JOYSTICK

STEMJAM Teaching Guide

Developing make spaces to promote creativity
around STEM in schools
Acronym: STEMJAM
Project no. 2016-1-ES01-KA201-025470

www.stemjam.eu
N

o
=l

Erasmus+ Programme 2 £
of the European Union

~

S[E | E e




JOYSTICK

RESUMEN

1. Utilice la palanca de mando para controlar su robot - la velocidad y la direccidn.
2. Usa el joystick para jugar el juego en PC.

OBJETIVOS DIDACTICOS
En la primera versién:
% Valores analdgicos y digitales.

% Transformar valor analdgico a valor digital.

En la segunda version:
. - . .
% Saber utilizar dos tarjetas Arduino en S4A.
% Saber controlar personajes mediante sensores.

X/

% Saber utilizar bloques de cédigo como bucle, deteccidn de diferentes maneras.

Materia STEM: Cienciall Tecnologia [J IngenierialX Matematicas[]

Nivel educativo: 12-14 afos[] 14-16 afosX

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

En la primera parte, usamos el mBot y Joystick para controlar el movimiento del robot. El joystick y el robot
estan conectados por un cable. La velocidad del robot esta determinada por la desviacion del joystick.

En la segunda parte, se ha realizado una actividad preparada para el uso del joystick.




LISTADO DE MATERIALES

> mBot => Ref. 90054

% (x2) Me Joystick:

% (x2) Me Potenciometro:

Arduino:
(x2) placas Arduino.
(x2) Board.
(x2) Sensore de Luz (LDR).
Resistencias.
(x2) Buzzer.

(x2) Cables USB.




DESCRIPCION DE LA ACTIVIDAD

Primera version

Paso 1: Las lecturas del joystick:

El Mdodulo Joystick se utiliza para controlar la direccién de movimiento del robot y del videojuego interactivo.
Tiene un puerto analdgico y debe estar conectado al puerto ID negro en el mBot.

Conecte el joystick al puerto 3 del mBot y verifique los valores que le proporcionan el sensor.

when key pressed

say joystick
ey

when key pressed

say joystick

ey

1. X to left position

En la posicion neutral, el eje Xy el eje Y dan el nimero 0, pero oscila entre -2 y 2. Cuando se mueve, el stick
a otro numero de posicidn éste cambia. El minimo es -490 y el maximo es 490.

Tenga cuidado con el valor 490. Cuando coloca el joystick en la posicién maxima, el valor es 486-490, porque
es un valor analdgico.




Consejo: Cuando utilizamos el joystick por primera vez, nuestras lecturas fueron diferentes (de 0 a 980). Pero
después de cargar el programa a bordo, cambia a valores de -490 a 490.

$
(490,490)

Paso 2: Control del Robot:

En esta etapa escribimos el programa, que controla el robot, pero la velocidad no cambia.

mBot Program

forever
En el bucle “forever”, el robot lee la posicidn ,SEtm Joystick
del stick y gira a la izquierda o derecha st [EEER to  joystick CHiEl NS
cuando nos movemos en la direccion “x”. i read_x > [l then

MOl =t speed

El robot avanza o retrocede cuando nos
movemos en direccion “y”. - forward ~ EIREREE

if read x < [ then

[MENETN =t speed

Pero cuando el stick esta en posicién (0,0) el
robot continla de carrera. # ready <] then

[rur backowarc * IR 100°)




Segunda version

Al programa anterior tenemos i

que agregar una sentencia if que foicley

detenga al robot cuando |la set IEEERd o oyt GHIEW €IV

set (ST to joystick (e (Y

if read x > and read x <HJ] and ‘ready >l and ready <[] _then

L backward - EREY o)

palanca esta en posicién neutral.

Se realiza por condicién:

{x (= (_50’50) read_x > [Hi then
y € (=50,50) TR o -vees €6

read_y > |Ei  then
I run forward ~ B

if read_x < & ~then
EOIETM at speed

read_y < B then

L run backward - BT

Usa el joystick para controlar el juego de computadora:

when clicked
forever
sét to joystick
' set to joystick
i- read_x > [HY then
point in direction @
T move @ steps

Existe un algoritmo muy similar para controlar el
sprite en el programa mBlock.

En esta versidn el sprite puede ir en diagonal.

i read_y > |[HJ . then
. point in direction @
13
move m steps

if read_ x <[ then
.point in direction
13
move m steps

if read_y < | . then
. point in direction
13
move m steps




Cuando quieras mover el sprite en
modo analdgico hacia el eje, debes
agregar mas condiciones

Derecha:

clicked

forever
set o joystick
»
set to joystick

when

{ x > 50 if read x > and ‘ready > and read y <[E] _then

Y € (_50'50) fpoint in direction@
lzquierda: -move @ steps

read y > and read x > and read_x <H] then

{ x < =50 if
y € (—50,50)

| point in direction (@

13

move EB) steps

if read x <[] and ready >JE and ‘ready <[E] then

' point in direction M
»
movem steps

{x € (—50,50)
y > 50

if read v <[] and read x > and read x <E] then

fpoint in direction
r_movem)steps
{x € (—=50,50) =
y < =50

Control la velocidad robot:

Para controlar la velocidad del robot, tenemos que transformar los valores analégicos del intervalo (-490,
490) a digital de intervalo (-250, 250).

Debemos utilizar la funcion proporcional lineal y = ax + b

Sabemos que 0 transforma a 0, y 490 transforma a 250.

0=0-a+b

Resolvamos el sistema de ecuaciones: {250 —490-a4+b

250
T 490

., a
La solucidn es {
b=0

Para transformar el valor analdgico de la lectura del joystick en valores digitales para controlar la velocidad,

. . s 250
necesitamos usar la ecuacién y = mx




mBot Program

forever

set [EELIRR to  joystick

13

set JEECIM to joystick
(3

set [ETPRd to round read x * €3 /D

13

set Eraevdd to round read y * & ,-’

if read_x :— and | read_x < and read_y :— and | read_y < then

ETXETTR ot speed @

i.. read_x > then

at speed ( speedx

read_y > then

at speed (Speedy

if read_x < then

at speed ( speedx

read_y < then

at speed (Speedy

Programando en lenguaje Arduino

Es muy comun cambiar el valor analdgico al valor digital. En el lenguaje Arduino puedes usar la funcidon
especial para transformarlo.

Syntax de la funcion:

map(value, fromLow, fromHigh, toLow, toHigh)

Parametros
value: el nUmero a mapear.
fromLow: el limite inferior del rango actual del valor.
fromHigh: el limite superior del rango actual del valor.
toLow: el limite inferior del rango objetivo del valor.

toHigh: el limite superior del rango objetivo del valor.




El céddigo para controlar el mBot (la velocidad estda cambiando)
#include <MeMCore.h>

Meloystick joystick(PORT_6);

MeDCMotor motor1(M1);

MeDCMotor motor2(M2);

intx=0;

int xmapped = 0;

int ymapped = 0;

inty=0;

void setup() {
}

void loop() {
x = joystick.readX();
y = joystick.readY();
xmapped = map(x, 2, 490, 0, 255);
ymapped = map(y, 2, 490, 0, 255);
if (xmapped > 10 | | xmapped < -10){
motorl.run(xmapped);

motor2.run(xmapped);

} else if (ymapped > 10 | | ymapped < -10) {

motorl.run(ymapped);

motor2.run(-ymapped);
}else {

motorl.run(0);

motor2.run(0);




Tercera version

Ahora te mostramos cémo programar el juego usando S4A vy la placa Arduino.

S4A es una modificacién Scratch que permite la programacién simple de la plataforma de hardware de
codigo abierto Arduino. Proporciona nuevos bloques para la gestion de sensores y actuadores conectados a
Arduino. También hay un panel de informes de sensores similar al de PicoBoard. Para mas informacion,
puedes ver el siguiente enlace: http://s4a.cat/

Debido a que el proyecto tiene bloques de cddigo largos, cada bloque se mostrara con imagenes.

Paso 1: Esquema de conexiones

e e e e .
.-

Paso 2: Hacemos variables para la primera carta de Arduino para el juego.

card1l_button
card1l_hide_ball
cardl_jump
card1l_light_sensor
card1l_make_bigger
card1l_potentiometer
cardl_x_axis
cardl_y_axis
card?_button
card2_hide_ball
cardZ_jump
card2_light_sensor
card?_make_bigger
card?_potentiometer

card2_x_axis

IR RN NN NN

card?_y_axis



http://s4a.cat/

Asignamos pines a los sensores de acuerdo con los pines de la placa de la board (Arduino 1).

~when clicked

hide

set cardl_rmake_bigger |to [

set cardl_hide_ball [to [

forever
cardl_x_axis to wvalue of sensor Analog0
cardl_y_axis te wvalue of sensor Analogl
cardl_butten |to wvalue of sensor Analog2

cardl_light_sensor to wvalue of sensor Analog3

cardl_potentiometer (to value of sensor Analogd

"

to B

set card2_hide_ball [te [J

sat card2 »_axis [te value of sensor Analog0
card2_y_axis [te value of sensor Analogl
card2_button [te value of sensor Analog2
card2_light_sanior [te value of sensor Analogd

d2_potentiometar (te value of sensor Analogd

=

Vamos a afiadir nuestro fondo para S4A.

I

HIHH
T

i




Contamos para comenzar nuestro juego y obtenemos las fotos (con el cambio de vestuario).

Newsprite

Cédigo para el sprite:

—

ﬂuhen clicked_

hide
El::radcast n

ﬂuhen I receive new_game
glide secs to x: [ v: [
show

switch to costume

ﬁl;t iy secs

switch to costume iki
ﬁl;t iy secs

switch to costume

ﬁl;t iy secs

switch to costume

ﬁl;t iy secs

hide

El::radcast




Ahora creamos la porteria:
e L e o e

P

A4

Determinamos las coordenadas de la porteria.

e —

I when I receive game

g0 to x: G0 v: €D
switch to costume o0l_kalel
forever

go to front

card?_potentiometer card?_make_bigger

switch to costume ol_kalel

Eﬁadcast big_line

F:;t ) secs

tum

switch to costume ol_

=+




Escribimos los bloques de cédigo para que el jugador del juego se pueda mover.

7w===== W rhe £ Hep

;
:

3
.
'S
.
-
't
"
L}

Continuamos formando los bloques de cddigo para que se mueva el primer personaje.

Los bloques de cédigo de salto y movimiento del primer personaje los puedes ver en la imagen. Operaciones
similares y bloques de cddigo se repetiran para el segundo personaje.

i S

I when I receive start_garme

set cardl_jurmp | to [§

forever

if cardl_jump = E

rt;:neat until . touching color 7
change cardl_jump by

sat cardl_jurnp

-

when I receive start garme
forever

if touching color 2
repeat until not touching color

change y by

when clicked

hide

forewver

change y by [ card1_jump
- ==




Anadimos los pies al S4A para seguir a los personajes:

€31 1
Rew Bpnte

=~

I when I receive | start_garne T—
when clicked

show
hide
point in direction
e set size to m L]

forever

if 4 card1l_button = E

— —
turn t) degrees when I receive start_game
else T
forever

repeat until 4 direction = go to Sprited
- —T

turn G degrees

" direction < E

point in direction [iid

-t

- @
| when I receive start_garme
set cardz jump |to [

showr —
— LLLLELLT forevar

?o_rever —
Tf_ /m} 5 : if & card2_y_axis = g and cardl_jump = m
i card2_x_axis

set card?_jurnp | teo

H;:eat until . touching color 7
change card2jump |by

sat card? jump |to m

change = by a
i " touching Sprite3 |2

set x to E

if_ /m{ card2_x_axis

o g
change x by B

if touching Sprite3 |2

-
EEtL when I receive start_game

forever

if touching color 2

repeat until “ not touching color ?

clicked change y by

=+
—

when

hide
- -+

forever
change ¥ by card2_jump
- =




show
point in direction m
forever

if card?2_button = E

turn (¥ degrees

else

when clicked_

repeat until = direction — m

turn t) degrees

hide
set size to m o0

irection m
point in direction

-

Escribimos los cédigos de las pelotas después de agregar la bola de la biblioteca. El personaje superior se
verd afectado por los personajes de ambos jugadores, por los bordes y por las lineas de gol.

when I receive rt_game

forever
card2_hide_ball

—
I when I receiv
go to = ﬂ ¥: ﬂ
show
point in direction
forever 3 o m
move steps

if on edge, bounce

a sztart_game

or touching color ?

when clicked
hide
set size to

sat effect to
Fu;t secs
set effact to (@)




Utilizamos el método "Broadcast" para que los personajes puedan seguirse en el juego. Aqui también
agregamos las comunicaciones necesarias. Las lineas negras en la pantalla son los personajes que hacen

contacto con la pelota.

-

| when clicked

go to = ¥: BE1]
hide
switch to costume =ifir

forever

if " costume # = E when I receive

Eaadcast First_pl: next costume

Este es el codigo para “line sprite”:

B when I receive new_game

— =
| when clicked
show

switch to costume g« gi set ghost | effect to

go to x: CEED) v: XD

hide

forever
if touching 5
EEadcast ne a switch to costume g¢

Eﬁadcast ﬁ:;t a 58C5

EEadcast turn_of switch to costume g:

=
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ESCALABILIDAD

La primera parte es el conocimiento basico sobre valores analégicos y digitales: se puede utilizar para otros

problemas y sensores.

El juego es un proyecto mas grande para los estudiantes que tienen mds habilidades de programacion.

MAS INFORMACION

Sugerencia sobre el juego: la desventaja de este trabajo es que los cables de puente en el tablero o en el
Arduino pueden salir de vez en cuando.




