EJERCICIOS DE MBLOCK PARA APRENDER A
PROGRAMAR CON

“EL ENTRENADOR DE PROGRAMACIAGN?”

LA PLACA ARDUINO

DISPLAY LEDES ULTRASONIDOS SERVOMOTOR
a b |[c |d |e f|g R Y TRIGER ECHO
2 3 |4 |5 |6 8 9 10 11 12 13

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN
CEO BOECILLO

[0l

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN  sperezan@educa.jcyl.es CEO BOECILLO  Pagina 1 de 25



mailto:sperezan@educa.jcyl.es

INDICE

Contenido
1.- Encender y apagar UN LED treS VECES. ....uuiiiiciiiiiieiiieeceiieee e ssiieeeseiieeessrteeessveeeessntaeessneneessnns 3
2.- Encender y apagar dos LEDs intermitentemente CinCO VECES. ....ccccvveieriiieeeiiiiiee e 4
3.- Encender y apagar un LED cinco veces intermitentemente con la funcién FOR. .................... 5
4.- Encender y apagar un LED todo el tiempo. FUNCion LOOP. ..........oeeeecuieeeeccieeeeceee e 6
5.- Programar el funcionamiento de un SEMAFORO de tres LEDES. .....c.ccovvveveerveveeeeeeseeeereseserennnns 7
6.- Programar la cuenta atrds de Un diSPlay. couueieucieeeeiiiiee i e e s 9
6.1.- Programacion €N Paralelo: .ot 9
6.2.- Programacion del display con un solo objeto y disfraces: .....cueeeecveeeeecieee e, 10
8 A.- Programar el SENSOR DE ULTRASONIDOS: ....uuieiiiiieeeeeiieeeeeiteeeeeciteeeeeireeeeesveeesensaeaeeenves 13
9.- Programa Un SERVOMOTOR ....euee s 15
9.A.- Servomotor sube y baja utilizando una variable. ..., 15
9.B.- Servomotor suba y baje en funcidn de unas distancias........ccccceeeeirrveeeeee i, 15
9.C.- Programa un SERVOMOTOR para que una barrera de aparcamiento suba y baje. FOR. .... 16
11.- Retos: Barrera de aparcamiento aUtOMAtICa...cccueeeieciieeeecieeeeeciteee e eeiee e e ecttee e e eare e e e enreeeeeaes 16
12.- Entradas analdgicas y digitales. .....eeoviiiiiiiiieicee e 19
13.- Control de un servomotor y encendido de 3 LEDs con un potencidmetro. ........cccceeeunneen. 20
14.- Brazo robot. Control servos mediante potencidometros. .......cccecvveeeeccieeeecciieee e, 21
15.- COCHE FANTASTICO LEDS ......oveveveveveteteteteteeceeeceesessesesesesesesesesessss st tesesesessssssssssssasasassnas 24
16.- MIBLOCK Y PYTHON ....eeiiiieiiiiiiteete ettt e ettt e e e s e et e e e e e s e nebe et e e e e e e snannneeeeaeeenn 24

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN  sperezan@educa.jcyl.es CEO BOECILLO  Pagina 2 de 25



mailto:sperezan@educa.jcyl.es

CONEXIONES: Pin9:R0OJO Pin 10: AMARILLO Pin 11: VERDE

1.- Encender y apagar un LED tres veces.

J] Movimiento J] Eventos
o I Apariencia m
I Sonido ISensores
I LApiz IGperadnres
IDatUsyElquues IRobots al presionar

| fijar salida pin digital

fijar salida pin digital

fijar salida pin digital
=5 mostrar

por siempre esperar o:-:egundos

= fijar salida pin digital

esconder
esperar € segundos

fijar salida pin digital

entonces

X: 240 ¥: 180 4

Nuevo objeto: '9 / ﬁ =

mostrar

esperar € segundos

fijar salida pin digital

repetir hasta que esconder
E3 esperar € segundos

fijar salida pin digital €) a (ke
mostrar

esﬁerar € segundos
cuando comience como clon
fijar salida pin digital € a

SN e by -
esconder

borrar este con :
[borar este con_ esperar @ segundos

MODO ARDUINO

! Back Upload to Arduino

1 #include <Arduino.h>
%46 | 2 ginclude <Wire.h>

Programa de Arduino y: 100
: 3 #include <SoftwareSerial.h>
fijar salida pin digital €)a QERR 4
5 double angle_rad = PI/180.0;
esperar €) segundos 6 double angle _deg = 180.0/PI:
7
fijar salida pin digital @a 8 void setup(){
3 pinMode (9, CUTPUT) ;
esperar Osegundos 10 digitalWrite(9,1);
. ) S 11 delay (1000%1);
fijar salida pin digital €)a (UEaM g digeralirite (9,0) :
13 delay (1000%1);
EERERT oswu“dos 14 digitalWrite (9,1);
fijar salida pin digital a (I (] delay(l000%1);
J P 9 @ - 16 digitalWrite(9,0);
esperar @) segundos ] delay(l000%1):
18 digitalWrite (9,1);
fijar salida pin digital @) a CERR 19 delay(1000%1);
20 digitalWrite (9,0);
esperar €Y segundos 21 delay (1000%1);
223
fijar salida pin digital €)a 23
24 void loop(){
esperar @) segundos 251
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2.- Encender y apagar dos LEDs intermitentemente cinco veces.

Objetos
e
3| @
ario M-Panda Bear2
fo
2o
ol

W] 02AINT~1.SB2

IMuwm\entu IEvenlus
IAuaﬂenc\a
[ sonido [ sensores

[ =53 [ operadores

Joatos yBioques [ Robats

esperar €) segundos

X:39 Y -106 4 SHonces

Nuevo objeto: & / &

esperar hasta que

repetir hasta que
=)

detener (2N

cuando comience como clon
(= CELNG LG EY este objeto ™

F . Programas Distraces Sonidos

[ revimiento  eventos

al presionar

fijar salida pin digital €l a
cambiar disfraz a
fijar salida pin digital €&} a
fijar salida pin digital € a
esperar ) segundos

cambiar disfraz a
fijar salida pin digital ¥ a
fijar salida pin digital €) a
esperar €Y segundos

cambiar disfraz a
fijar salida pin digital € a
fijar salida pin digital @ a
esperar osegundos

cambiar disfraz a
fijar salida pin digital € a
fijar salida pin digital @)a
esperar €Y segundos

cambiar disfraz a
fijar salida pin digital €E)a
fijar salida pin digital ©)a
esperar OSegundos

cambiar disfraz a
fijar salida pin digital €a
fijar salida pin digital @a
esperar ) segundos

fijar salida pin digital €I a
cambiar disfraz a
fijar salida pin digital € a
fijar salida pin digital @ a

esperar €Y segundos

YT
PR

al presionar

cambiar disfraz a
esperar €9 sequndos

cambiar disfraz a
esperar €9 sequndos

cambiar disfraz a
esperar €Y sequndos

cambiar
esperar
cambiar

esperar
X: -239Y: -180 4

Objetos Nuevo obgeto: '0 / é (o]

cambiar

esperar

cambiar

petir hasta que esperar

cambiar

esperar

cambiar
comience como don

ear con de XXM

Escenarlo  W-Pand3
1fondo

Fondo nueve:

“/aa

esperar

cambiar

§

qQ
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disfraz a
€ sequndos

disfraz a
@ sequndos

disfraz a
€ sequndos

disfraz a
€ sequndos

disfraz a
@ sequndos

disfraz a
€ sequndos

disfraz a
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3.- Encender y apagar un LED cinco veces intermitentemente con

la funcion FOR.
[-] 02AINT~1.SB2 F . Programas Disfraces Sonidos &

"
PaY
v
LS

I Apariencia I Caontrol
I‘Somdo I Sensores
I Lapiz I Operadores al presionar

Datos y Bloques Robots e T T
1 S I=o repetir @

fijar salida pin digital €@ a
: 8
al presionar e
; esperar €9 segundos
al presionar tecla T o —
fijar salida pin digital @ a
8
cuando tecla es liberada esconder
Esperaro segundos
al clickear este objeto S
cuando el fondo cambie a

X: 240 y: -180 4 (FELT W intensidad del sonido ¥ [E=EEES
Objetos Nuevo objeto: '@ / & €3

a1 recibir [T
enviar TS
enviar y esperar

Escenario
2fondos

B Back Upload to Arduino
1 #include <Arduino.h>

< q~ 2 #include <Wire.h>
" " 3#include <SoftwareSerial.h>
4

5 double angle rad = PI/180.0;
6 double angle deg = 180.0/PI;

7
Programa de Arduino 8 void setup () {
g pinMode (9, OUTPUT) ;
; | — 10 for (int i=0;i<5;i++)
fijar salida pin digital @ a 11 ¢
I}sp erar € segundos 12 digitalWrite(9,1);
: R— 13 delay (1000%1);
fijar salida pin digital @ a 14 digitalWrite (9,0):
Feaperar €) segundos 15 delay(1000%1);
e 16 }
7 }
18
19 void loop() {
20}
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4.- Encender y apagar un LED todo el tiempo. Funcion LOOP.

[-3 03BINT~2.SB2 F . Programas Disfraces Sonidos b A 1

Movimiento
l Apariencia

nido

¢ ores al presionar
lDatcs y Bloques obots por siempre
i fijar salida pin digital @ a
' cambiar disfraz a
I';;puarﬂsequndos
:ﬁjar salida pin digital € a

cambiar disfraz a
e

L] puntero del ratén ¥

X: 240 y: -180 4
Objetos Nuevo objeto Q / H' (o]

i
Escenario da

2fondos

Back Upload to Arduino

1 #include <Arduino.h>

X: -46 2 #include <Wire.h>
y: -100

Programa de Arduino 3 #include <SoftwareSerial.h>
<
S double angle rad = PI/180.0;
fijar salida pin digital € a g double angle deg = 180.0/PI;
—
 esperar €) sequndos 8 void setup(){
fijar salida pin digital € a 1(9) : pinMode (9, OUTPUT) ;
Esperar €Y segundos 11
- 12 void loop () {
13 digitalWrite(9,1);
14 delay(1000*1);
15 digitalWrite(9,0);
16 delay(1000*1);
17}
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5.- Programar el funcionamiento de un SEMAFORO de tres LEDES.

A.- Creando tres objetos que simularan el funcionamiento de cada LED.

TIEMPO COCHES

ROJO NARANJA VERDE
PIN 9 PIN 10 PIN 11
5 segundos HIGH LOW LOW

> segundos LOW LOW HIGH

3 segundos LOW HIGH LOW

Ayuda: para un objeto la programacion seria:

[-] 05ASEM~1 SB2 ~ . Programas | Disfraces | Sonidos & pa-H

I.apanenma |c-:mm O
ISQmiu ISens-Jres
ILaplz Icperadares
I Datos y Bloques I Robots

el EIGEErAE] Botdn verde/gris ©
3

girar (% € grados fijar salida pin digital @ a
[_espuare segundos

girar ) €8 grados
cambiar disfraz a

3

fijar salida pin digital €ED 2 (M

esperar @ segundos

cambiar disfraz 3 [k GeE e

8
fijar salida pin digital €E) 2 (0N
Espelare segundos

al presionar

apuntar en direccién €l

(@0 puntero del ratén

X: 240 y: 180 4

Objetos Nuevo objeto: Q / ﬁ (o] deslizar en @ segs a x: @ v: ogramas | Disiraces | Somidos [ -
i : L Limpiar | Importar

Escenario Button1 Button2

fijar x a @
3fondes
Fonde nuew cambiar y por €8

=
w/an fijar y a @

El cddigo programado en ARDUINO seria.
Tendremos que eliminar de los tres objetos los bloques morados(apariencia).

Si vamos a: EDITAR \ MODO ARDUINO, nos aparecera:

Back Upload to Arduino Editar con IDE de Arduino
8 void setup(){
. 9 pinMode (9, OUTPUT)
Programa de Arduino ¥: 3 10 pinMode (11, 0U0TPUT) ;-
11 pinMode (10, OUTPUT) ;
12}
fijar salida pin digital € a 13
14 void loop ()4
F"Spaar @ segundos is digitalWrite (3,0):
fijar salida pin digital @) a 16 delay (1000%8) ;
17 digitalWritce (9,1)
Emaﬂrasms‘ 18 delay (1000=5) ;
15 digitalWritce (11,1}
20 delay (1000*%5) ;
21 digitalWrite (11,1):
22 delay (1000%8) ;
23 digitalWrite (10,0):
z4 delav (1000*%5) ;
25 digitalWrite (10,1}
zE delav (1000%3) ;
27 digitalWrice (10,0}
28 delay (1000*%5) ;
29 }
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B.- Realiza el programa creando solo un objeto y a partir de él sus disfraces con los tres

COIOreS' ®] 06 RETO SEMAFORO AHORA SI SB2 [ @ | Froammss | Diskaces

\ isfraz nuevo:
[roso
X o

L

il

X: 240 y: 180 4
Objetos Nuevo objeto & / &

RETO: Crea un objeto (PANDA) y un escenario. El panda debera cruzar la calle cuando
el semaforo de peatones esté en verde y debera esperar cuando esté en rojo. Anadir
que haga un comentario.

Ayuda:

%2 mBlock - Based Un Scratch From the MI | Media Lab(v3.3.1) - Uesconectar - Not saved - o 2
wchive Editar  Conectar Places Extensiones Lenguaje  Ayuda

[
Tl e Sonido: o
"W SEMAFO~1SB2 - . Programas | Disfraces | Sonidas & = H

[ Avariencia [ contrar \E‘E/
[ sensores
i

[ operadores
I patosyBioques | Robots

e
d

o recibic Fareergd

decir [IRYSVSRESVES por € segundes
deslizar en @ segs a x: @FD y:

EINGCEIT MENSAJE ACERCAR *

X: 189 ¥: 180 [«

Objetos Nuevo objeto: @ / & (3
ﬂ ®) !
'
M-Panda

Escenario Button1 Sprite1
3fondos ELUELY MENSAJE ACERCAR ¥ BIRELEICTS

ir a x: €D y: @
deslizar en @ segs a x: @) y: €D

IELLLEEY intensidad del sonido ¥ [EEEIES

RETO: Programa un semaforo de 5 ledes ( 3 coches y 2 peatones).

PROGRAMACION SEGUN TABLA

TIEMPO COCHES PEATONES

ROJO | NARANJA | VERDE ROJO VERDE

PIN 9 PIN 10 PIN 11 PIN 12 PIN 13

5segundos | HIGH LOW LOW LOW HIGH

5 segundos LOW LOW HIGH HIGH LOW

3 segundos LOW HIGH LOW HIGH LOW

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN  sperezan@educa.jcyl.es CEO BOECILLO  Pagina 8 de 25



mailto:sperezan@educa.jcyl.es

6.- Programar la cuenta atras de un display.

6.1.- Programacion en paralelo:

A.- En Mblock disefia un objeto que se semeje a un display de siete segmentos, a
continuacion, duplica ese objeto seis veces y haz que cada objeto simule un led del
display. Nombra los objetos con las letras correspondientes a las del display. También
crea un fondo.

B.- Completa la tabla indicando el estado en el que tiene que estar cada led (Objeto) a
lo largo de la cuenta atras. (1 = encendido, 0 = apagado). (1 punto).

Pin 2 Pin 3 Pin4 Pin5 Pin6 Pin 7 Pin 8
TIEMPO | VER a b c d e f g
0-1seg |9 1 1 1 0 0 1 1
1-2 8 1 1 1 1 1 1 1
2-3 7 1 1 1 0 0 0 0
3-4 6 1 0 1 1 1 1 1
4-5 5 1 0 1 1 0 1 1
5-6 4 1 1 0 0 0 1 1
6-7 3 1 1 1 1 0 0 1
7-8 2 1 1 0 1 1 0 1
8-9 1 0 1 1 0 0 0 0
9-10 0 1 1 1 1 1 1 0

C.- Realiza la programacién de los objetos para la cuenta atras.

RETO: Después de la cuenta crea una animacién en la que despegue un cohete de otro
escenario, aterrice en otro escenario y salga otro objeto, de la nave, que debera hacer
un comentario.
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6.2.- Programacion del display con un solo objeto y disfraces:
A.- Completa la tabla de los pines de conexion.

Pin 2 Pin 3 Pin 4

Pin 5

Pin 6 Pin 7 Pin 8

m
o)

a b c

d

e f

g

olr|NvV|w|~|lu|a|N|w|o|<

B.- Crea los disfraces.

s HE
W] CUENT-1SB2 M o Programas | Disfraces | Sonidos & 3
Disfraz nuevo:
s/am
O,
. . !
- & 4
. ' ) nine
- 1230193
2

X: 240 ¥: 180 ¥

¢/ ad

1231214

Escenario
1fondo

Butionz

W-Panda

Fondo nueva:

w/as 4

si
123214

5 -

=
five

EHS

W] CUENT-1.SBz M @

Limpiar || Imp

O

Escenario
1 fondo
Fando nuevo;

a/an

Programas | Disfraces | Sonidos
[ Eventos
[ control
[ sensores
z [ operadores
Rroses

Crear una variable

Crear una lista

X: 240 y: 180 (» | Crear un Blogue

C.- Crea los Bloques de cada numero y programalo para que funcione a la vez con

Arduino.

Archivo Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

Programas | Disfr

Bloques B

(W CUENT~1SB: M @
i
'.' ®

X:240 y: -180 » IEESY 15 FIEGLH

d/am
S
Escenario M-Panda
1fondo
S rax@y:©
a/an

ira

deslizar en @ segs a x: @ v: O

cambiar x por €

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN

"
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&

.
n
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al presionar

fijar salida pin digital € a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a

definir three

fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ 2 GIEEW
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a

CEO BOECILLO
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/.- Reto:

Realiza el programa de un semaforo en el que se indique mediante un DISPLAY la cuenta atras
de lo que dura cada color. Para ello una vez que tengas creado los bloques de cada nimero,
crea tres bloques que contengan, cada uno, la programacién de los LEDES y la cuenta atras.
Finalmente estos tres bloques los pondras dentro de un POR SIEMPRE.

SOLUCION:

Archive Editar Conectar Placas Extensiones Lenguaje Ayuda

LY. T
[r* o e Sonide
M| CUIENT~1.SB2 F . Programas Disfraces onidos & £u am
IApar\enma ICnntrm Ell E:resmnar definir| one
[ ) I Sonido ISensures DOI siempre
. ' | [ [ operadorss fijar salida pin digital € a
L D) ] I Datos y Blogues IRUbUls i fijar salida pin digital € a
cambiar disfraz 2 CEEE B - —
|— fijar salida pin digital € a
(v) esperar @ segundos : e
[ =) ¥ fijar salida pin digital @ a

eight

. fijar salida pin digital @ a

cambiar disfraz a2 [CELEd = lida pin digital € 2 (D

X: 240 ¥ 480 . |— fiar salida pin digita a (Bl
lEspelaro egundos =

4 fijar salida pin digital @ a
d/am even
m e apuntar en direccién @ cambiar disfraz 2 EENEIN
1= =
ir three

v ST lespemro egundos definir
Escenario |_Buttion2 J W-Panda | fijar salida pin digital @ a
AfETiE - y cambiar disfraz 2 |EEEd

filar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a
filar salida pin digital @ a
filar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a

Fondo nuevo:

I -
W.’H’ﬂ lEspelaro segundos

,
cambiar disfraz 2 [[YERd
1 -
esperar @) segundos
;

. A we
F . Programas Disfraces Sonidos E B S
Movimiento I Eventos

/W, OBARET-1.SB2

IAparienc\a ICUntrUI .
ISnnldn ISensnres 2 E:realunar definir | one
apiz siempre .
I e I SREELEES pot cambiar disfraz a W
Datos y Bloques Robots ROIOS : - = - =
I yBlog I - fijar salida pin digital € a

VERDES
8
AMARILLO3 5 . . -
. fijar salida pin digital @) a
S LT
- fijar salida pin digital @ a
. fijar salida pin digital @@ a

fijar salida pin digital € a

mover € pasos

definir| ROJOS fijar salida pin digital @ a
apuntar en direccicn ER fijar salida pin digital @ a

esperar € segundos

apuntar

definir | four

cambiar disfraz a
fijar salida pin digital €

X240 ¥y: 180 4
Objetos MNuevo objeta: 'Q / é [o]
fijar salida pin digital €

1)
’ cambiar x por €1 fijar salida pin digital &€

. . ) fijar salida pin digital @
scenario Button2 W-Panda fijar salida pin digital @

1fondo
Fonda nueve: cambiar y por €1 definir VERDES fijar salida pin digital @

i - - - -
G/ aa filar v a @ fijar salida pin digital € a fijar salida pin digital [c]
fijar salida pin digital € a esperar € segundos
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=R ENCENCER ROIO ™ '

cambiar disfraz a S

==l ENCENDER VERDE ~

cambiar disfraz a

== ENCENDER. AMARILLO =

cambiar disfraz a
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8 A.- Programar el SENSOR DE ULTRASONIDOS:
Para que en funcién de la distancia de un objeto a la barrera cambie el color de dos

LEDES del semaforo. IF...ELSE. Tendrds que crear una variable (una caja en la que
almacenaras los valores de lectura del ultrasonidos a la que llamards “DISTANCIA”)

al presionar

por siempre

fijar PR d = read ultrasonic sensor trig pin E8 echo pin EE)

| *
esperar €9 segundos
3

si  DISTANCIA < Bl  entonces

fijar salida pin digital @ a
fijar salida pin digital @ a

si no

fijar salida pin digital @ a

fijar salida pin digital 'm a

1 #include <Arduino.h>

2 #include <Wire.h>

3 #include <SoftwareSerial.h>
4

5 double angle rad
6 double angle deg
7 doukle DISTANCIA;
8 float getDistance (int trig,int echo){

PI/180.0;
120.0/PI;

] pinMode (crig, OUTPUT) ;
10 digitalWrite(crig, LOW) ;
11 delayMicroseconds (2) :
12 digitalWrite(trig,HIGH)
13 delayMicroseconds (10) :
14 pinMode (echo, INPUT) ;
15 return pulseln(echo, HIGH, 30000) /58.0;
16}
17
18 void setup{){
19 pinMode (9, 0UTPUT) ;
20 pinMode (10, CUTPUT) ;
21}

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN  sperezan@educa.jcyl.es

Programa de Arduino

por siempre
.ﬁjar a read ultrasonic sensor trig pin 8 echo pin §B)
:esperaro segundos
si  DISTANCIA < entonces

fijar salida pin digital @) a

fijar salida pin digital m E]

si no

fijar salida pin digital €) a

fijar salida pin digital €1 a

23 void loop{){

249 DISTAMCIL = getDistance (12,13);
25 delay (1000%1) ;

26 if ((DISTAMNCIR) < (20)){

27 digitalWrite(9,1):

28 digitalWrite (10,0);

29 telsed{

30 digitalWrite(9,0);

31 digitalWrite (10,1);

3z }

33}
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8 B.- Programar el ULTRASONIDOS para que en funciéon de la distancia de un objeto a la
barrera cambie el color de tres LEDES del semaforo. IF, & y operadores de

. Programa de Arduino
al presionar

por siempre

; . . . fijar BN 2 read ultrasenic sensor trig pin €8 echo pin €9
fijar YR 2 read ultrasenic sensor trig pin 8 echo pin €

por siempre

b

{ %
esperar segundos
esperar segundos \
15

si | DISTANCIA < [ ~ entonces
si DISTANCIA < 0 . entonces
a = — jar salida pin digital € a
salida pin digital @ a

. o lida pin digital €9 a
salida pin digital

: o fijar salida pin digital €€ = (SR
salida pin digital . 2

DISTANCIA > ply] DISTANCIA < ] entonces
pISTANCIA > ] vy | DISTANGIA <[l . entonces H oy
; e fijar salida pin digital € 2 (W
salida pin digital @ a L e

: S fi lida pin digital €19 a (M
salida pin digital a L

: S jar salida pin digital €€ 2 (ISTM
salida pin digital a " L

DISTANCIA >

DISTANCIA > BN . entonces

; e fijar salida pin digital € 2 (T
salida pin digital @ a @ |10 pin digital ©

: S fijar salida pin digital Bl Low~]
salida pin digital € a @ o ER R

: S fijar salida pin digital EL HIGH "]
salida pin digital €E) = (ElaTM L1 pin digital €EY

comparacion.

sketch_mar02a §

finclude <aArduino.h>
#include <Wire.h>

finclude <SoftwareSerial .h>

double angle_rad BI/180.0;

double angle deg = 180.0/PI; DISTANCIA = getDistance(12,13);
double DISTANCIA; delay(1000+0.2);

void loop(){

float getDistance (int trig,int echo){ e [DT‘—STP‘NCIM. < ot
digitalWrite(9,1);
digitalWrite (10,0);
digitalWrite(trig,LOW); digitalWrite(11,0);

pinMode (trig, CUTEUT) ;

delayMicrosseconds (2) ; }

if(((DISTANCIA) > (10)) & ((DISTANCIA) < (20))){
digitalWrite(9,0);

delayMicrosseconds (10) ; digitalWrite (10,1);

pinMode (echo, INPUT); digitaliirite (11,0);

}
return pulseIn (echo, HIGH, 30000) /58.0; if((DISTANCIA) > (20)){

! digitalWrite(9,0);
digitalwrite(10,0);
digitalwrite(11,1);

digitalWrite (trig,HIGH);

void setup(){
pinMode (9, OUTPUT) ; }
pinMode (10, CUTPUT) ;
pinMode (11, UTPUT) ;
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9.- Programa un SERVOMOTOR:

9.A.- Servomotor sube y baja utilizando una variable.

I Movimiento I Eventos
I.Apariencia IControI

I Sonido ISensores

I Lapiz IOperadores
Datos y Blogues I Robots
Crear una variable

=l ANGULO

fijar [N = [

cambiar por €9

GEETRETEY ANGULO ¥

esconder variable R4

Crear una lista
X: 219y 77 4

vo objeto: Q / m (o]

Crear un Blogue

al

presionar

LED anguLd B of
por siam prej

repetir
fijar FEMG] = ANGULO + €9

fijar dngulo del pinm del servo a | ANGULD

aspara e segundos

fijar I = BER

fijar ERENNs] = ANGULO + &9

fijar angulo del pinm del servo al ANGULO

esperar @ segundos

9.B.- Servomotor suba y baje en funcion de unas distancias.

al presionar

por siempre

fijar [BEN=TRd = read ultrasonic sensor trig pin €8 echo pin E&)

|
esperar €) segundos
|

si DISTANCIA < ] = entonces

fijar dangulo del pin @ del servo a EEIM
[ %

esperar €) segundos

si no

fijar angulo del pin @ del servo :
F

esperar €9 segundos

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN
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9.C.- Programa un SERVOMOTOR para que una barrera de

aparcamiento suba y baje. FOR. 5 #include <servo.n>
&
7 double angle rad = PI/180.0;
\,{{’ 8 doukle angle_deg = 180.0/PI;
‘'  9void SUBIR():
% 13 10 double ANGULO:
al presionar definir SUBIR y: 12 11 Servo servo 2;
—_—— 12 void BRJAR():
DEL ANGULO ~ [E] 0 -
o 14 void SUBIR()
r_ = repetir €& 15 ¢
esperar segundos I - 16 LNGULO = 0;
oo @  cambiar ESISHEERd por € B torio 1mosicasnsien
r_ — fijar angulo del pin & del servo a { ANGULD 12 { ANEULO 4o 1
.ESDEI'HT ” - - respera[ SEl_:ﬂ.I'IdOS 20 servo 2.write (ANGULO) ;
= b 21 delay (1000%0.1);
22 }
23}
24
definir BAJAR 25 void BAJAR()
26 {
DEL ANGULO ~ [ 27 ANGULC = 180;
28 for (int i=0;i<180;i++)
E 29 {
cambiar [QIENIEE ror &9 e8 BNGULO += -1;
b 31 servo_ 2.write (ANGULO) ;
fjar angulo del pin@ del servo a | ANGULO 32 delav(l000%0.1);
s 33 }
' esperar @X segundos 34 }
5 35
36 void setup(){
37 servo_2.attach(2);
38}
39
40 void loop(){
41 SUSIR():
4z delay (1000%1);
43 BRAJER() :
44 delay (1000%1);
45 }

11.- Retos: Barrera de aparcamiento

automatica.

RETO A.- Realiza un Sketch en Mblock que simule el acceso a un parking en el que cuando no
haya un objeto a menos de 10 cm de sensor de ultrasonidos el semaforo permanecera en rojo
y la barrera bajada y cuando esté a menos de 10 cm , el seméforo pasara a verde, se elevara
una barrera y al cabo de 10 segundos se bajara la barrera y cambiara el semaforo a color
rojo.(NO UTILIZAR EL PIN 1).

sssdesssdassas
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RETO B: A partir de la configuracién de la tabla programa una barrera de estacionamiento en la
gue participen coordinados todos los elementos.

DISPLAY LEDES ULTRASONIDOS SERVOMOTOR
a b |c |d |e flg R Vv TRIGER ECHO
2 3 4 |5 6 8 9 10 11 12 13
AYUDA. Programas | Disfraces | Sonidos &
IMovimiento I Eventos
IApariencia IControI
I Sonido I Sensores al presionar
ILépiz IOperadores -
por siempre
fijar BIGIEI=IM = read ultrasonic senser trig pin @ echo pin @
Crear una variable i  DISTANCIA < 0] entonces
=] jar salida pin digital € a
fiar TN = [ salida pin digital € a
salida pin digital € a
i DISTANCIA > 6] y ' DISTANCIA < 5] _entonces

salida pin digital € a
salida pin digital € a
salida pin digital € a

fyar angulo del pin Q del servo a

sino

fijar angulo del pin @) del servo a (9

DISTANCIA > El] v DISTANCIA < Bl . entonces

salida pin digital € 2 (Hek
salida pin digital € a

salida pin digital € a (1M

3
esperar ) segundos
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SOLUCION RETO B.

DISTANCIA

J] vovimiento J eventos
I pariencia Contro
IQ-:ni:c

ILép;

J| oatos v Bloques

al presionar

fijar dngulodel pin') del servo 2
]
Arduino ¥ [ ]

Programa de Arduino

leer pin digital 9

fijaBIAPNEE = readultrasonisensortrig pirlkBY echo pinkE)

X:-240¥: -39
Objetos MNuevo objeto: e’ / H’ (o]

definir ROIOS

fijar salidapin digita i) = (T
fijar salida pin digita ¥ a
PO ENCENCER RO

cronémetro
reiniciar cronémetro

Escenario Button2 li-FPanda
2 fondos
Comunicacion ¥ [ ] definir VERDES
Fondo nueve:
4. fijar salidapin digita € 2 (IS5
a/an
cuando se reciban datos fijar salidapin digita €IF a R
LIWEl ENCENDER VERDS
data available? —

er comando

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN  sperezan@educa.jcyl.es CEO BOECILLO
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definir one

fijar salida pin digital® a (e
fijar salida pin digital@ a (HED
fijar salida pin digital® = (TS
fijar salids pin digitalf@® = (IS
fijar salida pin digitall® = (R
fijar salida pin digital@ = (IR
fijar salida pin digital® = (19

cambiardisfraz= [T

definir four

fijar salida pin digital@® 2 (M
fijar salida pin digital® a CHED
fijar salida pin digital@ a CIED
fijar salida pin digital€® = (e
fijar salida pin digital® a (9
fijar salida pin digital@ = €T
fijar salida pin digitall® = CIED
cambiardisfraza

definir seven

fijar salidapin digita € 2 @D
fijar salidapin digita M2 a (TRES)

fijar salidapin digita ) a (TRED
fijar salidapin digital® 2 (TeM9
fijar salida pin digital® a (oY
fijar salida pin digita ) = (Y
fijar salida pin digita i 2 (T
cambiardisfraza TN

definir to

fijar salida pin digita i a (T
fijar salida pin digit=NE = (TTTEEP
fijar salida pin digita) = (T
fijar salida pin digita Ml 2 EHEE)
fijar salida pin digita i = (FTaS
fijar salida pin digitalg) = (a8
fijar salida pin digit=if® = (5
cambiardisfraza [

definir five

definir three

fijar salida pin digita il = (TP
fijar salida pin digitail) = (FFlI
fijar salidapin digita € = (T

fijar salidapin digit= & 2
fijar salidapin digita i = (1T
fijar salidapin digita ) = (T
fijar salida pin digita

cambiardisfraza [T

definir six

fijar salida pin digita /@ = (D
fijar salidapin digita @ 2 (Xe159
fijar salidapin digita @ 2 (TEEE)
fijar salidapin digita i 2 (TED
fijar salida pin digita /@ = MR
fijar salida pin digita g} = (e
fijar salida pin digitail® = ()
cambiardisfra=a [

]

definir eight

fijar salida pin digitad® a
fijar salida pin digital® a
fijar salida pin digita ) 2 (%)
fijar salida pin digital® a (I
fijar salida pin digitad® a
fijar salida pin digita¥ a
fijar salida pin digita¥® a
cambiardisfraz 2 IRPTYS

fijar salida pin digits /) = (FTE
fijar salida pin digital) =
ijar salida pin digit= " a
r salida pin digit=M8 a
r salida pin digit=MB a
r salida pin digit= ) = (TR
fijar salida pin digitalf® a

definir nine

ijar salida pin digit= =
ijar salida pin digit=M =
ijar salida pin digit= ) = (Flae)
ijar salida pin digital® a
fijar salida pin digital® a
fijar salida pin digita ¥ 2
fijar salida pin digita¥® 2

cambiardisfraz a
=


mailto:sperezan@educa.jcyl.es

12.- Entradas analdgicas y digitales.

W] 11VAR~1.SB2
vALOR [

Objetos

Escenario
1fondo

Fondo nuevo:

a/an

MNuevo objeto: 9 / H' (o]

. . LY B T3
F . Programas Disfraces Sonidos & o+ R
I Movimiento I Eventos
IApariencia I Control
ISonido ISensores

ILépiz

Datos y Bloques

Crear una variable

IRobots

1~
 Qirde]
=l LDR

=8 POTENCIOMETRO

=4 VALOR

foor EESd =
cambiar por €
PRl rs AR Ll Mostrar variable

esconder variable

IDER

Crear una lista

Crear un Bloque

IOperadores

ey POTENCIOMET RENNESTETLIELE]

si -D entonces
fijar salida pin digita i) = (TS

si no
fijar salida pin digitae El
v

digita iE) = (IET

POTENCIOMETR.

fijar salida pin

A partir de la comprensién de este contenido se pueden plantear ejercicios interactivos con

servos, display, leds, etc.

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN
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13.- Control de un servomotor y encendido de 3 LEDs con un
potenciometro.

CONEXIONES

SERVOM | POTENCIOMETRO | LEDs

PIN | 9 A3 2134

J

POTENCIOMETRO_LED_SERVO § _ 2
. 26 1f(valor<300){

1 #include <Servo.h> 27 digitalWrite (LED2, HIGH);

2 #define PINSERVO 9 28 digitalWrite (LED3, HIGH) ;

2 fdefine POT A3 29 digitalWrite (LED4, HIGH);

4 Bervo MysSsrvo; 300}

5 int giro = 0; 31 if(valor>300&&valor<e00) {

£ int valor=0; 32 digitalWrite (LED2, HIGH);

7 #define LEDZ 2 33 digitalWrite (3,LOW);

0 fdefine LED2 2 34 digitalWrite (4,LOW);

9 fdefine LED4 4 )
o . 36 1f(valorze00&& valor<B800){
L0 woid sestup() 37 digitalWrite (LED2, HIGH) ;
111 38 digitalWrite (LED3, HIGH);
12 serial.begin (9€00); 39 digitalWrite (LED4, LOW) ;
13 myservo.attach (PINSEEVC) ; 40| }
14 pinMode {(BPOT, INFUT) ; 41 if (valor=B00) |
15 pinMode (LED2, OUTEUT) ; 42 digitalWrite (LED2, HIGH);
16 pinMode (LED3, OUTPUT) ; 43 digitalWrite (LED3, HIGH);
17 pinMode (LED4, OUTEUT) ; 44 digitalWrite (LED4, HIGH) ;
e | 1

) 46 delay(1000);

1% wvoid loop(]) _ . . .

) 47 Serial.print ("El valor del poteciometro es= ");

A 48 Serial.println(valor);

L valor=analogRead (POT); 495  Serial.print("malor giro= "});

2 giro=map (valor,0,1024,0,180); 50 Serial.println(giro);

311

myservo.write (giro);
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14.- Brazo robot. Control servos mediante potencidometros.

A ua
L i i
I_-.l 14BRAZ~1 SB2 F . Frogramas Disfraces Sonidos -+ Ku oam
IApariencia IControI
ISonido ISensores
= Programade Arduino
ILapiz IOperadores
I Datos y Bloques I Robots

fijar [Teagn =
’
lEY POT> B
{2
el roT= B
{3

mover ) pasos

girar ¢ €B) grados fijar IR =
;

girar ¥y €8 grados fijar [SEGTY =
!

lEl GIROZ
{2

lEL GIROZT E)

fijar [FLsEd =

apuntar en direccion RN

apuntar hacia @

Objetos

cambiar x por €

fijar x a @

Escenario
1 fondo
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14.- BRAZO ROBOT CONTROLADO POR CUATRO POTENCIOMETROS. — MBLOCK.

<SoftwareSerial.h>

1 #include <Arduino.h>
2 ¥include <Wire.h>

3 #include

4q

S #include <Servo.h>

&

7 double angle rad = PI/180.0;

8 double angle deg =

9 doubkle POTL;
10 doukle POTZ:;
11 doukle POT3;
12 doukle POT4;
13 doubkle GIRCL:
14 double GIRODZ:
15 double GIRO3:
16 double GIRO4:
17 Sexrvo sServo_5;
18 Servo sServo_6;
19 Servo servo 9;
20 Servo servo 10;
21

SANTIAGO PEREZ ANTOLIN

180.0/P1;

sperezan@educa.jcyl.es

22 void setup(){

23
24
25
2@
27
28
29
30
311}

32

pinMode (RO+1, INFUT) ;
pinMode (R0+2, INPFUT) ;
pinMode (R0O+3, INFUT) ;
pinMode (R0+4, INPFUT) ;
servo_5.attach(5);
servo 6.attach(g);
servo_9.attach(9);
servo l1l0.attach(10);

33 void loop () {

34
35
36
37
33
35
40
41
42
43
44
45
46
47 }

CEO BOECILLO

PCT1 = analogRead (A0+1)
PCTZ2 = analogRead (A0+2) ;2
POT3 = analogRead (A0+3) ;
PCT4 = analogRead (A0+4) ;
GIROL = (POTL1l) / (5.688):
EIROZ = (POTZ2) / [(5.688):
ZIRO2 = (POT3) / (5.688):
GIRO4 = (POT4) / (5.688):

servo S.write (GIROL);
Servo 6.write (GIROZ);
sexrvo Y.write (GIRO3);
servo 10.write (GIRO4);
delay (1000%0,1) ;
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14.- BRAZO ROBOT CONTROLADO POR CUATRO POTENCIOMETROS - ARDUINO

I 10_BRAZO_ROBOT_SAMUEL_4_SERVOS § .

finclude <Servo.h>

fdefine PINSERVOL S
fdefine POT1 Al

L T I

Servo myservol;

fd=fine DPINSERVOZ2 €
g8 fdefine POT2 A2
G

) Servo myservol;

11 #define PINSERVO3 9
12 fdefine POT3 A3

12 Serveo myssrvol;

15 #define PINSERVO4 10
16 #define POT4 A4
17 Servo myssrvod;
void setup() 18
I 19 int girol = 0;
, int walorl=0;
Serial.bsgin(9600); . . _
int girec2 = 0;
int wvalor2=0;
myservol.attach (PINSERVCL) ;

myservol.attach (PINSERVCZ) ;
myservold.attach (PINSERVC3I) ;
myservod.attach (PINSERVC4) ;

[3+]

int gire3 = 0;

2]
SR SR -

int walor3=0;

[5%]

3%

int girocd = 0;

int valor4=0;

3+
-1 @ W

[3+]

pinMode (POT1, INFUT) ;
pinMode (POT2, INPUT) ;

oy
b

pinMode (POT3, INEUT) ; 63  delay(1000);
pinMode (POT4, INPUT) ; 64 Serial.print ("El valor del poteciometro 1 es= ");
(7% Serial.println(valorl);
66 Serial.print("Valor girol= ");
}. &7 Serial.println{girel);
vold loop () €3
{ 69 Serial.print ("El valor del poteciometro 2 =s= ");
valorl=analogRead (POT1) ; 70 Serial.println(valor2);
girol=map (valorl,0,1024,0,180); 71  Serial.print("Valor girol= "});
72 Serial.println(giro2) ;
valor2=analogRead (POT2) ; 73
giro2=map (valorl, 0,1024,0,180); 74 Serial.print ("El valor del poteciometro 3 es= ");
75 Serial.println(valoz3);
valor3=analogRead (POT3) ; e Serial.pr%n:("Va%or girel= ");
, 77 Serial.println{giro3);
giroc3=map (valor3,0,1024,0,180); .
% Serial.print ("El valor del poteciometro 4 =s= ");
valor4=analogRead (POT1) ; 80 Serial.println(valor4);
giro4=map (valorl,0,1024,0,180); 81 Serial.print ("Valor giro4= ");
B2 Serial.println(giro4) ;
myservol.write (girol) ; 83 delay(300);
g4

myservoZ.write (giro2);

o
wn
—_—

myservo3.write (girol);

myservod.write (girod);
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15.- COCHE FANTASTICO LEDS

Programa una secuencia de encendido y apagado de 5 LEDs, de forma que semeje las luces del
coche fantastico.

Ayuda:

Back Upload to Arduino Editar cor

Programade Arduino

1 #include <Arduino.h>
fiiar =0 2 2 #include <Wire.h>

por siempre 3 #include <SoftwareSerial.h>

'repetira 4
fijar salida pin di 5 double angle rad = PI/180.0;
== € double angle deg = 180.0/PI;
'ESFI‘ETEI'G SE‘gUI"IdDS T double NI.ED;_
fijar [ = nED +@) g
b 8 void setup(){
10 pinMode (NLED, OUTEUT) ;
11 pinMode ( (NLED) - (1),OUTBUT):
12 pinMade ( (NLED) + (1),CUILPUT);
- 13 HLED = 2;
fijar [E0d = niep - € 14}
fijar salida pin di 15
3 16 void loop(){
Resesmfleainder, 17 £or (iRt 1=0;i<5;i+4)
fijar salida pin digital | NLED + &0 a 18 i
. 18 digitalWrite (NLED, 1) :
20 delay (1000%1);
21 NLED = (NLED) + (1):
£y A5 i ] e mm ¢ NTT T 1 o

16.- MBLOCK'Y PYTHON

La nueva version de Mblock permite el control de mas dispositivos.

mBlock ®. & Archivo % Editar Sin titulo & Guardar € Competition WM Tutoriales B8 Comentarios = '

Python

Sensores # generated by mBlocks for codey & roc
# codes make you happy
import codey, event, time

1
2
3
€1 + -+ initialize variables
5
6
7
8

AMBIENTE = @
fiia AMBIENTE v a (33 intensidad de luz ambiente
@event.start

def on_start():

EREIE o o Ps = 9 global AMBTENTE
10 for count in range(1@):
EIE] 11 AMBIENTE = codey.light_sensor.
Dispositivos  Objetos Fondo i
P ) °® . o 12 time.sleep(1)
13
Operadore: 14
e
€2 bt
Variables
b
st Conecta tu Mis
anadir dispositive bloques
:Como se usa el .
dispositivo? Mando a

LSO ite hasta que
Cambiar moda @ ot £l
Bluetooth

F— controller
paratodos v
»
& Conectar

extension
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RETOS

A.- Programa un aparcamiento automatico en el que intervengan: Un sensor de ultrasonidos,
tres LEDes y un buzzer.

Funcionamiento: Al acercarse un objeto al sensor de ultrasonidos si estd a mds de 20 cm no se
iluminard ningun LED ni sonard ningun sonido. Si el objeto estd entre 20y 15 cm se iluminara
un LED y sonard un pitido cada 2 segundos. Si el objeto esta entre 15y 10 cm se iluminaran dos
LEDes y sonara un pitido cada 1 segundos. Si el objeto estd entre 10 y 15 cm se iluminaran tres
LEDes y sonara un pitido cada 0,5 segundos.

B.- Programa un piano que funcione con pulsadores y un buzzer.
C.- Programa un display controlado por un potenciémetro.

D.- Crea un reto y resuélvelo.
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