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MONTAJE DEL ROBOT

RESUMEN

¢Qué es la “Robdtica educativa”? Conoceremos su objetivo y también qué representa el mBot en la Robdtica
educativa. Veremos cémo funciona el mBot, asi como sus componentes (sensores, actuadores ...). Luego
procederemos al ensamblaje del mBot e introduciremos su entorno de programacion.

OBJECTIVOS DIDACTICOS

Conocer qué es la robdtica educativa, los componentes del mBot y su ensamblaje.
Materia STEM: Ciencial] Tecnologia Ingenierial] Matematicas[]

Nivel educativo: 12-14 afosX 14-16 afosX

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

En primer lugar, sabremos qué es la robdtica educativa. Luego aprendemos el funcionamiento del robot y
sus componentes. Finalmente, se procederd al montaje de mBot.

LISTA DE MATERIALES

> Robot mBot

» Diferentes sensores necesarios para el desarrollo de la actividad que deseamos llevar a cabo. (Los
detallaremos mas adelante).




DESCRIPCION DE LA ACTIVIDAD

Se recomienda que los estudiantes vean algun video, como ejemplo que muestren el potencial del robot
mBot.

Abriremos el kit y los chicos investigaran los distintos componentes. Tendran que identificarlos segln su
funcién (motor, sensor de luz, sensor de distancia, zumbador, etc.). Tendran también que investigar c6mo
conectarlos con la unidad de control. Luego estudiaran el entorno de programacion. El robot, en si, en esta
actividad, es un pretexto para comprender los conceptos bdsicos de programacion y robética.

Es importante mencionar que Makeblock, la compafiia creadora de mBot, gestiona todos sus productos en
Open Source.

La robdtica educativa es un método de aprendizaje basado en proporcionar a los estudiantes herramientas
para fomentar el diseiio y el desarrollo de sus propias creaciones. Sus principales objetivos son:

++» Desarrollar habilidades creativas y organizativas.
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% Fomentar el trabajo en equipo.

+* Promover el interés por investigar, experimentar y descubrir nuevas habilidades.

®,

% Ofrecer a las nuevas generaciones la posibilidad de participar en la creacién de nuevas tecnologias.

Sobre todo, se utiliza en las aulas para que los estudiantes desarrollen diferentes habilidades y
conocimientos a partir de la creacién, montaje y puesta en marcha de todo tipo de robots.

A continuacidn, explicaremos en qué consiste el mBot, asi como los sensores y componentes mas
destacados.

MBot es el kit de robética ideal para que los nifos se inicien en la robética, la programacion y la electrénica.
Se basa en Arduino y Scratch. MBot no necesita cableado gracias a sus conectores RJ25, lo que permite usar
sus componentes electrénicos facilmente.

MODELOS DE MBOT:

Debemos tener en cuenta que hay dos modelos de mBot:

+» mBot Bluetooth es el mas adecuado para regalo o uso personal. Se puede utilizarmediante un
teléfono inteligente o mediante ordenador (siempre y cuando tenga Bluetooth).




+» mBot 2.4G es el mas recomendado para usar en las aulas, ya que se sincroniza automaticamente con
el ordenador sin tener que "buscar un dispositivo ..." y evita la interferencia con otros mBots cuando
se usan varios a la vez.

El mBot utiliza la tarjeta mCore basada en Arduino UNO. Es una placa base facil de usar, especialmente
disefiado para mBot. Integra varios componentes, como un sensor de luz, un LED RGB, un zumbador, etc., lo
cual nos proporciona una manera facil para comenzar a aprender electrénica.
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Otras posibles tarjetas de control son:

+* Me Orion: es una placa base basada en Arduino Uno facil de usar. Proporciona ocho puertos RJ25
para conectarse a todos los demas mdédulos de la serie Me mediante un cddigo de colores (etiquetas
de colores situadas sobre los puertos RJ25).

++» Me Auriga: es la version actualizada de la placa Me Orion, equipada con varios sensores. Los puertos
rojos se han ampliado a 4, pero siguen teniendo las mismas funciones. El Puerto 5 estd aislado solo
con la funcion de comunicacion en serie. Por lo tanto, no se puede utilizar para actualizar el programa
y es solo para la comunicacion. Ademads, es compatible con puerto serie USB. Los puertos del 6 al 10
son compatibles con dual-digital, simulacién, bus 12C, unibus y puerto serie simulado. Me Auriga tiene
puerto de motor de codificador, puerto de servo inteligente y puerto de panel de anillo LED (con
interruptor de encendido). Ademads, el PCB también se agranda.




Power Jack 1 USB Connector
Power Switch

Bluetooth Module

Power Led Indicator — 5V Led Indicator

Buzzer
Sound Sensor

Light Sensor 1 ’ Light Sensor 2

RJ25 Port

Power Switch RGB LED Ring

Specifications:

Operating Voltage: 6-12V DC power
Microcontroller: ATmega2560
Dimensions (L*W*H): 100 x 65 x 20mm

Encoder Motor Port

SENSORES Y COMPONENTES:

Algunos de los componentes electronicos que podremos usar en nuestros proyectos son:

®,

+* Me Controladora motores DC dual: esta disefiada para que sea facil de programar y facil de cablear.
Viene con libreria de Arduino para un manejo sencillo. Cada controladora a través del conector RJ25,
puede controlar hasta 2 motores de CC a una corriente constante de 1A. El controlador de motor IC
en la placa es TB6612, que es un controlador MOSFET de alta eficiencia, con baja disipacién de calor.
Proteccién contra sobrecargas incluida para detener el controlador IC quemado.

Las especificaciones generales de este componente son: 2 canales de motor, voltaje de operacion
minimo de 6V y maximo de 12V, corriente de salida continua de 1A por canal y corriente de salida
pico de 2A por canal.




+» Me Sensor Ultrasonidos: el sensor de ultrasonidos se usa para medir distancias o para esquivar
obstaculos desde 3 a 4 centimetros.

+* Me Sensor acelerémetro y giro 3 ejes: es un modulo de procesamiento de movimiento. Puede usarse
para medir la velocidad angular y la informacién de aceleraciéon del mBot o de otros dispositivos. Este
sensor se basa en el MPU-6050 con un procesador digital de movimiento (DMP) capaz de procesar
movimientos complejos de 9 ejes mediante algoritmos de fusion de movimiento

Me Sensor angular: esta disefiado para el valor del angulo de un mecanismo unido a él o el valor del
angulo de una junta. Esta equipado con un potenciémetro de corte de alta precisién, que tiene una
buena linealidad para un uso prolongado. Requiere de un Adaptador RJ25.

Me Sensor de llama: puede usarse para detectar una fuente de fuego o una fuente de luz con una
longitud de onda en el rango de 760 nm a 1100 nm. Su dngulo de deteccidn es de hasta 60 grados y
la precision de deteccion se puede ajustar. Cuando se detecte la llama, su indicador azul se
encenderd. El puerto de este mddulo tiene ID negro. La distancia de deteccién es de 1 m cuando la
altura de la llama es de 5 cm. El potencidmetro incorporado se puede ajustar segln su sensibilidad.
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+* Me Sensor detector de gas: incluye un sensor de humo de tipo MQ2 que tiene buena repetibilidad,
estabilidad a largo plazo, corto tiempo de respuesta y rendimiento de trabajo duradero. A menudo
se usa como dispositivo de monitoreo de fugas de gas y es adecuado para detectar gas natural licuado
(LNG), butano, propano, metano, alcohol, hidrégeno, humo, etc. El puerto de este médulo tiene ID
negro. El indicador azul se encendera cuando se acumule y detecte una cierta cantidad de gas
inflamable.

®,

< Me Sensor de luz: se utiliza para detectar la intensidad de la luz ambiente, por ejemplo, para hacer
una ldmpara de atenuacién inteligente, un sistema de comunicacion laser...

®,

<+ Me Moédulo sigue lineas: se usa para hacer robots que puedan seguir una linea de forma automatica.
Tiene dos sensores en el médulo y cada sensor contiene dos partes: un LED emisor de IR y un
fototransistor sensible al IR. Puede emitir una sefial digital a Arduino para que el robot pueda seguir
de forma confiable una linea negra sobre un fondo blanco, o viceversa. Rango de deteccién: 1 ~ 2cm
aproximadamente.

Me Sensor PIR de movimiento: se utiliza para detectar movimientos desde aproximadamente 6 m
de distancia. Si alguien se movié en ese rango, el sensor emite ALTO en su pin SIG. Con un
potenciometro soldado en su placa de circuito, podemos ajustar su rango de deteccion segun
nuestras necesidades. Rango de deteccién ajustable y alta sensibilidad, un indicador LED de
encendido (rojo) y un indicador de estado (azul). Angulo de deteccién: 120 grados. Distancia de
deteccion: max. 6m. Algunas ideas para su aplicacion pueden ser: deteccién de movimiento, sistema
de proteccién contra ladrones, interruptor de automatizacion.
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% Me Sensor de sonido: esta disefiado para detectar la intensidad del sonido en el entorno circundante.
Basado en el amplificador de potencia LM386 y el microfono electret, puede emitir valores analdgicos
que van de 0 a 1023. Tiene un potenciémetro, puede nos permite ajustar la sensibilidad de acuerdo
a nuestro proyecto. Podemos utilizarlo por ejemplo en un proyecto interactivo de sonido, como un
interruptor operado por voz o construir un robot danzante con musica.

Me Sensor de temperatura y humedad: es un sensor que contiene una salida de seial digital
calibrada. Adopta tecnologia de recoleccion de mddulos digitales especificos y tecnologia de
deteccion de temperatura-humedad para garantizar una alta confiabilidad y una excelente
estabilidad a largo plazo. Este médulo puede medir la temperatura de 0 °C a 50. Un ejemplo de uso
puede ser un sistema de monitoreo de temperatura y humedad.

Me Sensor de temperatura sumergible: es un sensor de temperatura basado en el chip DS18B20 que
consta de una sonda impermeable y una forma de cable largo, que es perfecto para la deteccion de
temperatura inmersiva o para detectar algo lejano. El DS18B20 proporciona lecturas de temperatura
de 9 a 12 bits (configurables) a través de una interfaz de 1 cable, de modo que solo es necesario
conectar un cable (y tierra) desde un microprocesador central.




+»*» Me Sensor tactil: es un sensor tactil capacitivo que se activara con el toque del dedo.

++ Me Potenciometro deslizante: es un tipo de potenciometro que se puede usar para controlar el
volumen, la intensidad de la luz, la velocidad del motor, el control del movimiento, etc.

+» Me Matriz LED 8 x 16: tiene 128 LED azules en una matriz de puntos de 16 x 8. Permite mostrar
animaciones o personajes de manera clara y brillante.

¢ Me Display 7 segmentos (4 digitos. Rojo): es una pantalla clasica de 4 digitos de dnodo comun de 7
segmentos, que generalmente se usa para mostrar numeros y algunos caracteres especiales.
Podemos usarlo en nuestro proyecto para mostrar la velocidad, el tiempo, el valor de los sensores,
etc. La pantalla alfanumérica roja de 4 digitos y un punto decimal por digito y el brillo seleccionable
son otras especificaciones.




+» Me Led RGB: con el chip integrado que lleva, podemos controlar cada LED individualmente para
ajustar su brillo y crear cualquier color mezclando diferentes cantidades de rojo, verde y azul.

++» Me Potenciometro: es un potenciémetro de tipo dial de 50k con perilla que se puede girar hasta 270
grados. Puede utilizarse para controlar la velocidad de un robot, el brillo de los LED RGB u otros.
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< Me Joystick: se utiliza para controlar el robot en la direccién del eje X y del eje Y. Tiene un cémodo
botdn tipo copa para que puedas moverlo suavemente.
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* Me Mando de infrarrojos: estd disefiado para controlar de forma inaldmbrica robots y otros
dispositivos mecanicos. Trabajando con muchos receptores IR comunes, este controlador IR nos
proporciona una manera simple y facil de controlar los dispositivos sin tocarlos. Este controlador IR
viene con 21 botones, incluidos los botones etiquetados de la letra "A" a "F", los botones numéricos
iniciados de 0 a 9 y cuatro botones de direccién. Estos botones nos permiten controlar el robot de
una manera mas precisa.

También podemos controlar el mBot usando un teléfono inteligente o una tableta con Bluetooth.




Para controlar el mBot, necesitamos poder comunicarnos con él. Podemos utilizar para ello los
siguientes componentes:

Me Médulo 2.4G: esta serie inaldmbrica de 2.4G estd diseifada para clases o talleres, cuando muchas
personas usan la comunicacidn inaldmbrica simultdneamente. Utiliza la misma tecnologia que el
ratén inaldmbrico. Al tener la caracteristica de que no se necesita emparejamiento ni controladores,
no hay interferencia de sefial cuando muchos mddulos funcionan simultdneamente. Incluye dos
partes: una mochila para enchufar en el ordenador y un mdédulo para conectar el mCore (puede
establecer facilmente una conexidn inaldmbrica entre el software mBlock y el robot mBot). La
distancia de comunicacion es de unos 10 metros.

+* Me Maddulo Bluetooth: esta disefiado especialmente para que los usuarios individuales o familiares
se diviertan. Puede usar sus teléfonos inteligentes (Bluetooth habilitado) para controlar los mBots de

forma inaldmbrica con este mddulo.
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Me Mddulo Bluetooth dual (Android + iOS): esta disefiado para comunicarse con dispositivos con
funcién Bluetooth a través de un software especifico. Existe una aplicacion de Android que podemos
uytilizar. Es compatible con Bluetooth 2.0 y 4.0.
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% Me Receptor de infrarrojos: estd disefiado para recibir sefales infrarrojas y controlar la robética
desde el control remoto infrarrojo. El receptor de infrarrojos puede recibir sefiales dentro de los 10
metros. Es posible que no pueda obtener una sefial de mds de 10 metros.

¢+ Me Puerto USB: es un adaptador para dispositivos USB. Puede usarlo para conectar una placa base
Makeblock a un dispositivo USB, como un joystick USB, un mouse o una unidad de disco USB.

Me Médulo Wi-Fi: es un médulo de comunicacién wifi. Puede usarse para comunicarse con un PC o

un teléfono inteligente. Puede incluso ser un punto de acceso Wi-Fi. Tensidon nominal: 6V - 12V.
Corriente nominal: 1.52. Frecuencia: 2.4GHz.

También podemos incorporarle al mBot motores:

+»*» Me Micro Servo Pack 9g: es un paquete de servo para principiantes a los que les gusta mover cosas,
contiene un servo de 9 g, un centro de servo, un soporte de servo y hardware. El Micro Servode 9 g
puede girar aproximadamente 180 grados, funciona como un servo estandar pero, por supuesto, no
es tan fuerte. Con el hub y el soporte del servo, puede ser conveniente conectar el servo con otras
partes.




takebloci :
Analog Servo
— 7N »

+» Me Pack mini ventilador: este pack usa un motor de 5Vy 1000 rpm. Lo podemos utilizar con cualquier
placa de Makeblock gracias a su puerto RJ25. Lo puedes utilizar para crear proyectos como mdaquinas
de refrigeracidn, ventiladores inteligentes, maquinas de burbujas ...
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+* Me Motor TT DC 6V y 200 rpm: es un motor reductor, con engranajes de plastico. Este motor
reductor TT encaja perfectamente con la polea de sincronizacién de pldstico Makeblock 62Ty la polea
de distribucion de plastico 90T para el sistema de ruedas.




ENSAMBLAJE:

Una vez que nos hemos familiarizado con los diferentes componentes de mBot, procedemos al ensamblaje:
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AA Bettery Holder
Velcro sticker pad

Aqgui podemos ver cdmo conectar los diferentes componentes a la placa mBot:

AA Battery Holder

Bluetooth/2.4G Module

3.7V Lithium Battery

Maotar (Right) -

Me Line-follower Sensor

Motor (Left)
Motor (Left) —




PROGRAMAR CODIGO:

Su programacion se realiza de una manera muy grafica, basada en Scratch. De manera simple y con pocos
pasos podemos programar los primeros movimientos del mBot. Al no usar el cédigo de programacién
directamente, permite a los estudiantes adquirir los fundamentos de la programacion y comenzar a enfocar
su pensamiento en la programacion.

play tone on note

show face x: @ v: @ char

ALIMENTACION:

Para alimentar el mBot, necesitaremos un cable USB, 4 baterias AA o una bateria de litio de 3.7 V.

OTROS PACKS EDUCATIVOS:

Finalmente comentar que existen varios kits de robdtica educativa mas avanzados para seguir aprendiendo,
como son:

+ mBot RANGER:




++ Ultimate 2.0 — 10-in-1 Robot Kit:

Tenga en cuenta que todas las piezas Lego y Lego NXT son compatibles con diferentes productos Makeblock.




DIAGRAMA DE FLUJO

MBOT CONSTRUCTION

l

4What is the educational robotics?

l

Robot Components

Controller Motors Batteries Communications

l

Assembling

l

Programming (Scratch)

EVALUACION DE LOS ESTUDIANTES

Para evaluar esta actividad, seria conveniente realizar un examen tedrico sobre en qué consiste, qué
pretende, qué hay detrds de la Robdtica educativa. También es recomendable hacer un examen practico y
oral en el que el estudiante tenga que conectar algunos componentes al robot, luego haga una pequena
demostracién a los comparieros y explique para qué sirven los componentes que ha utilizado.
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ESCALABILIDAD

La escalabilidad de esta actividad seria utilizar mds sensores al mismo tiempo y programarlos para que se
complementen entre si en un proyecto que se haya determinado en clase.

Si el robot mBot se queda corto, podriamos pasar al siguiente nivel, que seria el uso del mBot Ranger.
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