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Guia de actividades

1- Kit de Rohotica para Micro:Bit

El kit de robodtica para Micro:Bit estda pensado para poder implementar
diferentes proyectos de robdtica, asi como proyectos STEAM. Con este material
podras realizar numerosas actividades trabajando programacion, electricidad y
electronica. El kit se compone de multiples componentes con los que realizar
los montajes propuestos en esta guia y muchos mas:

- Placa de expansion de control de motores para Micro:Bit
- 2 mini servos de 180°

- 2 micro motores de CC con reductora y soportes (6V/100rpm)
- 2 ruedas multifuncién (con conexion directa a servo)

- 2 ruedas para micromotor

- 1 bola loca

- 1 sensor de distancia, por ultrasonidos

- 2 sensores reflexivo siguelineas, por infrarrojos

- 1 tira de 8 ledes RGB (tipo NeoPixel)

- 1 sensor de luz ambiental

- Cables dupont: 20 H-H de 20 cm y 20 H-M de 20 cm

- 1 Portapilas x3 AA

- 1 Chasis robot con tornillleria y elementos mecanicos de sujeccion

REVISAR
Todas las marcas registradas y nombres comerciales Ultima versién de esta
aquf recogidos son propiedad de sus legitimos duefios. gufa en formato digital

2 www.complubot.com  Fecha de revision: 11/02/2026



Robética con Micro:bit

2 - Como usar la placa Micro:Bit
2.1 - ¢Qué es Micro:Bit?

Micro:Bit una pequena tarjeta programable de 4x5 cm diseflada para que
aprender a programar sea facil, divertido y al alcance de todos. Gracias a la
gran cantidad de sensores que incorpora, sélo con la tarjeta se pueden llevar a

cabo multitud de proyectos.
/ Conector Micro USB

Matriz Led

Pulsador A)

2.2 - Primeros pasos \
1. Programar: 3 pines anoldgicos y

digitales
- Ve al sitio web Microsoft MakeCode.

- Crea un nuevo proyecto. Aqui es donde puedes escribir el codigo que le dira
a la Micro:Bit qué hacer.

- Arrastra y suelta bloques de comandos para crear tu programa.

2. Ejemplos:

- Mostrar tu nombre: Usa un bloque de "mostrar texto" para que la Micro:Bit
muestre tu nombre en la matriz de ledes.

- Contar hasta 10: Haz que la Micro:Bit muestre los numeros del 1 al 10 usando
un bucle de repeticion.

3. Encender: Conecta la Micro:Bit al ordenador con un cable USB. Veras que
las luces led se encienden.

4. Descargar el programa:
- Cuando finalices tu programa, presiona el botén "Descargar”.

- La Micro:Bit ejecutara ahora tu programa.

www.complubot.com 3



Guia de actividades

3 - Placa de expansion de control de
motores para Micro:Bit

Esta placa de expansion esta disefiada para facilitar la conexion y el control de
motores y servos. Es totalmente compatible con micro:bit y ofrece 9 interfaces
GPIO, 4 interfaces para motores de corriente continua o 2 motores paso a paso,
y 8 interfaces para servos.

La placa de expansion utiliza un chip propio de control 12C, lo que permite
manejar motores y servos sin ocupar otros recursos (pines) de la placa
Micro:Bit. La placa de expansion soporta una alimentacion de 3.5V a 5.5V,
alimenta directamente a la placa Micro:Bit y estd optimizada para realizar
proyectos STEAM y de robdtica educativa.

4 salidas de control para motores

4

P1¢ (TTTITRTTIT

Intﬁgaz P14 & = ) S8 Entrada de
=@ 2; nummmm gEE alimentacion
| | )
xx@ss I I == M-

N f ¥il Il
| I ) § §
n = =
o E E
Interfaz : z
Micro:Bit
Interruptor
de
0 | encendido

Plaga de expansién y control de motores para Micro:bit

Interfaz servo
Adaptador para Micro:Bit
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Robética con Micro:bit
3.1 - Conexion de la Micro:Bit a la placa de expansion
Para conectar la Micro:bit a la placa de expansion, sigue estos pasos:

- Alineacion: Inserta la placa Micro:Bit en el conector especifico de la placa de
expansion, asegurandote de que los pines de la Micro:Bit estén alineados
correctamente con los pines de la placa.

- Insercién: Empuja la placa Mcro:Bit firmemente en el conector hasta que
quede bien sujeta, con los pines en contacto.

- Conexion de modulos: Conecta los motores, servos o sensores a los puertos
especificos de la placa.

- Alimentacion: Conecta la fuente de alimentacion adecuada (3.5V-5.5V) a la
placa. La tension nominal del portapilas que se suministra en el kit, con pilas
alcalinas, es de 4.5V.

Esto permitird que la Micro:Bit controle los componentes conectados a la placa
de expansion.

@ OXXXXIX) @

Vista de frente de la placa de
expansion colocando la Micro:Bit
en el adaptador de la placa

P16 TR
P15 » S8

P14 » &/
P13 » S6
P12 S5
P8 S4
P2 S3
P1 S2
PO S1

EOO80esees ©<°O°

[
[
r
[
[
[
[
[
=z
= :@

‘ PN aa
VlSta S u perl or d e |a p | aca d e ' Placa de expansién y control de motores para Micro:bit '

expansion con la Micro:Bit
conectada

GND
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Guia de actividades

3.2 - Anadir la extension de Isoftware de la placa de expansion

Para poder usar la placa de expansion al MakeCode hay que afiadir la
extension siguiendo los siguientes pasos:

1. Abrir MakeCode: Ve a makecode.microbit.org y abre un proyecto nuevo o
existente.

2. Acceder a extensiones: En la barra lateral, debajo de la categoria
"Matematicas", encontraras la de "Extensiones". Haz clic ahi.

II Microsoft | O micro:bit & Blogues I JavaScript v

Busca Q

g5% Basico para siempre
© Entrada

¢» Musica

© LED

il Radio

& Bucles

23 Logica

4
= Vvariables

B Matemética

© Extensiones

I v Avanzado

3. Buscar y anadir: Escribe el nombre de la extensién o pega la URL de
GitHub. En este caso, tenemos que pegar el siguiente enlace:

https://github.com/DFRobot/pxt-motor

| htips-//github.com/DF Robot/pxt-motor] Q |

Lights and Display Software Ciencias Robotics Gaming Networking

motor
This is dc motor, stepper motor,
steering gear library.

Extension proporcionada por e
usuario, no aprobada por Microsoft.
Learn More

6 www.complubot.com



Robética con Micro:bit

4. Aparece la extension DF-Driver: la utilizaremos para programar los servos y
los motores que conectemos a la placa de expansion de la Micro:Bit.

II Microsoft | O micro:bit & Blogues JavaScript v

DF-Driver

Servo S1 v degree o

Bésico

Entrada

Musica

Motor ML v dir CW ¥ speello

© LED

-|I|| Radio Stepper 42 t i degree o

C Bucles

24 Logica Stepper 42 M1 i turn o
= Variables

E Matematica Sternegza) BT i degree °

£ DF-Driver

Stepper 28 M1 i turn o

I Vv Avanzado Dual Stepper 42 v

© Extensiones

m_m2 dir o4 v

wegree @)

M3 M4 dir CW ~

dmpan o

Dual Stepper 42 v

M1_M2 dir CW v

www.complubot.com /



Guia de actividades

5 - Ejemplos con los componentes del kit

5.1 - Mini servo de 180°

Un mini servo de 180° es un dispositivo electromecanico que consta de un
pequefio motor controlado electronicamente que puede girar dentro de un
rango de 180° (medio circulo), permitiendo el posicionamiento preciso de su eje
de salida en cualquier posicion angular de ese recorrido: de 0 a 180°

Este es un dispositivo muy comun en proyectos de
robdtica ya que nos permite ralizar sistemas de
posicionamiento angular, como las distintas articulaciones
de un brazo robdtico.

Para poder acoplar el sistema mecanico a mover, el mini Micio servo
servo dispone de una serie de palas o brazos (de plastico)
que se atornillan en su eje de salida.

Todos los servos necesitan un tiempo para moverse de una posicion a otra. En
el caso de este mini servo requiere 0,12s por cada 60° de movimiento.

5.1.1 - Conexion de mini servo de 180° a la placa

En esta imagen puedes ver como debes conectar el cable del mini servo a la
placa de expansion de la Micro:Bit, haciendo coincidir:

- El cable marrén se conecta a GND (alimentacion negativa)

Atencion: los servos
solo se pueden

- El cable naranja se conecta al S1 (sefial de control)  WeeJglTe [ W [ef-WoII [ g (o153

S$1-8. Sino la placa se

- El cable rojo se conecta a VIN (alimentacion positiva)

T

(0}
Placa de sxpansitn y control de moores para Micro:bit
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Robética con Micro:Bit
5.1.2 - Programas de ejemplo para el mini servo de 180°

A continuacién se muestran dos ejemplos de programa para controlar el mini
servo conectado a la tarjeta de expansion con la Micro:Bit. En ambos casos el
mini servo esta conectado al pin S1 de la placa de la Micro:Bit.

Programa 1 - movimiento 0° -> 180°

para siempre

- El servo se mueve de la posicion 0°, para ello
necesita hasta 360 ms. El resto del tiempo Servo S1 v degr‘eeo
hasta completar los 1000 ms permanece [

parado en la posicion 180°. pausa (ms)

- A continuacion regresa a la posicion 0°.
Esperando un segundo mas que en el caso

anterior. '
CEVEEG )N 1000 »

Programa 2 - control continuo del servo

Servo S1 ¥ degree @k

Este programa hara que el mini servo se inicie en la posicion 0° grados. Luego
comenzara un bucle infinito con dos movimientos, en el primero se movera de
0° a 180° en intervalos de 1°y en el segundo realizara el recorrido inverso, de
180° a 0°, también a intervalos de 1°.

para siempre
repetir veces
ejecutar )
al iniciar cambiar grados ¥ por o
fijar grados * a o Servo S1 ¥ degree grados ¥

Servo S1 v degree grados ¥ pausa (ms) @@L

pausa (ms)

repetir veces

ejecutar
cambiar grados ¥ por o

Servo S1 * degree grados ¥

pausa (ms)

www.complubot.com 9



Guia de actividades
5.2 - Micro motor de CC con reductora

Un motor CC (motor de corriente continua o motor DC, por sus siglas en inglés)
es un tipo de motor eléctrico que convierte la energia eléctrica de corriente
continua en energia mecanica (movimiento). Es uno de los tipos de motores
mas comunes y se utiliza en una amplia variedad de aplicaciones relacionadas
con la robdtica.

En este kit disponemos de dos micro motores de

CC con reductora, con una velocidad maxima de ;
rotacion de 100 revoluciones por minuto. El micro ~-
motor dispone en su parte trasera de una placa E

adaptadora con dos ledes, uno rojo y otro verde
que se iluminan de forma independiente en
funcion del sentido de giro del motor.

5.2.1 - Conexion de los motores CC a la placa de expansion

En esta imagen puedes ver como debes conectar los 2 micro motores a la
placa de expansion de la Micro:Bit. En caso de conectar los cables al revés, es
decir el cable negro a positivo y el rojo a negativo, el motor funcionara pero el
sentido de giro seré opuesto.

Los cables se conectan a las clemas mediante el uso de un destornillador de
estrella con punta tipo PH1. Afloja el tornillo de la clema antes de introducir el
cable. Aseguraté que el cable entra correctamente el la clema y después
apritalo bien para que no pueda soltarse con facilidad.

10 www.complubot.com



Roboética con Micro:Bit
5.2.2 - Programa ejemplo para dos motores de CC

Este programa encenderda ambos motores simultdaneamente para mover un
robot hacia adelante durante 2 segundos, luego los apagaréa durante 1
segundo, y repetira el ciclo.

Las siglas CW y CCW se refieren a las direcciones de rotacion de un motor:

- CW (Clockwise): sentido de las agujas del reloj, es decir, el motor gira hacia la
derecha.

- CCW (Counterclockwise): sentido contrario a las agujas del reloj, es decir, el
motor gira hacia la izquierda.

Estructura del Programa 1

para siempre )
Con este codigo ambos

motores giran en la misma
direccion, lo que mueve el robot
. hacia adelante. Puedes
AR Y CHL TR modificar el cédigo para
' controlar la direccion de los
pausa (ms) motores (por ejemplo, encender
- uno mientras apagas el otro

Motor M1 v dir CW ¥ para girar el robot).

Motor M1 » dir CW +

Motor M2 v dir CW v

(EVEENE)N 1000

Motor

Estructura del Programa 2 o

Con este codigo cada motor gira
en una direccion, lo que hace que pausa
el robot gire sobre si mismo. ¥
Primero gira hacia un lado durante Motor
2 segundos y luego hacia otro B¢

durante otros 2 segundos. Motor

CEVEEME YN 2000

www.complubot.com 1



Guia de actividades
5.3 - Tira de ledes RGB (tipo NeoPixel)

En el kit disponemos de una tira de ledes RGB de ocho elementos. Los ocho
ledes en esta tira son del tipo RGB, lo que significa que cada led puede emitir
luz de tres colores basicos: Red (rojo), Green (verde), y Blue (azul).

Combinando estos tres colores I .

béSICOS en dlferentes «» .-l - o’ - - - - - [ > “e - «n-
intensidades, cada led puede _“2 .
crear una amplia gama de @@@@@@@@
colores.

Ademas estos ledes son de tipo NeoPixel, lo que significa que estan
interconectados entre si, pudiendo controlar el brillo y color de cada uno de
ellos con la alimentacion (positiva y negativa) y un solo pin de la placa
Micro:Bit.

5.3.1 - Conexion de la tira de ledes RGB a la placa

En esta imagen puedes ver como debes conectar los 3 cables de la tira de
ledes RGB a la placa de expansion de la Micro:Bit.

TIRA RGB .

SOOEaaEE 3

P16 TTRTITHT
= B8 ss

:

S5ST i
W ss
Bss 11 i
) s4 -
!
)

L0 | . [ 2 ]
Placa de expansién y control de motores para Micro:bit
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Roboética con Micro:Bit
5.3.2 - Programa ejemplo tira de ledes RGB (tipo Neopixel)

Aqui tienes un ejemplo de EEEENEEES
como controlar una tira de
ledes RGB (como una tira
NeoPixel WS2812B) usando
la extension neopixel de
MakeCode.

@ Misica
© o
& DHTIVDHTZ2

il Radio

mE R 9w ax

Estructura del Programa o e

- Inicializacion de la tira de ledes: inicializa una tira de 8 ledes RGB
conectada al pin PO de la Micro:Bit.

- Configuracion de color: establece la tira de ledes para mostrar un gradiente
de arcoiris en todos los ledes.

- Ajuste de brillo: ajusta el brillo de los ledes al 50% de su capacidad.

- Animacioén continua: rota los colores de los ledes hacia adelante en cada
iteracion del bucle.

- Actualizacion y pausa: actualiza los colores en la tira de ledes y espera 100
ms antes de la siguiente rotacion.

al iniciar

fijar strip *+ a NeoPixel en pin P@ * con ° LEDs en RGB (formato RGB) w

mostrar arcoiris en strip v desde o hasta @

establecer luminosidad de strip * a @

para siempre

rotar LEDs de strip * en o

mostrar strip v

EVLENGI)N 100 +

www.complubot.com 13



Guia de actividades
5.4 - Sensor de luz ambiental

Un sensor de luz es un dispositivo que

detecta la intensidad de la luz en su entorno

y convierte esta informacion en una sefal SENAS,?;E%ETELUZ
eléctrica que puede ser utilizada por un
sistema electronico para tomar decisiones. “1mE
Los sensores de luz se utilizan en una
amplia variedad de aplicaciones, desde
dispositivos  simples  hasta  sistemas
complejos de automatizacion.

5.4.1 - Conexion sensor de luz ambiental a la placa

En esta imagen puedes ver cémo debes conectar los 3 cables del sensor de
luz a la placa de expansion de la Micro:Bit.

. SENSOR DE LUZ
AMBIENTE

TR
e @ss
SRIS7 - gEE
uf
[

nno

Placa de expansién y control de motores para Micro:bit
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Robética con Micro:Bit
5.4.2 - Programa ejemplo sensor de luz ambiental

Aqui tienes un ejemplo béasico de como podrias utilizar un sensor de luz en un
programa para una Micro:Bit utilizando MakeCode.

Estructura del Programa

- Lectura del nivel de luz. Si el nivel de luz es menor que 100 (lo cual indica
oscuridad), muestra una cara dormida en la pantalla de la Micro:Bit (lo que
simula encender un LED). Si el nivel de luz es mayor o igual a 100 (lo cual
indica claridad), la pantalla muestra uan cara feliz.

para siempre

fijar luz v a lectura analogica pin PO ¥

luz = <RV 1ee entonces

mostrar icono

si no

mostrar icono -

®

www.complubot.com 15



Guia de actividades
5.5 - Sensor de distancia por ultrasonidos

Un sensor de distancia por ultrasonidos es un
dispositivo que se utiliza para medir la distancia
entre el sensor y un objeto o para detectar la
presencia de objetos en su entorno. Funciona
emitiendo ondas de sonido a una frecuencia
ultrasénica (mas alla del rango audible para los
humanos, generalmente por encima de 20 kHz)
y midiendo el tiempo que tarda en regresar el
eco de estas ondas después de reflejarse en un
objeto.

5.5.1 - Conexion sensor de distancia por ultrasonidos a la placa

En esta imagen puedes ver como debes conectar los 4 cables del sensor
ultrasonido a la placa de expansion de la Micro:Bit.

E uC
®D

ny
EG

B LN Servo IR

[
C

o | 1] [ 2} (GND]
Placa de expansién y control de motores para Micro:bit
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Robética con Micro:bit

5.5.2 - Programa ejemplo sensor de distancia
por ultrasonidos

Aqui tienes un ejemplo basico de como usar un
sensor ultrasénico con la Micro:Bit. Para hacer
uso de este sensor es necesario instalar la
extension "sonar" que encontraras en las
extensiones recomendadas.

Estructura del Programa

- Configuracion de Pines: Configura los pines de
la Micro:Bit a los que estan conectados los pines
Trig y Echo del sensor ultrasoénico.

OH)

@)

A MakeCode package to use sonar
Sensors

sonar

Learn More

- Envio del Pulso: El pin Trig envia una sefial de 10 microsegundos (us) para

iniciar la medicion.

- Medicién del Tiempo: Utiliza el pin Echo para medir el tiempo que tarda el

pulso en regresar al sensor.

- Calculo de Distancia: Convierte la duracién del pulso en una distancia en

centimetros.

- Mostrar Resultados: Muestra la distancia medida en el display de la micro:bit.

para siempre

ping trig Pl =

fijar distancia * a echo Pl »

unit

mostrar numero distancia *

borrar la pantalla

v

www.complubot.com



Guia de actividades

5.6 - Sensor siguelineas

Un sensor siguelineas, también conocido como
sensor de linea o sensor reflexivo, es un
dispositivo utilizado en robdtica y sistemas de
automatizacion. Estos sensores detectan la
cantidad de luz infrarroja que se refleja sobre la
superficie que tengan debajo y se utiliza para
detectar lineas 0 marcas negras en un campo
de pruebas.

SIGUELINEAS

Superficie negra

Superficie clara

5.6.1 - Conexion sensor siguelineas a la placa

En esta imagen puedes ver como debes conectar los 3 cables del sensor
siguelineas a la placa de expansion de la Micro:Bit.

SIGUELINEAS
ono [

P16 TN T
P15 L
~ NI D

il nl
4

Placa de expansién y control de motores para Micro:bit
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Robética con Micro:Bit
5.6.2 - Programa ejemplo sensor siguelineas

Aqui tienes un ejemplo basico de cémo podrias utilizar un sensor siguelineas en
un programa para una Micro:Bit utilizando MakeCode.

Estructura del Programa

- Lectura de Sensores: Lee los valores del sensor de linea conectado al pin P2.
- Condiciones: Si la lectura del pin P2 es igual a O significa que el sensor ve
blanco y se muestra en la pantalla una B, si ve negro se muestra en la pantalla
una N.

para siempre

si < lectura analégica pin P2 ¥ = v o > entonces

mostrar cadena o

si no

mostrar cadena “

Estructura del Programa 2

- Lectura de Sensores: Lee los valores del sensor de linea conectado al pin P2.

- Condiciones: Si la lectura del pin P2 es igual a 1 significa que el sensor ve
negro y reproduce una melodia, si ve blanco detiene la melodia.

para siempre
lectura analogica pin P2 w =w o  entonces

reproduce melodia dadadum ¥ hasta que termine ¥

si no

detener la melodia todos *

®

www.complubot.com 19



Guia de actividades
5.7 - Pantalla OLED

Un sensor siguelineas, también conocido
como sensor de linea o sensor reflexivo, es un
dispositivo utilizado en robdtica y sistemas de
automatizacion. Estos sensores detectan la
cantidad de luz infrarroja que se refleja sobre
la superficie que tengan debajo y se utiliza
para detectar lineas o marcas negras en un
campo de pruebas.

5.7.1 - Conexion pantalla OLED a la placa

En esta imagen puedes ver cémo debes conectar los 3 cables del sensor
siguelineas a la placa de expansion de la Micro:Bit.

P16
P15 £ (8 8
P14 &
RN
P12 &
I
P2 &
P1
PO

Placa de expansidn y control de motores para Micro:bit

“‘
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Roboética con Micro:Bit
5.7.2 - Programa ejemplo pantalla OLED

Aqui tienes un ejemplo basico de cémo usar la
pantalla OLED.

oled-ssd1306

L Tinkercademy MakeCode package
Estructura del Programa escribir programa for using the SSD1306 OLED

. ., . i . controller with micro:bit
- Configuracion de Pines: Configura los pines de

la Micro:Bit a los que estan conectados los pines
Trig y Echo del sensor ultrasonico.

Mds informacion

- Envio del Pulso: El pin Trig envia una sefial de 10 microsegundos (us) para
iniciar la medicion.

- Medicién del Tiempo: Utiliza el pin Echo para medir el tiempo que tarda el
pulso en regresar al sensor.

- Calculo de Distancia: Convierte la duracién del pulso en una distancia en
centimetros.

- Mostrar Resultados: Muestra la distancia medida en el display de la micro:bit.

al iniciar

initialize OLED with width @ height 0

para siempre

show string

LTI 1234567890

pausa (ms) @LllIR4

clear OLED display

www.complubot.com 21



Guia de actividades
5.8 - Sensor de presion atmosférica

Un sensor barométrico y de temperatura es un

componente que mide la presion atmosférica y g SIGUELINEAS
la temperatura del aire. Se usa en proyectos |
para estudiar el clima, calcular altitud
aproximada vy registrar cambios ambientales.
Funciona mediante comunicacion 12C,
ofreciendo datos precisos y faciles de
programar.

5.8.1 - Conexion sensor de presion atmosférica a la placa

En esta imagen puedes ver cémo debes conectar los 3 cables del sensor
siguelineas a la placa de expansion de la Micro:Bit.

SENSOR PRESION
ATMOSFERICA
et

P16 T
P15 (= (8 S8

P14 » S7

lad S7 i
P12 »
P8
P2
P1
PO

)
)
)
)
)
)
)
)

.
L
C
L

o

0} .
Placa de expansién y control de motores para Micro:bit
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Robo6tica con Micro:bit

5.8.2 - Programa ejemplo sensor de presion
atmosférica

Aqui tienes un ejemplo basico de como usar la
pantalla OLED.

BME280
humidity and pressure sensor pxt
package

Mas informacion

para siempre
fijar temperatura * a [temperature C +
fijar presion * a [ pressure | Pa ¥

mostrar cadena
al iniciar
mostrar nimero temperatura v
Power On

borrar la pantalla

mostrar cadena “

mostrar nuimero presion ¥

borrar la pantalla

www.complubot.com 23



Guia de actividades

6 - Como montar el chasis de tu rohot

6.1 Imagen 1:1 inferior del chasis

En esta imagen podemos ver a escala real una numeracion de todos los
agujeros de la parte inferior del chasis.

» 9 26 27 28 10
13 12
5 6
14 22 23 24
21 20 25
19
7 8
18
1 3
2 4
15 17 16
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Robética con Micro:Bit
6.2 Imagen 1:1 superior del chasis

En esta imagen podemos ver a escala real una numeracién de todos los
agujeros de la parte superior del chasis.

7
10 11 12 13 14 15 16 g
9
17
18
20
2 3
23
19 o 24
21
25
27 26
1 4
5 6
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Guia de actividades

6.3 Pasos de montaje del chasis del robot

Paso 1

Colocamos los motores con los soportes sobre el chasis. Encajamos los
agujeros de los soportes con los agujeros 1y 2 en el lado derecho del chasis y
con el 2y 3 en el lado izquierdo. Utiliza tornillos y tuercas de M2 para fijarlos al

chasis.

Paso 2

Colocamos la bola loca en al parte inferior del chasis encajando en los agujeros
5y 6. Utiliza los tornillos que vienen montados en la rueda loca.
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Robética con Micro:bit
Paso 3

Colocamos el portapilas encajandolo en los agujeros 7 y 8 del chasis. Utiliza
tornillos y tuercas de M3 para fijarlo al chasis.

Paso 4

Colocamos los sensores siguelineas en la parte inferior del chasis encajandolos
en los agujeros 9y 10. Utiliza los separadores para distanciar los sensores de la

placa. Y tornillos y tuercas de M3 para fijarlos al chasis.
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Guia de actividades
Paso 5

Colocamos los separadores largos en los agujeros 11, 12, 15 y 16. En el
agujero 13 colocamos el soporte del sensor de ultrasonido. En el agujero 14
colocamos el soporte para servos. Ponemos las ruedas en los motores.

Paso 6

Cogemos la parte superior del chasis y colocamos separadores cortos en los
agujeros 1, 2, 3y 4.
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Robética con Micro:bit
Paso 7

Colocamos la placade expansion de la Micro:Bit sobre los separadores que
hemos colocado en el paso anterior. Utiliza tornillos de M3 para fijarlo al chasis.
A continuacion, encaja la placa Micro:Bit en la placa de expansion.

Paso 8

Unimos la parte de arriba del chasis con la parte de abajo colocando tornillos
en los separadores que estan en la parte de abajo.
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