Control remoto

Para este proyecto hemos de cargar dos CyberPy.

CyberPi2 anadir

Uno sera para el control remoto y el otro para el mBot2.

Vamos a cargar la siguiente extension:

placa de expansion para mB...
Oficial de mBlock [;] [_j Q

Vigs

Este cddigo es para el mBot2.
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Un requisito previo para la comunicacion de
difusion LAM es asegurarse de que ambas
partes de la comunicacion estén dentro de la

- » misma LAMN.
Este programa es para el auomadvil debe cargarlo en Por lo tanto, los dos CyberPi necesitan
mBot2.

conectarse a la misma ruta WiFi, o ninguno
. pude conectarse a la ruta WiFi para llevar a
cabo la comunicacian LAM.

€8 cuando CyberPi se inicia f, Recor!'tendamus c_que_todns los CyberPi gque
necesiten comunicacion LAM se conecnten
g8 conecta al WiFi . con contrasefia . ' primero a la misma red WiFi.

&8 fija tamafio de impresidn a pequefio »

-0 W=t ol Fsperando el control remoto de otro CyberPi RS ER L EEE T 1 G

Para que haya una comunicaciéon entre los CyberPi estos han de estar conectados en la misma
red.

8 al recibir @ulE3EEP en LAN

| T8 valor recibido del mensaje de red =0kl = 0 entonces

dvanZza ¥ a @ rem

&8 valor recibido del mensaje de red = e entonces

@B retrocede v a @ pm
si no

si B valor recibido del mensaje de red QuEEELEY = e entonces

girar a la izquierda * a @ rpm

BB valor recibido del mensaje de red QuiSsEnEp = o entonces

ame giraraladerechav a @ pm
si no

=t para motor con encoder todos v




Al recibir mensaje en LAM
Si el valor recibido de mensaje de red es igual a 1 entonces
Avanza a 50 rpm.
Sino
Si el valor recibido de mensaje de red es igual a 2 entonces
Retrocede a 50 rpm.
Sino
Si el valor recibido de mensaje de red es igual a 3 entonces
Gira a la izquierda a 50 rpm
Sino
Si el valor recibido de mensaje de red es igual a 4 entonces
Gira derecha a 50 rpm
Sino

Para el motor con encoder (todos).

Encendemos el CyberPi que hara de control remoto lo conectamos para cargarle su programa.

Lo paramos.
Encendemos el mBot2 lo conectamos para cargarle su programa.

Ahora ya puedes poner en marcha el CyberPi este se ejecutara automaticamente y ya puedes

jugar.



Este es el codigo para el CyberPy (Control remoto)

& x
0B cuando CyberPi se inicia Este es un programa para CyberPi {jugar como
control remoto), debe cargarlo en CyberPi, que esta
I8 conecta al WiFi . con contrasefia . — montado en un protector de bolsillo. -
OB fija tamafio de impresidén a pequefio — .
- x

|- 0NN Usando el joystick para controlar EMEeEEEERERIT LR Ty ]

Un requisito previo para la comunicacién de difusién LAM es
para siempre asegurarte de que ambas partes de la comunicacidon estén
dentro de |a misma LAN.

si OB pulsade t v mando de juego? _ entonces
Por lo tanto, los dos necesitan conectarse a la red Wifi, o

OB escribe @XGEY v pasa a la linea siguiente ninguno puede conectarse a |a ruta WiFi para llevar a cabo la

comunicacian LAMN.
I B emitir mensaje QulEaEsEY en red con valor o

8 Recomendamos que todos los CyberPi que necesiten
Sl No

comunicacion LAM se conecten primero a la red WiFi.

si OB pulsado ] * mando de juego? _ entonces
E B escribe y pasa a la linea siguiente

8B emitir mensaje QuEELEY en red con valor e

B pulsado +—* mando de juego? . entonces
08 escribe (EGPIEGEY v pasa a la linea siguiente

B emitir mensaje QUESERED en red con valor o
si no
si OE pulsado— + mando de juego? _ entonces

0B escribe YEEEOEY v pasa a la linea siguiente

I B emitir mensaje {uld=EhlY en red con valor a

si no

£ B emitir mensaje ulZ3=lY en red con valor o

espera segundos

Tiene que estar conectado a la misma red que el mBot2.
Muestra en pantalla “Usando el Joystick para controlar” y salto de linea.
Para siempre (Bucle infinito)
Si pulsamos adelante con el mando entonces.
Muestra en pantalla arriba y salto de linea.
Envia un mensaje con el valor 1
Sino
Si pulsamos abajo con el mando entonces.
Muestra en pantalla abajo y salto de linea.
Envia el mensaje con el valor 2.
Sino
Si pulsamos izquierda con el mando entonces
Muestra en pantalla izquierda y salto de linea
Envia el mensaje con el valor 3.
Sino




Si pulsamos derecha con el mando entonces.
Muestra en pantalla Derecha mas salto de linea.
Envia el mensaje con el valor 4.
Sino
Envia el mensaje con el valor 0
Espera 0.05 segundos.



