

( Universal wheel )

( rlotor with le 1d

(Ke ,« studio Se nsof

~ USBcable )

( Acrylicboard )

P

( Screwdriver ;

a”?o

'P\( «c tudio S >rn<501

ar bod, stents ) W huJ

//

(T Telephone Cable phone Cable »TL l.[)h()n( Cable)

(Inner Hex wrench) (Hex Copper Pillar)

[ Motor with lead

(Hex Copper Pillar

( Screw

T
T’?’

Screw

TiTT
TiTTT

{ Inner Hex Screw )

TTTTY
TVTTY

( Inner Hex Screw )
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No. Componente Cantidad Imagen
1 Tarjeta de control 1
Panel acrilico
5 superior proteccion 1
de la tarjeta de
control
3 KEYBOY Sensor 1
de Ultrasonidos
KEYBOY Sensor
4 , 1
de Linea
5 Modulo Bluetooth 1
(HC-06)
6 Rueda universal de 1 "
acero W420
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Motorreductor de
eje simple con
cable KF2510-2P
de 2,54 zé6calos,
cable rojo-negro

200 mm derecha /

Motorreductor de
eje simple con
cable KF2510-2P
8 de 2,54 zé6calos, 1
cable rojo-negro
de 140 mm ala
izquierda

9 18650 caja de 1
bateria de 2 celdas

Caja de bateria AA

. de 6 celdas

11 Rueda de robot 5
6515 negro-blanco

Pilar hexagonal de
12 cobre M3 * 40MM 4
de doble paso

Pilar hexagonal de
cobre M3 * 15 + p i " p
13 6MM de una 4 — e [ wm [__wm
pasada
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14

Tornillo M3 * 30MM
cabeza redonda

T

te
te
i

15

Tornillo de cabeza
plana M3 * 8MM

P ==

16

Tornillo hexagonal
interno de acero
inoxidable M3 * 8

10

TTTTT
TTTTT

17

Tornillo hexagonal
interno de acero
inoxidable M3 *
10MM

10

AL

R

18

Tuerca M3
niquelado

14

O000000
0000000

19

KEYBOT cuerpo
soporte negro

20

Mango amarillo-
negro
Destornillador
Phillips 3 * 40MM

21

FACIL enchufe
médulo pirafia LED
blanco

22

Cable 6P6C RJ11
10CM azul y
ecologico

23

Cable 6P6C RJ11
20CM azul y
ecolégico
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Llave Allen M2.5
tipo L niquelada

24

25 USB CABLE 1

Guia de montaje del Robot KEYBOT

A continuacion siga estos pasos para montar su Robot KEYBOT.

¥ Paso 1; Comience con la parte del cuerpo KEYBOT. En primer lugar, debe preparar
los componentes de la siguiente manera:

.- 1 ud. Soporte para el cuerpo Keyestudio
KEYBOT

.- 4 ud. Tornillo hexagonal interno de acero
inoxidable M3 * 8

.- 4 ud. Pilar de cobre de doble paso M3 * 40
mm

Después, fije los
cuatro tornillos M3 * 8 y
los cuatro pilares de cobre
M3 * 40 mm en el soporte
del cuerpo KEYBOT.
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¥ Paso 2; Instale los motores para el robot y prepare los componentes de la siguiente
manera:

.- 2 ud. Motorreductor
.- 4 ud. Tornillo de cabeza redonda M3 * 30MM
.- 4 ud. Tuerca niguelada M3

En primer lugar, coloque el soporte del cuerpo KEYBOT como se muestra a continuacion.

|
© o o o

S

L.

Monte el motorreductor con cable corto a la izquierda del soporte y monte otro motor con
cable mas largo a la derecha del soporte.

2L
. >

g
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¥ Paso 3; Instalemos las ruedas para el KEYBOT.
.- 2 ud. 6515 rueda.

Monte las dos ruedas 6515 en los dos motorreductores.

¥ Paso 4; Ahora vamos a instalar el “ojo” para el robot, es decir, el médulo de
ultrasonidos. Debe preparar los componentes de la siguiente manera:

.- 2 ud. Tornillo hexagonal de acero inoxidable M3 * 8
.- 2 ud. Tuerca niguelada M3

.- 1 ud. Sensor ultrasonidos.
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Monta el sensor de ultrasonidos en el soporte del cuerpo KEYBOT con dos tornillos M3 * 8 y
dos tuercas M3.

¥ Paso 5; En el siguiente paso, ensambla el sensor seguidor de linea y la rueda de
bolas de acero W420. Necesitaras;

.- 2 ud. Tornillo hexagonal de acero inoxidable M3 * 10MM.
.- 2 ud. Tuerca niguelada M3.
.- 1 ud. Mddulo siguelineas.

.- 1 ud. Rueda universal de acero W420.
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En primer lugar, monta el sensor de seguimiento de linea en la parte inferior del soporte del
cuerpo KEYBOT con dos tornillos M3 * 10.

Luego fija la rueda W420 al sensor de seguimiento de linea con dos tuercas M3 tal y como
se muestra en la imagen.

ey —g

= QEEREw ciom “.. cw
RIEWM N7 pelpang

¥ Paso 6; Fijar la caja de la bateria en el soporte del cuerpo KEYBOT. Podemos
elegir la caja de bateria 18650 de 2 celdas o la caja de bateria AA de 6 celdas. La forma de
montaje para la caja de bateria de 2 celdas 18650 es el siguiente;

.- 2 ud. Tornillo de cabeza plana M3 * SMM
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.- 2 ud. Tuerca niquelada M3.

.- 1 ud. 18650 caja de bateria de 2 celdas.

o >

Monte la caja de la bateria de 2 celdas en la parte posterior del soporte del cuerpo
KEYBOT con dos tornillos de cabeza plana M3 * 8MM y dos tuercas M3.
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Si quieres instalar la caja de la bateria AA de 6 celdas, toma la Caja de bateria AA de 6 celdas
y fijate en la imagen.

Asi es como quedaria el portapilas de 6 AA
en tu KEYBOT. (Necesitas 6 pilas AA de 1,5 v.).
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¥ Paso 7; Vamos a fijar la placa de control del KEYBOT en el soporte del cuerpo del
robot. Necesitamos;

.- 4 ud. Pilar de cobre de paso unico M3 * 15 + 6MM.
.- 1 ud Placa de control KEYBOT.

Monta la placa de control KEYBOT en la parte superior del soporte del cuerpo KEYBOT
con cuatro pilares de cobre de un solo paso M3 * 25 + 5SMM.
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¥ Paso 8; El siguiente paso es instalar el panel superior protector de acrilico en la
placa de control.

.- 4 ud. Tornillo hexagonal de acero inoxidable M3 * 10MM.

.- 1 ud. Panel superior de acrilico.

Coloca el panel superior de acrilico en el tablero de control con cuatro tornillos M3 *
10MM.
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¥ Paso 9; Ahora vamos a proceder a realizar las conexiones de los sensores de
ultrasonidos y seguidor de lineas, de los dos motorreductores, del médulo bluetooth y de la
alimentacion (portapilas) con las placa de control. Para ello utilizaremos los cables que ya tienen
los motores, portapilas y el bluetooth y para los sensores utilizaremos los siguientes cables;

.- 1 ud. Cable 6P6C RJ11 10CM.
.- 1 ud. Cable 6P6C RJ11 20CM.
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Guia de Conexion;

.- Conecta el sensor de ultrasonidos Yy el sensor de seguimiento de linea a la placa de
control KETBOT.

.- Conecta el sensor de ultrasonidos al conector AO-D2 con el cable RJ11 de 10 cm.

.- Conecta el sensor de seguimiento de linea al conector A1-A2-A3 con el cable RJ11 de
20 cm.

.- Conecta el motorreductor con cable corto a MA y conecte otro motorreductor con cable
mas largo a MB.

.- El portabaterias se debe conectar al conector DC-IN de la placa de control.

éa!tery

Y Keneg

o1pnasakay

4
o0
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Por ultimo, conecta el modulo Bluetooth HC-06 a la placa de control, pero recuerda:

IMPORTANTE: Antes de conectar el modulo bluetooth deberds cargar el programa
previamente. Cada vez que quieras cargar un programa a la placa deberas desconectar el médulo
bluetooth y después volver a conectarlo.
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Placa de control

Esta es la placa de control de nuestro KEYBOT con las entradas y salidas definidas.

Esta placa esta basada en una ARDUINO UNO. Dispone de un driver de motores lo que
facilita su montaje y funcionamiento. La placa también lleva integrada un Buzzer o zumbador
pasivo (Pin D13) y dos conexiones para servomotores (Pin D9 y D10).

two servo 16U2 TX Led

interfaces USB to A

(D9 D10) serial chip >

A A
RJ11 RJ11 RJ11 RJ11
slide switch USB socket socket socket socket
( external power control ) port (D3 D8) (D9 D10) (D11) (D12
f A

passive buzzer
(D13 control)

A
=
2 218

L:l f
[

» motor interface
i (motor B )

@, keyestudio

B T m mz

K14 Leat — - = = = TB6612FNG
= [E=a[me] ¥ = = = DC motor drive chip )
calal = = = .
@3] Pow LU L™ o
[ GIH =
motor interface
6 (motor A )
3
3
]
- 4
S
\J Y l
reset Bluetooth Y
button nterface RJ11 RJ11 RJ11 RJ11
socket socket socket socket
v (D2 A0) | (A1 A2 A3) (A4 AS) (A6 A7)
external power
DC7-12V) \j Y
A% . o .
Y

slide switch
( Bluetooth communication control )

Recuerda que la placa dispone de entradas Analdgicas (A) y de entradas/salidas
Digitales (D) todas ellas con conexiones RJ11 que evitan errores en conexiones. A lo lardo del
manual iremos viendo su funcionamiento.
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Material opcional

Pregunta a Innova Didactic para asesorarte y adquirir el material opcional.

.- 1 Keyestudio EASY Plug Mddulo LCD 1602 12C (Ref.
KS0137)

[ )2

S VSSVDOVO RS RW E 0O 04 U2 8 D4 05 U807 A K

00000000,
. 00000000
.- 1 Matriz de EASY Plug LED 8x8 12C (Ref. KS0139).

.- 1 Servomotor (Ref. KS0194 o0 KS0209).

.- 1 Sensor de color RGB TCS34725 (Ref. KO407).

.... Y decenas de referencias
para hacer  volar la
imaginacion y crear cualquier
ideall!
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ArduinoBlocks

ARDUINOBLOCKS es un lenguaje de programacion grafico por “Bloques” creado por el

profesor Juanjo Lopez. Esta pensado para que nifios y nifias aprendan a programar con placas
Arduino a partir de los 8 afios.

Los distintos bloques sirven para leer y escribir las distintas entradas y salidas de la placa,
asi como programar funciones ldgicas, de control, etc.

Arcuino Blochks Buscar proyectos  Proyectos ~
@ Informacién @ Archivos & {i Arduino Uno
I Logica Leer digital Pin

[ control

| matematicas Escribir digital Pin €58 CLES
[ Texto

I variables Leer analégica Pin ([Z1IED

| Listas

I Funciones

Bucle

Escribir analégica (PWM) Pin Valor n

[ Tiempo

[ Bluetooth

| sensores

| Actuadores

[ Pantalla LCD

§ wotor

| o
Keypad

| RelojRTC g

I GPS Leer pulso Pin ENED Tiempo de espera

| Tanetasp

I MQTT Interrupcion  Pin

[ nNeoPixel

| RFID

[ LedMmatrix 8x8

I Domotica
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ArduinoBlocks y el Robot KEYBOT

En este manual usaremos un menu dedicado sélo al Robot KEYBOT, con estos bloques
podremos programar las entradas y salidas de la placa Arduino Uno de nuestro robot para que
realice las tareas que queramos.

Antes de comenzar necesitaremos instalar unos drivers y programas en nuestro ordenador.

Preparativos: instalacion de los drivers y programas

Arduino  Blochs

Para programar la nuestro Robot KEYBOT con el :
programa online ArduinoBlocks, necesitaremos instalar un
pequefio programa disponible en la seccion de “Enlaces” en la

o . ; . Arduino boards ESP8266 boards
pagina principal. Se trata de ArduinoBlocks Connector v.4 o

Arcuino Blochs Buscar proyectos Recursos + = Iniciar sesion
e

© Ultimos compartidos % Destacados : ® Los mas vistos

IrTo Led 12¢ P09 - Cronémetro Temperatura/humedad Bluetooth
o uno vo

Termostato Con Indicador Led Rgb Termostato
inal_serie Activitat 7

Gps Con Pantalla Lcd

Relé Fotosensible Control De Led Desde Movil Por Bluetooth

R ——

(A

.

>
@ Colaborador & Distribuidor Oficial

o o noonre B cmmmems x

Y L | 6o sls - keyestudio

\
0
()

Y S -_—
O Enlaces

%

\

, i Blocks ER salesianos ‘ . L IO

ALCOY - JUAN XXl
cazfE]

e
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Una vez clicado el link nos aparecera esta ventana en la que podremos elegir nuestro
sistema operativo; Windows, Ubuntu, MacOS o incluso RasberryPi.

ArduinoBlocks-Connector v4

La aplicacidn que conecta ArduinoBlocks a tu placa Arduino!

Arcuino Blochs

CONNECTOR -«» 8

Wwindows Ubuntu 32 bits Ubuntu 64 bits MacOs RaspberryPi

Windows

Probado en XP, 7, 10 (32/64 bits)

ml \\/

um Windows
Descarga para Windows (.exe)

jDesactiva el antivirus si la descarga fallal

Una vez instalado ArduinoBlocks Connector V.4,
conectaremos nuestro KEYBOT utilizando el cable USB de nuestra

placa a nuestro ordenador. Esperamos un breve tiempo y nos e
aseguraremos que se ha reconocido la placa. Para ello, con el Anclar al Acceso répido
boton derecho nos dirigiremos sobre el icono “Este equipo” y S

Anclar a Inicio

pulsaremos en “Propiedades”. Nos dirigiremos a “Administrador de
dispositivos” y observaremos si en “Puertos (COM y LPT)” aparece
nuestra placa Arduino UNO con un (COMXX) disponible.

Conectar a unidad de red...
Desconectar unidad de red...
Crear acceso directo
Eliminar

Cambiar nombre

s Propiedades

A % > Panel de control > Todos los elementos de Panel de control > Sistema

Ventana principal del Panel de
control

Ver informacion basica acerca del equipo

Edicion de Windows

Windows 10 Pro

remoto © 2018 Microsoft Corporation. Todos los derechos reservados.

€ Proteccion del sistema D Procesadores
& Configuracion avanzada del Sistema v E Fgeﬂos (COM y LP
sistema Fabricante: ASUSTek Computer Inc. .
Procesador: Intel(R) Core(TM) i5-8250U CPU @ 1 R SerfeeswmRErSOLTe el vinculo Bluetooth (COM10)

ﬁ Serie estandar sobre el vinculo Bluetooth (COM9)
— Teclados
ws Unidades de disco

Memoria instalada (RAM): 8,00 GB (7,86 GB utilizable)

*En caso de que no nos reconociera la placa, como paso opcional podemos descargar e instalar el
programa oficial Arduino IDE para que se instalen los drivers necesarios, ni tan si quiera es
necesario ejecutarlo.
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Programacion Arduino con ArduinoBlocks

En el portal www.arduinoblocks.com, tan solo es necesario realizar un registro gratuito
rellenando todos los campos y pulsando en “Nuevo usuario”.

Sera necesario validar la cuenta en el correo recibido en nuestra direccion de correo (sin
no aparece en “Bandeja de entrada’, revisar la carpeta “Spam” o “Correo Basura’) y validar
clicando sobre el link recibido.

jProbar ahoral Registrarse

s 4

% Destacados

P22 - Control Relés Bluetooth

Nuevo usuario

== Recommended GMail accounts (Review SPAM folder) =~ (Hotmail,Msn,_.. may not work due to spam filters)

Correo electronico
Confirmacion de correo electronico
Clave
Confirmacién de clave
Nombre
Apellidos
Pais SPAIN v
Ciudad

¥ Recibir informacién y novedades por email

Nuevo usuario

Seguidamente ya podremos “Iniciar sesion”.

Iniciar sesion

Correo electrénico
Password

Nuevo usuario
No recuerdo mi clave
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Una vez logueados nos aparece una ventana como esta, en la que tendremos guardados
todos los proyectos que vayamos haciendo para poder acceder a ellos desde cualquier lugar.

ArduinoBlocks permite crear proyectos personales, pero también permite crear proyectos
como profesor para compartirlo con los alumn@s y poder supervisarlos y corregirlos. Otra aspecto
muy destacable es que puedes hacer publicos tus proyectos por lo que hay una gran comunidad
gue comparte sus proyectos y cualquier usuario puede verlos y editarlos.

Rrcduino Blochs Buscar proyectos Proyectos « Recursos ~ =

Mis proyectos

Proyectos personales [93] Alumno [12] Profesor [13] Compartido conmigo [0]

Mostrando 1-93 de 93 elementos.

Nombre Fecha creacion Fecha modificacién 13 Tipode p
uiio 2019-07-24 08:52:45 2019-07-24 09:16:46 Keyestudi
Teclado con leonardo 2019-07-24 07:44:33 2019-07-24 08:51:52 Arduino L

Pues vamos a empezar a programar...., para ellos seleccionaremos “Proyectos”, “Nuevo
proyecto” e “Iniciar un proyecto personal’.

Arcuino Blochs Buscar proyectos @

Nuevo proyecto

g ' Mis proyectos Empezar un nuevo proyectol "
© Ultimos compartidos * Destacados
=
F Lon ; tooth

Practica 6.4 Paula | Emma

O 2112019

Practica 6.4 Link Javier | Alejandr Pulsador Con Filtro Antirrebotes

© 2112019

Practica 4.4 Alba | Mar P30 - Temp/humedad Sd

©21.1.2019

actica 6.3 Alba | Mar

© 2112019

Arcuino Blochs Buscar proyectos  Proyectos =

Nuevo proyecto

4 Proyecto personal ® Profeso
Iniciar un proyecto personal

Empieza a trabajar en tu proyecto ahora mismo. Sera fotalmente privado para 1. Una vez finalizado, si ¢ Eres profesor? plan

quieres, lo puedes compartir con el resto del mundol su proyecto y 1t podr:
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En el menu de “Tipo de proyecto” ArduinoBlocks permite programar varios tipos de placas
Arduino y diferentes Robots, en nuestro caso seleccionaremos la opcién “Keyestudio KEYBOT”.

Esta  opcion nos
presentara los menus
necesarios para poder

programar nuestro robot de
forma facil y sencilla con las

funciones preparadas
expresamente para el
KEYBOT.

Arcuino

Blochs

Buscar proyectos Proyectos

2 Nuevo proyecto personal

Tipo de
proyecto

Nombre

Descripeion

[ Keyestudio KeyBot v

Arduino Uno
Arduine Nano / ATmega32s
Arduino Mega / 2560
Arduino Leonardo
Arduino Pro Micro
Otto DIY / Nano
Otto DIY / Uno
3dBot / Imagina-Arduino
Keyestudio EasyPlug
NodemMCU

| WeMos D1

Una practica muy recomendable es ir documentando los proyectos que se van haciendo,
para ello la plataforma de ArduinoBlocks dispone de un menu de cada proyecto en el que se
pueden anotar el Nombre del proyecto, una Descripcidn, los Componentes del proyecto y

Comentarios.

& Nuevo proyecto personal

Tipo de proyecto

| Keyestudio KeyBot

Nombre

Descripcien Mormal = A

Componentes

Mormal = A

Comentarios Normal = A

§ & &5

Muevo proyecto

Iu

L]
(U

Iu

1]
1

Iu

1]
(U

m
il
&

(L]}
il
&

(L]}
1]
&

Una vez rellenados todos los campos daremos al botén de “NUEVO PROYECTO”.

La siguiente imagen nos muestra la interface de programacion con los bloques especificos
para poder programar con mucha facilidad nuestro KEYBOT.
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Arcuino Blochs Buscar proyectos  Proyectos -

LIRS @ informacion & Archivos (2 GONJ‘OFF LED

Logica + Adelante Mormal
Control a" i

Matematicas B
Texto

Variables a lzquierda Adelante | 255
Listas -

Funciones

Tiempo : ﬁ

Puerto serie L

Bluetooth

Sensores : E Izquierda
Actuadores

Motor

Pantalla LCD " s00 1000

Pantalla OLED a‘.

LedMatrix 8x8 -
I Memoria

Por dltimo, y una vez tengamos |_,
finalizado el programa, la forma de transferirlo
a la placa siempre seré la misma.

Primero tenemos que asegurarnos que
ArduinoBlocks Connector estd en marcha.
(Haremos click en su icono y lo dejaremos
abierto en un segundo plano).

Después, comprobaremos que nuestra placa
estd detectada en el puerto correspondiente.
En el caso de la imagen en el COM11 (1). Si no
fuera asi dariamos al boton de refrescar (2).

Recursos « = sh.no'-.-'aclicIattic.-:olT

Por dltimo, con el boton “Subir’ (3)
transferimos el programa del ordenador a la
placa.
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Actividades con el Robot KEYBOT

A continuacién, os proponemos una serie de actividades y practicas para aprender a
programar vuestro KEYBOT paso a paso para que realice infinidad de tareas.

AO01. — Encender/Apagar un LED

Vamos a empezar con nuestro primer programa que sera encender y apagar un LED
variando los tiempos de encendido y apagado.

Para ello vamos a necesitar nuestro LED .
y un cable RJ11. Conectaremos el LED al pin ﬂ *

D3 de la placa de control.

keyestudio

En programacion el primer programa que se realiza se le suele llamar “Hola Mundo”, asi
que este sera nuestro “Hola Mundo” personal. Una vez seleccionado en ArduinoBlocks en el tipo
de proyecto el Keyestudio KEYBOT y puesto el nombre (Hola Mundo), picharemos en el bloque de
ACTUADORES.

Matematicas

Texto

Clicamos sobre el bloque 1 oot .- 0w

1
1
1
I
y lo arrastramos sobre el area de i
1
1
1
1
1

Listas
Funciones

Tiempo = © | Relé [BIEED Estado EYES

Puerto serie

programacion. Fijate que en el
area de programacion hay dos
bloques verdes (Inicializar y Bucle) e
y que podriamos meter nuestro oo
bloque del LED en cualquiera de
ellos (Los blogues cuando son l@l Motor
; ; || PantallaLCcD

compatibles encajan como un I

1

i

. Pantalla OLED
puzle). Pues bien, todo lo que se LedMatrix 8x3

meta dentro del bloque de Memoria

Inicializar so6lo se ejecutara la KeyBot

primera vez que se inicie el

programa, mientras que si se colocan dentro gy Bude
del Bucle se ejecutaran una y otra vez hasta : c

gue apaguemos la placa.

. Led [(EXEES Estade [EYED
Ro

INNOVA DIDACTIC — Actividades con el Robot KEYBOT pag. 31




10 . INOVA DDACTIC == KEYBOT

Vamos a meter nuestro bloque de LED en el Bucle
y cambiaremos el Pin D11 por el Pin D3. El LED puede
tener dos estados; ON/OFF, que podemos cambiar en el
menu despegable.

. h74
Arcuino Blochs ..

Si s6lo dejamos este bloque con el LED en estado
ON, este quedaria encendido para siempre, para que se D10

apague deberemos meter el estado OFF. / on
D12

Ad
A5
Led Estado [E1ES AB
AT

Led Estado

Pero este programa no es correcto del todo ya que no hay tiempos que indiquen cuanto
tiempo tiene que estar encendido o apagado el LED. Necesitamos ir al bloque de TIEMPO y
seleccionar Esperar XXXX milisegundos (recuerda; 1.000 milisegundos son 1 seg).

| oo

I Matematicas

[ Texto Esperar [i01) microsegundos | perErT

o s [ 1000 | T Led e ON - |
|

I Funciones -

Esperar (NI milisegundos

I Puerto serie .

|| Bluetooth — Led Estado
I Sensores u 0

[ Actuadores

I Motor

[ PantallaLCD Esperar [ D1} milisegundos

[l Pantalla OLED

[ LedMmatrix 8x8

I Memoria

Koo

Ahora tenemos el LED encendido durante 1 seg. y apagado otro. Prueba a cambiar los
valores del tiempo.
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AO02. — Control de brillo de un LED usando el PWM.

Continuando con la practica anterior, ahora vamos a controlar el brillo de un LED utilizando
el PWM. Pero lo primero de todo, ¢Qué significa PWM? Bien, PWM es la abreviatura de pulse-
width modulation (modulacion de ancho de pulso).

Las salidas de voltaje de Arduino sélo tienen dos estados ALTO/BAJO, ON/OFF,
ENCENDIDO/APAGADO,... es decir, corresponden a una salida de 5V (ON) y de 0 V (OFF). Con
esto sOlo podemos hacer actividades como la anterior de encender y apagar un LED, no
podriamos controlar su brillo de menos a mas o viceversa. Sin embargo el PWM permite hacer un
rango de valores de 0 a 255 entre el 0 y 5 V. De esta manera podemos controlar el brillo del LED y

muchas cosas mas. Pulse Width Modulation

La modulacion de ancho de pulso, o PWM, 0% Duty Cycle - analogWrite(0)
es una técnica para obtener resultados analégicos 5V
con medios digitales. Ov

El control digital se utiliza para crear una 25% Duty Cycle - analogWrite(64)
onda cuadrada de ciclo de trabajo diferente, una °" —l _I —l —I _l
seflal conmutada entre encendido y apagado. oy

Este patrén de encendido y apagado puede 50% Duty Cycle - analogWrite(127)
simular voltajes entre encendido total (5 voltios) y 5Sv
apagado (0 voltios) al cambiar la parte del tiempo

gue la sefal pasa en comparaciéon con el tiempo
que la sefial pasa 75% Duty Cycle - analogWrite(191)

Sv
El PWM se utiliza mucho para controlar g, L |_ I_ I_ I__

lamparas, velocidades de motores, produccion de
sonidos,... sv |

109% Duty Cycle - analolgWrite(ZSS)
El Arduino UNO tiene un total de 6 salidas oy ‘ ‘ ’

PWM, que son digitales 3, 5, 6, 9, 10 y 11.

ArduinoBlocks tiene un bloque especifico para controlar un LED por PWM y sélo permite utilizar el

Pin D9.

Led intensidad (PWM) [DEES Valor pEPE

El rango de VALOR lo podemos variar desde 0 hasta 255, de tal modo que si el valor es 0
el LED estara totalmente apagado y si el valor es 255 el LED brillard al maximo.

Podriamos hacer la actividad anterior con

este programa: -
Led intensidad (PWM) [BEES Valor
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Ahora vamos a hacer que el brillo del LED varie.

Empezaremos introduciendo un valor de O en el
PWM para ir aumentandolo de 50 en 50 unidades hasta
llegar a 255. Haremos una espera de 100 milisegundos
entre un aumento de valor y otro. El programa quedaria
como este:

Imaginate que en lugar de incrementar los valores
de 50 en 50 lo quisieras hacer de 1 en 1, tendrias que
tener 255 bloques mas otros tantos de esperas... Como
veras esta forma de programar no es muy efectiva, es
muy repetitiva y tendria muchos bloques. Existe un bloque
con el que podriamos hacer esto de una manera mucho
mas sencilla. Es el siguiente bloque:

contar con [[[§J desde hasta ﬂ dea n

Este bloque lo tenemos dentro de CONTROL.

| Logica e —
Control hager

Matematicas
Texto repetir
Variables ==

Listas

ounlu'ounmdadehm )| des

Puerto serie Esperar [EE55 que o]

Sensores
Actuadores
Motor

Pantalla LCD
Pantalla OLED
LedMatrix 8x8
Memoria

KeyBot

Este seria el programa
de ir aumentando el brillo de
un LED de 1 en 1 desde 0 hacer |
hasta 255 con una espera de Ro
20 milisegundos. :

No

.Espenr

Ko

.Espemr

Ko

EBpErar

Ho

valores que el
necesite.

Led Intenskdad [Py} [EEE valor

Led Intensidad (Pw) [ZEE) Valor

Led Intensidad (P [ZEE) Valor

Led Intenskdad [Py} [EEE valor

Led Intensidad [Py [ZEEY valor

Led Intensidad [P [EEEY Valor

Led Intenskdad (Pwd) [EERS valor

Funciones hacer utiizado en programacién que son
Tiempo VARIABLES. En este bloque la variable se
llama i (nombre que se puede cambiar). A
SILE3ELT grandes rasgos, una variable es una “cajita”
en la cual se van introduciendo diferentes
programa utilizard segun

contar con ([ desde hasta ' dea n

E;perar ‘ milisegundos
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En el programa inicialmente el valor de la VARIABLE i vale 1, cada vez que repite el bucle
su valor va aumentado de 1 en 1.

Para introducir el Valor del PWM, del bloque del LED, la variable i, debemos ir a Variables,
seleccionar el segundo bloque y en el menu desplegable seleccionar i.

| oo  Esoniecer (0700 - O

I Matematicas

| Toro

| Lstas Establecer = e
I Funciones iva um -

I Tiempo « varNum

I Puerto serie Rerlmmbrar la variable. ..
I Bluetooth Variable nueva. .
I Ssensores N varBool ~ [EMC On ~

I Actuadores

I Motor

[ PantallaLCD

Intenta completar el programa haciendo que el brillo del LED ascienda de 0 a 255 y que
descienda de 255 a 0.

Solucién:

sopunbasiiw i : JEJadsa

_ on
@D | oA EXTED (W) Pepisusiul peT oy

n eap ) weisey (A  opssp (@) uod Jeuod
sopunbasiiw [ Jc-uadsﬂ

i oM
l JojeA (EEs) (WMd) pepisusjul pa oo ianpy

eap ejsey n apsepm“";’ 1E00 )

'aphg
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AO03. — Generar notas con el Buzzer o Zumbador.

Zumbador, buzzer en inglés, es un transductor electroacustico que produce un sonido o
zumbido continuo o intermitente. En funcién de si se trata de un buzzer Activo o Pasivo, este
zumbido sera del mismo tono o le podremos variar. Sirve

% como mecanismo de sefializacibn o aviso y se utiliza en
multiples  sistemas, como en automdviles o en

0V GND

=

5V GND

- electrodomésticos, incluidos los despertadores.

Recordad que nuestro Robot KEYBOT tiene
un Buzzer o Zumbador pasivo integrado en su placa

de control y que esta conectado internamente al Pin
D13. keyestudio

passive buzzer
(D13 control)

ArduinoBlocks tiene un blogque especifico para el Zumbador deIKEYBOT esta en el menu

del KeyBot.

I Logica Adelante Normal

I Control &*:*

I Matematicas -

| oo T En el bl Zumbad

I Variables & lzquierda Adelante fl 255 ne Oque umbador

I ustas 4 podemos variar dos parametros;

I Funciones B Ms (Milisegundos) (1) es el

| Tiempo e w tiempo que dura cada sonido y
Puerto serie Tono (2), que es la frecuencia a

| e _ la que vibra la membrana para

I Sensores b Izquierda s .

I Acadores iz emitir el sonido.

I Motor

| PantallaLcD Em 1000 500 1000

| Pantalla OLED =T : @u lﬁ‘}.

I LedMatrix 8x8 - . .

I Memoria

Prueba con este sencillo programa
para ver como suena.

Cambia ligeramente el rograma ol
g prog ﬁ. | 500 2000

introduciendo unas esperas entre un sonido y
otro. ¢ Ves la diferencia?
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En la tabla de la derecha tienes las

frecuencias de las notas musicales. Nota Frecuencia (Hz)
do (contral) 2616
Vamos a hacer una escala de DO a DO do# 277 2

utilizando estos valores. 293.7

329.86
349.2
aro
382
415.3
440
4686.2
493.2
523.3

¢ Te atreves a programar esta melodia?

HIMNO O¢ LA ALeGRiA
(pagrel)
IM\M'. FA 50L|50LFAM|QE| 00 Qo e M |M|1Ze2s |
® ® ®
|MiM1 Fa 0w | o paMige | 00 0o 2eMi | 26000 |
® ® ®© ©
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En el menl de actuadores existe el bloque de Tono (Hz) y sus valores estan en cifrado

anglosajon.

Logica vo=va= U led (ki Estado (L0

Control no

Matematicas

Texto sa:sa Led intensidad (PWM) [BEES Valor pEFE]
Variables 2o

Listas

Funciones | Relé Estado K3

Tiempo
Puerto serie

Bluetooth Tono (Hz)
Sensores
| Actuadores |

Motor
Pantalla LCD
Pantalla OLED

KEYBOT

En

hY 4
rcuino Blochs i

esta

sistema latino.

tabla

F |G
Fa | Sol

comparativa
podemos ver las equivalencias con el

A | B
La | Si

keyestudio

Do

De esa forma podremos programar el zumbado sin necesidad de usar las frecuencias.

Bucle

Zumbador Ms m Tono
Zumbador Ms m Tono
Zumbador Ms m Tono

Zumbador Ms m Tono
Zumbador Ms m Tono
Zumbador Ms m Tono

Tono (Hz)

Tono (Hz)

Tono (Hz)

Tono (Hz)

Tono (Hz)

Tono (Hz)
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AO04. — Sensor siguelineas |

El sensor siguelineas del KEYBOT esta formado por tres sensores infrarrojos TCRT5000.
Su principio de funcionamiento es utilizar la diferente reflectividad de la luz infrarroja para el color y

convertir la intensidad de la sefial reflejada en

una sefal de corriente. DETECTOR EMISOR

INFRARROJO INFRARROJO

El sensor TCRT5000 tiene un emisor de
infrarrojos y un fototransistor que recibe la luz
reflejada. En el caso de que el color sea negro,
este absorbe todo el espectro de luz por lo que

no refleja nada y el fototransistor no recibird

nada. En caso del color blanco ocurre lo

contrario, si refleja la luz por lo que el

fototransistor la recibira. Durante el proceso de blanco negro
detecciéon, el negro estd activo en el nivel

ALTO, pero el blanco esta activo en el nivel BAJO. Y la altura de deteccién es de 0,5 a 3 cm.

La siguiente imagen es el médulo de seguimiento de linea
KEYBOT de 3 canales. Dispone de 3 sensores infrarrojos
TCRT5000 en una sola placa.

En la parte superior de la
placa existen 3 potenciometros
gue nos permiten ajustar la qu';fé‘;‘;'g
sensibilidad de deteccion de los
sensores (S1, S2y S3).

black and white recognizer

Junto a cada potenciémetro existe un pequefo led rojo
gue se enciende cuando el sensor detecta color blanco y se

apaga con el color negro.

adjustable
potentiometer

RJ11
cable plug

Recordamos que conectamos el
sensor siguelineas a la placa de
control con el cable RJ11 al Pin
(A1, A2, A3) y eso es porque el
sensor S1 estd conectado con la
entrada analégica Al, el sensor S2
conla A2y el S3 con AS.
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ArduinoBlocks tiene un bloque especifico dentro del menu KeyBot para utilizar el sensor
siguelineas.

; |zquierda
& v lzquierda
Centro

Derecha

En esta actividad vamos a encender el LED conectado en el Pin D9 cuando el sensor S3
(del sensor siguelineas) detecte blanco y cuando detecte negro que se apague.

Vamos a empezar a utilizar funciones del menu “Légica” con las funciones de condicion.

Condiciones “Si...hacer”.

I Control

I Matematicas

I Texto @ Se trata del famoso bucle Si (if en inglés)

I Variabl gue es uno de los pilares de la programacion, ya
LE RN gue permite evaluar estados y tomar decisiones

I Listas m en consecuencia.

I Funciones Funciona como una oracién condicional

en espafiol, si se cumple la condicion incluida en
' )

I Tiempo su primer apartado, entonces se realiza la

I Puerto serie accion incluida en su segundo aparado. En caso

I Bluestooth “ contrario, no se hace nada.

I Sensores (%) si <+— Condiciones

I Actuadores hacer P

I Motor

En el apartado de condiciones se pueden introducir multitud de factores: estado de
sensores, (analdgicos o digitales), comparaciones, igualdades, operaciones matematicas, etc.

En esta actividad vamos a utilizar el bloque de linea negra detectada eligiendo la opcion
de IZQUIERDA.

|[Zguierda
v lzquierda

Centro

Derecha
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Con ese bloque crearemos la condicion. Como accién a ejecutar, si se cumple la condicién,
vamos a encender un led. Para ello volveremos a utilizar la funcién “LED”, cuyo bloque
localizamos en la misma seccion que el pulsador.

i— |Zguierda

e Led [XEZEJ Estado [IED
Ro

Si dejaramos el programa asi tendriamos un problema, ya que la primera vez que se
cumpliera la condicidn, el LED se encenderia pero nunca se apagaria. Debemos poner una nueva
condicion; un SINO para en ella cambiar el estado del LED a OFF. Para ello debemos ampliar el
condicional de la siguiente manera;

la flecha roja en la imagen, nos aparece un cuadro con funciones
con las que podemos ampliar el condicional “Si”.

Hay dos opciones que se consiguen arrastrando los bloques -
como se aprecia en las siguientes imagenes:

Onpcién A

Haciendo clic sobre el simbolo del engranaje sefialado con m “ J

Onciéon B

()]s
hacer

sino si
hacer

Veremos ejemplos del uso de estas variantes a lo largo de diferentes programas en este
documento. Pero continuando con esta actividad, realizaremos un programa que al detectar el
sensor de linea izquierdo (S3) el color blanco se encenderé el LED y si no, se apagara.
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Linea negra detectada

3i el sensor (Sensor 33 |zquierda) detecta color . -

hlanco

Led [EEKS Estado KD

Entonces, encender LED D9

Led [EZEJ Estado

"

Comprueba su funcionamiento.
Vamos a dar un paso mas y hacer que se cumpla una doble condicion.

Vamos a modificar el programa anterior para que solo se encienda el LED cuando dos
sensores (S3 y S2) detecten blanco a la vez.

Para ello en el menti LOGICA seleccionamos el siguiente bloque, ‘ ‘
gue devuelve verdadero si ambas entradas con verdadero.

El programa quedaria ast;

Linea negra detectada [EGTECERY PR (70 = Linea negra detectada [BEI (" Rd

Led [EEES Estado [BI'ES

Led [BEJE) Estado

Prueba a cambiar el por ¢, Qué ocurre?.
o 7o i o
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AO05. — Sensor siguelineas Il

pY4
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En la actividad anterior hemos visto como funciona el sensor siguelineas, ¢crees que
podrias construir un instrumento musical con él? Vamos a intentarlo.

Basémonos en el funcionamiento del sensor, cuando detecta negro no recibe sefial y
tampoco recibe sefial cuando la distancia a la superficie es muy lejana (> de 5 cm) por lo que su
respuesta sera igual que detectar negro.

Bien, pues vamos a utilizar el zumbador para emitir notas en funcion de los estados de los
sensores siguelineas.

sino si
hacer L ~ Zumbador Ms [FX) Tono [IEND

sino si

hacer

¢, Crees que hay alguna manera de poder tener mas notas s6lo con tres sensores?

o Dol

Y ahora piensa en diferentes maneras con las que podrias accionar los sensores del
siguelineas para construir tu instrumento musical con tu KEYBOT.

JY si utilizas el bloque ?
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AO6. — Sensor de Ultrasonidos |

Los “ojos” del KeyBot en realidad son un sensor
de ultrasonidos. Al igual que los murciélagos tienen muy
poca vista y se guian por ultrasonidos, nuestro robot
puede hacer los mismo utilizando este sensor.

El modo de funcionamiento de este sensor es
muy sencillo, uno de los dos “ojos” emite ondas
ultrasénicas (no perceptibles para el oido humano)
después de la sefial de disparo. Cuando estas ondas ultrasénicas encuentran un objeto chocan y
se reflejan como eco. Al volver son recibidas por el otro “0jo”, por lo que se puede determinar la
distancia del objeto a partir de la diferencia de tiempo entre
la sefial de disparo y la sefial de eco. Conociendo la
velocidad del sonido, que es de 340 m/s, y sabiendo el
tiempo transcurrido entre la emisién del sonido y su
recepciéon, calcularemos muy facilmente la distancia del
objeto.

keyestudio

Tiempo = 2 * (Distancia / Velocidad)
Distancia = Tiempo - Velocidad / 2

Como todo en la vida, este sensor tiene sus limitaciones, no podremos localizar objetos a
distancias mayores de 3 m. ni a distancias menores de 2,5 cm. Aun asi, el rango de valores es
mas que suficiente para nuestros propositos.

Nuestro sensor de ultrasonidos lo tenemos conectado al Pin A0O-D2 como muestra la
imagen.

O1pN1sakay)|
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En la siguiente actividad vamos a utilizar el sensor de ultrasonidos para que cuando
detecte un objeto a una distancia menor de 25 cm se encienda un LED. (Conectaremos el LED en

el Pin D9).

Logica
Control
Matematicas
Texto
Variables
Listas
Funciones

Tiempo

Puerto serie
Bluetooth
Sensores
Actuadores
Motor

Pantalla LCD
Pantalla OLED
LedMatrix 8x8
Memoria

+
af'o"

. lzquierda
it

Adelante

Adelante Normal

25 ‘

lzquierda ‘

r: 1000

2!

ArduinoBlocks tiene
un bloque especifico para
el sensor de ultrasonidos
dentro del menu KeyBot.

Utilizaremos
nuevamente el bloque
condicional para realizar
esta actividad. En esta
ocasion usaremos el
“Menor que”

@ s

I Control
I Matematicas

| oo 1=
I Variables

| Listas

I Funciones m]

Dentro del menu de matematicas necesitaremos usar el bloque “numero” para dar el valor

de los 25 cm.

L0

=2

Variables

Numero entero sin signo ‘

Bien, con todo esto el programa quedaria de la siguiente manera:

Si la distancia es menor de 25 l

cm entonces....

Encender LED l

Apagar LED ]
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En esta nueva actividad vamos descubrir dos cosas nuevas, la primera es el “Puerto
Serie” para poder visualizar por la pantalla del ordenador los datos que nos envia el KeyBot y la
segunda un nuevo bloque del menu “Tiempo” que es la funcion “Ejecutar cada”

Vamos a aprovechar la funcion “Ejecutar cada” junto con la funcién “Enviar” para ver los
datos del sensor de ultrasonidos en la pantalla del ordenador.

Pero antes de hacer el ejercicio vamos a ver las distintas funciones poco a poco.

- Gestion de tiempos con el bloque “Ejecutar cada”.

g Encontram | bl n el mend
| Logica P— - p— - co”ta os e boqu_e en el mend
| control Tiempo”. Este blogue ejecuta una vez
| Matematicas n . - cada X tlen]po las ordengs que estén
[ Texto — dentro de el. La gran diferencia con
| Variables NS bloque “Esperar” es que N_O de,tlene el
| Loss programa en el estado anterior a él, como
I Funciones si hace el blogue “Esperar”.

Tiempo

jecutar cad

[ Puerto serie Ejecutar cada WEIEE ms @u
| Bluetooth
I Sensores
I Actuadores
b Moo e 3
[ PantalaLcD
[ Pantalla OLED
[ LedMatrix 8x3

Légica >_  Iniciar Baudios EEE

Control

Matematicas e
_ Fijar timeout $JE0]

Texto

Dentro de menu “Puerto serie” tenemos
el blogue “Enviar’, que es la funcién que
utilizaremos para imprimir datos enviados
desde la placa de control el KeyBot a el

>
‘ariables
ordenador. &

Funciones

- Envir SRR 4 Sato ce inea

e

Sensores

e
Motor

Podemos enviar cualquier orden o dato
gue queramos solo con introducirlo en el

espacio en blanco entre comillas del bloque. Pantalla LCD
Pantalla OLED
LedMatrix 3x8 3. Recibir como nimero [ Hasta salto de linea
Memoria
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Lo primero que debemos hacer es inicializar la comunicacion entre la placa Arduino y el
ordenador. Utilizaremos el siguiente bloque:

»_ Iniciar Baudios EEIIES
Por defecto lo dejaremos a la velocidad de 2400

1 *

9.600 Baudios. 4300

*El baudio (en inglés baud) es una unidad / 9800
de medida utilizada en telecomunicaciones, que 19200
representa el nimero de simbolos por segundo
en un medio de transmisién digital.l1 Cada 35400
simbolo puede comprender 1 o0 mas bits, ETG00
dependiendo del esquema de modulacion. 115200

o Este blogue lo colocaremos dentro de la funcién
»_ Iniciar Baudios RiHIE “INICIALIZAR”.

Bien, con todo lo visto por el momento, realiza el siguiente programa de ejemplo;

Con este programa lo que hacemos es enviar a la pantalla del ordenador la frase “Innova
Didactic” una vez por segundo (1000 ms).

Tras “Subir” y cargar el programa, pulsa el boton “Consola” , se abrird una nueva ventana
en la que clicaremos sobre el botén “Conectar”, veremos en la pantalla del ordenador los valores

enviados.

Baudrate: | 9600 ~

M Enviar
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Hay que destacar que, si no usamos
el bloque “Ejecutar cada”, enviamos al
ordenador un dato cientos de veces por

ArduinoBlocks :: Consola serie

Bt (3600 segundo, lo que satura la comunicacién y

I [ = bloquea el sistema. De ahi la importancia de
este bloque.

Innova Didactic

ova Skacic También podriamos usar el bloque

Innova Didactic
Innova Didactic

“Esperar’ para enviar datos cada segundo,
pero entonces, en los tiempos de espera, el
robot no podria escuchar otras 6érdenes ni
realizar otras acciones. Tranquilos, veremos
todo esto mas adelante con calma... jy con
mas ejemplos!

Ahora vamos a aplicar estos dos conceptos para leer los valores del sensor de
ultrasonidos.

Para hacerlo vamos a utilizar el bloque del sensor de
ultrasonido como dato para enviar a la pantalla del ordenador.

El programa quedara de la siguiente manera;

N . ] -
" Distancia [j Salto de linea
G

Introducimos el siguiente programa y abrimos la consola:
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ArduinoBlocks :: Consola serie

Baudrate: | 9600 v | Desconectar  Limpiar

| || v |  Enviar

14.66
15.02
12.83
12.86
15.76
15.78
19.05
1817
14.88
15.38
2053
7.86

Con estos dos nuevos bloques modificamos el
programa anterior quedandonos de la siguiente

manera;

Enviar [ (o] creartexto con |

Vemos como al colocar la mano delante del
sensor e ir cambiando su distancia, el valor que
aparece en la pantalla va variando. Los valores que
aparecen son directamente en cm.

Fijate en la velocidad del Baudrate, por
defecto es 9.600, es importante que sea la misma
gue tenemos en el programa al Inicializar.

Para que quede un poco mas chulo y
aparezca “‘cm” al lado del numero que indica la
distancia debemos ir al menu “TEXTO” y seleccionar

el bloque “Crear texto con [ crear texto con

Y el blogue para
escribir texto

——
o -
Y o
S8
S o

Matematicas Formatear nimero n como
I Variables Formatear nimero n con [ decimales
| Listas
I o
I Tiempo
[ Biuetooth
I Sensores
I Actuadores ' gual 'l
B mintar

El resultado es el siguiente;

ArduinoBlocks :: Consola serie

Baudrate: | 9600 v | Desconectar | Limpiar

| || v|  Enviar

13.19cm
13.19cm
13.21 cm
13.21 cm
13.21 cm
13.21 cm
14.22 cm
31.05cm
16.26 cm
21.21 cm
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¢Has pensado como funcionan los avisadores acusticos de los coches para aparcar? ¢e
gustaria hacer uno?

En esta practica haremos un detector de aparcamiento que a medida que la distancia sea
menor, el intervalo entre pitidos sea mas pequefio.

Vamos a aprovechar también para introducir el concepto de variables. Lo vimos
inicialmente con la practica del LED en la que incrementabamos y disminuiamos su brillo
utilizando una variable “i”. En esta ocasion vamos a profundizar un poco mas.

Las variables son elementos muy comunes en programacion. Basicamente, crear una
variable es darle un nombre a un dato o a una lectura. Por ejemplo, las mediciones de valores de
temperatura las podemos guardar en una variable que se llame “Temperatura” o las del sensor de
ultrasonidos en una llamada “Distancia”, etc. No es obligatorio su uso, pero nos permiten trabajar
mas comodamente, ademas, como podemaos personalizar su nombre, ayudan a clarificar el codigo
y utilizar un lenguaje mas natural.

Al trabajar con variables vamos a tener dos tipos de bloques principales:

1. El bloque en el que le damos valor a la variable: Establecer = i

2. Y el bloque de la propia variable creada, para poder insertarla y
. ! i -
combinarla con otros bloques: LG

También podemos personalizar el nombre de la variable, de la siguiente forma:

www.arduinoblocks.com dice

Establecer EELITIES = 0 Nombre de variable nueva:

+  wvarMum
Renombrar la variable. .. #

@ Variable nueva... Cancelar

Dista ncia|

Una vez creada la nueva variable, podemos seleccionarla haciendo clic sobre el desplegable:

 Pooblecer (EFTETRD — W

+ Distancia
varMum
Renombrar la variable. ..

Variable nueva...
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Ten en cuenta que las variables solo pueden estar formadas por una palabra. Si quieres
incluir varias palabras, puedes usar el truco de separarlas con una barra baja “_”, como en el

ejemplo, “Valor_Distancia”.

Vistas las variables vamos con la actividad. Vamos
a hacer que el tiempo entre pitios dependa de la distancia,
para ello debemos crear dos variables; a la primera la
llamaremos “Distancia” y a la segunda “Tiempo_Pitidos”.

LESHHECH = W

Establecer =

A la variable “Distancia” le daremos el valor del sensor de ultrasonidos y a la variable
“Tiempo_Pitidos” le daremos un valor aplicando una férmula matemética en la que primero
convertiremos todo a un numero entero y después lo multiplicaremos por un factor (12 por
ejemplo). Esto es porque el tiempo se mide en milisegundos y la distancia se da en cm, por
ejemplo; una distancia de 50 cm nos dard un tiempo entre pitidos de 50 x 12 = 600 ms. Se
necesita poner lo de numero entero y que la distancia puede tener decimales y el bloque “Esperar”
no los admite. De todo modos puedes cambiar ese factor por otro que se ajuste mas.

 Establecer = |

Establecer QICUITMAICIERS = | Namero entero (= v

El programa final seria el siguiente;

Establecer QICHIRVNIGERY = | Nagmero entero =

Esperar milisegundos

Vemos en el programa que la frecuencia con la que se realiza cada ciclo, que equivale a la
frecuencia con la que damos cada pitido, depende directamente de la distancia del KeyBot al
objeto.

INNOVA DIDACTIC — Actividades con el Robot KEYBOT pag. 51




0 10014 Dok keveor O &,

En el programa anterior hay un inconveniente, y es que el robot siempre va a pitar, aunque
el objeto que esté delante se encuentre a mucha distancia. Ahora vamos a poner una nueva
condicion para que este pitido solo comience cuando el objeto esté a una determinada distancia
minima. Para el ejemplo que se propone, se ha probado con 50cm, pero, igual que antes, podéis
ajustarlo como querais.

B =55 RS Distancia - B

Establecer QIELERITIERS = | Namero entero B )
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A09. — Funciones

Una funcién es simplemente un conjunto de instrucciones a las que damos un nombre,
para no tener que repetirlas en diferentes partes del programa y para clarificar y ordenar el codigo.
Al crear una funcion, se genera autométicamente un bloque de dicha funcion, que ya puede ser
insertado en cualquier parte del programa.

Para ello, tenemos que usar el bloque “para” que encontramos en el apartado “Funciones” de
ArduinoBlocks.

(%] para

Primero tenemos que darle un nombre a la funcién, e incluir dentro de la misma, el
conjunto de instrucciones que queremos que realice el robot cada vez que la usemos.

Por ejemplo, podemos definir dos funciones; la primera la llamaremos “LED” y en ella
encenderemos y apagaremos el LED del Pin D9. La segunda funcién la llamaremos “Pitidos” y su
finalidad ser& activar el zumbador con dos pitidos distintos. Quedarian asi;

) para (153)

o= 100 - J=" M ON -
Ho

Si ahora vamos a la seccion “Funciones” del panel izquierdo de ArduinoBlocks,
encontraremos ya las dos nuevas funciones creadas, disponibles para ser seleccionadas e
insertadas en cualquier parte del cédigo.

| Logica GBI hacer aigo)

I Control

I Matematicas

I Texto (> pia

I Variables

| Listas

ca <1
I Tiempo >

I Puerto serie @u
| Bluetooth
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Es importante destacar que las funciones no se definen dentro del “Bucle”. Se crean fuera
y luego se insertan dentro en los momentos en los que queramos que se ejecuten.

Cuando creamos un programa pequefio (de pocos bloques), no suele merecer la pena
definir funciones, ya que no ahorra mucho tiempo. Pero cuando realizamos programas mas
extensos o con partes iguales que se repiten, es una buena practica hacer uso de ellas, tanto por
comodidad, como por claridad del programa realizado.

El programa completo seria el siguiente;

X O Led [BEREJ Estado B3
. Esperar [EI[I) milisegundos
i O Led (2ERJ Estado (2553
Esperar {500 | ' milisegundos

= Zumbador Ms i) Tono €l |
! . .

%) para

Zumbador Ms i) Tono ll!l!l!l]

Este ejemplo lo hemos hecho para entender como se hacen las funciones. Prueba a variar
el programa y déjalo como el siguiente;

Inicializar
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A10. — Movimientos con KeyBot
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Arcuino Blochs . 48

Llegado a este punto vamos a empezar a conocer como podemos hacer movimientos con
nuestro KeyBot. Para realizar movimientos el KeyBot dispone de dos motorreductores CC.
(Izquierdo y Derecho) con los que conseguiremos 5 movimientos basicos; Adelante, Atras, Giro
Derecha, Giro Izquierda y Paro. En la placa de control existen dos conexiones establecidas para
conectar los motores directamente. Internamente estas conexiones son las siguientes en el
microprocesador;

Interface de direccion del motor

Interface de velocidad del motor

Motor A (Izquierdo) D4 D5
Motor B (Derecho) D7 D6
[ & h |

iiiRECUERDA!! El motorreductor que tiene el cable mas corto es el que se conecta a Pin
MA (Motor Izquierdo) y el que tiene el cable mas largo al Pin MB(Motor dercho).

En el menu KeyBot de ArduinoBlocks existen dos bloques especificos para controlar el

movimiento del robot.

Logica
Control a‘

—

Matematicas
Texto

+ Adelante Normal

g

Listas

Funciones r I
Tiempo

Puerto serie

b lzguierda
Bluetooth = . ‘

Sensores
Actuadores

- -
500 1000
Motor &. : : ‘

Pantalla LCD N
Pantalla OLED

LedMatrix 8x8

Memoria

2

lzquierda Adelante | 255
Variables 'ul @u
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Con el primer blogue se programan los
movimientos del robot, es decir, se programan los
dos motores a la vez. En sus menus podremos
controlar tanto el tipo de movimiento como la velocidad con la que se ejecutan.

i) =1 Adelante - lNum g l Mormal - |

. pY4
Arcuino Blochs NEK.. I

v Adeslante I Muy rapido
Afrds Rapido
Girar izquierda < MNormal
Girar derecha Lentao
Rotar izguierda Muy lento

Rotar derecha

Parar

Vamos con el primer programa con el cual el robot avance 1 segundo y se pare otro. ¢A
qué es muy sencillo? Practica combinando
movimientos y velocidades.

¢ Qué diferencia encuentras entre “Giro”
y “Rotar”? Efectivamente, en el “Giro” la rueda
interna esta parada, mientras que en “Rotar”
gira en sentido contrario.

Ahora vamos a intentar que en su movimiento, el KeyBot
realice un cuadrado. Lo primero que deberas calcular es el
tiempo que tarda en hacer un giro de 90°. En este caso son 1100
milisegundos, pero eso es con la alimentacion del USB del
ordenador (5V). Para realizar movimientos, no necesitamos el
USB, lo normal es encender el robot con su interruptor y
alimentarlo con las pilas. Esta velocidad también cambiara en
funcion del estado de las baterias. En resumen; deberas calcular
los tiempos de giro y avance haciendo pruebas en cada caso Y
recuerda que también puedes cambiar la velocidad, deberas
buscar el equilibrio entre tiempo y velocidad.
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Este programa anterior es muy repetitivo, ya que realiza 4 veces avanzar y girar. En
programacion existe hay una funcién que es la de “repetir XX veces y hacer”. En ArduinoBlocks

la encontramos dentro del menu “Control”.

| Logica :

o o

I Matematicas

[ Texto :

I Variables ;EPEWIEEEE

| Listas o

I Funciones

I e contar con [[§J desde n hasta de a
I Puerto serie HaceE

[ Biuetooth

I Sensores
I Actuadores

1

Usando ese bloque, el programa anterior quedaria de la siguiente manera;

En ArduinoBlocks existe otro bloque para el control individual de cada motor. Debemos
indicar que motor vamos a utilizar, que direccion de movimiento va a tener y la velocidad. La

lzquierda - m .;,_,J_
7 lzquierda I 7/ Adslante
Deracha Atras

Parar

velocidad lleva un control por
PWM que va de 0 hasta 255.

Un valor de 255
equivale a tener el motor al
100%, un valor de 127 al
50%.

El PWM lo vimos
cuando se explico el control
de brillo de un LED.

Por lo general valores mas bajos de 90-100 no son capaces de mover el motor. Ahora

vamos a ponerlo en préctica;
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Primero movemos el motor izquierdo;

: lzquierda Adelante . 255
B s

Esperar WIELL) milisegundos

lzquierda Parar [ : 255
o

Esperar LI milisegundos

S

Haz lo mismo con el motor derecho.

Y a ahora con los dos motores a la vez;
lzquierda Atras | 255

- lzquierda Adelante [ 255 e
&-. L Esperar SELIHE milisegundos
B d . . ’ .
o PCERERS GECE L= Realiza diferentes 6rdenes cambiando los
motores, las direcciones y las velocidades creando
giros rapidos, lentos,...

Esperar g gLLL) milisegundos

|zquierda Parar [ : 255
-

; Derecha Parar [ , 255
Bt

Esperar g |gLLL) milisegundos

Izquierda Atras F': 255
it s

. Derecha Atras | 255
s

Esperar [} milisegundos

t oo |[oe
o2 | [on| | 5% |08

(Lo o] g PR |

(t"‘v" 5

| 3

t b il
WRIEIENEN ¢
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En esta practica vamos a combinar una actividad vista anteriormente con el movimiento del
robot. Vamos a hacer que cuando el robot de marcha atrés se encienda el LED y emita un pitido,
tal y como hacen los camiones y maquinaria industrial.

Para ello conectamos nuestro LED en el Pin D9, el zumbador recuerda que es el Pin D13y
el motor izquierdo en MA y el derecho en MB.

Inicialmente parece un programa sencillo, pero no lo es tanto. Una de las desventajas que
tiene Arduino y la mayoria de microprocesadores programados es que no pueden hacer tareas
paralelas, van realizando las 6rdenes en cascada, una detras de otra y segun el orden en el que
estan programadas. Para intentar solventar esta “desventaja” el siguiente programa lo hemos
realizado de la siguiente manera;

.- En primer lugar se han creado dos “VARIABLES” (1); “ATRAS” y “TiempoAtras” y se han
inicializado con un valor igual a 0.

.- En segundo lugar se han creado dos “FUNCIONES”; “ADELANTE” y “ATRAS”. La
funcién “ADELANTE” (2) es muy sencilla y sélo indica el movimiento del robot hacia adelante y el
tiempo. La funcién “ATRAS” es un poco mas complicada. En ella existe el bloque de “repetir
hasta .... hacer’ que esta en el menu CONTROL. Este bloque funciona de la siguiente manera;
es un bucle que repite un nimero determinado de veces todas las acciones que existan en su
interior. En nuestro caso ir hacia atras, encender el LED, emitir un sonido durante 300 ms, esperar
200 ms, apagar el LED, emitir otro sonido durante 300 ms, esperar 200 ms y establecer en la
variable “TiempoATRAS” una suma de una unidad. De este modo al ejecutarse por primera vez su
valor sera 1, la segunda vez sera 2, la tercera 3, y asi sucesivamente. Tal y como estd, el
programa se repetira 3 veces cumpliendo la condicion de “TiempoATRAS” =3 (Valor que podemos
cambiar como si fuera el tiempo. Fijate que un ciclo completo dura 1 seg. (300+200+300+200),
por lo que ese 3 en realidad equivaldria a 3 seg). Al salir del ciclo el programa vuelve al valor 0 a
la variable “TiempoATRAS”.

.m i .

| Establecer (AEESEI - | ([

= "] ADELANTE | . S =] ATRAS |
*, gicane g Norna ‘ ) hasta oo ATRAS - = | 9)

- N

(] =i
hacer | ADELANTE

| Establecer FIGEIED = | 6)
|
a = =~ i 1]

hacer | ATRAS

xo Lot LER Esto ik

(=51 G Tiempo ATRAS -~ B Tiempo ATRAS - W + - I 1]
h

(=5 L Tiempo ATRAS - SR 0
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.- 'Y por ultimo, vamos con el Blucle principal (4). En él
hay dos condicionales; en el primero cuando cumpla la
condicion que la variable “ATRAS” sea 0, el robot realizara la
funcion ADELANTE vy al finalizar esta cambiard el estado de
la variable por 1. En ese momento se cumplird el segundo
condicional y el robot realizara la funcion ATRAS. Al finalizar
esta funcion la variable volvera al valor de 0 por lo que el
robot reiniciard su marcha hacia adelante.

 Establecer (TSR = [
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Al13. — Mdodulo Bluetooth

En esta actividad aprenderemos a controlar nuestro robot KeyBot con un moévil Android a
través del médulo Bluetooth. El Bluetooth es un método inalambrico de transmision de datos. La
tecnologia Bluetooth es una tecnologia estandar inaldmbrica que permite el intercambio de datos
de corto alcance entre dispositivos fijos, dispositivos méviles y redes de edificios de area personal
(ondas de radio UHF en la banda ISM de 2.4 a 2.485 GHz).

Hay dos tipos de médulos Bluetooth de uso comun en el mercado, los modelos HC-05 y
HC-06. La diferencia entre ellos es que el HC-05 es maestro-esclavo, quiere decir que ademas de
recibir conexiones desde un PC, Tablet o movil Android, también es capaz de generar conexiones
hacia otros dispositivos bluetooth. EI HC-06 solo puede funcionar en modo esclavo, que solo
puede aceptar el comando superior. El Bluetooth de nuestro KeyBot es HC-06.

La conexion del Bluetooth es directamente en la placa de control en los pines amarillos.
OJO!! Al tener la placa protectora de metacrilato sélo nos permite colocar el Bluetooth en una
posicion. El médulo de comunicaciones Bluetooth tiene 4 conexiones:

.- Vcc : Alimentacion 5V (+).
.- Gnd: Alimentacién 0V (-).

.- Tx: Transmision de datos. —

.- RX: Recepcién de datos.

IMPORTANTE!!! Para cargar los programas siempre es necesario desconectar el modulo
Bluetooth, si lo dejamos conectado dara problemas al cargar.

El Bluetooth del KeyBot es Bluetooth 2.0. Actualmente, sélo es compatible con los
dispositivos Android. No es compatible con dispositivos Apple. Después de instalar el asistente en
serie, primero debemos conectar el dispositivo, abrir el Bluetooth movil, buscar un dispositivo
Bluetooth. Si encuentra un dispositivo Bluetooth llamado HC-06, emparéjalo e ingresa la
contrasefia 1234, finalmente deberias de ver el dispositivo emparejado a tu movil.

Cuando el Bluetooth estad desconectado hay un pequefio led rojo parpadeando, cuando

estd emparejado el led rojo se queda fijo. Légica

Control

o w1 9600 -

|
Come_nzamos con la programacion, | yaiemteas
vamos a realizar una primera practica muy | Texo
sencilla en la que vamos a encender y I Variables
|
|
I

* Nombre ArduinoBlocks 1234

apagar el LED del Pin D9. Listas

Funciones
* Fijar timeout

En ArduinoBlocks disponemos de | Tiempo
un menu especifico para el Bluetooth con [ Fuerosene
todos los bloques necesarios para | sopoes 3 Enviar ffSENNSRN  Satto de linea
progamarlo. | Actuadores
I Motor )
| Pantalla LcD 3 Enviarbyte ofEl]
| Pantalla OLED
| LedMatrix 8x8 -

KeyBot
* Recibir texto §j Hasta salto de linea
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Comenzaremos “Inicializando” el Bluetooth. Y fijaremos una velocidad de comunicacién de
9600 Bauds.

Inicializar

oM i« F=1@ 9600 ~

* W[ =B 1Y KeyBot ArduinoBlocks 2 1234

A continuacién realizaremos el siguiente programa en el cual al recibir la orden “U” enviada
desde el movil se encienda el LED vy al recibir la orden “D” se apague.

(@) si (4 ¢Datos recibidos?

hacer (Egiablecer TEXTO - [= * Recibir texto §fj Hasta salto de linea

SR TExTO - Iligual - BN U N
hacer | IO Led [BERES Estado KD

BN T x 70 - Jioual - IR D £
hacer | ﬁ-'d Led (AEE Estado

—

FALTA LA APP PARA EL MOVIL

Te puedes crear tu propia aplicacion para el movil utilizando APPInventor
(https://appinventor.mit.edu/). Una plataforma online en la que puedes programar tus propias
aplicaciones de modo muy similar a Scratch.

-‘-f% MIT

APP INVENTOR
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El siquiente material es opcional y no viene incluido en el Kit basico.

Al4. — Matriz de LED 8 x 8

Para realizar la siguiente practica es necesario disponer de
una Matriz de EASY Plug LED 8x8 12C (Ref. KS0139).

Este elemento se conecta a través de un bus llamado 12C, en
el KeyBot el puerto 12C es el conector A4/A5 y también se conecta
con los terminales RJ11.

MIEW 100 BXB

I12C es un protocolo para poder conectar varios dispositivos de
forma muy facil con un par de cables para los datos y otros dos para alimentacion y tierra o GND.

Ademas, existen Hubs para poder conectar mas de uno a la
vez. Keyestudio Modulo EASY Plug hub 12C (KS0390)

La matriz de LED 8x8 dispone de un total de 64 leds con los cuales podemos hacer
infinidad de caras, iconos, letras, numeros,... hay cantidad de opciones ya predisefiadas y
ArduinoBlocks da la opcién de crearlas por ti mismo.

Como no podia ser de otra manera ArduinoBlocks tiene un menu especifico para
programar la matriz de LED 8x8 en modo KeyBot.

Lagica H # EE3 Iniciar 12C [CT0E
Control
Matematicas
Texto
Variables
Listas
Funciones

Tiempo
Puerto serie
Bluetooth
Sensores
Actuadores
Motor CEFEERRR N 7 1 [ Face nomnal |
Pantalla LCD
Pantalla OLED

LedMatrix 8x8 HHHH 2683 pixel X o] ¥ o] Led GIED
Memoria
KeyBot

H #Lineamﬂvinxzﬂanm
C
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Lo primero que debemos hacer es INICIALIZAR la LedMatrix 8x8. Podemos poner hasta 4
distintas utilizando el Hub de expansion por ello
debemos indicar de cual se trata (1, 2, 3 0 4). Lo
# [ Iniciar 12C [T 5D segundo que debemos hacer es dar la direccion que
por defecto sera 0x70 y por ultimo hay dos modelos
vl y v2 (utiliza al v2, si ves que los iconos no estan
centrados cambia al v1).

Una vez inicializada la matriz de LED vamos con el Blucle. En esta ocasién haremos que
salgan dos caras, una FELIZ y otra TRISTE con una espera de 1 seg. entre ellas.

Fijate en la cantidad de iconos de los que
dispones;

H £:4 1 -~ §:710 %] Face happy -
F
Face normal . or

Face happy

Face sad

Face angry

Eye normal

Eye medium

Eye small

Eye closed
Eye look lsft
Eye look right
+ Eye look up
Eye look down
Eye angry left
Eye angry right
Eye sad
Eye surprise
lcon heart
lcon user
lcon clock
lcon arrow up

lcon arrow down

lcon arrow left -

Prueba a cambiar y combinar unos cuantos de ellos cambiando también los tiempos de
esperas.

Otro bloque muy curioso y con el que podras crear tus
propios iconos es el bloque de “Bitmap”. Vamos a ver como se
utiliza;

# {52 Bitmap
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Seleccionando “Ayuda” con el botoén
derecho, se nos abre otra ventana/pestaia del
navegador con la opcién de dibujar lo que
deseamos:

Duplicar
Afiadir comentario
Contraer blogue

Desactivar blogue
LedMatrix - Bitmap Data Eliminar bloque

Ayud
HEEEEEEEN —

Al hace click sobre cada cuadradito
negro se selecciona y pasa a color rojo.
Una vez creado el dibujo que queramos,
clicamos en “Copy data:” y volviendo a la
ventana de programacién sobre el bloque
“Bitmap”, en cuadro en blanco, le damos a

“Pegar’.
HEEEEEEE - P
| Clear “ﬂ“ Copy data: |

Deshacer Cul + Z
B00000000,801011000,B01010100,801010010,601010010,801010100,601011000,B00000 Rehacer Ctrl + Mayts + Z

000 y
Cortar Cirl + X
Copiar Ctrl + C
Pegar Cirl +V
Pegar como texto sin formato  Ctrl + May(s + V
Seleccionar todo Ctrl + A

Este es el resultado final.

También puedes hacer gif animados como por ejemplo el tipico
hombre andando del semaforo en verde de peatones. ¢ Te animas?
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A15. — Pantalla LCD 2x16

Para realizar esta practica es necesario disponer de
Keyestudio EASY Plug Mdédulo LCD 1602 12C (Ref. KS0137)

Esta pantalla LCD al igual que la Matriz de led 8x8 se
comunica por 12C

En la pantalla podemos enviar datos como los
valores de los distintos sensores, temperatura, luminosidad y
por ejemplo la distancia detectada por el sensor de

“Distancia”.

o En el bloque “Pantalla LCD”
Ldgica s u c iy
T encontramos la funcion “LCD Iniciar”,

» sirve para indicar que vamos a usar la
Matematicas

pantalla, que hay que poner al bloque
Uity “LCD Inicializar’. Usaremos 2x16 si es

una pantalla de 2 filas x 16 columnas y
_ - 4x20 si es de 4 filas y 20 columnas. El
Funciones LCD imprimic Cotrnra (1 Fila G W segundo parametro establece el

ADDR que lo dejaremos por defecto

LCD Limpiar
Jempo
en Ox27*.

Variables
Listas

Puerto serie

Bluetooth LeD imprmir Coumna Wi Fia o5 oJEIIEEN

Sensores ici

Actuadores LCD imprimir Comna W] Fila W] Simboio K3 - LCD Iniciar [(E7E3 ADDR [TZrkkd
Motor ol :

Pantalla LCD

Pantalla OLED

I LCD Cursor (B3 Parpadear (B
[ LedMatrix 8x8
I Memoria

KeyBot

Seguidamente dentro del “Bucle” incluiremos la funcion “LCD Imprimir”. Se puede
“imprimir” los datos en la primera fila=0 o en la segunda fila=1 y empezar a escribir en la columna
deseada desde la primera columna=0 hasta la ultima columna=15 o 19 (segun modelo).

Vamos con nuestro particular “Hola Mundo”. Realiza este programa;

LCD Imprimir Bmﬁﬂﬁhllﬂl[ T HOLA B0

LCD Imprimir cun-mnﬂﬁh:[ T MUNDO B

Ahora cambia los valores de “Columna” a 5y 4 en el primer y segundo bloque de imprimir
respectivamente. ¢ Entiendes los conceptos de Columnas y Filas?
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Bien, vamos a ver los valores que nos lee el sensor de ultrasonidos por la pantalla LCD.
Creamos una variable que la llamaremos “Distancia” a la cual daremos los valores del sensor de
ultrasonidos y después “imprimiremos” esos valores. Dejaremos un tiempo de espera para que
nos de tiempo a ver el valor y por ultimo “limpiaremos” la pantalla que se vuelva a escribir con la
pantalla vacia y no quede nada debajo. Puedes hacer la prueba de no poner ese ultimo bloque y
comprobar lo que pasa.

Inicializar

LCD Iniciar 5[5 ADDR (72883

12C

LCD Imprimir Columna (53 Fila (53
Esperar |51} | milisegundos

Mejorando un poco el programa anterior nos podria quedar como sigue;

Inicializar

LCD Iniciar ADDR

Establecer o Distancia

LCD Imprimir Columna [[E3 Fila (B8 ¢ ”»

LCD Imprimir Columna [[JE3 Fila (&) crear texto con
7 » |

Esperar (510} | milisegundos

" LCD Limpiar
—
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A16. — Controlar un servomotor

En esta actividad vamos a necesitar un servomotor (Ref. KS0194

0 KS0209).

Un elemento muy utilizado en robética y el mundo de Arduino es
un servomotor, es un motor especial que puede posicionar su eje en un
angulo determinado y lo puede mantener en esta posicion. Para
funcionar sélo necesita alimentacion GND, VCC (5voltios) y una sefial de

control.
SERVOMOTOR ! THp g Los servomotores estandar sélo poden girar 180°,
_A——— /

___ aungue en el mercado podemos encontrar de 270° y de
Engranajes

[ 360° (giro continuo).

H H Chasis

-l

™ Motor

OMD A I Lsgica
wee™” f.j : — Placa de control I Control Servo \k Pin ([BEEIE) Grados m Retardo (ms) m
c:y:TF.':/": : I Matematicas
I Texto
I Variables Servo-Oscilador “y4_ D11 - | n
I Listas g ﬂ'
I Funciones
En el menu Motor I Tiempo Servo-Oscilador “e% Pin (CXEED
encontramos un bloque que se llama | Puerto serie i,
“Servo”. Con el tenemos la = Bluetooth
T S
posibilidad ~ de  controlar el § o
i X uadores
servomotor, indicando los grados de R
rotacion (Angulo) que queremos y el [ PantalaLCD
tiempo de retardo (Tiempo que tarda I f:g::::lxo'éf;
en ir de una posicion a otra). I Memoria
KeyBot
two servo
interfaces
(D9 D10) . . . .
A La placa de control del KeyBot tiene disponibles los pines
D9 y D10 para conectar 2 servomotores. Como estamos usando
slide switch use el D9 para el LED usaremos el D10. Para conectarlo fijate en el
S pert — color de los cables; el marrén es el GND, el rojo el 5 v y el
amarillo el control. Ademas existen adaptadores para conectar
tantos servos como quieras. Keyestudio Adaptador Easy Plug a 3

Pines. Referencia (KS9006)
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Por ejemplo, una buena idea es programar, por primera vez, el Angulo a 0° para descubrir
el punto de origen y a partir de aqui montar alguno de los accesorios que vienen con el servo para
poder visualizar la rotacion del eje.

Inicializar

t‘iewo S« Pin [Bf[JE) Grados

Ahora ya podemos practicar con distintos grados, y observar donde
apunta la “flecha” del eje.

Un servomotor nos puedes servir para accionar una pala para
nuestro KeyBot, para mover un brazo de un robot humanoide, las
posibilidades son muchas.

Accesorios servo

Inicializar

Eer‘m Angulo () | Retardo (ms)

Pin Grados  Angulo () Retardo (ms) | (E[00) |
Pin Grados = Angulo [E[j) | Retardo (ms)  ([ELQ0)
Pin Grados  Angulo | Retardo (ms) | E[N) |

Pin Grados | Angulo EDR | Retardo (ms) 1000 |

Pin Grados | Angulo [ Retardo (ms) [EDN
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Al7. — Sensor de Color

En esta practica vamos a ver el funcionamiento del sensor de color
RGB TCS34725 (Ref. KO407). Este sensor se comunica con la placa de
control del KeyBot utilizando la interfaz de comunicacion 12C. El chip del
sensor de color TCS34725 proporciona valores de
retorno digital rojo, verde, azul (RGB) y sensible a la
luz.

Para poder utilizar este sensor en el
KeyBot es necesario el Modulo EASY Plug Hub
12C (KS0390).

Légica

Control =<"  ~pum Sensor de vibracion [EEEED
Matematicas et q-

= ArduinoBlocks tiene 3 blogues para

e B utilizar el sensor de color. Estos bloques los

Funciones > podemos encontrar dentro del menu
“Sensores”.

Tiempo
Puerto serie
Bluetooth

Sensores

Sensor de color (TCS34725) -éf-'}n Capturar color -
S Soe Para empezar utilizaremos el sensor de
Pantalla LCD color de tal forma que cuando detecte en color

Ea;‘;:":_o;? Sensor de color (TCS34725) 5 rojo encienda el LED y sino que se apague.
edMatrix 8x ~ )

Memoria

Acelerometro (ADXL345) REED A IE R

sone

"oz

KeyBot
Sensor de color (TCS34725) <  Es (GEEED ?

oy Recuerda el LED va al Pin D9 y el
sensor de color al Pin A4-A5

Al inicio del Bucle debemos poner el bloque de “Capturar Color”, para después meter un
condicional. Prueba el siguiente programa;

' Sensor de color (TCS34725) = > Capturar color
(3] si

hacer IL-:O Led [BEED Estado [ENED

sino [ s Led [BEED Estado [
on

|
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El sensor de color debe estar muy cerca (practicamente pegando) a la superficie de la que
se desea capturar el color para que su lectura sea eficaz.

Veamos otro ejemplo; en este caso detectaremos 3 colores (Rojo, Azul y Verde) para que
en la Matriz de Led 8x8 aparezca R, Ay V en cada caso. Gracias a Hub de expansién podremos
conectar el sensor de color y la Matriz de led al Pin 12C (A4/A5).

Recuerda que
debes inicializar la matriz
de led en la version que le
Hucle corresponda (generalmente

phurar col la V2).

Utiliza la ayuda del
bloque Bitmap para

¢ B3 Bitman : : : “‘dibujar” las letras que
necesites, después copia el
cbdigo y pégalo.

LedMatrix - Bitmap Data

[ ciear || Fin || copy data

800000000, BOO111100,B00100010,600100010,800111100,800101000,800100100, 800100
o010

SinG 4 1 - N:=F0STE B10000001,801000010,8040100100,3000 1000, 50001100...

También puedes usar la pantalla LCD para
que en ella aparezca escrito el color que esta
detectando. sinosi Sensor de color (TCS3472

Este seria el cédigo...

=1 Verde - |
Ty

hacer | Enviar |46 Z5g »  ® Salto de linea
Esperar milisegundos.
Esverer R
sino si Sensor de color (TCS2347.28) = =] Azul - &
=~y T

hacer [ Envar | o IR » @ Saitodelinea

LI-'_".pa'm' m milisegundos.
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Proyectos con el KEYBOT completo

En esta parte del manual veremos proyectos mas completos en los que se combinen
diferentes sensores y actuadores para que nuestro robot KeyBot pueda realizar tareas mas o
menos complejas de manera totalmente autbnoma.

P1. — KeyBot seguidor de lineas

Una de las funcionalidades mas tipicas de los robots educativos es realizar con ellos
seguidores de lineas autonomos, aunque en la industria también existen muchos ejemplos de este
tipo de robots que siguen lineas en grandes fabricas para transportar cualquier tipo de cosas.

Como sensor necesitaremos el sensor seguidor de linea del KeyBot que dispone de tres
sensores TCRT5000 (S1 (derecha), S2 (centro) y S3 (Izquierda)) recuerda que ya lo explicamos
en la actividad N° 4

Antes de nada dos curiosidades; la primera es
gue la luz infrarroja que emiten los sensores no la
podemos apreciar directamente, pero si miramos los
sensores a través de la camara de un movil si que
podremos verla claramente. Haz la prueba.

Podemos regular la sensibilidad de cada sensor
girando hacia un
lado u otro los
potenciémetros.
Debemos hacer
esto para calibrar
los sensores en
funcion de su
distancia al fondo
y segun la iluminacion (las luces fluorescentes pueden influir).
Junto a los potenciometros, cada sensor TCRT5000 tiene un
pequefio LED rojo. Cuando el fondo es de color blanco, el
LED rojo esta encendido, cuando el fondo es negro el LED

s adjustable rojo estad apagado. Gracias a esto podremos calibrar los
cable plug B sensores de una manera muy sencilla con un pequefio
destornillador plano.

sensitivity
indicator

black and white recognizer

Comencemos a ver que valores son las que envian los
sensores a la placa de control segun el fo_ndo sea blan_co o] atomafias ]
negro. Para ello vamos a crear unas variables especiales, | fexwo
Variables Booleanas. Estas variables son especiales ya que Establecor (CIOTTED - 8

Establecer = ol

T
o -
o
3 Q
= O
S

. . P I Listas
no pueden tomar cualquier tipo de valor, Unicamente pueden I Funciones o vartexio
tomas dos valores 0 0 1. [ Timpo Exabiocer o - WD
I Puerto serie
[ Blustooth
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Bien; generemos tres variables; Sensor 1ZQ, Sensor CEN y Sensor DER vy la igualaremos a
su sensor correspondiente;

Bucle

| Establecer BRIV R = == Linea negra detectada [EOT 0 R

' Establecer Sensor CEN - & e Linea negra detectada

=SSt Sensor DER - = v Linea negra detectada

|

Ahora vamos a hacer las lecturas de
Establecer (7R = M= Linea negra deleciada sus valores utilizando la consola serie;

=5el ey Sensor CEN - BlE e Linea negra detectada

. Establecer EEEAN S0 = 0 = Linea negra detectada
2 Carga el programa y abre la consola

serie y mira las lecturas moviendo el robot

»_ Enviar [ (%) creartexto con | KT ”» l Salto de linea
- entre el blanco y el negro;

 Sensor 12Q - |
Esperar m milisegundos

»_ Enviar [ (%] crear texto con | T ” l Salto de linea

Sensor CEN - |
Esperar m milisegundos

»_ Enviar [ (%) crear texto con | KT » l Salto de linea

| ensor D m -8 @ Subir > Consola [~ MISEENR;
Esperar m milisegundos

—

ArduinoBlocks :: Consola serie

ArduinoBlocks :: Consola serie
Baudrate: Conectar | Desconectar | Limpiar

| —

S51=0

s3=1 -

s52=1

S1=1

83=1

§2=1 Blanco=0

S1=1

S53=0

- Negro=1 Comprueba las lecturas que obtienes en
s3=0 funcion del color del fondo.

S2=0

g; ff *Podrias hacer el mismo programa
s2=1 directamente con los bloques de los sensores, sin
:;‘j necesidad de crear las variables Booleanas.
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Visto esto, vamos con la logica de un robot seguidor de linea. Lo primero que debemos
tener presente es el grosor de la linea. En el caso del KeyBot una linea negra de 2,5 cm de ancho
es suficiente para que los tres sensores “entren” a la vez, es decir, que los tres sensores detecten
la linea. Segun los sensores vayan detectando blanco o negro nos encontraremos con los
siguientes siete casos que vamos a ver;

coede®

esesey)

sseses

Caso A; Robot
dentro de linea.

Accion; Ir recto.

Caso B; Robot se va
hacia la derecha.

Accion; Girar
ligeramente a la
izquierda.

S3 S2

Caso C; Robot se va
hacia la izquierda.

Accion; Girar
ligeramente a la
derecha.

os

L

S

- 00 J'

Caso D; Robot se va
mucho a la derecha.

Accion; Girar a la

izquierda.

[](]( )

Caso F; Robot pierde
la linea a su izquierda.

Accion; Continuar con
la accién anterior.

Caso E; Robot se va
mucho a la izquierda.

Accion; Girar a la
derecha.

C ][ )O¢ I

S2

Caso G; Robot pierde
la linea a su derecha.

Accién; Continuar con
la acciéon anterior.

Comenzamos con la programacién del seguidor de linea, recuerda que cuando el sensor
detecta blanco su respuesta es un 0 y cuando detecta linea negra su respuesta es 1. En este
primer ejemplo vamos a programar el robots con los primeros 5 casos (A, B, C, D y E) dejando los
casos en los que no detecta nada para el siguiente ejemplo.
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_— Para realizar esta programacion
Logica necesitaremos varios de los bloques que
I Control aparecen en el menu “Légica”. Las sentencias
" condicionales, el bloque de “y’/“0”, y el blogue de
I Matematicas IONAIES, q y y q
negacién “no”. Ya que, al ser tres sensores, son
I Texto @ varias condiciones las que se tienen que cumplir a
§ Variables la vez.
I Funciones o
hacer
. I
I Puerto serie
| Bluetooth X
I Sensores
I Actuadores
I Motor El bloque “NO” en la “Logica” de
ArduinoBlocks lo que hace es negar lo que se
 On - | . ’
I Pantalla LCD - coloque detras de él.

.- En el CASO A, los tres sensores detectan negro y por lo cual el robot debera ir recto. En
este caso la parte del programa seria la siguiente;

.~ Lineanegradeleclada (AEECEd FEA| —  Lineanegra delectada (S=irhd mc‘ d= i oo lzquierda o

[ Adelante - | Lento -

.- En el CASO B, S3y S2 detectan negro y S1 blanco, el robot se sale ligeramente hacia la
derecha por lo que deberéa girar ligeramente a la izquierda. En este caso la parte del programa
seria la siguiente;

e i - I e ey
i Linea negra defectada IZLTCERERY VB e Linea negra detectada B no = Linea negra defeclada [52 = =
o = .

_ Girarizquierda - | Muy lento -

.- En el CASO C, S2 y S1 detectan negro y S3 blanco, el robot se sale ligeramente hacia la
izquierda por lo que debera girar ligeramente a la derecha. En este caso la parte del programa
seria la siguiente;

- -
o Linea negra detectada =100 ha [y - I e Linea negra deteciada [PEEEk
— £
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.- En el CASO D, S3 detecta negro y S2 y S1 blanco, el robot se sale hacia la derecha por
lo que deberd girar a la izquierda. En este caso la parte del programa seria la siguiente;

Linea negra detectada [ooiickd F23  no o) -

.- Por ultimo, en el CASO E, S1 detecta negro y S2 y S3 blanco, el robot se sale hacia la
izquierda por lo que debera girar a la derecha. En este caso la parte del programa seria la

siguiente;

no | S inea negra detectada T ikl PR3 no | U - ; =

= s . Girarderecha -

El programa completo seria el siguiente;

Linea negra detectads LML kg (3 Linea neqra detectsda (E575Ea P49 < Lineanegmdetectada [EEEEEED

hacer L - Ly Adelante - |
¥
ol si T

= Linea negra detectada I-RTERERS 683 B0 ines g deteciada (B0l 0B no )& ines negra deteciads D R

rmer'L%- [ Girar izquierds |
[

2 = L i 2g [ Linea negra detectads (B0 FEd| - Linea negra detectada. UEERD

Lines negra detectada (Bl B no Linea negra detectada ([L55 ok
L -
Linea negra detectads (MRl FE3 . Linea negra detectads (LS00

Fijate que las velocidades estan puestas como “Lento” y “Muy Lento”. En funcion de cada
circuito y de como de cerradas sean las curvas prueba a cambiar esas velocidades para que que

tu KeyBot sea como UsainBot.
Se podria simplificar el programa ya que cuando el robot se sale de la linea por un lado y el

sensor del centro continua sobre la linea negra, obligatoriamente el sensor opuesto también
estard sobre negro por lo que se podria quitar su condiciébn. De esa manera el programa

simplificado quedaria de asi;
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Hasta ahora, s6lo hemos analizado los casos en los que almenos un sensor tocaba la linea
negra, ahora vamos a realizar el programa completo incluyendo los casos en los que ningun
sensor detecta linea, es decir, todos estan en fondo blanco.

Para ello lo que debemos hacer es que si se encuentran los tres sensores en linea blanca,
el robot debera ejecutar la ultima accion que estaba realizando en el dltimo momento antes de
perder la linea. Este ultimo movimiento légicamente sera un giro, por lo que debera girar en el
ltimo sentido que giraba justo antes de perderse. Para ello, cada vez que ejecute un movimiento,
tiene que memorizar que lo ha ejecutado.

Vamos a utilizar variables de texto para memorizar cudl ha sido el dltimo movimiento
realizado y la llamaremos “ULTIMO ESTADO”. Pero pensemos un poco, realmente los ultimos
movimientos que nos interesan memorizar son dos, los dos en los cuales s6lo un sensor detecta
la linea negra. En ese caso vamos a programar lo siguiente;

. Girar izquierda -~ Normal

= 5= ULTIMO ESTADO - = b1 GIRO [ZGUIERDA B2

Caso G Caso F
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Por dltimo; dentro de la condicion de que los tres sensores no detecten negro
introduciremos dos condicionales mas para que cumplan los dos estados anteriormente citados y
gue realicen la accidén que estaban ejecutando.

= Linea negra defeclada [T 0ERd FE3 no o
.

ULTIMC ESTADO - | igual - | {1 GIRO DERECHA |- |
= » | Girar derocha - | Normal -

ULTIMC ESTADO - | igual - It {1 GIRO IZQUIERDA |-
(. Girar izquierda - Normal -

El programa completo quedaria de la siguiente manera;

Linea negen detecindn oI008 FE3 : Linea negen detecindn. [Eoml 90 - Linea negra deizcada
& 5

-

hmr[ 1 Aaeieni= | Worm -
!

2 T Lines negre detectna. Ll 6B no 0] - Lines negra detecinds [0

hacer l - L) Giear gerache - O Lenta - |
[

5| sl - Linea negea detectadn [0S0 0

hacer | - 115 Girmr deneche - N Nommal - |

i
:E‘I:Ef ULTIMO EETADD - Y SIRO CERECHA R

Lines negra detectade C0okl FE3 no o Linea negea detectada [T 08

-

UL Girar lzquierds - M Lento - |

Linea negra detectads

=
L0 Gieer Izquiendz - M Nommal - |
i

L“I:Ef ULTIMO E2TADD - LRI GIRD IZCUIERDA kel

5| sl F -
na Linea negra detectacs [LLTorhl OB no |- TP Cena -

Linea negra deteciada

ULTRAC E2TADC - | igusl - BT GIRO DERECHA |
UL Giler derecha - B Mormal - |

ULTRA D E2TADO - N oual - B GIRO iZeUiER0A Bl
- L Gierr izquierds - [ Normal - §

b

Ya tienes listo un robot seguidor de linea. Ahora puedes controlar cada motor
individualmente y ajustando la direccion y los PWM podras realizar programas adaptados a cada
circuito para sacar el maximo rendimiento a tu KeyBot. ¢ Te atreves?...
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P2. — KeyBot explorador autbnomo
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keyestudio

En este proyecto vamos a usar el sensor de ultrasonidos como “ojos” del KeyBot vy
haremos que funcione autbnomamente explorando su entorno sin chocar. Para evitar el choque
iremos haciendo varias estrategias, de la mas simple a la mas complicada.

Primero haremos un programa para que el robot siempre vaya hacia adelante y que
cuando encuentre un objeto, a menos de 20cm, se pare. Y si el objeto desaparece debe volver a

avanzar.

El bloque se encuentra en el apartado “KeyBot” de

ArduinoBlocks:

El programa es muy sencillo, fijate;

Parar MNormal ‘

Adelante

Mormal

Ao

Continuamos ampliando el programa y en esta ocasién vamos a hacer que cuando KeyBot
detecte un obstéaculo, lo esquive y continde realizando el mismo trayecto. Esquivar el obstaculo se
puede resolver de dos maneras diferentes; la primera es realizando movimientos rectos con
angulo de 90° entre ellos (Figura A) y la segunda es realizando un movimiento circular alrededor
del objeto (Figura B), en ambos casos el movimiento se podria realizar tanto por la derecha como

por la izquierda.

Figura A

Figura B
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Para resolver este proyecto crearemos una funcion que la llamaremos “ESQUIVAR” y en
ella escribiremos todas las érdenes necesarias para esquivar el objeto.

Distancia (20 ] -

h ESQUIVAR
acer \E 8]

sino L

—

milisegundos

Los tiempos que tienen que estar ejecutandose
cada accién dependen del robot, del tipo de suelo y el
rozamiento, del estado de carga de las baterias, del
tamafio del objeto a esquivar, de la velocidad del
movimiento,... es decir, esos tiempo varian, no van a
ser los mismos para todos los robots, ni para todos los |
casos. Una forma de calcular esos tiempos es = ¢, . Adelante - Muylento
descomponer el programa en cada una de las
acciones e ir calculando uno por uno esos tiempos.

Por ejemplo; 4 .| Rotar derecha - | Muy lento

milisegundos

) e :

Aqui, calculo el tiempo para que el
robot realice una rotacion de 90° hacia la
izquierda. Cuando consiga el movimiento
exacto guardo ese tiempo y calculo el tiempo
del siguiente movimiento.
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P3. — KeyBot Marcha Imperial “Star Wars”

Las notas musicales son, simplemente, sonidos con una frecuencia determinada. Por tanto,
conociendo la frecuencia correspondiente a cada nota, y configurando los tiempos adecuados de
cada una (junto con los silencios) podemos programar una melodia.

Frecuencia de las notas musicales en Hertzios;

0 1 2 3 4 5 6 7 8
n=1 |do 327 6541] 130,81 26163] 52326] 10465 2093 4186
n=2 |do# 34,65 69,3] 138,59] 277,18] 554,37] 1108,7] 22175 44349
n=3 |re 36,71 73,42 146,83] 29366| 587,33] 1174,7] 23493| 46986
n=4 |re# 38,89 77,78 155,56] 31113] 62225] 12445 2489 4978
n=>5 |mi 412 8241] 164,81] 32963| 659,26] 1318,5 2637 5274
n=6 |fa 21,826] 4365| 87,31] 174,61 34923] 69846] 1396,9] 2793,8| 55877
n=7 |fa# 23,125 46,25 925 185| 369,99 739,99 1480 2960] 59199
n=8 |sol 24,5 49 98 196 392| 783,99 1568 3136 62719
n=9 |sol# 25,96] 51,91 103,83] 207,65 415,3] 830,61] 1661,2| 33224
n=10 |la 27,5 55 110 220 440 880 1760 3520
n=11 |la# 29,14] 5827 116,54] 233,08 466| 932,33| 1864,7] 37293
n=12 |si 30,87 61,74 123,47] 246,94 493,88 987,77 1975,5] 39511

Estas son las notas de la “Marcha imperial de Star Wars”.
- Funcién Primera parte:
| La La La Fa | Do | La | Fa | Do | La |
G ] Parte 1]
fepetic ) veces
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| M | Mi | M | Fa | Do | lLa | Fa | Do | lLa |

1D . NNOVA DIDACTIC

- Funcién Segunda parte:

Se ha realizado con un pulso de 600 ms.

repefir £}  weces

hacer ‘ = Zumbador Ms g | Tono [ |
[

Esperar E1) milisegundos
N

| Adelante - | Muylenio -

INNOVA DIDACTIC — Actividades con el Robot KEYBOT pag. 82




KEYBOT

0 oo ;RS

P4. — KeyBot el musico de los colores

Arcuino Blochs keye":%,dio

En la actividad en la que utilizamos el sensor de color trabajamos con el blogue
correspondiente a los siete colores fijados por Arduinoblocks. Seguramente en algin momento
haydis tenido alguna mala lectura o no ha detectado correctamente el color, es normal. Segun la
Wikipedia, “El color es la impresion producida por un tono de luz en los 6rganos visuales, 0 méas
exactamente, es una percepcion visual que se genera en el cerebro de los humanos y otros
animales al interpretar las sefiales nerviosas que le envian los fotorreceptores en la retina del ojo,
gue a su vez interpretan y distinguen las distintas longitudes de onda que captan de la parte

visible del espectro electromagnético”.

¢,Puedes ver algun color en una habitacién con la luz

apagada?, ¢Los colores de los paisajes son iguales durante todas las horas del dia, al amanecer,

al atardecer,...?
La respuesta es

Espectro visible por el ojo humano (Luz)

no. El COIOr Ultravio _ frarrojo
cambia segl]n 400nm l450nm  |soonm  [ss0nm |00 nm  [650 nm | 700 nm
la luz ambiental,
. t
5 s ] " Radar F Onda med
el material, la T R — o tnforege | Rade e oot | | e
distancia a la Mikrawiolata L Microondas Radia
1im 1pm 1A  1nm 1um 1mm lcm 1m 1km 1Mm
que se ;:”;"';‘;d[ml w0 w™ 1w w™® w™w”® w? w® 1w’ 1w 1w w* w? w? w' 1w w' w 1w w 1w0* 10 w0
apreC|a,--- Por  mascs s 109 10% 10 w* w* ¥ w? 10* 10% 10" w"? ¥ W w* w' w' w' w* w w' w' 1w’

{1 Zeta-Hz} {1 Exa-Hz} {1 Peta-Hz} {1 TemHz} {1 Giga-Hzk

consiguiente

{1 Mega-Hz} {1 Kilo-Hz}

para tener el maximo de fiabilidad usando el sensor de color lo ideal es que lo calibremos en cada
situacion en la que lo vamos a usar. Por ejemplo, el KeyBot funciona perfectamente en un circuito
en nuestra aula detectando colores, pero cuando lo sacamos a la calle “ya no funciona” o “hace
cosas raras”. ¢Qué ha cambiado? La luz, pasamos de tener una luz artificial de fluorescentes o

leds a una luz natural. Eso hara que la respuesta del sensor sea diferente.

Para solucionar este problema
tenemos el siguiente bloque; en el que
podemos elegir colores RGB o HSV.

o

Utilizaremos el HSV-H Tono. El
modelo HSV (del inglés Hue, Saturation,
Value — Matiz, Saturacién, Valor) define un
modelo de color en términos de sus

Sensor de color (TCS34725) RS\ A BEHEES

RGBE-R Rojo
RGB-G Verde
RGB-B Azul
Claridad
HSV-H Tono
HSV-5 Saturacién
HSV-W Valor

componentes como una rueda de color.

Wikipedia

En esta rueda de color los colores se definen en grados, por ejemplo el color verde oscila
entre los 90° y 1359, el rojo entre los 350° y 10°, el azul entorno a los 225°,.... Utillizando este
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modelo y de una forma muy sencilla podremos definir exactamente los colores que tenemos y los

angulos de cada uno de ellos.

Para ello vamos a realizar unas lecturas por el puerto serie con el siguiente programa:

Sensor de color (TCS34725) Capturar color

s_ Enviar D o

E;'.perar y[[ii}| milisegundos

Abrimos la consola serie y
pasamos el sensor por diferentes colores,
el resultado sera similar al siguiente:

Las lecturas que hemos obtenido
nosotros para cada color son las
siguientes; (recuerda que esos valores
seran similares, pero no iguales).

.- ROJO:341-345

.- NARANJA: 346-352
- AMARILLO:68-75

.- VERDE: 112-118

.- CIAN: 214-219

- AZUL:239-245

.- VIOLETA:302-308

Sensor de color (TCS34725) REZRRENTES Salto de linea

ArduinoBlocks :: Consola serie

T Enviar

il IO i 8 )

216.62
21615
115.56
349.09
216.00
31714
212.50
349.29
311.43
70.00

70.00

287.37
252.00
282.00
282.00

va a ,En este proyecto vamos a utilizar el sensor de color para hacer que KeyBot emita
notas musicales segun el color del fondo por donde circula.
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P5. — KeyBot controlado por bluetooth

PENDIENTE APLICACION

Para la gestion de las 6rdenes en el movil, disponemos de la App

i Imagina 3dBOT “Imagina_3dBot” en Google Play, una aplicacién hecha

Not connected expresamente para nuestro robot.

Ed¢| | Auto. 25 -

Para decidir qué letras o nimeros son
los que hacen avanzar o girar,
tenemos que consultar el apartado de
informacion de la App. Teniendo en
cuenta dicha informacién, vamos a
hacer un programa que lea los datos
recibidos por bluetooth y ejecute un
movimiento en funcién de la letra
recibida.

Ademas de los bloques ya conocidos,
vamos a leer los datos procedentes del
bluetooth con el bloque “Recibir byte”,
también ubicado en el apartado
“Bluetooth”.

Control of the shield Imagina
3dBot Arduino via Bluetooth

o mp =
It always receives 2 bytJ b=
+ number & ‘_‘Lnf_o_'
Letter: Movement to be ‘ I I!ﬂ
output to activate ("LED-"S‘ t
Instruction

Number: Speed of the motors
or power of the LEDs -> Power
(0.255)

alr—=i

Once the statement is executed
it returns the two bytes via
bluetooth

Pins motors:

- Left Motor: 7 and 8 Direction, 9
Speed

- Right Motor: 12 and 13 Direction,
10 Speed

Input/Output Signals:

Motors

U Moving forward
) D Moving back
Trabajar con lecturas en bytes nos L left tum

obliga a leer los caracteres en cédigo ASCII. Este codigo es una 2 Barem

forma de codificar en numeros, los caracteres y simbolos del T
lenguaje. Tranquilos porque ArduinoBlocks dispone de un blogque para
hacer la traduccion inmediata, por lo que no tendremos que hacer ningln paso extra.

Si la App indica que cuando pulsas la flecha de movimiento hacia delante, envia por bluetooth una
U, por ejemplo, nosotros tendremos que seleccionar una U en la programaciéon en ArduinoBlocks,
mediante el siguiente bloque:

Valor ASCIl (VD El bloque para traducir Jos datos leidos en bytes (Valor ASCII), se
encuentra al final del menu “Texto”.
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A16: Control del robot con el movil.

Para la programacion en ArduinoBlocks queda de la siguiente manera:

Importantel -

; Inicializar
Inicializar el médulo bluetooth segun - —
etiqueta, en este caso: 57600 W | a8 2 Iniciar
% '
Guarda en la variable "Lectura” los Bucle
datos recibidos por bluetooth

i ’ Establecer (ESTCES = | % Recibir byte

' Si lectura es igual a U (traducido del | (ol i
codigo ASCII)

[ hacer_L

Entonces mueve el robot hacia delante

| Si lectura es igual a D

-

Entonces mueve el robot hacia atras

Si lectura es igual a R

ORN cciura - Jl= - BRZ GOl R - )

8 | — - —
/= ¢ Girar derecha - I Normal - |
Entonces mueve el robot hacia la =4 QT
derecha )
Silectura es igual a L = \2) &858 \ValorAscll (BE3
| I — =]

5= ¢ Girar izquierda + = Normal - |

Entonces mueve el robot hacia la

izquierda
Silectura es igual a C et _ : , 58 ‘

Entonces para el robot

Vuelve a empezar J
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Y en el movil instalaremos la App B GooglePlay suca KES
llamada Imagina 3dBot que nos

Imagina 3dBot

1} Innova Didactic Comunicacion LA A B A 2 3
Imagina 3dBot
) ) H PEGI3
Innova Didactic
Comunicacion
Afa

DESINSTALAR ABRIR Cuenta
Meétodos de pago

Mis suscripciones
Novedades ® Canjear

Ultima actualizacién: 14 feb. 2019 Comprar tarjeta regalo
Mi lista de deseos

Mi actividad de Play

MAS INFORMACION

Gufa para padres

Valorar esta aplicacion
Da tu opinidn a los demas

Escribir una opinion

Informacién de contacto del desarrollador ~
® Ssitio web

Correo electrénico

app@innovadidactic.com

descargaremos de GooglePlay.

Para vincular el mévil con nuestro robot, activaremos la funcion bluetooth de nuestro teléfono.
Cuando nos aparezcan los distintos “Dispositivos disponibles”, seleccionaremos nuestro robot
segun la etiqueta del moédulo ubicado debajo de la placa, por ejemplo, INNOVA_YELLOW_ O e
introducimos la contrasefia 1234. Una vez aceptada ya deberia aparecer el robot en “Dispositivos
vinculados”.

< Conexiones Q < Bluetooth Buscar
Wi-Fi
INNOVARIS 5 () O

Bluetooth
Activado Asegurate de que tu dispositivo Bluetooth esté
en el modo de vinculacién para conectarlo. El
Visibilidad del telefono teléfono esté visible para otros dispositivos
At eleld bl il como

NFC y pago Dispositivos vinculados

B INNOVA_GREEN_6

Disge

)

Modo Avion #0s disponibles

INNOVA_YELLOW_0

Redes moéviles
Uso de datos
Administrador de tarjetas SIM

Conexién compartida y Médem
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< Bluetooth Buscar i

)

Asegurate de que tu dispositivo Bluetooth esté
en el modo de vinculacién para conectarlo. El
teléfono esta visible para otros dispositivos
como

Dispositivos vinculados

T3 INNOVA_YELLOW_O

Solicitud de vinculacién Bluetooth T INNOVA_GREEN.6

Introduce el PIN para vincular
con INNOVA_YELLOW_O (intente 0000 o 1234) Dispositivos disponibles

PIN

El PIN contiene letras o simbolos

Cancelar

dBot
08:D3:35:70:A8:48
INNOVA_YELLOW_O

i® Imagina 3dBOT (Gomme

Mot connected

98:D3:32:10:76:F9
INNOVA_GREEN_6

Ahora repetimos la operacion de conexién en la App Imagina 3dBot, solo se debe pulsar sobre el
boton “Connect” situado al lado del titulo de la aplicacién, y volver a seleccionar el nombre de
nuestro robot, “INNOVA_YELLOW_0:
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iHasta aqui el tutorial para el robot KeyBot!

Lo que hemos visto es solo una pincelada del mundo Arduino. Hay infinidad de proyectos
para crear con la gran cantidad de sensores y actuadores que existen. Consulta los Kits para
primaria, secundaria y profesional disponibles en Innova Didactic.

Material Arduino
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