Seguir la linea de color con mBot2

Vamos a utilizar como dispositivo CyberPi.

Agregaremos las siguientes extensiones:

placa de expansion para mB...

@ B8 0

Oficial de mBlock

Vamos a crear las siguientes variables:
base_power

kp

left_power

right_power

Sensor de ultrasonidos 2

Q2 8 B

Sensor RGB cuadruple (beta)
(s B

Oficial de mBlock Oficial de mBlock
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Cuando se inicia CyberPi
Muestra en pantalla los siguientes textos.

Av

-l -l B [niciar seguimiento de linea
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y pasa a la linea siguiente

&% motor con encoder EM1 *) gira a potendia a %, motor con encoder EM2 &) gira a potencia o %

Cuando se presiona el botén A
Detener otros programas del objeto.
Potencia 0% a los dos motores.



IE al pulsar el boton B v

detener otros programas del objeto v

fija base powerv a @

fia kpv a@

para siempre

fija left power v a o* base power + kp * desviacion del sensor cuadruple RGB 1 v (-100..100)

fija right power» a | base power - kp * desviacion del sensor cuadruple RGB 1 v (-100..100)

&% motor con encoder EM1 ) gira a potencia | right power %, motor con encoder EM2 *) gira a potencia | left power %

si idetector (2) R1 » del sensor cuadruple RGB 1 v detecta blanco v+ ? Jentonces

T8 muestra (SN D A A

idetector (2) R1 v del sensor cuadruple RGB rojov ? Jentonces

0B muestra

si idetector (2) R1 » del sensor cuadruple RGB detecta amarillo v ? Jentonces

T8 muestra SN N S A

idetector (2) R1 » del sensor cuadruple RGB verde v ? _entonces

0B muestra

idetector del sensor cuadruple RGB detecta cianv ? Jentonces

0B muestra

idetector del sensor cuadruple RGB azul v ? Jentonces

0B muestra

idetector del sensor cuadruple RGB detecta morado v ? Jentonces

0B muestra

idetector del sensor cuadruple RGB negro v ? Jentonces

0B muestra

g



Cuando se presiona el botén B

Detener otros programas del objeto.

A la variable base_power le asignamos el valor 55

A la variable kp le asignamos el valor 0.8

Para siempre (Bucle infinito)
A la variable left_power le asignamos el valor -1 * ( base_power + (kp * desviacion del sensor cuadruple RGB)
A la variable right_power le asignamos el valor(base_power — (kp * desviacién del sensor cuadruple RGB)
moto EM1 gira a potencia right_power %, motor EM2 gira potencia left_power %

si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta blanco entonces
muestra 5 leds color blanco

si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta rojo entonces
muestra 5 leds color rojo

si detector R1 del sensor cuddruple RGB detecta amarillo entonces
muestra 5 leds color amarillo

si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta verde entonces
muestra 5 leds color verde

si detector R1 del sensor cuddruple RGB detecta cian entonces
muestra 5 leds color cian

si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta azul entonces
muestra 5 leds color azul

si detector R1 del sensor cuadruple RGB detecta morado entonces
muestra 5 leds color morado

si detector R1 del sensor cuddruple RGB detecta negro entonces
muestra 5 leds color negro

- x
El color de reconocimiento esta configurado para
aparecer después de la clave porque se necesita una
cierta cantidad de tiempo para imprimir el texto, lo que

blogueara el hilo actual v hara que el efecto de
patrullaje disminuya.

cetener -

&% motor con encoder EM1 ¥) gira a potencia o %, motor con encoder EM2 *) gira a potencia o %

EB escribe detector (1) R2 v del sensor cuadruple RGE 1 v detecta color v vy pasa a la linea siguiente

- x

Puede haber algin error en el reconocimiento del color, porque el matenal
de la tarjeta de color basado en la calibracion de fabrica no cubre todos los
materiales.

51 necesita una determinacion de color personalizada, puede considerar la
implentacion del parametro "valor del objeto R / G 7 B" devuelto.




Cuando se presiona el centro del joystick

Detener otros programas del objeto.

Motor EM1 gira potencia 0%, motor EM2 gira potencia 0%.
Para siempre (Bucle infinito)

Muestra en pantalla detector del sensor cuadruple RGB detecta color y pasa a la linea siguiente.
Espera 0.1 segundos.



