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ARDUINO UNO

Id PIN ASIGNACION
DIGITAL_O
DIGITAL_1
DIGITAL_2 DATOS FOTOSENSOR-1
DIGITAL 3
DIGITAL_4 DATOS FOTOSENSOR-2 MIMOd
DIGITAL_5 CONTROL VELOCIDAD MOTOR-A — PWM
DIGITAL_6 CONTROL VELOCIDAD MOTOR-B — PWM E L
DIGITAL 7 = % % % s %
DIGITAL_8 CONTROL SENTIDO MOTOR-A < ICRG, ﬁ 02, E S
DIGITAL_9 CONTROL SENTIDO MOTOR-A -
DIGITAL_10 CONTROL SENTIDO MOTOR-B
DIGITAL_11 CONTROL SENTIDO MOTOR-B
DIGITAL_12
DIGITAL_13
5V ALIMENTACION FOTOSENSORES-1 Y 2
3.3V POSIBLE ALIMENTACION SENSOR
GND MULTIPLES REFERENCIAS A TIERRA

Vin ALIMENTACION ARDUINO PROCEDENTE L298N




L298N
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Id PIN

+12

GND

+5V

ENA
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IN1

IN2

IN3

IN4

Motor A

Motor B

Jumper

ASIGNACION

+ BATERIAS

COMUN ARDUINO Y BATERIAS
Vin ARDUINO Y ALIMENTACION SENSORES.
DIGITAL_5

DIGITAL_6

DIGITAL_8

DIGITAL_9

DIGITAL_10

DIGITAL_11

MOTOR CON REDUCTORA
MOTOR CON REDUCTORA
CONECTADO




SENSOR TCRT5000
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Id PIN ASIGNACION
VCC 5V ARDUINO
GND COMUN ARDUINO Y BATERIAS
DO DIGITAL_2 (SENSOR 1) — DIGITAL_3 (SENSOR 2)
A0




CIRCUITO FINAL
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PREPARACION PREVIA (pg

Arduino Uno

D

res: mBlo

Neuron
D

microbit

Desarrolla

es: mBlo

Biblioteca de dispositivos

mBot Ranger

Bluetooth contro... MotionBlock HaloCode

De: mBlo. Des adores: mBlo... Des res: mBlo




PREPARACION PREVIA (pg

[+) Subir

( &2 Desconectar _}

§ Ajuste

SESION




PREPARACION PREVIA (pg

Actualizando el firmware...

Mo cierres ni hagas nada en el programa.

Actualizaciones de firmware del
dispositivo

Arduine Uno

Version del firmware:

Firmware en internet{2.5.1)

]

Actualizaciones

L
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ramacion
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TEST MOTORES.

- Avanza durante 2 s.

- Retrocede durante 2 s.

- Rotacion a la izquierda durante 2 s.
- Rotacion a la derecha durante 2 s.
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ASIGMACION DE
PINES EM PLACA

00

00

Y 100

WELOCIDADES DE LOS MOTORES

Y 100

< W
S
=
e
‘al
22 |
29
A
e
r
o O



PREPARACION PREVIA

GIRO DE LOS MOTORES

ramacion_ |* g

=

PIN

VALOR

PIN_MOTOR_A1

HIGH

PIN_MOTOR_A2

PIN_MOTOR_B1

PIN_MOTOR_B2

PIN_MOTOR_A1

PIN_MOTOR_A2

PIN_MOTOR_B1

PIN_MOTOR_B2

PIN_MOTOR_A1

PIN_MOTOR_A2

PIN_MOTOR_B1

PIN_MOTOR_B2

PIN_MOTOR_A1

PIN_MOTOR_A2

PIN_MOTOR_B1

PIN_MOTOR_B2

MOVIMIENTO

AVANCE

RETROCESO

GIRO IZQUIERDA

GIRO DERECHA

CONTROL SENTIDO MOTOR-A1
CONTROL SENTIDO MOTOR-A2
CONTROL SENTIDO MOTOR-B1
CONTROL SENTIDO MOTOR-B2
CONTROL SENTIDO MOTOR-A1
CONTROL SENTIDO MOTOR-A2
CONTROL SENTIDO MOTOR-B1
CONTROL SENTIDO MOTOR-B2




PREPARACION PREVIA

GIRO DE LOS MOTORES

AVANCE

©0 pon el pin digital (PIN.MOTOR A1 a alto v
©® pon el pin digital — a bajov
©o pon el pin digital — a altow i  RETROCESO

© pon el pin digital (PIN.MOTOR B2 a bajo v e@ponelpindigital—a bajo v
& pon el pin digital (PIN.MOTOR A2 a aito v
©0 pon el pin digital (PIN.MOTORB_1 a bajo v
©0 pon el pin digital — a altow

B@pﬂnelpindigitﬂl-a dlto »
e:aponelpindigital-a bajo
@ pon el pin digital (PIN.MOTORB_1" a bajo v
mponelpindigital—a bajo +

G@ponelpindigital-a bajo »
©0 pon el pin digital (PIN.MOTOR A2 a bajo v
©3 pon el pindigital—a alto »
@ pon el pin digital (PIN.MOTOR B2 a bajo v
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PREPARACION PREVIA

---------- rogramacion
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TEST FOTOSENSORES

) -
x 5
) motores, ralsy BUCLE PRINCIPAL
ACIONM DE reanuda la marcha ©@ pon el pin digital @ a altow

EM PLACA hacia delante.

AVANCE

©3 pon el pin digital — a altow
©9 pon el pin digital _ a bajow
©3 pon el pin digital - a altow
S —— @0 pon el pin digital (PINMOTORB2 a bajo »

Uno de los
sensores detecta linea
oscura.

SENSORES






