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1. mBot2 instrucciones para empezar

1.1 Conoce tu mBot2

mBot2 es un robot altamente integrado y escalable. Puede usarlo para completar una
amplia gama de disefios de proyectos de robots, o usarlo con la plataforma de piezas
metélicas Makeblock, el sistema de modulo electronico mBuild o mddulos
electronicos y componentes estructurales de cddigo abierto de terceros basados en su

amplia escalabilidad.

I

Bateria

Chasis

Motor/Codificador

b g
D g

Como se muestra en la figura anterior, mBot2 toma el ndcleo secundario como control
principal, incluida la placa de expansion mBot2, el nuevo modulo ultrasonico, el sensor
de color de cuatro vias, el motor de codificacion y otros componentes electronicos
importantes. Para obtener méas informacion sobre las funciones y caracteristicas de los
componentes electronicos de mBot2, consulte” Més informacion.
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1.2. Lista de piezas del robot mBot2

La lista de piezas le ayuda a comprobar si faltan piezas o no.

Unidad CyberPi Tarieta Unidad SENS08 Sensor RGB cuadruple Motores encoder

Expansion Ultrasonico
9 w\
\ y

Chasis Ruedas Neuméaticos Minirueda Cables de motor
<°\\’{ \ % @3 ¢ @9
Cabe conexion Cahle conexidn Tarnillns M4 Tornillos M4 Tornillos M4
10 cm 20 cm 25 mm 14 mm 8 mm
Tornillos M2.5  pao g seguimiento Cable USB Destornillador
12 mm de linea

Mas Informacion

e Aqui esta la informacion sobre inicio de mBot2, haga clic en el enlace para ver:
https://www.yugue.com/makeblock-help-center-zh/cyberpi/mbot2-start: Acceda a
las instrucciones de uso rapido del producto para obtener orientacion sobre la
construccién, experimentar la adquisicion del curso y comprender los eventos
coincidentes.

e Aqui esta la informacion sobre CyberPi, haga clic en el enlace para ver::
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-zh/cyberpi: Consulte la
descripcion del producto de la serie principal de la escuela para nifios para
comprender toda la ecologia de la escuela principal de los nifios.

1.3 construye tu robot

Antes de usar mBot2 tenemos que montarlo. Para obtener mas informacion sobre el
montaje, consulta las "instrucciones de construccion de mBot2" incluidas en la caja que lo
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contiene. También puedes leer o descargar en linea los archivos con "Instrucciones de
construccion de mBot2".

Descargar software mBlock 5
Guia de inicio (inglés)

Manual de usuario
Especificaciones técnicas (inglés)

1.4 Cambio de idiomas

Si necesita cambiar el idioma en el menu de la pantalla CyberPi, puede ir al sistema
CyberOS para configurarlo. Para mas informacién, ver Switching Languages".

J cyberpi
| O Restart
= Switch Progra
| © Settings
| @ Help

Settings i

|

¢ Languaje

| 3 Update
| D Fast charging ,

2. Programas preestablecidos

Para empezar a conocer CyberPi una buena idea es probar los programas que trae de
fabrica nuestro micro controlador.

1. Reinicie mbot2.

Reinicie mBot2 antes de ejecutar el programa preestablecido para garantizar el acceso
normal al programa preestablecido.
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2. IraCyberOS.

Después de reiniciar mBot2, el ncleo secundario ingresa automaticamente al sistema
CyberQOS (sistema operativo del dispositivo CyberPi. Si el acceso no es normal Presione
el botén INICIO a la derecha Vaya a la interfaz del sistema.

® ‘ cyberpi
| © Restart
= Switch Progra

© Settings .
© Help

3. Para seleccionar un programa de los que trae grabados la unidad se hara mediante el
joystick navegando en el mend.

cyberpi
| O Restart

| & Switch Progra

© Settings
© Help
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Con el Joystick hacia arriba y hacia abajo Seleccionamos el programa que deseamos
cambiar, como el Programa 1, presione el botén B Para reiniciar CyberPi, Tong Xin Pi
se reiniciard y ejecutara el programa 1.

Switch Program
. | @ 1.Programi

} 2 .Progran
] O d - e
3

Magic recorder

Press "joystick"
to start

El nombre del programa se mostrara en la pantalla de la escuela basica del nifio. Si
necesita realizar la operacion, también se mostrara la informacion correspondiente.

Nota: Durante la ejecucién del programa, puede presionar el boton Inicio a la derecha
para regresar a la pagina principal y cambiar a otros programas.

3. Programacion de mBot2

Esta seccidn describe como programar mBot2 a través de la programacion gréafica para
realizar las diversas funciones de mbot2.

3.1 Descargar e instalar el software necesario

Actualmente, CyberPi admite dos métodos de programacion tanto grafico con mBlock
y con Python.
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Descargue e instale el software correspondiente. En la siguiente tabla puede
seleccionarlo y descargar la version que le interese. El software de MakeBlock es

gratuito
Plataforma Link descarga Funcion
PC Programacion graficay
> Micro Python
<%‘ Download mBlock y
Movil Programacion graficay
Micro Pyth
; Download mBlock Icro Fython
Pagina Web Programacion graficay
- . Micro Python
(-8 5 https://ide.makeblock.com/
)
Pagina Web Programacion
inteligente: grafica
<%; https://python.makeblock.com/ | Python

3.2 Agregar y conectar dispositivos

Vamos a empezar a trabajar con mBot2 y el software mBlock.

Podemos utilizar el programa en modo online para ver como conectar hardware y cargar
programas. Podemos también instalar el programa en version de escritorio e iniciarlo

desde su propia PC

1. Abrir e programa mBlock y entrar en la interface gréfica de programacion. Si
opta por la version online del software este es el enlace: Version online de

mBlock

www.robotix.es
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& mb

530 - X
makeblock | mBlock ®. & Archivo & Editar Sin titulo B Guardar £ Courses Wi Tutoriales g0 Comentarios =s= . Python Editor

[} cambia al fondo backdrop1 ¥ Blogues Python
Aparienciz
PR coaaifondo_vackcropt » y s
(3 oo -
@

Eventos
cambia el efecto color v (€8 unidad

™ o o R fio crecto color v 2 @)
- X [ ] quita efectos graficos
Dispositivos | Objetos Fondo Sensores

o

Variables

Mis
bloques

extension

Nota: Para utilizar algunas funciones del servicio en la nube, debe iniciar sesion en la
cuenta de programacion de Makeblock. Si no tiene una cuenta de programacion
mBlock, debe registrar una.

— ] b4
g Comentarios sss . Python Editor makeblock

Iniciar sesign Registro

Bloques Python

Nakeblock Global

2. Conecte mBot2 a su computadora usando un cable de datos USB (Tipo-C) y
encienda el interruptor de encendido de mbot2.
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3. Seleccionar mediante el botén Afadir de la pestafia Dispositivos el dispositivo

CyberPi.

= mblock v5.3.0

makeblock | mBlock ®. & Arch

Objetos Fondo

© @

CyberPi

Bluetooth controller

Detarroliadores: mEiock

o
| S

Codey

& Y
&
‘l"‘ ‘f

MotionBlock

Detarroliade

Biblioteca de dispositivos

®
-
Neuron
Halocode

mBot

mBuild

¢y

mBot Ranger
Dena aoorer mE

Raspberry Pi Camera

Detarroladorer mé

www.robotix.es
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4. Hacer Click en el botén Conectar para "conectar” CyberPi al software de programacion.

UsB Bluetooth X

Dispositivos Objetos Fondo

x
CyberPi
Mostrar todos los dispositivos

° conectables
Conecta tu dispositivo
afadir COM3

:Como se usa el
dispositivo? Conectar

Cambiar modo

= Asegurate que el cable USB estd
Cargar

conectado correctamente al dispositivo.

= Asegurate que el dispositivo a conectar
| & Conectar I 9 q P

esta encendido.

te2)

= Solo puedes conectar un dispositivo a la
vez, en esta version. Si conectas este
dispositivo, se desconectara el que ya
estd conectado.

Nota:

Si ha comprado mBot2 con un adaptador inalambrico, consulte Adaptador inaldmbrico
Conexidn inalambrica. mBot2 admite la conexion directa Bluetooth, si su computadora o

dispositivo mdvil cumple con nuestros requisitos Compatibilidad con Bluetooth Se
requiere, puede usar la conexién directa Bluetooth.

Use Bluetooth X

Mostrar todos los dispositivos
conectables

Can not find my Bluetooth device ?

= Asegurate que tu ordenador tiene
Bluetooth 4.0, y que el Bluetooth esta
encendido.

= Asegurate que el dispositivo a conectar
estd encendido.

= Solo puedes conectar un dispositivo a la
vez, en esta version. Si conectas este
dispositive, se desconectara el que ya
estd conectado.

Después de que la conexion se haya producido, mBlock indicara que la conexion esta
establecida, como se muestra en la siguiente figura:
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5. Anadir la extension mBot2.

Dispositivos | Objetos Fondo

X £ Atras
L]
) Eventos
Cyberpi Q
° Dispositivo conectado Control
CyberPi
e ¢Como se usa el [ ]
dispositivo? Operador
Cambiar modo @ . -
Cargar Variables .
extension
(s ameta )
Pocket Shield

By mBlock official
Pocket Shield

Afiadir

@ Conectado!

Administrador de extensiones

Sprite Extensions

Device Extensions

\L1])
Wiy,
S %,

o,

(1]}
LN
o
S
TTTI0

2
0

7
o
: G
——
T

mBot2

By mBlock official

b

Afadir

= =] @oB

®®

Ultrasonic Sensor 2
By mBlock official

@20

Mas

Adiadir

|

— o

&= Create Extension|

Quad RGB Sensor

] By mBlock affical

@oa

Afadir

oo
-

Después de agregar la extension, puede ver el bloque de mbot2.

Mis
hloques

mBot2
Chassis

W
mBaot2

Extensi...

extension

& encoder motor EM1

&6 encoder motor

% encoder motor

&% reset encoder motor todos »

& encoder motor todos »

Conexion del robot con el programa mBlock

&% encoder motor EM1 *) rotates at

Y rotates at

&t stop encoder motor todos »

(IEM1* ‘s

{(1)EM1 »

lj

enables

Lo que nos quedaria para poder empezar la programacion es establecer la conexion entre
mBot2 y el software mBlock.

www.robotix.es
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La conexion del robot y el programa mBlock se puede realizar de dos modos: En vivo y
Cargar.

Dispositivos Objetos Fondo

22

Conecta tu dispositivo

sComo se usael
dispositivo?

Cambiar modo

La conexion “Cargar” sera la que debemos realizar para programar el robot y dejar de
modo independiente su funcionamiento, modo offline.

La conexion “En vivo” es la que se establece ente el robot y mBlock de manera unida
permanentemente (online) es decir con el robot permanentemente conectado a mBlock..

Una vez seleccionado el modo de conexion se procederia a pulsar el boton “Conectar”
para aplicar la programacion que hayamos realizado al robot mBot2.

3.3. Descargar el programa

Supongamos que hemos creado el siguiente programa, en el que queremos controlar los
motores de mBot2 con el Joystick de la unidad CyberPi.

forward

Montariamos el programa y lo descargariamos sobre mBot2 en modo “Cargar”

www.robotix.es 15 ROBOT'X

Hands-on Learning


http://www.robotix.es/

@B when joystick pulled? »

&6 mowves forward *  at @ RPM

OB when joystick pulled] »

3¢ moves backward * at @ RPM

I B when joystick middle pressed »

4 stop encoder motor todos v

& ml

makeblock | mBlock ®. & & -

Control
B Y B .
e L wee Operadon
Dispositivos | Objetos Fondo
Cargar Variable:
= X
. ;Como se usa el .
: dispositivo? Mis
CyberPi blogues

Cambiar modo &

anadir

Cargar IR0

Sin titulo

En la imagen anterior tenemos el programa

& movesforward v at @ RPM fd

& movesforward v at () RPM
&% moves forward @ cm ¥

@ ° until done

&% turns  left v

2% encoder motor left wheel(EM1) «

& encoder motor todos v ¥) rotah

&% encoder motor left wheel(EM1) v

& encoder motor EM1 *) rotates at

www.robotix.es

B when joystick pulled— »

&8 tumns left *  at @ RPM

BB when joystick pulled— »

&% turnsright * at @ RPM

permite realizar esta aplicacion

- o x
B Guardar EULIICI > Cou... W@ Tutori.. @8 Coment.. === ’ Python Editor

@B when joystick pulledt »

ooy

B moves forward v at () RPM

B when joystick pulled) v

485 moves backward v at @ RPM

&8 when joystick middle pressed »

&% stop encoder motor todos ¥

Bloques

Python

&8 when joystick pulled— v

& tumsright v at @ RPM

@B when joystick pulled? »

B wmsleftv at @) reM

POO
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Dispositivos | Objetos Fondo USB Bluetooth X

x
e
CyberPi

o Conecta tu dispositivo
anadir :

;Como se usa el
dispositivo? Mostrar todos los dispositivos

2]

conectables
Cambiar modo

En vivo COMS
[ & conecar

= Asegurate que el cable USB estd

conectado correctamente al dispositivo.
= AsegUrate que el dispositivo a conectar
esta encendido.
= Solo puedes conectar un dispositivo a la
vez, en esta version, Si conectas este
dispositivo, se desconectara el que ya
estd conectado.

Una vez cargado el programa apareceria el mensaje “El codigo se ha subido” y nuestro
robot queda listo para funcionar haciendo uso del Joystick de la unidad Cyberpi

Progreso de la carga X

|:> [ @ Fl cédigo se ha subido. ]

3.4 Programas ejemplo

Ademas de escribir sus propios programas, también puede usar y aprender una gran
cantidad de “programas de ejemplo” proporcionados en el programa mBlock. Puede
acceder a estos ejemplos de muestra a través del mena tutorial en el lado derecho de la
barra de herramientas de programacion de mBlock.
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QCourses W8 Tutoriales @8 Comentarios ==« . Python Editor

Bloques Python

Q Programas de ejemplo X

(CN) Motion demo (EN) Motion demo (CN) Obstacle avoida... (EN) Obstacle avoida... (CN) Kp line follow (EN) Kp line follow

i ﬁ i ﬁ.” e ﬁ ﬁ

(CN) Color line follow (EN) Color line follow (CN) Self-introduction (EN) Self-introduction (CN) Remote control (EN) Remote control

( Cancelar )

3.5 Trucos practicos
3.5.1 Anotaciones asociadas a un Script

Los comentarios de cddigo en el programa de muestra le ayudaran a comprender mejor las
funciones y métodos del proyecto.

‘ I- R.|

@B borra la pantalla Prepara pantalla v 5aluda.

B set print size to small *

-l Wiy Bienvenido a mBot 2 JElleRyleit=R rele: Wyt U 1]

3.5.2 Visualizando ayuda de un bloque de funcion

Al usar blogues de construccion para la programacion, si tiene alguna duda sobre el uso de
alguno de los blogues de construccion, haga clic con el botdn derecho en el bloque de
construccion y seleccione el meni Ayuda para ver la informacion de ayuda del blogue de
construccion.
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4 Y

[— 0B print QuElEbllddgand move to a newline

BT |
) |

Duplicar

Desarrolladores: mblock 2021-02-25 Edicion fi...

Afiadir un comentario

Borrar bloque

Exportar este script como imagen

Displays texts on
CyberPi's screen with

» forced line breaks

How to use

Click to input the text to be displayed.

When this block is executed, a forced line break is
inserted after the current text is displayed, and the
next text is displayed on a new line.

Example

OB print YUELENEEY and move to a newline

3.5.3 Formas de programacion

El programa mBlock proporciona dos lenguajes de programacién para: Mediante blogques
graficos de construccion y mediante el lenguaje Python. Haga clic en el boton de pestafia
a la derecha para cambiar.

(s

&0 Comentarios ses . Python Editor

Seleccionamos el modo de trabajo con Bloques

Seleccionamos el modo de trabajo con Python

Abrimos una nueva herramienta para trabajar con un entorno Python méas completo
Pulsando en el punto indicado con 4 se muestra el codigo Python del programa que
tengamos creado con los bloques gréaficos.

PodE

En la imagen siguiente vemos el aspecto del “Python Editor” de la opcion 3.
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Tttt Guess the number.py X

1 |from random import *

2

3 secretMumber = randint(l, 28)

4 # print(secretNumber)

5 print({'Adivina un nimero entero entre 1 y 28.")

print('Empiece a adivinar:')
for i in range(l, 7):
try:
guess = int(input())
except ValueError:
print('ijLa entrada es incorrectal')
17+ Finallv:

CyberPi
Help Do

Project Files o (&
& Accordion3.png
» Guess the number.py H

Aspecto de la pantalla al seleccionar la opcion 4.

& mBlock v53.0

= :
makeblock | mBlock ®, & Archivo & Editar | ( sin tiulo ) | B Guardar € Courses W Tutoriales §8 Comentarios s . Python Editor

Python
& movesforward v at () RPM 14 7
1 # generated by mBlockS for CyberPi
oT
B moves forward v at ) RPM & movesforward v at (ED) RPM 2 # codes make you happy
3
&»-’ 4 dimport mbot2, event, time, cyberpi
a s
6 (@event.is_press('up')
& tums lefte @ ° until done B moves backward v at (@) RPM 7 def is_joy_press():
Control 8 mbot2. forward(58)
a9

&% encoder motor left wheel(EM1) v

| 18 @e .is_press('down')

p [ ] ;
L o Operadon 11 def is_joy_pressi():
& encoder motor left wheel(EM1) ¥ & stop encoder motor  todos ¥ 12 mbot2. backward (58)
13

Dispositivos | Objetos Fondo [ ]
Variables

@ .is_press(’'middle’)
15 def is_joy_pressz():
16 mbot2. EM_stop("ALL")

der motor EM1 tates at
a & encoder motor EM1 ¥ rotates a e I
s 18 @ is_press('right')

[
SIS <2 moves forward » () cm v |
[
|

Rl = ccoder motor EM1 ) rotates at 19 def is_joy press3():
[ 20 mbot2. turn_right(5@)
e 21
ISP & stop encoder motor  todos v & wmsleitv at @) reM 22 fGevent.is_press('left’)
Chassis 23 def iz joy pressa():
2 mbot2. turn_left(50)
. By encoder motor (1) EM1 v s e
Motz B encoder motor (1) EM1 v =
Extensi...

[ Subir & reset encoder motor todos v *)

— Go to Python Editor
( &2 Desconectar ) exten .

@ Copy this transcode to clipboard

B
3
2
g
g
g
g
g
8
¥
J
]
g

Wil &: encoder motor todos v enables]

Sugerencia: puede ver Children's core Python API, para comprender y utilizar méas
funciones de la API de Python.

Uso online de la programacion en Python. Abra el enlace Smart programming-Python
editor y vaya a la interfaz de programacion Python e inicie la programacion en Python.
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4. Otras cuestiones interesantes

4.1. Formacion

La plataforma Makeblock dispone de una seccion de formacion en la que podemos
entrar, inscribirnos y realizar un curso.

El acceso se hard a través del link en Aula mblock Plataforma; edu.makeblock.com

4.2. ¢Por gué mBot2 y no otros?

A modo de resumen ponemos en este apartado las caracteristicas mas notables de este
producto que lo hacen ideal y adecuado a la ensefianza.

Programacion basada en bloques y Python

Con la experiencia de aprendizaje de programacion mejorada de mBlock, mBot2 permite
a los alumnos y educadores iniciarse en la programacion con bloques, y después, pasar
progresivamente a la programacion orientada a objetos con Python, todo en el mismo
entorno.

Impulsado por CyberPi

CyberPi es un microcontrolador potente y versatil para la ensefianza. Sus sensores,
pantalla a color y comunicacion Wi-Fi integrados, crean una amplia cobertura de materias
curriculares como la informatica, la robdtica, la ciencia de los datos, la inteligencia
artificial, las matematicas, la fisica, etc.
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Control de precision

Los motores con encoder del mBot2 pueden controlarse con precision segun su rotacion,
velocidad y posicion, posibilitando la integracion de las matematicas conceptuales, la
fisica y la ingenieria.

Mddulos mejorados

El mBot2 integra sensores ultrasénicos de Ultima generacion, con deteccién de
iluminacion y RGB cuédruple, para detectar colores mientras sigue lineas en cuatro
puntos al mismo tiempo, ofreciendo un resultado extremadamente preciso y consistente.
Puede ampliarse con una amplia variedad de modulos electronicos inteligentes y piezas
estructurales de Makeblock Education.

SaEes—— CyberPi

Sensor
ultrasénico 2

|
Sensor de color
cuadruple

Motores con encoder
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5. Preguntas mas frecuentes

1. ¢Qué debo hacer si la pantalla no se enciende después de que el nucleo secundario
se activa?

Cuando se trata de la situacion en la que no importa el uso de la fuente de alimentacion
USB o la fuente de alimentacion de la placa de expansion de mano, Tong Xin Pi no
puede iluminar la pantalla normalmente, puede intentar actualizar el firmware para
Tong Xin Pi en la programacion de Hui. EI procedimiento es el siguiente:

1. Consulte los siguientes documentos para conectar la programacion de Tong Xin
Pi y Hui; Aqui esta la tarjeta de yuque doc, haga clic en el enlace para
ver:https://www.yuque.com/makeblock-help-center-zh/cyberpi/mbot2-
start#eFF3B

Una vez que la conexién se haya realizado correctamente, haga clic en
Configuracion> actualizacion de firmware];

Dispositivos | Objetos Fondo Dispositivos | Objetos Fondo

&,

Dispositive conectado

X

Actualizacion de
firmware

Set up Hostname

CyberPi

¢Como se usa el
dispositiva?

anadir

Cambiar modo

Cargar

e Y

( &2 Desconectar )
N
_/'-—.-\_
| Ajust 1
|._\__ {83 Ajuste |

2. Una vez que el firmware se haya actualizado correctamente, vuelva a conectar y
desconecte el cable USB. Teoricamente, la pantalla del CyberPi puede encenderse
normalmente en este momento;

CyberPi en si no tiene una luz indicadora de encendido, cuando el firmware es
anormal, puede dar a las personas la ilusién de una falla de hardware.

2. Después de que se enciende el interruptor de la placa de expansion portéatil / placa de
expansion mBot2, las luces azules permanecen parpadeando continuamente y
normalmente no pueden suministrar energia al ndcleo secundario. ¢Qué tengo que
hacer?
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El estado normal de la luz azul después del inicio es: después de encender el interruptor,
la luz azul solo parpadeard 2 ~ 3 veces, y luego estard en un estado normalmente
encendido (para obtener mas informacidn, consulte la siguiente figura).

Si la placa de expansion esta encendida y la luz azul sigue parpadeando Para resolver
este problema, puede realizar las siguientes operaciones en secuencia:

1. Conecte la placa de expansion y la unidad CyberPi, y luego encienda el
interruptor de la placa de expansion;

2. En este enlace esta la informacion de la tarjeta en el lugar “yuque doc” de
Makeblock. Haga clic en el enlace para ver:
https://www.yugue.com/makeblock-help-center-zh/cyberpi/mbot2-start#eFF3B

Una vez conectados los dos, haga clic en Configuracion> actualizacion de firmware;
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Dispositivos Objetos Fondo

),

Dispositive conectado

JComo se usa el
dispositivo?

Cambiar modo

f:ja‘ m

.-/l. .\-_
( ¢? Desconectar )

M &

=
L

1]

[:/ 03 Ajuste ..\jl

, A

Dispositivos

Objetos Fondo

Actualizacion de
firmware

Set up Hostname

Set up Wi-Fi

X

3. Una vez actualizado el firmware, desconecte el cable USB. En este momento,
vuelva a encender el interruptor de la placa de expansion. En teoria, la luz azul
puede permanecer encendida normalmente después de parpadear de 2 a 3 veces;

Click para ver principales preqguntas-respuestas sobre mBot2.

6. Mas informacidon

Seguidamente aparecen enlaces en donde poder ampliar informacion.

« Children's core

e tong xin sent use description
mBot2 expansion board

« mBot2 introduced

e 180 coding motor

« Four-way color sensor

« New ultrasonic sensor
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7. Descripcion de las principales unidades de mBot2

7.1. mBot 2 Unidad de Control Cyberpi

La siguiente figura indica las principales partes de la unidad CyberPi integrada en

mBot2

CyberPi es una unidad electronica de control encapsulada en una caja que ha sido
desarrollada de forma independiente por Makeblock. Con la estructura compacta y los
puertos integrados, se puede ampliar facilmente. Es compatible con mBlock5 y

mBlock-Python Editor, es aplicable a multiples escenarios educativos, incluida la
ensefianza a gran escala, la ensefianza comunitaria y la educacion y formacion en linea
/ fuera de linea; cubre multiples campos de ensefianza, incluidos la programacion, la
creacion y los robots; y, por lo tanto, puede satisfacer las necesidades educativas
diversificadas, como IA, 10T, ciencia de datos y disefio de interfaz de usuario. En
este caso esta unidasd se ha integrado en el nuevo modelo de mBot 2 y constiytuye la
unidad principal de control para las distintas partes del robot a la vez que también posee
una funcionalidad totalmente autonoma

En la siguiente imagen vemos sus principales partes y funciones.

www.robotix.es

1. Sensor de luz 8. Joystick

2. Micré0fono 9. Tirade LEDs RGB

3. Pantalla a color 10. Giroscopio acelerémetro
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4. Puerto mBuild 11. Boton B

5. Boton A 12. WiFi ] Bluetooth *ESP32(
6. Boton de inicio 13. Puerto de placa de extension
7. Puerto USN Tipo C 14. Altavoz

Especificaciones tecnicas de CyberPi

Los criterios con los que esta tarjeta se pone en circulacion son los que se acogen a las
siguientes caracteristicas técnicas.

Caracteristicas Funcionales

« Pantalla a todo color, que proporciona interfaces de usuario faciles de usar para
la interaccién hombre-maquina

« Sistema CyberOS, que le permite ejecutar los programas predefinidos,
configurar el idioma del sistema y actualizar el sistema a través del joystick y
los botones integrados

« Un puerto micro USB (tipo C) para conectarse a PC para suministro de energia
y comunicacion

« Un puerto de modulo electrénico para conectar mddulos electrénicos

« Un puerto de placa de extension para conectar a placas de extension

« Mdltiples sensores integrados, como el sensor de luz y el giroscopio, que
proporcionan multiples tipos de salida de datos.

« Cinco LED, que le permiten presentar abundantes efectos de luz

* Moddulo integrado de Bluetooth y Wi-Fi, que permite la comunicacion
inaldmbrica

* Admite la programacion mBlock5, que esta destinada a usuarios de todas las
edades, incluidos aquellos sin experiencia en programacién

« Admite la programacion de Python, para la que se proporciona la biblioteca
CyberPi

Dimensiones

35mm

12.88 mm
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Descripcion de puerto

CyberPi esta equipado con un puerto USB tipo C, un puerto de modulo electrénico y
un puerto de placa de extension, que le permiten conectarse facil y rapidamente a varios
tipos de mddulos electrénicos y placas de extension.

Puerto para conexidon
de tarjetas de extension

puerto USB
Tipo C

Puerto para Conexion
modulos electrénicos

Micro USB puerto (Tipo-C)

El puerto Micro USB permite que CyberPi se conecte a varios tipos de dispositivos
informaticos para la alimentacion y la comunicacion.

Puerto para conectar tarjetas de extension

Puede conectar facilmente CyberPi a una placa de extension a través del puerto de la
placa de extension. Actualmente, la placa de extension Pocket Shield esta disponible
para CyberPi.

Pocket Shield esta equipado con una bateria recargable incorporada que puede
suministrar energia para CyberPi y proporciona interfaces de 2 y 3 pines que se pueden
para conectar servos, tiras de LED y motores, lo que mejora significativamente la
extensibilidad de CyberPi. Para mas informacion, ver "Pocket Shield.”

Puerto para conectar modulos electronicos

Puede conectar CyberPi a varios modulos electronicos en serie a través del puerto del
modulo electrénico.

CyberPi puede identificar de forma inteligente la direccion de los mddulos, lo que
simplifica su programaciéon. No es necesario que establezca la informacién sobre la
direccion de los mddulos cuando agrega o quita un modulo.
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Programacion

Puede utilizar mBlock5 para programar CyberPi. mBlock5 proporciona dos editores,
a saber, el editor grafico basado en bloques (el editor predeterminado, denominado
mBlock5) y el editor de Python (denominado mBlock-Python Editor). Para obtener
detalles sobre la programacion, consulte "Software de Programacién.”

Mas Informacion

CyberPi Operation Guide

Pocket Shield Operation Guide

CyberPi Series User Manual

Python APl Documentation for CyberPi
mBlock5 Online Help

mBlock-Python Editor Online Help

7.2. mBot2 Tarjeta Unidad de Expansion

Descripcion

Placa de expansion mBot2 Utilice la bateria de litio recargable recientemente mejorada,
que puede suministrar energia a la escuela béasica infantil y ampliar significativamente
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la funcion de la escuela basica infantil. A través de su interfaz multifuncién, la interfaz
del mecanismo de direccidn, el motor de CC vy la interfaz del motor de codificacion,
puede controlar la tira de LED, el mecanismo de direccion, el motor de CC y el motor
de codificacion.

Interruptor |
Encendido - A Puerto para
dispositivos mBuild
Puerto S1 multifuncion ' Puerto S3 para Servo

Puerto S2 multifuncion Puerto S4 para servo

Puerto conexién
CiberPi

puerto EM1
Encoder |
puerto EM2

Motor DC M1 #
Motor DC M2
Encoder

Caracteristicas

e Bateria de litio recargable incorporada, puede enviar una fuente de
alimentacion de control maestro para el nacleo de los nifios

e Dos interfaces multifuncion, que pueden conectar e impulsar la interfaz del
mecanismo de direccién, y también pueden conectar y conducir la tira de
luz

e 2 interfaces especiales para el mecanismo de direccidn para impulsar el
mecanismo de direccion

e 2 interfaces de motor de CC, pueden conectar y conducir un motor de CC

e 2 interfaces de motor de codificacion, que pueden conectar y accionar el
motor de codificacion

e 1 interfaz del panel de control principal, que se puede conectar facil y
convenientemente al control maestro del nicleo secundario

e Admite programacién grafica y programacion basica cero, adecuado para
usuarios de todas las edades
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Parametros especificos
Descripcion de la dimensién
Microprocesador GD32F403
Parametros de la bateria 3.7V 2500mAh

Voltaje / corriente de entrada 5V 2000mA
(carga rapida)

5V 500mA (usado durante la carga)

Voltaje / corriente de salida 5V 6A

Resistencia de referencia de 3 a 6 horas
(considerando escenarios de uso general,
afectados por la intensidad de uso real)

Duracion de la carga 1 hora y 20 minutos (en
modo de carga rapida)

Vida de referencia Después de 800 ciclos de
carga y descarga, la capacidad de la bateria
se mantiene al 70% o0 mas

(* Estos datos se miden a 20 £ 5 °C, carga y
descarga de 0.2C)

Descripcion de la dimension
Microprocesador GD32F403
Parametros de la bateria 3.7V 2500mAh

Voltaje / corriente de entrada 5V 2000mA (carga
rapida)

5V 500mA (usado durante la carga)

Voltaje / corriente de salida 5V 6A

Resistencia de referencia de 3 a 6 horas
(considerando escenarios de uso general,
afectados por la intensidad de uso real)

Duracion de la carga 1 hora y 20 minutos (en
modo de carga rapida)

Vida de referencia Después de 800 ciclos de carga
y descarga, la capacidad de la bateria se mantiene
al 70% o mas

(* Estos datos se miden a 20 £ 5 °C, carga 'y
descarga de 0.2C)

Nota: El fendmeno de autodescarga de la bateria de litio, si el voltaje de la bateria se
almacena durante mucho tiempo por debajo de 3,6 V, provocara una descarga excesiva
de la bateria y dafiara la estructura interna de la bateria, lo que reducira su vida util. Por
lo tanto, la bateria de litio almacenada durante mucho tiempo debe recargarse cada 3 ~
6 meses, es decir, cargando al voltaje de 3.8 ~ 3.9V (el mejor voltaje de almacenamiento
de la bateria de litio es de aproximadamente 3.85V), es apropiado mantener la
profundidad de descarga al 40% -60%, y no es adecuado para ser llenado. La bateria
debe mantenerse en un ambiente seco de 4 °C ~ 35 °C o en un paquete a prueba de
humedad. Manténgase alejado de la fuente de calor y no lo exponga a la luz solar

directa.Programming Guide
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Los productos de la serie basica para nifios admiten la programacion con mBlock 5. La
programacion Hui incluye un dispositivo de delimitacion grafico y un editor de Python,
que puede controlar la programacion de los productos basicos para nifios a traves de
bloques de construccidn graficos y lenguaje Python.

Para obtener mas detalles sobre la programacion, consulte Start programming *.

Mas informacion

mBot2 instructions

tong xin sent use description

Children's core series product documentation
Children's core Python APl document

Intelligent programming (mBlock 5) Online Help
Smart programming-Python editor

7.3. Motor de Codificacion Fotoeléctrica 180

El motor de codificacion fotoeléctrica 180 adopta un codificador 6ptico, que se puede
controlar con alta precision. Se puede combinar de manera flexible con varias otras partes,
y hay dos orificios roscados M4 a cada lado del fuselaje, que se pueden conectar y fijar con
las partes mecanicas de la plataforma makeblock de manera conveniente. Al mismo tiempo,
debido al uso de materiales personalizados, este motor tiene poco ruido durante el
funcionamiento y puede generar un gran par durante mucho tiempo. Este tipo de motor
admite multiples unidades de motor y placas de control principales, como Orion, MegaPi,
MegaPi Pro, placa de control principal Me Auriga y placa de expansion mBot2.

Rendimiento eléctrico
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Driving voltage

Speed Range

Rotation Accuracy

Detection accuracy

Rotating torque

Output shaft material

SV

1~207RPM
<5°

1°
1500g-cm

Metal

7.4V
0~350RPM=+5%

5000g - cm starting torque
800g rated torque

Comparacién de rendimiento de control

Turn

Straight forward

Used as steering gear

Used as a Knobh

Precise steering

Progress error < 2%
Commands that support forward XXmm

Support

Angle Control <5 °

Support

1 ° detection accuracy reading

Especificaciones mecanicas

Relacién de reduccion: 39.6
Longitud del eje de salida: 9 mm
Motor TT de dos ejes

Distincién de versién del motor de codificacion fotoeléctrica 180

7.4. Sensor de color de cuatro direcciones

Descripcion general
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# m Build interface
# light sensor x 4
#fill lamp x 4

El sensor de color de cuatro vias utiliza luz visible para llenar la luz, lo que mejora en gran
medida la capacidad anti interferente de la luz ambiental y admite el reconocimiento de
color mientras se inspecciona la linea. La nueva funcion de calibracion de la luz ambiental
también puede reducir la interferencia de la luz ambiental en el efecto de inspeccion de la
linea. Ademas, el numero de sensores ha aumentado de dos a cuatro, mejorando
enormemente el potencial de programacion del modulo para escenarios de aplicacion.

Sensor de color de Sensor de
cuatro vias inspeccion de linea
Carcasa de plastico Sj No
Durabilidad y calidad mejoradas
Sensor de inspeccion de linea 4-a 2
4-a
Sensor de color (Reutilizar con sensor No

de inspeccion de linea)

Sensor de luz 4-a
(Reutilizar con sensor No
de inspeccion de linea)

Luz de relleno Luz de relleno de luz Luz de relleno de
visible infrarrojos
Calibracion de luz ambiental With No

Esta funcion puede reducir
significativamente la interferencia de la
luz ambiental en los resultados de la
inspeccion en linea

7.5. Modulo ultrasénico
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El mddulo ultrasénico se ha mejorado de forma integral y la carcasa de moldeo por
inyeccion se utiliza para proteger el modulo y se le afiade la lampara del recinto. La
introduccidn de luces para recintos ha mejorado enormemente el potencial de los robots
en la expresion emocional. La siguiente es una comparacion entre las ondas ultrasénicas
antiguas y las nuevas:

Nuevo sensor Anterior sensor
ultrasénico ultrasénico
Carcasa de plastico si No
Durabilidad y calidad mejoradas
Built-in chip .
Improved read value stability S No
Luz de la atmosfera 8 No

Funciones adicionales

Descripcion de la funcién de aprendizaje clave

e Haga doble clic para activar el aprendizaje de inspeccion de linea. Coloque las
dos sondas del sensor en el fondo del mapa de patrulla de linea y haga doble
clic en el botdn. Cuando las luces LED en los estados de patrulla de dos lineas
parpadeen rdpidamente, agite el sensor horizontal y horizontalmente en el fondo
y la linea, hasta que la luz LED deje de parpadear (aproximadamente 2,5
segundos). Los parametros de aprendizaje se almacenan automaticamente. Si el
aprendizaje falla, las luces de estado de inspeccién de dos lineas cambiaran a
parpadear lentamente y es necesario volver a programarlas.

e Pulsacion larga: cambia el color de la luz de relleno de patrullaje de linea (no
es necesario cambiar el color de la luz de relleno normal y se configurara
automaticamente
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8. LIBRERIAS DE mBot 2

& -
mBot2
Chassis

mBot2
By mBlock official (= n |

mBot2

Afadir Extensi... . , . . ..
Librerias asociadas al dispositivo mBot2

Libreria del Chasis
Propia para el control de los dispositivos que incorpora el robot mBot2: motores
Yy Sus respectivos encoders

Libreria mBot2 Extension de Puertos

Incorpora las funciones propias para el control de los puertos de Extension Extra
que tiene el robot mBot2: Servos S3 S4, Motores DC M1 M2 y Genéricos S1y

S2

8.1. Libreria de Chasis

CyberPi

Proteccion con bateria

Sensor
ultrasénico 2

M1

Sensor de color Motores con encoder

cuaddruple

% ROBOTIX
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Las librerias que vamos a explicar en este apartado son todas aquellas que estan
orientadas al control de los tres grupos de dispositivos basicos del robot:

e Motores con codificador
e Detector de distancia ultrasénico
e Detector de color y trazado de lineas

En la siguiente imagen se muestra el conexionado de los elementos mencionados a la
carcasa de control a través de los conectores indicados en cada caso en la tarjeta base y
en el dispositivo CyberPi.

CONEXIONADO

SENSOR

ULTRASONIDOS

Pasamos a explicar cada una de las librerias de este apartado

8.1.1. Librerias para controlar los motores

Los motores de mBot 2 incluyen un codificador dptico que permite leer la posicion en la
gue se encuentra el eje mediante un sistema Optico cuyas caracteristicas aparecen en el
cuadro de caracteristicas que ya hemos mostrado del motor

8.1.1.1. Control de los motores M1y M2 del robot

En este grupo de funciones se incluyen las que permiten el movimiento del robot. ES
importante que recordemos los posibles movimientos. En la imagen siguiente los
mostramos: forward (adelante), backward (atras), right (derecha) y left (izquierda)
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forward

Se muestran los movimientos béasicos del robot

8.1.1.2. Mover a una velocidad durante un tiempo

move forwardw at @ RPM for o SECs

Hace que mBot2 avance, retroceda, gire a la izquierda o gire a la derecha a la velocidad
especificada en revoluciones por minuto, durante el periodo especificado en segundos.

<20 moves forward » at @ RPM for o SECs

moves forward
moves backward
turns left

turns right

Cémo utilizar

Haga clic para seleccionar una opcion de movimiento del cuadro de lista desplegable y
establezca la velocidad y el tiempo.

Ejemplo

move forward »  at @l RPM for 9 SB0%

|D

Después de presionar la tecla espaciadora, mBot2 avanza durante dos segundos.

8.1.1.3. Mover a una velocidad determinada

move forwarde at @ RPM
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Hace que mBot2 avance, retroceda, gire a la izquierda o gire a la derecha a la velocidad
especificada en revoluciones por minuto durante un tiempo indeterminado. hasta que
ordenemos otro movimiento o detengamos el robot.

=t moves forward » at @' RPM

moves forward
moves backward
turns left

tums right

Cémo utilizar

Haga clic para seleccionar una opcion de movimiento del cuadro de lista desplegable y
establezca la velocidad.

Ejemplo

space v

Después de presionar la tecla espaciadora, mBot2 sigue avanzando.

8.1.1.4. Mover una distancia determinada

¢ moves forward v m cm * until done

Hace que mBot2 se mueva hacia adelante o hacia atras la distancia especificada en cm o
pulgadas.

Como utilizar

Haga clic para seleccionar una opcion de movimiento del cuadro de lista desplegable y
establezca la distancia.

Los bloques siguientes no se ejecutan hasta que se completa la ejecucion de este bloque.

Ejemplo
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cuando tecla espacio * pulsada

= moves forward » @ cm * until done

Después de presionar la tecla espaciadora, mBot2 avanza 20 cm y luego la pantalla de
CyberPi muestra "jLlegamos!"

8.1.1.5. Gira un angulo a derecha o izquierda

tun left » @ ® until done

Hace que mBot2 gire a la izquierda o derecha los grados especificados

Como utilizar

ame tums  left » @ * until done

Haga clic para seleccionar una direccién del cuadro de lista desplegable y establezca el
numero de grados.

Los bloques siguientes no se ejecutan hasta que se completa la ejecucion del dltimobloque
activado.

Ejemplo

cuando tecla flecha arriba * pulsada cuando tecla flecha abajo *+ pulsada

a=r moves forward » at @ RPM et moves backward » at @ RPM

cuando tecla flecha izquierda * pulsada cuando tecla espacio ¥ pulsad

==t stop encoder motor todos v

cuando tecla flecha derecha * pulsada

a=t tums right » @ * until done
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Utilice las teclas de flecha y la tecla de espacio para controlar el movimiento de mBot2.

8.1.1.6. Giro controlando velocidad/potencia en un tiempo

&% encoder motor left wheel(EM1) * *) rotates at @ rotational speed (RPM) * for “ Secs

Hace que la rueda especificada de mBot2 gire a la velocidad o potencia especificadas
durante el tiempo especificado

Cémo utilizar

a% encoder motor left wheel(EM1) *+ ™) rotates at @ rotational speed (RPM) v for o secs

left wheel(EM1) rotational speed (RPM)
right wheel(EM2) power (%)

todos

Seleccion de motor Seleccion de velocidad/potencia

Rango de ajuste de la potencia: —100 a +100; Un valor positivo indica que la rueda gira
en el sentido de las agujas del reloj (hacia la derecha); y uno negativo indica que la
rueda gira en sentido antihorario (hacia la izquierda).

Rango de ajuste de la velocidad: —200 a +200; Un valor positivo indica que la rueda
gira en el sentido de las agujas del reloj (hacia la derecha); y uno negativo indica que la
rueda gira en sentido anti horario (hacia la izquierda).

Haga clic para seleccionar una rueda del cuadro de lista desplegable, especifique la
potencia o la velocidad y configure el tiempo.

Ejemplo

- —

2% encoder motor  left wheel(EM1) * *) rotates at @ rotational speed (RPM) v for @ secs

Cuando presiona la tecla de flecha derecha, la rueda izquierda de mBot2 gira hacia la
derecha durante 0,5 segundos.

8.1.1.7. Giro controlando velocidad/potencia.

amt encoder motor  left wheellEM1) » ™) rotates at @ power (%0)

Hace que la rueda especificada de mBot2 gire a la velocidad o potencia especificadas
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Cémo utilizar

& encoder motor  left wheel(EM1) * *) rotates at @ rotational speed (RPM) »

left wheel(EM1) rotational speed (RPM)
right wheel(EM2) power (%)
todos

Seleccién de motor Seleccion de velocidad/potencia

Rango de ajuste de la potencia: —100 a +100; Un valor positivo indica que la rueda gira
en el sentido de las agujas del reloj (hacia la derecha); y uno negativo indica que la
rueda gira en sentido anti horario (hacia la izquierda).

Rango de ajuste de la velocidad: —200 a +200; Un valor positivo indica que la rueda gira
en el sentido de las agujas del reloj (hacia la derecha); y uno negativo indica que la
rueda gira en sentido anti horario (hacia la izquierda).

Haga clic para seleccionar una rueda del cuadro de lista desplegable y establecer la
potencia o la velocidad.

Ejemplo

| | I

a6 encoder motor  left wheel(EM1) + ™) rotates at @ power (36) v

Cuando presiona la tecla de flecha derecha, la rueda izquierda de mBot2 sigue girando
hacia la derecha.

8.1.2. Funciones que usan el codificador optico de los motores

8.1.2.1. El motor gira unos grados especificados

& encoder motor todos »+ ") rotates by @ :

Es importante que entendamos el concepto de giro en las ruedas basado en el codificador.
Nos referiremos siempre a la posicion del eje del motor. Los valores convencionales para
los giros son los especificados en la imagen siguiente.
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Giro Derecha
de la rueda

Robot se mueve
hacia la izquierda

Giro Izquierda
de la rueda

Robot se mueve
hacia la derecha

p—

Sentido Movimiento
del robot Adelante .

Control mediante codificador de posicion de angulo girado

Si deseamos saber el valor del avance del robot en funcion del angulo girado tendremos
que realizar un sencillo célculo que tiene que ver con el diametro de la rueda. Asi podemos
decir que el avance en cm del robot en funcion de los grados consignados seré:

Espacio= angulo x (Longitud circunferencia de rueda/360)

La instruccion hace que el motor codificador especificado de mBot2 gire los grados
especificados

Cémo utilizar

Haga clic para seleccionar un motor del cuadro de lista desplegable y establecer el nimero
de grados.

Cuando establece el nmero de grados en un valor positivo, el eje de salida del motor del
codificador gira en sentido anti horario y la rueda gira a la derecha; y cuando lo establece
en un valor negativo, el eje de salida gira en el sentido de las agujas del reloj y la rueda
gira a la izquierda.

Ejemplo

&% encoder motor left wheel(EM1) + ™) rotates by &

Cuando presiona la tecla de flecha derecha, la rueda izquierda de mBot2 gira a la
derecha.

8.1.2.2. Realiza el giro de los motores a una velocidad especificada

=% encoder motor EM1 ™) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 *) rotates at @ RPM
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Hace que los dos motores codificadores de mBot2 giren a la velocidad especificada
Como utilizar

Haga clic para establecer la velocidad de cada motor codificador.

Rango de ajuste de la velocidad de rotacion: —200 a +200 (RPM)

Cuando establece la velocidad en un valor positivo, el eje de salida del motor del
codificador gira en sentido anti horario y la rueda gira a la derecha; y cuando lo
configura en negativo, el eje de salida del motor del codificador gira en el sentido de las
agujas del reloj y la rueda gira a la izquierda.

Ejemplo

2t encoder motor EM1 %) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 %) rotates at @ RPM

Cuando presiona la tecla de flecha derecha, mBot2 gira a la derecha a la velocidad
especificada.

8.1.2.3. Realiza el giro de los motores a una potencia especificada

2% encoder motor EM1 *) rotates at @ % power, encoder motor EM2 *) rotates at @ %o power

Hace que los dos motores codificadores de mBot2 giren a la potencia especificada
Cdmo utilizar

Haga clic para configurar la potencia de cada motor codificador.

Rango de ajuste de la potencia: —100 a +100 (%)

Cuando establece la potencia en un valor positivo, el eje de salida del motor del
codificador gira en sentido anti horario y la rueda gira a la derecha; y cuando lo configura
en negativo, el eje de salida del motor del codificador gira en el sentido de las agujas del
reloj y la rueda gira a la izquierda.

Ejemplo

)

& encoder motor EM1 *) rotates at @ % power, encoder motor EM2 *) rotates at @ % power

Cuando presiona la tecla de flecha derecha, mBot2 gira a la derecha a la potencia
especificada.
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8.1.2.4. Detiene uno o los dos motores

&t stop encoder motor todos v

Detiene el (los) motor (es) del codificador especificado de mBot2
Como utilizar
Haga clic para seleccionar un motor codificador o ambos motores codificadores.

Ejemplo

e .

==t stop encoder motor todos »

Cuando presiona la tecla de flecha derecha, mBot2 gira a la derecha a la potencia
especificada.

Cuando presiona la tecla s, mBot2 deja de moverse.

8.1.2.5. Leer velocidad o potencia del motor

&% encoder motor (1) EM1 » s ®) rotational speed(RPM) »

Informa sobre la velocidad o potencia del motor del codificador especificado
Como utilizar

Haga clic para seleccionar un motor y la velocidad o potencia.

&% encoder motor (1) EM1 v 's ¥) rotational speed(RPM) »

rotational speed(RPM)
power (%)

Rango de valores de la velocidad de rotacion: —200 a +200 (RPM)
Rango de valor de la potencia: =100 a +100 (%)
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Puede seleccionar la casilla de verificacion a la izquierda de este bloque para ver la
velocidad o potencia del motor en el escenario.

Nota: Este es un bloque informador que debe usarse en combinacidn con otro bloque que
requiera datos.

Ejemplo

dv

fF show % encodermotor (1)EM1» ‘s *) rotational speed{RPM) * at centerofscreen v by enel centro v pixel

Cuando presiona la tecla de flecha hacia arriba, mBot2 avanza; y cuando presiona la tecla
d, la pantalla de CyberPi muestra la velocidad de rotacion del motor del codificador
izquierdo.

8.1.2.6. Leer angulo del eje del motor

&% encoder motor (1) EM1 v *) rotated angle (%)

Informa el nimero de grados que gira el motor del codificador especificado
Coémo utilizar

mBot2 restablece el numero de grados que han girado los motores de su codificador
cuando se enciende.

El numero de grados aumenta cuando el motor del codificador gira en sentido antihorario;
y disminuye cuando el motor del codificador gira en el sentido de las agujas del reloj.

Haga clic para seleccionar un motor codificador del cuadro de lista desplegable.

Ejemplo

[

&3t encoder motor  left wheel(EM1) »  *) rotates at @ rotational speed (RPM) » for o S8Cs

E—

& encoder motor  left wheel(EM1) » ™) rotates at @ rotational speed (RPM) » for n sBcs

OB show &% encoder motor (1JEM1 * ™) rotated angle (?) at center of screen * by en el centro v piel
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Después de presionar la tecla d, la pantalla de CyberPi muestra el nimero de grados que
gira el motor del codificador izquierdo en tiempo real. Cuando presiona la tecla de flecha
derecha, el nimero aumenta; y cuando presiona la tecla de flecha izquierda, el nimero
disminuye.

8.1.2.7. Restablece el angulo de giro del motor

&% reset encoder motor todos v *) rotated angle

Restablece el nimero de grados que gira el motor (es) del codificador especificado
Como utilizar

Haga clic para seleccionar un motor codificador o motores codificadores del cuadro de
lista desplegable.

&8¢ reset encoder motor (1) EM1 » *) rotated angle

para siempre

@B show % encoder motor (1) EM1+» ™) rotated angle(®) at cenierofscreenv by enelcentro v pixel

&% reset encoder motor (1) EM1 * *) rotated angle

Después de presionar la tecla d, la pantalla de CyberPi muestra el nimero de grados que
gira el motor del codificador izquierdo en tiempo real. Cuando presiona la tecla de flecha
derecha, el nUmero aumenta; cuando presiona la tecla de flecha izquierda, el nimero
disminuye; y cuando presiona la tecla r, el nimero se restablece a cero.
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8.2. Libreria de extension de puertos

En este libreria de funciones nos encontraremos todas aquellas ordenes que ordenan y
controlan a traves de los terminales que presenta la base dela caja que alberga el control

del robot. En la imagen vemos la ubicacion de estos terminales de E/S ademas de otros
elementos importantes.

Interruptor
Encendido Puerto para
dispositivos mBuild

Puerto S1 multifuncién

Puerto S3 para Servo
Puerto $2 multifuncién

Puerto S4 para servo

makeblock

[MBOt2 o s o)

Puerto conexién
CiberPi

d o - o~
sl 15 e e
—
o 8 .g-‘o S0
5| |5 S% |8%
s el 25 25
(=} o Sa 1§3
= =

Los dispositivos que se conecten en estos pines podran funcionar siempre que sus
caracteristicas eléctricas sean compatible con la trajeta base en donde estan creadas.

8.2.1.CONTROL DE MOTORES

8.2.1.1. Controla motores conectados en M1 y/o M2 fijando la potencia

Proporciona la potencia especificada en el puerto de motor especificado

Como utilizar

mBot2 proporciona dos puertos de motor de CC, M1y M2.

'VBIH_
I

!

.o .. HE

Motor DCM1| | Motor DC M2
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Rango de ajuste de la potencia: —100 a +100 (%)

Cuando establece la potencia en un valor positivo, el eje de salida del motor gira en
sentido anti horario y la rueda gira a la derecha; y cuando lo pone en negativo, el eje de
salida del motor gira en el sentido de las agujas del reloj y la rueda gira a la izquierda.

Haga clic para seleccionar un puerto de motor o ambos puertos de motor.
Ejemplo

Utilice dos motores de CC y ruedas para construir una estructura movil, conecte el motor
izquierdo al puerto M1y conecte el motor derecho al puerto M2.

& motor (1) M1 v rotates at @ % power [ij <% motor (1) M1 v rotates at @ % power

&% motor (2) M2 » rotates at (@) % power & motor () M2 v rotates at @' % power

(1) M1 » rotates at (gl % power (1) M1 » rotates at (@) % power

(2) M2 » rotates at @ % power (2) M2 * rotates at (@) % power

Cuando presiona la tecla de flecha hacia arriba, la estructura avanza; cuando presiona la
tecla de flecha derecha, gira a la derecha; cuando presiona la tecla de flecha izquierda,
giraalaizquierda; y cuando presiona la tecla de flecha hacia abajo, se mueve hacia atras.

8.2.1.2. Incrementa la potencia en el motor indicado

==t motor todos v rotates with power up m %o

Aumenta la potencia en el puerto especificado en la cantidad especificada
Como utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto de motor o ambos puertos de motor del cuadro de
lista desplegable y establezca la cantidad en la que se aumentara la potencia.

¢ motor todos v rotates with power up @ p

todos
(1) M

(2) M2

Rango de ajuste de la potencia: —200 a +200 (%)
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Ejemplo

Utilice dos motores de CC y ruedas para construir una estructura movil, conecte el motor
izquierdo al puerto M1y conecte el motor derecho al puerto M2.

rotates at w %% power

rotates with power up @ %

rotates with power up %o

Cuando presiona la tecla de espacio, la estructura avanza; y cuando presiona la tecla de
flecha hacia arriba, la estructura acelera hacia adelante.

8.2.1.3. Mueve los motores M1y M2 con la potencia especificada

=t set motor M1 power to @ % , motor M2 power to E %

Proporciona la potencia especificada en los dos puertos del motor
Como utilizar

Haga clic para configurar la potencia en cada puerto del motor.
Rango de ajuste de la potencia: —100 a +100 (%)

Ejemplo

Utilice dos motores de CC y ruedas para construir una estructura movil, conecte el motor
izquierdo al puerto M1y conecte el motor derecho al puerto M2.

(e er——

= set motor M1 power to @ % , motor M2 power to E %

Cuando presiona la tecla de flecha hacia arriba, la estructura avanza.
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8.2.1.4. Leemos el valor de la potencia del motor especificado

¢ motor (1) M1+ rotation output power({%5)

Informa la potencia de salida del puerto de motor especificado

Como utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto de motor del cuadro de lista desplegable.
Rango de valor de la potencia: —100 a +100 (%)

Nota: Este es un blogue informador que debe usarse en combinacion con otro bloque que
requiera datos.

Ejemplo

Utilice dos motores de CC y ruedas para construir una estructura movil, conecte el motor
izquierdo al puerto M1y conecte el motor derecho al puerto M2.

&= set motor M1 power to @ % , motor M2 power to (gt %

I8 show & motor (1) M1 » rotation output powen(%) at center of screen v by enel centro v  pixel

Cuando presiona la tecla de flecha hacia arriba, la estructura avanza; y cuando presiona
la tecla d, la pantalla de CyberPi muestra la potencia de salida del puerto del motor M1
en tiempo real.

8.2.1.5. Detiene M1 y/o M2

== stop motor todos v

Detiene la salida de potencia del puerto de motor especificado
Como utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto de motor o ambos puertos de motor del cuadro de
lista desplegable.

Ejemplo

Utilice dos motores de CC y ruedas para construir una estructura movil, conecte el motor
izquierdo al puerto M1y conecte el motor derecho al puerto M2.
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e set motor M1 power to @ % , motor M2 power to (@t %

[ ]

=t stop motor todos

Cuando presiona la tecla de flecha hacia arriba, la estructura avanza; y cuando presiona
la tecla s, la estructura deja de moverse.

8.2.2.  CONTROL DE SERVOS

8.2.2.1. Mueve los servos un angulo

&% set servo todos v angle to @ =

Gira el (los) eje (s) de salida de los servo (s) conectados a los puertos especificados al
numero especificado de grados

Puerto S1 multifuncién Puerto S3 para Servo

Puerto S2 multifuncion Puerto S4 para servo

makeblock
mBot2

Como utilizar

mBot2 proporciona dos puertos multifuncion y dos puertos servo, y los puertos
multifuncion pueden servir como puertos servo.
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a2t set servo todos v angle to @ -

Haga clic para seleccionar un puerto del cuadro de lista desplegable y establecer el
numero de grados.

Rango de ajuste de los grados: 0-180 (grados)
Ejemplo

cundotec espaco . ubace

&3t set servo todos ¢ angle to @ :

Cuando presiona la tecla de espacio, todos los ejes de salida de los servos conectados a
mBot2 giran a la posicion de 90 grados.

8.2.2.2. Incrementa el &ngulo de giro del servo

a3 increase servo todos *  angle by m s

Cambia el namero de grados que los ejes de salida de los servos conectados a los puertos
especificados giran en la cantidad especificada

a3 increase servo todos v angle by m =

Como utilizar

Sino haestablecido los grados del eje de salida de un servo, cuando se ejecuta este bloque,
el eje de salida gira a la posicion de 20 grados por defecto antes de girar los grados
afiadidos.
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Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos del cuadro de lista desplegable y
establecer el nimero de grados.

Rango de ajuste de los grados: —180 a +180 (grados)
Ejemplo

&= increase servo todos v angle by =

Cuando presiona la tecla de espacio, todos los ejes de salida de los servos conectados a
mBot2 giran 10 grados desde las posiciones originales.

8.2.2.3. Giralos ejes de los servos un angulo determinado

& setservoangle S1 ) .2 €Y °. 3 @) "+ @D °

Gira los ejes de salida de los servos al nimero especificado de grados por separado
Cdmo utilizar

Haga clic para establecer el nimero de grados para el eje de salida del servo conectado a
cada puerto del servo.

Rango de ajuste de los grados: 0-180 (grados)
Ejemplo

& setservoangle ST *.s2 @) °. 3 @) 2 €D °

Cuando presiona la tecla de espacio, los ejes de salida de los servos conectados a mBot2
giran a las posiciones especificadas por separado.

8.2.2.4. Informa sobre el numero de grados girado

&% servo (1) 51+  current angle (7)

Informa el nimero de grados de la posicidén a la que gira el eje de salida del servo
conectado al puerto especificado

Como utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto del cuadro de lista desplegable.
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& servo (1) S1 »  current angle (%)

Este es un bloque informador que debe usarse en combinacién con otro bloque que
requiera datos.

Ejemplo

2 |

08 showlabel 1+ &% servo (1)S1+* cumentangle(”) at centerofscreen+ by enelcentro v pixel

Cuando presiona la tecla espaciadora, la pantalla de CyberPi muestra los grados de la
posicion a la que gira el eje de salida del servo conectado al puerto S1.

8.2.2.5. Libera el eje del servo del angulo al que estaba sometido

86 servo todos ¢ release angle

Libera el (los) eje (s) de salida de los servos conectados a los puertos especificados
Cdmo utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos del cuadro de lista desplegable.

&2 servo (1)S1 »  release angle

Una vez que se suelta el eje de salida de un servo, puede girar manualmente el eje de
salida del servo.

Ejemplo
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=t setservo (1) 51+ angle to @ -

espera ° segundos

&6 servo  (1)51 » release angle

Después de presionar la tecla espaciadora, el eje de salida del servo conectado al puerto
S1 gira a la posiciéon de 90 grados y puede girar manualmente el eje de salida en un
segundo.

8.2.2.6. Posiciona el servo en 0° (inicio)

58 servo todos v back to zero position

Gira el (los) eje (s) de salida de los servos conectados a los puertos especificados a la
posicion de cero grados

Cémo utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos del cuadro de lista desplegable.

2% servo todos * back to zero position

Ejemplo

e .

e )

== servo todos v back to zero position

Cuando presiona la tecla de espacio, los ejes de salida de todos los servos conectados a
mBot2 giran a la posicion de cero grados.
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8.2.3. CONTROL DE ARRAYS DE LEDS RGB

8.2.3.1. Activa el encendido de los LEDs conectados al puerto

& tEDstip (ST~ tghesup | TN 1 M | I )

llumina los LED en la tira de LED conectada al puerto especificado en los colores
especificados

Cémo utilizar

mBot2 proporciona dos puertos multifuncion, S1y S2, que pueden controlar tiras de LED
y admiten un méximo de 36 LED.

Puerto S1 multifuncién

Puerto 2 multifuncién

makeblock
mBot2

Para la configuracion del encendido/color de cada led usamos el editor que se abre el
pulsar en la tira de LEDs coloreados

7 B!
YY)
o (/]
o0 ,
-

00 0000 0000 0O
@
+

Edicién/Configuracién de encendio/color de los LEDs
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Si establece colores para mas de 36 LED, solo se aplicaran los colores de los primeros 36
LED.

Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos del cuadro de lista desplegable y
haga clic para establecer los colores de los LED.

Ejemplo

o acs > ke

& s ()51 ghusup [ TN | M | IO )

Cuando presiona la tecla de espacio, la tira de LED conectada al puerto S1 se ilumina en
los colores especificados.

8.2.3.2. Enciende los leds indicados en un color determinado

& LED strip todos v+ LED todos v displays color 'f_:_ __':'

llumina los LED especificados en las tiras de LED conectadas a los puertos especificados
en el color especificado

Cémo utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos y seleccione un LED o todos los
LED de los cuadros de lista desplegable, y haga clic para establecer el color.

& LED strip todos v LED todos v displays color ':_:_ '

& LEDstrip todos v LED todos v displays color ()

Seleccion de

Puerto Seleccion de

LED

& LED strip todos » LED todos w  displays color |_|

Seleccion de color Caler &2

Saturacion 20

)

Brillo 23

-
<&
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&% LED strip (1)51+ LED 1+ displays color

& LEDstrip (1)S1w LED 2w displays color |

Cuando presiona la tecla de espacio, el primer LED de la tira de LED conectada al puerto
S1 se ilumina en rojo y el segundo LED se ilumina en azul en un segundo.

8.2.3.3. Activa LEDs con un determinado color

& LED strip todos v+ LED todos » displays R: G e B: o

llumina los LED especificados en las tiras de LED conectadas a los puertos especificados
en el color que es la combinacion de la intensidad especificada de rojo, verde y azul

Cémo utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos y seleccione un LED o todos los
LED de los cuadros de lista desplegable y haga clic para establecer el valor del color.

R:rojo G:verde B:azul
Rango de ajuste de los valores de color: 0-255

Ejemplo

| |
& LEDstrip (1)S1v LED 1v displaysk € c: @) B: @)

espera “ segundos

& |EDstrip (1)S1v LED 2w displaysR: (i) G: B: @)

Cuando presiona la tecla de espacio, el primer LED en la tira de LED conectada al puerto
S1 se ilumina en rojo, y el segundo LED se ilumina en verde en un segundo.

8.2.3.4. Movimiento de LEDs

& LEDstrip todos v rolis @) LEDs with cycle )
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Hace que los colores de los LED en la tira de LED conectados al puerto especificado se
muevan de izquierda a derecha por el nimero especificado de posiciones para el nimero
especificado de veces

Cémo utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos del cuadro de lista desplegable y
establecer el nUmero de posiciones y tiempos.

Ejemplo
Se utiliza una tira de 15 LED.

& LEDstip (1)S1v rolls (@) LEDs with cycle ))

Cuando presiona la tecla de espacio, la tira de LED se ilumina de la siguiente manera.

e @ O O O O O O O O O @
8

1 2 3 4 3 & T & 10 1 12

Los colores de los LED se mueven de izquierda a derecha de la siguiente manera en un

segundo.
| |-or O O @ e @ O O O O O Bk
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

8.2.3.5. Apaga los LEDs indicados

8¢ LED strip todos + LED todos » lights off

Apaga los LED especificados en las tiras de LED conectadas a los puertos especificados
Como utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos y seleccione un LED o todos los
LED del cuadro de lista desplegable.

Ejemplo

www.robotix.es 61 ROBOT’X

Hands-on Learning


http://www.robotix.es/

& LEDstrip (1)S1w LED 1w displayscolor( )

espera o sequndos

&3 LED strip (1)S1+ LED 1+ lights off

Después de presionar la tecla de espacio, el primer LED en la tira de LED conectada al
puerto S1 se enciende y apaga alternativamente.

8.2.3.6. Cambia el brillo de los leds

«=#t increase LED strip fodos +  brightness by m %

Cambia el brillo de la tira de LED conectada al puerto especificado

Cobmo utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos del cuadro de lista desplegable y
establezca la cantidad en la que se cambiaré el brillo.

«=t increase LED strip fodos »+  brightness by m %

Rango de ajuste de la cantidad: —100 a +100 (%)

Un valor positivo indica que se aumentara el brillo y uno negativo indica que se reducira.
Ejemplo
Se utiliza una tira de 12 LED.
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cuando tecla espacio * pulsada

&% LED strip (1)S1 v lightsup ®

cuando tecla flecha arriba * pulsada

«=¢ increase LED strip (1) S1 » brightness by m %

cuando tecla flecha arriba * pulsada

==t increase LED strip (1) 51 + brightness by m p

Cuando presiona la tecla de espacio, la tira de LED conectada al puerto S1 se ilumina en
los colores especificados. Luego, puede presionar las teclas de flecha hacia arriba y hacia
abajo para cambiar el brillo de la tira de LED.

8.2.3.7. Controla el nivel de brillo de la tira de LEDs

w2 set LED strip todos » brightness to @ %

Establece el brillo de la tira de LED conectada al puerto especificado
Cobmo utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto o todos los puertos del cuadro de lista desplegable y
establecer el brillo.

&% setLED strip (1) S1 v brightness to () %

Rango de ajuste del brillo: 0-100 (%)
Ejemplo

cuando tecla espacio * pulsada

& setLED strip (1) S1v brightness to @) %
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Cuando presiona la tecla de espacio, el brillo de la tira de LED conectada al puerto S1 se
establece en 50%.

8.2.3.8. Informa del brillo de LED

&y LED strip (1) S1 » brightness(%)

Informa el brillo de la tira de LED conectada al puerto especificado
Cobmo utilizar

Haga clic para seleccionar un puerto del cuadro de lista desplegable.

& LED strip (1) 51 » brightness(%)

Este es un bloque informador que debe usarse en combinacion con otro bloque que
requiera datos.

Ejemplo
Se utiliza una tira de 12 LED.

e .

o

U8 show & LED strip (1) 51 » brightness(%6) atx o ¥ a by enelcentro v pixel
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Cuando presiona la tecla de espacio, la tira de LED conectada al puerto S1 se ilumina en
los colores especificados. Luego, puede presionar las teclas de flecha hacia arriba y hacia
abajo para cambiar el brillo de la tira de LED. Después de presionar la tecla d, puede ver
el brillo de la tira de LED en la pantalla de CyberPi en tiempo real.

8.2.3.9. Recoge el estado booleano del PIN especificado

&% ;pin (1) S1 » en nivel alto?

Determina si el pin especificado esta en el estado de alto nivel
Como utilizar

Haga clic para seleccionar un pin del cuadro de lista desplegable.

&% ;pin (1) S1 v en nivel alto?

Este es un bloque booleano que contiene una condicion. Uselo en combinacion con otro
blogue que requiera una condicion.

Ejemplo

N
&% ;pin (1) S1 ¥ en nivel alto?

]

Después de presionar la tecla espaciadora, los LED de CyberPi se iluminan en verde si el
pin S1 esta en el estado de nivel alto y en rojo si esta en el estado de nivel bajo.
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8.2.3.10. Devuelve el valor digital en el PIN especificado

&% digital read pin (1) S1 »

Reporta la entrada digital del pin especificado
Como utilizar

Haga clic para seleccionar un pin.

&3¢ digital read pin (1) 51 »

Rango de entrada digital: 0 0 1
0: nivel bajo; 1: nivel alto

Este es un blogue informador que debe usarse en combinacion con otro blogue que
requiera datos.

Ejemplo

08 show &% digital read pin (1)S1+* atx o y a by enel centro v pixel

Después de presionar la tecla d, puede ver la entrada digital del pin S1 en la pantalla de
CyberPi en tiempo real.

8.2.3.11. Devuelve el valor analégico en el PIN especificado

Informa el voltaje en el pin especificado

&% voltage read pin (1)S1+ (V)

Como utilizar

Haga clic para seleccionar un pin.
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&2t voltage read pin (1)S1 v (V)

Rango de valor de voltaje: 0-5V

Este es un bloque informador que debe usarse en combinacién con otro bloque que
requiera datos.

Ejemplo

T8 show &% voltage readpin (1)S1+ (V) atx a ¥ o by enel centro v pixel

Después de presionar la tecla d, puede ver el voltaje en el pin S1 en la pantalla de CyberPi
en tiempo real.

8.2.3.12. Escribe un valor digital en el PIN especificado

& digital write {J) to pin todos v

Establece la entrada digital especificada para los pines especificados
Como utilizar

Haga clic para seleccionar un pin o ambos puertos y configurar la entrada digital.

& digital write ° to pin todos v

Rango de ajuste de la entrada digital: 0 o 1; cualquier valor distinto de cero se procesa
como 1

Ejemplo
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B digital write () topin (1)S1

Cuando presiona la tecla de espacio, la entrada digital del pin S1 se establece en 1.

8.2.3.13. Genera una seflal PWM

& analog write to pin todos » |, duty cycle @ %, frequency 2000+« Hz

Establece los pines especificados para emitir sefiales PWM con el ciclo de trabajo y la
frecuencia especificados

Cémo utilizar
¢Qué es PWM?

La modulacion de ancho de pulso (PWM) es una tecnologia para realizar codificacion
digital en sefiales analdgicas. Implica dos parametros clave, a saber, la frecuencia y el
ciclo de trabajo. La frecuencia determina el tiempo necesario para completar un solo ciclo
y la velocidad a la que las sefiales cambian de nivel alto a nivel bajo. El ciclo de trabajo
determina el tiempo que las sefiales permanecen en alto nivel dentro del periodo total de
tiempo. Al cambiar el ciclo de trabajo de PWM, puede cambiar el voltaje promedio de las
sefiales de salida y, por lo tanto, proporcionar una salida de voltaje analdgica.

0% Duty Cycle
5V —

Ladaldal

ov

25% Duty Cycle
5V

1k g

ov

Penodo

50% Duty Cycle

5V

T O O 1

ov

Xv; ! n: ;E.( )
75% Duty Cycle
5V

T O IO ¢

ov

100% Duty Cycle
5V

ov
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Haga clic para seleccionar un pin o ambos pines del cuadro de lista desplegable y
establecer el ciclo de trabajo y la frecuencia.

Rango de ajuste del ciclo de trabajo: 0-100%
Rango de ajuste de la frecuencia: 1-2000 Hz

Ejemplo

_

&% analog write to pin  todos » |, duty cycle @ %, frequency 2000+ Hz

Cuando presiona la tecla de espacio, todos los pines emiten sefiales PWM con un ciclo de
trabajo del 50% y una frecuencia de 2000 Hz.
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