Introduccion mBot2

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

Chasis mBot2

a5t avanza ¥ a@rpmdumnteoseg

Hace que mBot2 avance, retroceda, gire
avanza a la izquierda o gire a la derecha a la

i ifi ran I
P velocidad especificada durante e

periodo especificado
girar a la izquierda

girar a la derecha

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

girar a la izquierda

girar a la derecha

Hacwe que mBot2 se mueva hacia adelante o hacia atras la distancia especificada.
asp girarala izquierda v @ -

Hace que mBot2 gire a la izquierda o

izquierda derecha los grados especificados.

derecha

2% motor con encoder rueda izquierda (EM1) *+ gira *) a @ velocidad de rotacion (rpm) *  durante o seqg

rueda izquierda (EM1) velocidad de rotacion (rpm)
rueda derecha (EM2)

todos

potencia (%)

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



&t motor con encoder rueda izquierda (EM1) ¥ gira ) a @ velocidad de rotacion (rpm) *

rueda izquierda (EM1) i velocidad de rotacion (rpm)
rueda derecha (EM2) ﬁ potencia (%)
todos

Hace que la rueda especificada de mBot2 gire a la velocidad o potencia especificada.

&5 motor con encoder rueda izquierda (EM1) » gira *) @ =

Hace que el motor codificador
especificado de mBot2 gire los grados
rueda izquierda (EM1) especificados.

rueda derecha (EM2)
todos

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

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

& motor con encoder EM1 ™) gira a potencia @ %, motor con encoder EM2 ™) gira a potencia E %
Hace que los dos motores codificadores de mBot2 giren a la potencia especificada.

«s¢ [para motor con encoder todos v

Detiene los motes del codificador
especificado de mBot2.

=
(2) EM2

todos

ast =) wvelocidad de giro (rpm) v del motor con encoder (1) EM1 »

velocidad de giro (rpm)

potencia (%)

Informa la velocidad o potencia del motor del codificador especificado.

¢ angulo de giro ¥y del motor con encoder (1) EM1 v ()

Informa el nimero de grados que gira el
motor del codificador especificado.




reinicia el angulo de giro ¥ del motor con encoder (1) EM1 »

Restablece el nimero de grados que gira
el motor del codificador especificado.

(1) EM1
(2) EM2
todos

&8¢ activado * autoblogueo del motor con encoder (1) EM1 ¥

activado (1) EM1
desactivado Lol

todos

Habilita o deshabilita la funcidn de bloqueo automatico de los motores de codificador
especificado.

e calibrate * chassis parameters

calibrate

reset




Puerto de extension mBot2

&2c motor todos v giraa potencia @ %

Proporciona la potencia especificada en el
puerto del motor especificado

&2 motor todos ¥ aumenta la potencia un o %

&% pon la potencia del motor M1 a @ %, potencia del motor M2 a @ %

Proporciona la potencia especificada en los dos puertos del motor.

2t potenciade giro del motor (1) M1 v (%)

Informa la potencia de salida del puerto de
motor especificado.

&% parar motor todos *

Detiene la salida de potencia del puerto del
motor especificado.

&% ponelservo todos ¥ en angulo @ -

Gira los ejes de salida de los servos
conectados a los puertos especificados al
numero de grados.




&% suma 0 ° al angulo del servo todos v

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

2% pon angulo de servo: S1 @ ° 52 @ °. S3 @ ° sS4 @ -

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

26 angulodelservo (1)S1v (%)

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

&%c liberar angulo del servo todos »

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

2t ponerservo todos v en la posicién cero

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

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




: % LED todos * delatiradelED todos * en color

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

Hasta

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

&% tiraLED todos v desplazar LEDs o con ciclo o

&2t apagalED todos v delatiralED todos ¥

&% aumenta el brillo de la tira LED todos ¥ un @ %




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

&2t pon brillo de tira LED todos ¥

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

&% brillodelatiralED (1)S1 v (%)

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

&2t ¢pin (1)S1 v en nivel alto?

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

valor del pin digital (1)S1 »

Reporta la entrada digital del pin
especificado.

voltaje del pin (1)S1 * (V)

Reporta la entrada digital del pin
especificado.

&2 escribe valor digital o al pin todos w




Establece la entrada digital especificada para
los pines especificados.

«2% escribe valor analégico al pin todos ® |, ciclo de servicio @ %, frecuencia 2000 v Hz

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



Sensor de ultrasonido 2

E distancia del sensor de ultrasonidos2 1 * a un objeto (cm)

Informa la distancia, detectada por el sensor ultrasénico
2, entre mBot2 y el obstaculo.

W N AW N =

E isensor de ultrasonidos 2 1 v fuera de rango?

Detecta si el obstaculo esta fuera de rango de distancia
gue puede ser detectado por el sensor ultrasénico 2.
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E sensor de ultrasonidos2 1 w :fijar brillo de luz ambiente todos v a @ %

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

'

E sensor de ultrasonidos 2 1 v :aumentar brillo de luz ambiente todos * un @ %

2
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Cambia el brillo de los LED azules especificados en el sensor ultrasénico 2 especificado.



E sensor de ultrasonidos2 1+ :brillodeluzambiente 1w

1
2
3
4
5
6
7
8

Informa el brillo del Led azul especificado en el sensor ultrasénico 2 especificado.

M =~ N R W N -

E sensor de ultrasonidos 2 1 ¥ :luz ambiente todos ¥ apagada

:
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0 N oo AW N =

Apaga los LED azules especificados en el sensor ultrasénico 2 especificado.

10



Sensor cuadruple RGB

Jsestado de seguimiento de linea del sensor cuddruple RGB 1+ es (00000« 7

Determina si el sensor
cuadruple RGB especificado
detecta el estado del linea
especificado.

(0) 0000
{1) 0001
(2) 0010
(3) 0011

Hasta
(13) 1101

(14) 1110
(15) 1111

@ ~N o R W N A

estado de seguimiento de linea del sensor cuadruple RGB 1+ (0..15)

Informa el estado de la linea detectado por el
sensor cuadruple RGB especificado.
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desviacion del sensor cuadruple RGB 1 +  (-100...100)

Informa de cudnto se desvia el sensor
cuaddruple RGB de la linea a seguir.

M =~ ;O o W N =

sdetector (1) R2 » del sensor cuddruple RGB 1+ detecta lineav ?

color de fondo

1
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Determina si la sonda especificada en el sensor cuadruple RGB detecta una linea, un fondo o
el color especifico.

11



sdetector (2) R1 » del sensor cuadruple RGE 1+ detecta blanco» ?

@ N o AW N -

Determina si el sensor de luz especificado del sensor cuddruple RGB especificado detecta el
color especifico.

pon la luz de relleno del sensor cuadruple RGB 1+ blanco »

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

M =~ ;O o AW N -

9 apaga la luz de relleno del sensor cuddrupleRGB 1 *

Apaga las luces del relleno del sensor
cuadruple RGB especificado.
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