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Introducción mBot2 
Vamos a comentar los nuevos bloques para poder programar nuestro mBot2. 

Chasis mBot2 

 

 

Hace que mBot2 avance, retroceda, gire 
a la izquierda o gire a la derecha a la 
velocidad especificada durante el 
período especificado 

 

 

Hace que mBot2 avance, retroceda, gire 
a la izquierda o gire a la derecha a la 
velocidad especificada. 

 

 

  

Hacwe que mBot2 se mueva hacia adelante o hacia atrás la distancia especificada. 

 

 

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

 

 
 

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

 
 

 

Hace que el motor codificador 
especificado de mBot2 gire los grados 
especificados. 

 
Hace que los dos motores codificadores de mBot2 giren a la velocidad especificada. 

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

 

 

Detiene los motes del codificador 
especificado de mBot2. 

 

  
Informa la velocidad o potencia del motor del codificador especificado. 

 

 

Informa el número de grados que gira el 
motor del codificador especificado. 
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Restablece el número de grados que gira 
el motor del codificador especificado. 

 

 
 

Habilita o deshabilita la función de bloqueo automático de los motores de codificador 
especificado. 
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Puerto de extensión mBot2 

 

 

Proporciona la potencia especificada en el 
puerto del motor especificado 

 

 

 

 
Proporciona la potencia especificada en los dos puertos del motor. 

 

 

Informa la potencia de salida del puerto de 
motor especificado. 

 

 

Detiene la salida de potencia del puerto del 
motor especificado. 

 

 

Gira los ejes de salida de los servos 
conectados a los puertos especificados al 
número de grados. 
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Cambia el número de grados que los ejes de 
salida de los servos conectados a los puertos 
especificados giran en la cantidad 
especificada. 

 
Gira los ejes de salida de los servos al número especifico de grados por separado. 

 

 

Informa el número de grados de la posición 
a que gira el eje de salida del servo 
conectado al puerto especificado. 

 

 

Libera los ejes de salida de los servos 
conectados a los puertos especificados. 

 

 

Gira los ejes de salida de los servos 
conectados a los puertos especificados a la 
posición de cero grados. 

 

 

Ilumina los LED en la tira de LED conectada 
al puerto especificado en los colores 
especificados. 
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Hasta 

 
 

Ilumina los Led especificados en las tiras de LED conectadas a los puertos especificados en el 
color especificado. 

 

 
Hasta 

 

 

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

 

 

 

 

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

 

 

Establece el brillo de la tira de LED 
conectada al puerto especificado. 

 

 

Informa el brillo de la tira de LED conectada 
al puerto especificado. 

 

 

Determina si el pin especificado está en el 
estado de alto nivel. 

 

 

Reporta la entrada digital del pin 
especificado. 

 

 

Reporta la entrada digital del pin 
especificado. 
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Establece la entrada digital especificada para 
los pines especificados. 

 

 

 
Establece los pines especificados para emitir señales PWM con el ciclo de trabajo y la 
frecuencia especificados. 
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Sensor de ultrasonido 2 

 

 

Informa la distancia, detectada por el sensor ultrasónico 
2, entre mBot2 y el obstáculo. 

 

 

Detecta si el obstáculo está fuera de rango de distancia 
que puede ser detectado por el sensor ultrasónico 2. 

 

 

Establece el brillo de los LED azules especificados en el 
sensor ultrasónico 2 especificado. 

 

 
 

 
Cambia el brillo de los LED azules especificados en el sensor ultrasónico 2 especificado. 
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Informa el brillo del Led azul especificado en el sensor ultrasónico 2 especificado. 

 

 
 

Apaga los LED azules especificados en el sensor ultrasónico 2 especificado. 
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Sensor cuádruple RGB 

 

 

 
Hasta 

 

Determina si el sensor 
cuádruple RGB especificado 
detecta el estado del línea 
especificado. 

 

 

Informa el estado de la línea detectado por el 
sensor cuádruple RGB especificado. 

 

 

Informa de cuánto se desvía el sensor 
cuádruple RGB de la línea a seguir. 

 

 

 
 

 

Determina si la sonda especificada en el sensor cuádruple RGB detecta una línea, un fondo o 
el color específico.  
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Determina si el sensor de luz especificado del sensor cuádruple RGB especificado detecta el 
color específico.  

 

 
 

Establece las luces de relleno del 
sensor cuádruple RGB especificado 
en el color especificado. 

 

 

Apaga las luces del relleno del sensor 
cuádruple RGB especificado. 

 


