ROBOTICA




;. Que es un Mbot?

* Aprenderemos a manejar y o
programar nuestros robots. . e

* Es un robot para chavales
de tu edad. No es un
juguete. Le diremos al robot
lo que tiene que hacer en
cada momento segun lo que
detecten sus sensores.




DANDOLE INSTRUCCIONES

mBlock(v4.0.4) =
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que tiene que hacer- apuntar en direccion (Elild sI:Fn
- _ a velocidad
* Por ejemplo, el cédigode | =

la derecha le dice al a/am
robot que avance
indefinidamente pero si
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fijar EECH=ERd @ distancia del sensor de ultrasonidos (GISITEM

rebotar si toca un borde




Sensores y dispositivos disponibles

* Comunicacion: Usb, Bluetooth(tableta o movil), wifi y mando.
* Ultrasonidos

* Seguidor de Lineas

* Leds de abordo

* Pantalla de Leds

* Sensor de Sonido, humedad y temperatura, luz, fuego y gas
* Detector de presencia

* Brazo y pinza articulada



EJEMPLO 1

El Robot
avanzara hasta
que encuentre un
obstaculo
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l sonido l sensores Programa de mBot o
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I Datos v Bloques I Robots

por siempre

(d

mover E) pasos
girar (™ €B grados
girar ¥y €B grados
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EJEMPLO 2

Cuando el robot
encuentre un obstaculo
0 vacio girara.
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Programa de mBot
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El Ranger es el hermano mayor del Mbot.
Mucho mas rapido, potente y pesado. Puede
hacer muchas mas cosas. Disponemos
también de este robot que os gustara
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