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RobotlLab:
Usando el sensor de
ultrasonido y la grua

robotica
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Este tutorial explica como se programa el dispositivo
RobotLab, para que recorra un camino, se detenga
cuando encuentra un obstaculo a cierta distancia y
accione el brazo de la grua robdtica para tomar un
elemento.

Se pueden plantear actividades de rescate o
categorizacion de objetos tomando como referencia esta
rutina de programacion.
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Sensor de ultrasonido CONECTADOS

Es un sensor que permite medir distancia mediante el uso de ondas

ultrasonicas. El cabezal emite una onda y la recibe reflejada al retornar desde
el objeto.

Objeto
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RobotLab permite la construccidon de diversos modelos.
Entre ellos, el Robotic Arm Tank permite recorrer diferentes suelos y

tomar objetos con su garra robotica.

Tanto los motores como los sensores deben ser conectados a una placa
llamada MegaPi que permite su programacion.
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Al armar el Robotic Arm Tank
(o cualquier otro modelo), es
necesario incorporar el sensor
de ultrasonido a la
construccion.

La ficha del sensor de ultrasonido esta
categorizada con color amarillo, lo
cual indica que su conexidn es posible
en los puertos que muestran la misma
categorizacion de color.
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Una vez realizada la conexidn del sensor al puerto correspondiente del Shield
RJ25, debemos adosar este ultimo a la placa MegaPi.

Placa MegaPi Shield RJ25
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Programando con mBlock

Para realizar esta actividad, es necesario:

* Construir el dispositivo robdético, equipado
con el sensor de ultrasonido,

e Utilizar el entorno de programacion mBlock
para programar su funcionamiento.

mblock 3

File Edt Connect Bosrds Edensions Language Help

M, Untitled
fol

Pantalla de inicio del entorno de programacion.
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Para vincular al robot con la = © " Bluetooth y otros dispositivos
com putadora ad traVéS del Cable I Juscar una configuracic J 4 Agregar Bluetooth u otro dispositivo
USB, debemos conectarlo, ir a
. ., Dispositivos
configuraciéon y dentro de “otros luetoott
d. .tiVOS” detectar e| uerto Eg Bluetooth y otros dispositivos @D Activado
a(ljtf)vc())s'nombra do COM p & Impresoras y escAneres Ahora reconocible como "USUARIO"
Ya con ese dato, desde mBlock, se = O Mouse Mouse; teeiaday lape
Ny oM
debe establecer conexion con el @ rpaneltiai 0
Serial Port correspondiente. B
n Otros dispositivos
".3 mBlock - Based On Scratch F. e MIT Media Lab(v3.4.2) - Descone:ta; - I‘;lot se;ved . zgvgx‘ziiil:'pc New MARCRIS:
Archivo Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda
- Serial Port s COMA G USB-SERIAL CH340 (COM4) |@
rogramas

Bluetooth > COM35

2.4G Serial > Ccoms

Red >

Actualizar Firmware legaPi Program

I["_“t"; / Blog Restaurar Programa Predeterminado et encoder motor
Set FirmWare Mode et encoder motor QNS

Ver cédigo -

w Instalar Driver de Arduino g - -
et encoder motor G

cnt mnnndar mmabac PTEPEETS
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Senalar que la placa a programar es la MegaPi.
Para trabajar en robodtica, utilizaremos el panel “Robots”.

£3 mBlock(v3.4.5) - Desconectar - Not saved =R
Archivo Editar Conectar E Placas | Extensiones Lenguaje Ayuda
Arduino =2 : :

Ly - Programas Disfraces Sonidos L "?“
] F
== Untitled Arduine Uno .

Arduing Leonardo I Movimiento I Eventos .’.3
Aparienci Contre =/
Arduino Nano ( mega328 ) I \pariencia ontrol \,3
Sonide Sensaore
Arduino Mega 1280 I[?n_l ’ '-IOF:S:I;S x: 4
. apiz C [ [ D y: 9
Arduino Mega 2560 l
Makeblock I
— o =
Starter/Ultimate (Orion) Arduino ¥ [ ]
Me Uno Shield
mBot (mCore) Programa de Arduino
| == SembeERampecimnge == == =g leer pin digit.al@
v Ultimate 2.0 (Mega Pi) I
| leer pin analégico (A) (D

| — | T e T |

read pulse pin €8 timeout
fijar salida pin digital @ 2 (e

reproducir tono @ en nota beat

PicoBoard

X:-59 ¥y: 180 A
Objetos Nueva objeto: '@' / H’ o]
serial write text [[EE

.
1
@ serial available bytes

Escenario | M-Panda serial read byte
1 fondo

fijar angulo del pin@ del servo a €l

read ultrasonic sensor trig pin €E ec

Fondo nuevo:
cronometro
@/aE

reiniciar cronémetro

MegaPi v [ ]
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Comenzamos a escribir el codigo.
Utilizamos un comando de inicio de rutina con la placa MegaPi

£3 mBlock(v3.4.5) - Desconectar - Not saved = =R =T

Archivo Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

LY Y 4
' : Programas | Disfraces | Senidos + £u am
(M Untitied ~ e

I Maovimiento I Eventos
I Apariencia Control

oY
g

IS-jni-j-j Sensores .
x: -24

Lapiz Operadores y: 13
| |

MegaPi Program

TR - velocidad @

[ degrees at the &

fijar motor (GASER velocidad (@9

\
ar servo nouio @
set servo (@3 ancle E

fijar motor de pasos motor (GIETER V¢

set encoder motor (GIEgEIN power to
X. 240 y: -180 4

Objetos Nuevo objeto: @ / o 3 | motor (ISR speed €T
set encoder motor (GIEER rotate €]
fijar display 7-segments nune
E.??ggdagn set led red @ gree
L/an
show face number: @
mostrar cara x: @y: @ car:
mostrar tiempo hora: €DER
show drawing x: @ v: @ dr.

'
fijar LED del sesnor de sonidos (GGt

1
set camera shutter (CISTEEY a5 EIe

EEURENY Fuertos™ INBU clockwise™ Q=Q
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Dentro del panel naranja “Control” encontramos bucles y comandos
de tiempo. Vamos a seleccionar un “por siempre” para indicar que el
codigo se lea y se ejecute en loop permanente.

23 mBlock(v34.5) - Desconectar - Not saved = | 2 )
Archivo Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje  Ayuda
e
m' - Programas | Disfraces | Sonidos B A I
m] Untitled ~ g
Movimiento Eventos
| | o3
I Apariencia N
I Sonido I Sensores -

ILépi: I Operadores
Joats yBloques [ Robote
MegaPi Program

k

il

1

-o)
e

)
\_SES
—
L
X 240 ¥ -180 F‘.;J
Objetos Nuevo objeto: Q’ / H’ (o] f_"—J
i ]
< e
Escenario M-Panda .‘I
1 fondo -
Fondo nuevo __,——"j

@/an
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Dentro del panel “Robots” elegimos el comando “set encoder motor..... speed......rpm”.
El mismo nos permite programar el encendido de motores (debiendo nombrar los
puertos en donde estan conectados) y la velocidad con la que se moveran.

La direccion de rotacion de cada motor, la designamos alterando en positivo o negativo
el nUmero que indica la velocidad asignada.

I Movimiento I Eventos
Iéparien-:ia Control
IS-:ni-:-: IS-‘:nscres
ILa’pi; IC[:era-:cres
- - MegaPi Program
fijar motor (GSeEM velocidad R

speec rpm
set encoder motor (FINeEM speec rpm

fijar servo angulo
set servo angle il

fijar motor de pasos motor (ISR

set encoder motor
(3

Si observamos el disefio, tenemos un motor que
mueve una rueda trasera y el otro motor, ubicado
en sentido invertido que lo hace con una delantera.
Por ello, para que el robot realice la accidon de ir
hacia adelante, uno de los motores debe girar en
sentido contrario, o en negativo.
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Frogramas Disfraces Sonidos b A H

Pomee oo Dentro del panel de “Control”
Jommde - elegimos un condicional.

I Lapiz I Operadores

JoatosyBioques [ Rooots

MegaPi Program

set encoder motor (CIESSRd speed rpm

repetir €D b set encoder motor (IEgEEM speed rpm
2 si_ entonces.
por siempre
=]

N A wa
Programas Disfraces Sonidos ‘- ‘w o Am

Dentro del panel de Qoo [ ovnes
“Operadores” elegimos la I coerence f ont

IS-JniL‘-J ISens-:ures
opcion “..... < ... e Operadores

JoatosyBioques [ Robots
MegaPi Program

set encoder motor speed rpm
s

set encoder motor speed rpm
—

'.8.
~1 +
JOU0

ndmero al azar entre € y €19

A
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gL
]| patos y Bloques

. Uperdumes

WPuer‘toG'IBanmE'Itodos'I
show face (GIE5E number: )
mostrar cara x: @ y: @ cara
mostrar tiempo hora: €D B
show drawing x: (@ v: @ dra

fijar LED de

sesnor de sonidos (g

MegaPi Program

set encoder motor speed rpm

3

set encoder motor speed rpm

ultrasonic sensor (INeEM distance < [J] entonces

Seleccionamos el
comando “ultrasonic
sensor ... distance”
para que en la rutina
se lean los datos
ingresados a través
del sensor. Debemos
nombrar el puerto en
el que aquel esta
conectado.

Generamos una variable
de cm de deteccidn. En
este ejemplo indicamos
que se cumple la
condicién si halla un
obstaculo a una distancia
“menor a 15 cm”

[ S SRS H

Programas Disfraces Sonidos
I Movimiento I Eventos
I.i.pariencia I Control
IS-Jni-j-:l ISenS-Jres
ILépiz IOpera-j-Jres

IDat-JS y Blogues

MegaPi Program

WPuertoﬁ'IBanco2'Itodos'I

show face number: @

;set encoder motor
maostrar cara x: @ v: @ cara
maostrar tiempo hora: €D B
show drawing x: @ vy: @ drd

fijar LED del sesnor de sonidos (iEgs

set encoder motor

Fi ultrasonic sensor (GEI2IA distance < i Jentonces

speed rpm
speed rpm
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MegaPi Program

set encoder motor speed rpm

set encoder motor speed rpm
si

set encoder motor speed @ rpm

13

set encoder motor speed i rpm

|3
set encoder motor

Generamos que los motores
de las ruedas se frenen y se
active el tercer motor
referente al brazo de la grua.

Luego de 2 segundos, frenamos el brazo de la grday
activamos la garra robdtica para que se abra.

MegaPi Program

por siempre
set encoder motor speed rpm
8
set encoder motor speed rpm

si ultrasonic sensor (IS distance |< g

set encoder motor (SO speed @ rpm
.

set encoder motor (EIEers speed @ rpm
s ol speed EED rpm
[:ﬁ:aar @ segundos
| set encoder motor speed @ rpm

fijar motor (RN velocidad
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MegaPi Program

et encoder motor speed rpm

et encoder motor speed @ rpm
et encoder motor speed @ rpm
et encoder motor speed rpm

¥
set encoder motor speed @ rpm
ijar motor (Elydi=n velocidad

¥
fijar motor (L= velocidad
es]]erarosegl'bdus

F

fijar motor (e velocidad
13

set encoder motor speed rpm

Luego de 1 segundo, frenamos
l el movimiento de la garra'y
_ activamos el motor en sentido
I inverso, generando que la
garra robdtica se cierre.

Un segundo de espera en esta
posicion y luego subimos el
brazo de grua.
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De esta forma queda el cédigo
terminado. En este caso,
determinamos que el robot
avance hasta que encuentre un
obstaculo a 15cm de distancia
de él. Cuando se genera esta
deteccidn el brazo de la grua
robotica baja para tomar el
objeto con la garra vy alzarlo.

Se pueden plantear
actividades de rescate o
categorizacion de objetos
tomando como referencia esta
rutina de programacion.

Rutina terminada
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MegaPi Program

.- set encoder motor speed rpm

set encoder motor speed rpm
ultrasonic sensor distance =

set encoder motor speed @ rpm

set encoder motor speed @ rpm
set encoder motor speed rpm

L2

F

F

F
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