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1. Introduccidn
Introduccion

El Ta-Bot es un robot de bajo costo fabricado por RobotGroup. Gracias a su precio accesible
permite que mas chicos (y no tan chicos) puedan acercarse al apasionante mundo de la
Robdtica. También es ideal para ser utilizado en el aula de clases ya que, al igual que otros
productos fabricados por RobotGroup, puede ser programado con miniBlog, un entorno de
programacién de cédigo abierto pensado especialmente para la educacion.

Empezar a usar miniBloq

El miniBlog es un software de cddigo abierto desarrollado para programar robots. Su
instalacion es muy sencilla ya que, descargando el archivo miniBlog.v0.82.Beta.exe y

siguiendo los pasos de instalacién, ya se genera un acceso directo en el escritorio y se puede
empezar a utilizar.

Lo primero que hay que hacer al abrir el miniBlog es seleccionar el robot que vamos a utilizar.
Esto se hace a través del menu desplegable de la solapa “Hardware”.

= miniBlog v0.82.Beta
i Archive Edter Comporente ver P A [F P @ | T (7 WO ? | Qnn

Hardware x

[ comprmbac  x s || [ comprpy x
Herdware (AlCHW): Puerto (Alt+R):

[rsimvo.2

import math

import pygame
| from minim mport MiSm
from miniSim import MobieRobot

miniSim = MinSim()
robot = miniSim.robot®

[ opmraervananes |

https/minblog.org

|
P

H)

def go()

miniSim.resetRobot(robot)
miniSim.go = go
miniSim.run()

Acciones

Wwww.robotgroup.com.ar
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Una vez que hayamos seleccionado al robot correspondiente, que en nuestro caso sera Ta-

Bot.v1.0, miniBlog nos mostrara una foto del mismo junto a una imagen con el detalle de las
conexiones del robot. Tal como se muestra en la siguiente figura.

= miniBlog v0.82.8eta

i Archivo Edtar Componentz Ver ! S (F [ @ W (7 WO ? Qs
i X4|| B comprmboe  x
Hardhare (AtHW): Puerto (A1t+4):

ToBotvi0

5| | [l complopp x

#indude <mbg.h>
#ndude <PingIRReceiver.h>

Open folder with drivers

htto:/irobotaroup. com.ar

void setup()

nitBoard();

Acciones.

wvoid lbop()
H
i

Wwww.robotgroup.com.ar
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Instalacion de drivers de comunicacion

Una vez que tengamos instalado el entorno de programacidon miniBlog, tendremos que instalar
los drivers de comunicacién correspondientes a la placa controladora del robot para asi poder
comunicarlo con la computadora.

Lo primero que hay que hacer para instalar los drivers de comunicacidn es conectar el robot
con la computadora utilizando un cable USB. En ese momento, veremos en la pantalla una
ventana del “Asistente para hardware nuevo encontrado” en la que tendremos distintas
opciones para seleccionar. En nuestro caso, tenemos que elegir “No por el momento” y luego
presionar “Siguiente”, como se muestra en la siguiente figura.

Asistente para hardware nuevo encontrado

Este es el Asistente para hardware
nuevo encontrado

windows buszcard el software existente v el actualizado en su
equipo, en el CO de instalacion de hardware o en el sitio Web
de Windows Update (con su permisal).

Leer nuestra directiva de privacidad

iDesea que Windows ze conecte a‘Windows L pdate para
buzcar zofbeare?

O 51, shlo esta vez

(LS i ga vez que conecte un dispositivo
() Mo por el momenta

Haga clic en Siguiente para continuar.

s ]

A continuacién, el asistente nos preguntara acerca de la ubicacién de los drivers para poder
instalarlos. Seleccionamos la opcidon “Instalar desde una lista o ubicacidn especifica
(avanzado)”. Luego presionamos “Siguiente”. Como se muestra en la siguiente imagen.

Asistente para hardware nuevo encontrado

E #te asistente le ayudara a instalar software para:

USE Device

f\-) Si gu hardware viene con un CD o dizquete de
& instalacitn, insértelo ahora.

¢Lué desea que haga el asistente?

Haga clic en Siguiente para continuar,

I —
< Alraz (]I Siguiente > ]] Cancelar

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Luego, seleccionamos la opcidn “Buscar el controlador mas adecuado en estas ubicaciones.” y
seleccionamos la ubicacién en la que el “Asistente para hardware nuevo encontrado” buscara
los archivos necesarios. En el caso del Ta-Bot hay que seleccionar la carpeta
“..miniBloq.v0.8x\drivers\Arduino”. Como se muestra en la siguiente figura.

Asistente para hardware nuevo encontrado

Elija sus opciones de bisqueda e instalacion.

(%) Buscar el controladar mas adecuado en estas ubicaciones.

Usze las siguientes cazllas de venhcacion para imitar o expandir la bisgqueda predeterminada, la
cual incluye rutaz locales y medios extraibles. Se instalara el mejor controlador que e encuentre.

[] Buscar en medios extraibles [disquete, CO-ROM...)
Incluir esta ubicacion en la basqueda:

C:\ppshminiBlog, 0. 3x\dnvers\Arduino w ( E xaminar )
S —

) No buscar. Seleccionarg el controladar que s va a instalar.

Mediante esta opcion podra seleccionar de una hista el controlador del dispositivo. Windows no
puede garantizar que el controlador que elija sea el ma: apropiado para zu hardware.

[ £ Atras Siguiente » ] Cancelar ]

o

Al finalizar este proceso, veremos el siguiente cartel por pantalla indicAndonos que Ia
instalacion se realizd correctamente. Presionamos “Finalizar”.

Asistente para hardware nuevo encontrado

Finalizacion del Asistente para
hardware nuevo encontrado

El asistente ha terminada de instalar el software para:

(3 Arduino Lo

Haga clic en Finalizar para cerrar el asistente.

( Finalizar )
S

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Ejemplo de prueba en miniBlogq

Para probar la comunicacion entre el Ta-Bot y el entorno miniBlog, vamos a realizar un
pequefio programa de prueba que nos servird para asegurarnos de que el robot y la
computadora se estdn comunicando correctamente. El programa final se vera como se muestra
a continuacién:

Explicacion del programa de prueba, paso a paso

Este programa mostrara por pantalla la frase “Hello World!” utilizando la comunicacién serial a
través del cable USB. Lo primero que hay que hacer es presionar el boton que genera el bloque
gue nos permitira enviar datos a través del puerto USB. El mismo es el que se muestra
seleccionado en la imagen que esta a continuacion.

== miniBlog v0.82.Beta
i Archivo Editar Componente Ver |i A [F B @ :_.' Q . Q ? Q?E%

Hardware X

i, comp5.mbgc

Hardware (Alt+0): Puerto (Alt+R):
[TaBotwi.0 B [covss [~
Open folder with drivers

http: {frobotaroup. com.ar

[E
&
H
H
H
Fi

=
=
a
5
g
i
=
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Luego, se presiona el tridangulo rojo del bloque de comunicacién con lo cual podremos ver las
distintas opciones que tenemos para asignarle al bloque en cuestion. Como se muestra a
continuacién, se abrird un menu desplegable.

Seleccionamos el botén que tiene las letras “abc” ya que mandaremos un texto como mensaje
desde la placa a la computadora. Nuevamente, tenemos que agregar un bloque entre las
opciones de las que disponemos al presionar el tridngulo rojo de la Ultima orden elegida.

Seleccionamos la opcidn que tiene las letras “abc” la cual nos permitird ingresar un texto a
eleccidn para ser transmitido. A continuacion, ingresamos el texto en el especio en blanco que

nos generd. En nuestro ejemplo, el texto ingresado es “Hello World!”, como se muestra en la
imagen.

Hello World!

Wwww.robotgroup.com.ar
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Descarga del programa a la placa

Una vez que terminamos de escribir el programa que queremos que el robot ejecute, teniendo
seleccionado al Ta-Bot en la solapa “Hardware”, seguimos los siguientes pasos para descargar
nuestras érdenes a la placa controladora.

1- Conectamos el robot a la computadora a través del cable USB. En este momento
vamos a notar que se enciende un LED verde en la placa superior del robot y, si
miramos debajo del mismo, vamos a ver que la placa controladora también encendié un
LED verde y, ademas, uno rojo.

2-  Seleccionamos el puerto correspondiente en el menu “Port (Alt+R)". Por lo general, el
puerto generado para comunicar el robot con la computadora es el mas alto ya que es

el ultimo que abridé la computadora. En el ejemplo de la imagen es el "COM86”.

! Archivo Editar Componente Ver .E -43 ‘L*‘ B @ :_.' G‘ . Q ? Q?s%

Hardware s 51 HelloWorld.m bgc

Hardware (Alt+):
|TaBotvio

Open folder with drivers J

http:/frobotgroup. com.ar

serial0 a

T
=
W W
E =
o @
W
0|
-
oo
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3- Una vez configurada la conexidn entre el robot y la computadora, presionamos el
botdn “Ejecutar” el cual hara que miniBloq revise que el programa no tenga errores de
compilacion y luego, si esta todo bien, lo descargara a la placa controladora del robot.
En la parte inferior de la pantalla se abrird una pantalla de mensajes que nos informara
el estado del proceso de compilacion y descarga.

- miniBlog v0.82 Beta
i Archivo Edtr Componente Ve i &5 [F [{ " =7 B2 ? | R%

L = [Z nelloworid.mbgc
Farcware (Alt+HW): PLerty (Alt+R):
Ta-ot.v10 kd |comee [+

Opzn “older with drvers |

http: firobctgrour. com. ar

4-  Luego de que el programa se cargd en la placa controladora del robot, presionamos el
boton “Terminal” que abrira la pantalla de comunicaciones.

=~ miniBlog v0.82.Beta
Archive Editar Comporente Ver ;| & [+ B @

Hardware
Hardware {Alt+W): Puerto (Alt+R):
Ta-Bot.v1.0 Bd |comss [+

Open folder with drivers |

Terminal
http:/irobotgroup. com.ar

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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5- La pantalla de comunicaciones se abrird debajo de la ventana “Hardware”. Para ver el
mensaje que nos manda el robot, presionamos el botén “Abrir” para iniciar la
transmisién de datos. Finalmente, la salida del programa se vera como se muestra en la
imagen que esta a continuacion.

= miniBloq v0.82.Beta
Archive Editar Componente Ver P A [(F [ @ =2 WA ? | @i
SIiians % | E HelloWorld.mbgc X
Hardware {(Alt-+W): Puerto (AlL+R):
Ta-fot.v1.0 |comae [+
Open folder with drivers |

http: /frobotgroup.com.ar

Mensaje
enviado por
el robot.

Termi b4

imple | L1 Dablz

Cerrar Limpiar todo

Boton "Abrir".

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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2. Motores

Actividad 2.1: avanzar en linea recta

En esta primera actividad queremos hacer que el robot avance por un tiempo determinado en
linea recta y que luego se detenga. Utilizando el entorno de programacion miniBlog es muy
sencillo. Simplemente hay que hacer el siguiente programa:

Explicacion de la actividad 2.1 hecha en miniBloq

Lo primero que hacemos es seleccionar el bloque de motor. Dentro de este, seleccionamos el
nimero de motor que queremos que avance. En este caso, el motor 0. El motor 0 es el que
estd conectado mediante un cable de dos hilos a la conexion designada como motorQO en el
grafico que se encuentra en la solapa “Hardware”. Por ultimo, con el simbolo “#” (numeral),
asignamos la velocidad ingresandola como un namero.

Blogue de motor
Velocidad asignada al motor

Motor seleccionado

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Como queremos que el robot avance durante un tiempo determinado y luego frene, asignamos
velocidad 50 al motor 1 y luego le asignamos tiempo. Para determinar la duracién del avance
seleccionamos el bloque que contiene un reloj al que le asignamos el tiempo correspondiente.
En nuestro ejemplo escribimos el nimero “5000” porque queremos que avance durante 5
segundos. El tiempo estd expresado en milisegundos.

Este bloque evita que se ejecuten nuevas
ordenes durante el tiempo asignado.

@ Tiempo expresado
en milisegundos.

Por ultimo, le asignamos potencia igual a cero a cada motor para frenar al robot. De no
agregar estos dos bloques, el robot seguird avanzando sin detenerse aunque se haya
establecido el tiempo en los bloques anteriores.

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Actividad 2.2: dibujar una circunferencia

En esta actividad queremos hacer que el robot dibuje una circunferencia. Tal como se muestra

en la figura que estd a continuacion, el centro de giro del robot serd el punto central de la
circunferencia que este dibuje.

El robot gira sobre un centro de giro externo a él

~~. _Radio de giro

@ = Centro de giro

Para realizar esta actividad utilizando el entorno miniBlog, tenemos que utilizar los siguientes

bloques. Hay que tener en cuenta que, para que el robot gire, un motor avanzara mas rapido
gue el otro pero los dos tendran velocidad.

Wwww.robotgroup.com.ar
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Actividad 2.3: hacer que el robot gire sobre su propio eje

En esta actividad queremos hacer que el robot gire en el lugar donde esta sin desplazarse. Tal
como lo muestra el esquema que estd a continuacién, tendremos que hacer que una rueda
avance y la otra retroceda, pero que ambas lo hagan a la misma velocidad.

El robot gira sobre su propio centro

|

@ = Centro de giro

Para realizar esta misma actividad utilizando el entorno miniBlog, tenemos que agregar los
bloques que se muestran a continuacion.

Wwww.robotgroup.com.ar
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En este caso, utilizamos un signo negativo para hacer que uno de sus motores avance en
sentido contrario al otro. Para esto, tenemos que seleccionar la opcidon marcada como “-(x)”,
tal como se muestra en la imagen que esta a continuacion.

Con este bloque
convertimos en
negativo al niumero
que asignamos.

XT7TRX =

C L L L TSl
mod min max map a<x<b

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
17



Guide.Ta-Bot.es

Actividad 2.4: hacer que el robot desacelere hasta frenar

En esta actividad queremos que el robot empiece girando sobre su centro a una alta velocidad
y luego comience a frenarse hasta detenerse. Para eso, podemos usar los siguientes bloques:

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Explicacion de la actividad 2.4: Variables en programacion

En programacion, una variable es simplemente un espacio de memoria en el que guardamos
algo. Para acceder a ese algo, lo hacemos a través del nombre que le asignamos a la variable
cuando la creamos. Luego, podemos modificar el contenido de ese espacio de memoria tantas
veces como sea necesario. Por ejemplo, si quisiéramos hacer una variable que represente la
velocidad de los motores, podriamos declararla de la siguiente manera:

Nombre de
la variable.

Valor inicial
Blogue pa.ra crear asignado a
una variable. Ia variable.

Para continuar con el cédigo, agregamos un ciclo “while”. Este nos generara dos bloques en
vez de uno ya que, todo lo que quede encerrado entre estos dos bloques, se ejecutara siempre
que la condicién asignada a dicho ciclo sea verdadera. La condicidn se agrega presionando el
triangulo rojo del bloque que tiene el signo de interrogacion.

Inicio del
ciclo "while".
Fin del Aca se escribe
ciclo "while". la condicion.
Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Al primer bloque del ciclo le agregamos una condicion presionando la flecha roja. En nuestro
caso, para la condicién seleccionaremos en el menu desplegable un signo de comparacion
aritmética.

Parametros de
la comparacion.

s

i Signo para
comparar
dos numeros.

Una vez que agregamos el signo para la comparacién, completamos ambos lados de la misma.
Uno de los parametros que recibira esta comparacion sera la variable en si, el otro, un nimero
gue representara el limite que queremos alcanzar. En este caso, ese limite sera cero ya que
queremos que el robot decremente su velocidad hasta llegar a detenerse.

Este blogque asignara
el valor que tenga la
variable "velocidad".

El valor de
la variable lo
comparamos
con el valor 0.

T

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Dentro del ciclo, asignamos la velocidad guardada en nuestra variable a los motores. Uno con

un signo negativo y otro sin él. Luego, agregamos un tiempo igual a 1 segundo para que la
placa no ejecute nuevas ordenes.

Asignamos la
variable "velocidad"
a los motores.

{ } También agregamos
un tiempo de 1 segundo

en el que la placa no
gjecutara nuevas ordenes.

Wwww.robotgroup.com.ar
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Si el cddigo queda como esta, el ciclo se ejecutara siempre y la velocidad de los motores no se
reducird nunca. Por eso, lo que tenemos que hacer a continuacién es modificar el valor de la
variable de tal manera que, por cada ejecucién del ciclo, su valor se reduzca. Para eso, lo
primero que tenemos que hacer es seleccionar el bloque con el que asignamos un nuevo valor
a la variable “velocidad”.

100

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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A continuacién, a la variable “velocidad” le asignamos una resta como parametro. No hay que

confundir el bloque que se usa para restar del bloque que se usa para cambiar el signo de un
ndmero.

o

—“——

F=EXTHOYT

=L
mod mir max map a=x<b

Este signo es para
asignar una resta.

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Como la resta necesita dos parametros numéricos, asignamos primero a la variable “velocidad”
ya que es el valor que queremos que se reduzca.

@@

El segundo parametro de esta resta es el niUmero que servird para modificar a la variable
“velocidad”. En nuestro caso, elegimos “10”.

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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3. Sensores
Sensores Infrarrojos (IR)

Los sensores IR CNY 70 funcionan emitiendo un haz de luz infrarrojo
invisible. Este, luego de rebotar contra un objeto, vuelve al sensor, el
cual capta la intensidad del regreso. Esta intensidad es convertida en un

numero real con el cual trabajaremos en las actividades que
proponemos a continuacion.

Actividad 3.1: testeo de un sensor IR CNY 70

En esta actividad vamos a testear el funcionamiento de un sensor infrarrojo (IR). Lo primero
que tenemos que hacer es conectar el sensor correctamente a la placa. Para ello, notemos que

los sensores IR tienen tres pines de conexion nombrados como “GND”, “Vcc” y “Data”. Como
se muestra en la siguiente figura.

(@)
m =
=)
AV

CC

)
% multiplo.org

Wwww.robotgroup.com.ar
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Como tenemos tres pines en el conector del sensor usaremos un cable con tres hilos o tres
cables individuales para conectar este tipo de sensores a la placa. Por lo tanto, los cables se
conectaran en un extremo al sensor y en el otro extremo a la placa. En el esquema que se
encuentra en el entorno miniBlog tenemos numeradas las entradas/salidas de sensores. En

nuestro caso, vamos a probar un sensor conectado a A5 por lo que lo llamaremos como sensor
5 desde el software.

|
|
|

i
-
-
1

II !
i

||
|1!
] E
I'
g
1]

i
Iill‘

!!
E
g
i

Pines de conexidn
para el sensor 5.

D17 =L
D18 E:I
D19 =R

buzzer

Para esta prueba, vamos a conectar los cables de la siguiente manera:

Color del cable Pin del sensor Conector de la placa
ROJO Vcc +5
NEGRO GND Gnd
Data A5

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Una vez que el sensor esta conectado, bajamos el siguiente programa a la placa controladora
del robot.

Una vez descargado el programa a la placa y teniendo el robot conectado a la computadora,
presionamos el botén “Terminal” y luego el boton “Abrir” para ver lo que comunica el robot.

Botdn "Terminal”.

= miniBlog v0.82.0eta

: Archivo Edtr Componente Ver 1 S [F @ ® ¥ (7

Hardware ®
Hardware (Alt+W); Puerto (Alt+R):
[Ta-Botv10 B2 [comss [~}
Open folder with drivers
hittp: irobotoroup. com. ar

Botdn "Abrir".

Wwww.robotgroup.com.ar
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Explicacion de la actividad 3.1: testeo de un sensor IR

Lo primero que hay que hacer para testear un sensor es crear un ciclo infinito. Esto nos
permitird hacer distintas mediciones sin tener que resetear la placa. El primer bloque que
seleccionamos es el que utilizamos para hacer ciclos “while” y luego seleccionamos la tilde
para indicarle que la condicién sera siempre verdadera.

initBoard n

7 4

BT

T

Luego, dentro del ciclo que acabamos de crear, agregamos un bloque de comunicacion y a este
le asignamos un bloque que le indicara que el valor que recibira serd numérico.

initBoard —

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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lo detectado por una entrada.

tro numérico

7
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En el menl desplegable del bloque seleccionamos la opcién “sensor5” que serd nuestra

entrada.

multiplo®

Wwww.robotgroup.com.ar

29



Guide.Ta-Bot.es

Por Gltimo, agregamos un pequefio tiempo de espera y con eso terminamos el cddigo del
programa de testeo. Es interesante notar que este tipo de programas nos servira para testear
otros tipos de sensores. Lo que tendremos que tener en cuenta de querer cambiar el sensor
gue utilizamos es que esté seleccionado en el bloque conrrespondiente y que esté
correctamente cableado en la placa del robot.
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Actividad 3.2: testeo de un sensor ultrasodonico

Para testear el sensor ultrasénico HC-SR04 que viene incluido con el robot Ta-Bot, usaremos
un programa similar al anterior pero, por las caracteristicas de este sensor en particular,
tendremos que hacerle algunas modificaciones. Antes que nada, vamos a notar que el sensor
HC-SR04 tiene 4 pines de conexion mientras que el sensor IR CNY-70 tiene soélo 3. Por lo
tanto, tendremos que usar un cable de 4 hilos 0 4 cables individuales.

Para testear este sensor, vamos a conectar los cables de la siguiente manera:

Color del cable Pin del sensor Conector de la placa
Vcc +5
VERDE Trig Al
AZUL Echo A2
MARRON GND Gnd

Por lo tanto, los cables conectados a la placa quedaran como se muestra en la siguiente figura.

AL GNg 45
AEM

Wwww.robotgroup.com.ar

multiplo®

31



Guide.Ta-Bot.es

Una vez conectado el sensor en los pines correspondientes, armamos el siguiente cédigo en

miniBloq:

-

initBoard

A diferencia del cédigo anterior, en este caso, en vez de asignar un valor tomado de una
entrada analdgica se asignamos el valor detectado por un sensor especifico: el HC-SR04.

T=YTETE

I T T T [
mod min max map a=x-b

Z(#)-c® |

Bloque para
sensor HC-SR04
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Una vez seleccionado el bloque especifico para sensor HC-SR04, seleccionamos el pin al que lo
conectamos. Si nos fijamos en la imagen de miniBloq que muestra la numeracion de los pines,

notaremos que, junto a “sensorl” dice "D15” sobre fondo verde y, a su izquierda, “Trig” sobre
fondo anaranjado.

Por lo tanto, para el bloque del sensor HC-SR04 tendremos que seleccionar el pin D15 que
corresponde al denominado “Trigger”.

Wwww.robotgroup.com.ar
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Actividad 3.3: avanzar hasta detectar un obstaculo

¢Cémo haria un robot para esquivar un obstaculo usando un Unico sensor montado en su parte
frontal tal como lo muestra la siguiente figura? Para realizar esta actividad, utilizaremos el
sensor HC-SR04 que testeamos en la actividad anterior.

Obstaculo

4_

-]
!

!

Como vemos en la imagen que esta a continuacion, el Ta-Bot ya viene con el sensor HC-SR04
en su parte frontal. Conectado como se indica en la actividad 3.2 podremos programarlo
utilizando miniBloq.

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Cédigo en miniBloq de la actividad 3.3

El cddigo necesario para realizar la actividad en miniBloq es el que se muestra a continuacion.

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Explicaciéon del cé6digo de la actividad 3.3
Para destacar en este cddigo tenemos las siguientes situaciones:
1- La velocidad de los motores la asignamos a través de una variable creada al comienzo

del programa. De querer modificarla, solamente tendremos que cambiar el valor que
agregamos al bloque que genera la variable.

T

*» 4

2- Creamos un ciclo infinito dentro del cual estaran todas las 6rdenes que queremos que el
robot ejecute. Las decisiones las tomara dentro de este bucle.

3- Dentro del ciclo infinito usaremos una estructura de control que le permitird al robot
decidir qué hacer dependiendo de lo que mida el sensor HC-SR04. Esta estructura es el
equivalente a la sentencia “if” en lenguaje C. Al seleccionar el bloque correspondiente a
esta estructura miniBlog generara 3 bloques: uno para establecer la condiciéon que se
evaluard, otro para el cédigo que se ejecutara cuando la condicion sea falsa y un tercer
bloque que delimitara el cédigo.

Bloques de| Codigo equivalente
miniBlog en lenguaje en C

| o
) 4 } else {
J
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4- La condicidn, de ser verdadera, harad que se ejecute el cddigo que se encuentra entre el
bloque que posee la tilde verde y el que posee la cruz azul. En nuestro ejemplo, esta
condicién sera una comparacion entre el valor detectado por el sensor y un nimero que
elegimos nosotros (10).

5- Tengamos en cuenta que el bloque del sensor toma un valor detectado y lo convierte en
un nimero. Ese nimero es el asignado a esta comparacién. Luego, si el valor detectado
por el sensor en cuestién es mayor a 10, el robot ejecutara el cédigo que se encuentra
a continuacién. En nuestro caso, si el sensor detecté un valor “mayor a 10” asumimos
gue esta lejos de un obstaculo y, por lo tanto, debera avanzar hacia adelante.

ooy — i oo
‘&

0%
.~
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6- Luego, entre el bloque con la cruz azul y el bloque que cierra a la estructura de control
gue usamos para decidir, encerramos el cédigo que usaremos cuando el robot detecte
un obstaculo. En este caso, el sensor frontal habra detectado un valor *menor o igual a
10",

Www.robotgroup.com.ar multiplo®
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Por ultimo, analicemos la légica de este programa para entender mejor cdmo funcionan las
estructuras de control. Lo primero que hicimos fue crear un ciclo infinito con el bloque que
genera la sentencia “while”. Dentro de este bucle, utilizamos la sentencia “if” para que, cada
vez que se ejecute el ciclo principal, el robot decida entre dos posibilidades. De esta manera, si
los resultados de las detecciones del sensor son mayores a 10, el robot solamente ejecutara
las érdenes encerradas entre los dos primeros bloques de la sentencia “if”. Pero cuando el
sensor detecte un obstaculo, el programa ignorara las 6rdenes que hacen avanzar al robot
para ejecutar los bloques que se encuentran a continuacion del bloque que representaria al
“else” (bloque con cruz azul).

iIf (condicion)
Condicion
verdadera

"while".

Condicion
falsa

la

| con sentenc

incipa

Ciclo pr
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Operadores l6gicos en miniBloq

Los operadores logicos los utilizamos cuando queremos combinar varias condiciones dentro de
una misma estructura de control. Por ejemplo, en el caso de querer que se ejecute un
determinado bloque de cddigo solo si dos condiciones son verdaderas al mismo tiempo,
utilizaremos un operador légico que signifique “y”. En el caso de querer que se ejecute un
bloque ante la ocurrencia de “al menos una” de dos condiciones, utilizaremos un operador
l6gico que signifique “0”. También podremos pedirle al procesador que ejecute ciertas érdenes
cuando “no” sea cierta una condicién.

En el entorno miniBloq disponemos de operadores légicos. Estos se usan dentro de las
condiciones de las estructuras de control al igual que los operadores matematicos y los
booleanos. En la imagen que se muestra a continuacidon, podemos ver la lista de operadores
gue se despliega junto a un ciclo como el while. Los operadores légicos estan al final y son
\\not", \\and", “OI"" y “XOI’”.
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Actividad 3.4: hacer que el robot siga una linea

En esta actividad vamos a programar al robot para que, usando dos sensores IR CNY 70,
pueda seguir una linea negra pintada sobre un fondo blanco.

1- Sensores IR CNY 70: Lo primero que hay que hacer es adaptar al robot para que un par de
sensores IR apunten hacia el suelo. Hay que tener en cuenta que los IR seleccionados tendran
gue estar muy cercanos al piso ya que, si se los pusiera muy alejados, podrian no darse los
resultados esperados. El robot Ta-Bot ya viene con los sensores montados en la posicién
indicada.

Sensores
IR CNY 70

2- Cableado: A uno de los sensores IR lo cablearemos como en la actividad 3.1: “Testeo de un
sensor IR”. Al otro, lo cablearemos en los pines que estan al lado de estos, tal como se
muestra en la siguiente tabla.

Color del cable Pin del sensor Conector de la placa

ROJO Vcc +5
NEGRO GND Gnd
Data A5
VIOLETA Vcc +5
GRIS GND Gnd
Data A4

Wwww.robotgroup.com.ar muLtipLQ@)
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3- Programa: una vez que el robot esté preparado, descargamos el siguiente programa a la
placa del robot. El mismo se muestra en partes por su longitud.

En la primera parte del programa haremos tres cosas:
(1) Creacion de variables para velocidad y manejo de sensores. Las variables s4 y s5 las
inicializamos con el valor *0” ya que seran modificadas luego en cada ejecucién del ciclo

principal.

(2) Inicializacion del ciclo infinito usando “while”.

(3) Dentro del bucle, asignamos a las variables s4 y s5 el valor detectado por los sensores
4 y 5 respectivamente.

1. Creacion e
inicializacion
de variables.

2. Inicio del
ciclo infinito.

3. Asignacion de
valores detectados
por los sensores a
las variables s4 y sb.
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A continuacién de la primera parte del programa, tendremos que agregar tres estructuras de
control “if”. Cada una de estas evaluard una situacién distinta basada en la combinacion de
detecciones de los dos sensores. A continuacién, mostramos la primera de las tres en la cual,
si los dos sensores detectan un valor menor al guardado en la variable "TRIGGER”, se asigna a
los dos motores la misma velocidad para que el robot avance en linea recta. Este caso
corresponde al momento en el que el robot se encuentra sobre la linea negra.

”
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La alternativa ("else")
queda sin codigo.
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Los dos casos siguientes son similares. En uno de ellos se evalta la situacion en la cual un
sensor estd detectando un valor alto (blanco) y el otro un valor bajo (negro). Dicha situacién
nos indica que el robot necesita frenar el motor que esta del mismo lado que el sensor que
detectd “negro”.

Comparacidn entre el
valor de referencia y el valor
detectado por el sensor 5.

Uno de los motores se
frena para que el robot
retome el camino dibujado.

b & La alternativa ("else")
queda sin cadigo.

Bloque de cierre

del ciclo infinito.
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