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BUSCANDO OBJETOS

RESUMEN
La idea es programar el mBot para buscar un area limitada.

Usando el robot para encontrar un objeto perdido en un drea limitada. Esta drea esta limitada por la linea
negra. El objeto podria ser un bloque alto o una botella y se encuentra usando un sensor de ultrasonidos.
También se puede hacer uso de una brujula para mantener la direccidn.

OBJETIVOS DIDACTICOS
Los estudiantes aprenderan:

«+ A utilizar la brujula.

0,

< A programar diferentes bucles.
+» Entender los dangulos.

Materia STEM: Ciencial] Tecnologia Ingenierial] Matematicas[]

Nivel educativo: 12-14 afosX 14-16 afosX

LISTADO DE MATERIALES

Los componentes electrénicos y dispositivos necesarios para esta actividad son:

> mBot => Ref. 90054




** Me Sensor de Ultrasonidos:

% Me Seguidor de Lineas:

0,

% Tablero con area limitada.

+*» Una brdjula.

Mbot Robot 274G

Motor 1

Motor 2
Me 7-Segment serial display

Me Ultrasonic sensor

Me Line Follower

Me Compass
RJ25 cables

Structures and beams

Laptops

Attrezzo (not essential)




DESCRIPCION DE LA ACTIVIDAD

El robot debe escanear el drea. La idea es que el robot vaya asi:

Cuando el robot detecta una linea negra, debe hacer un giro de 180 grados, pero de tal manera que pueda
evitar la busqueda en la misma area una vez mas y que no se pierda. También debemos prestar atencion al
hecho de que un robot debe girar a la izquierda y a la derecha alternativamente. Esa breve descripcion se
puede dividir en los siguientes problemas a resolver:

+* Movimiento hacia delante.
** Giro de 180°.

% Alternar giros.
++ Gire habilitando la exploracién de toda el area, pero evitando repetir la ruta.

Problema: Escanear el area “muerta”

El dltimo problema parece ser el mas facil de resolver. Para girar a la derecha, la rueda izquierda debe ir y
la rueda derecha debe detenerse.




Problema: Alternar giros

El siguiente problema es que cada vez que el robot llega a la linea negra, cambian los giros, el robot gira:
izquierda, derecha, izquierda, derecha, etc.

Lista de los pasos:

Paso 1: K=0

Paso 2: Repetir hasta que el sensor de ultrasonidos sea mayor que 5.
Paso 3: Movimiento hacia delante.

Paso 4: Si el sensor de linea es igual a negro y k = 0, entonces giramos 180°a la izquierda y k=1, o si el valor
del sigue lineas es igual a “negro” y k=1, giramos 180° a la derecha y k serd igual a 0, o bien, volvemos al
paso 3.

mBot Program

wait until. on board button et define 0180P

S—T )
set [3d to @ set motor speed

forever

wait until. on board button [EEEERd

line follower (GE52A =ﬂ and k

o

|2

' set to
else at speed (W
_ at SDEEd set motor EDEEd

define ol80L

line follower (GE5EA =ﬂ and k

0180P
¥
set L3 to ﬂ
else

at speed

Problema: éCOmo hacer un giro de 180 grados con precision?

Para definir el tiempo de funcionamiento, éste no funciona bien, ya que la velocidad depende de la potencia
de la bateria. En este proyecto el robot debe girar con gran precisién.

Podemos usar la brajula e indicar el angulo para cambiar.




La brajula

La brujula es el sensor, que da el nimero entre 0y 360.
0 o 360 significa Norte. El niUmero 90 significa Este, 180 - Sur, 270 - Oeste.

Cada programa que use una brujula debe usarse en el modo Arduino. Antes de cada uso debe calibrarse la
brajula. Durante la calibracion, el sensor puede detectar algunas interferencias locales y ajustarse al lugar.

Construyendo la brujula:

La brajula debe montarse de forma horizontal. El eje X puede ser paralelo al eje del robot. La brujula es
sensible a los materiales ferromagnéticos (hierro o niquel), por eso debes intentar montarla lo mas alto
posible. La cubierta del robot estd hecha de aluminio que tiene una influencia infinitesimal en la lectura de
la brujula, pero los motores que producen un campo electromagnético no son neutrales a sus lecturas. La
brujula también es sensible a la postura: cuanto mas horizontal sea el montaje, mas precisas serdn las
lecturas. Después de un montaje y calibracién cuidadosos, no debemos aceptar errores de medicidn
superiores a 2 grados.

Proceso de calibracion:

mBot Program




Ejecutar el robot. Presione el botdn blanco en el médulo de la brujula: el led azul debe parpadear. Usted esta
en un modo de calibracidon. Gire el robot lenta y suavemente alrededor de su eje vertical en mas de 360
grados. Durante el giro el robot debe estar en posicién horizontal. La mejor idea es colocar el robot en una
hoja grande de papel y darle la vuelta sosteniendo una de las esquinas. Después del turno, presione
nuevamente el botén blanco en el médulo para salir del modo de calibracidon. LED comienza a brillar
continuamente.

Problema: funcién hacia delante

Cada vez que queremos que el robot avance hacia delante, en lugar del habitual bloque de "avanzar",
podemos copiar el procedimiento de que al principio de la ruta se va a recordar la pista y, a continuacion,
solo el robot cambia la direccidn establecida, una correccién de la ruta va a ocurrir.

mBot Program
on beard button ISR I

on beard button [FENTE]
—

set 7-segments display (35 number ( round compass sensor (eM

set MM to round compass sensor (W

set 7-segments display (28 number ( round compass sensor (T

==
set FEMLIRd to round compass sensor (ZN28

kierunek >  aktualne + @

turn right ~ [E|ET Tt

Problema: giro de 180°

El siguiente bloque del programa corresponde al giro de 180 grados. En este momento, cuando el robot
supera la linea negra, se guarda la direccidn actual. A continuacién, hay que encontrar la direccién contraria.

Si la direccidon es menor que 180, la direccion del contador se cuenta sumando 180. Si el robot muestra un
numero mayor que 180, la direccidn del contador se puede establecer restando 180.

Cuando conocemos ese valor, le decimos al robot que gire hasta que obtengamos la lectura correcta de la
brdjula.




define ©0180L

set S to round compass sensor (GEgeRd

set FlEnlhd to [
if kompas < [fE] - then

fa

set PIEN-RY to  kompas + @&
else

set to ' kompas -

ard * =]

motor
at speed G

define 0130P

set nehd te round compass sensor (FO3ead
== granica T ﬂ
kompas < [fEH] . then

set e t0  kompas -+ @K

set FEITERdto kompas - €ED

repeat until.  round compass sensor (FN3e /= | granica

set Pon R to round compass sensor (el
F

set 7-segments display (Zhsah number | round compass sensor GOEkd

at speed @
set motor speed

at speed @)

13
L3




Programa principal

Cuando resolvimos cada uno de los problemas por separado, es hora de poner estos elementos juntos.

Programa puede ser descrito como sigue:

+* Elrobot comienzay sigue recto de acuerdo con las lecturas de la brijula hasta que se extiende sobre

*
la linea negra.
++» Cuando corre sobre la linea negra, gira a la derecha o izquierda.

mBot Program
wait until. on board buttonFIETEETM
'I';!Ell-t until, on board I:ruttun
5;‘; tum
rll;_-peatﬂ'
set 7-segmentdisplayfzig® numbed round compasssensorlfltieed

[’;-:rt O secs

e
ﬂ;euer

set 7T-segment=displayfig® number round compasssensorlfaned
{2

sot JREEMI W to round cumpasssensnm
repeat until.  line follower (1N E

5+=t EIASEILEM to round cﬂmpass.ﬁﬂnsurm
sat 7- 5+=gmc=n13:||5plam number round cumpasssensurm
kierunak =  aktualne + @  then

 turn right” [E3 spee-dm

E|5E

kierunek < ' aktualne +ﬂ then

turn IEﬁ:T at 5pe-e-|:|
ElSE

run | run forward ™ JE1S spee-d
walt'm Sacs

=4
linafollower e = and 'k =K1 ‘then

||1E:|||:|I

5+=t- tﬂﬂ
line follower (ZIE) =l ard 'k =

DlEIIL

5+=t to n




Ahora tenemos que agregar la condicién, que detiene el robot cuando se acerca al objeto que se estd
buscando.

on board button TR

on board button [EEEERd

7-segments display GH5e number | round compass sensor GRIER

set PIELERY to  round compass sensor

line follower (LR =ﬂ or  ultrasonic sensor (GHgEM distance {ﬂ

Fet ELAEIERd to round compass sensor

set 7-segments display SR number | round compass sensor (IR

kierunek > aktualne +9

turn right ~ [EjWE==0

0180L
[sef k'

2t speed @B

set led on board €I red @@ areen blue W
play tone on note (&8 beat (EIM

play tone on note (&8 beat (EIR

set led on board €I red green @ blue (9




EVALUACION DE LOS ESTUDIANTES
Después de la actividad, los estudiantes sabran:

%+ Explicar cdmo usar la brajula.
+* Interpretar las lecturas de la brajula.
+* Usa la brdjula para mantener la direccion del robot.

BIBLIOGRAFIA

https://trobot.pl/sklep/czujniki-moduly/makeblock-kompas/

http://learn.makeblock.com/en/me-compass/

ESCALABILIDAD

La brdjula se puede usar para enseiiar elementos de geografia; los estudiantes usan una brujula analdgica
para comparar las lecturas.



https://trobot.pl/sklep/czujniki-moduly/makeblock-kompas/
http://learn.makeblock.com/en/me-compass/

