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Construccion del robot MiniCode,

movimientos e instalacion del Bumper-sensor
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Materiales necesarios:

x4 x7
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Ensamble de portapilas

o

Ensamble Ajuste de ligas

Montaje
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>

Z4

Giro Ajuste de ligas

*

Giro
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Ensamble de motores

Ensamble

Giro
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Ajuste de ligas

Ensamble de llantas y tarjeta MiniCore

Colocacion de llantas

Colocacion de tarjeta sobre base
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Conexidn de cables

Nota: conecta los motores a los puertos Ay B de la
MiniCore (color rojo) utilizando dos cables Web.

Ensamble de Bumper-Sensor

Sujeta la base del mecanismo
con 4 pasadores:
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Giro

Ajuste de ligas

Instalacidn del mddulo de sensores de limite
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Ajuste de liga

Ajuste de ligas sobre bumpers
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Nota: utiliza las ligas para sujetar los bumpers al mecanismo del robot.

Ensamble final
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Conexidn del sensor a la MiniCore

Toma un cable Web y conecta una de sus terminales en el mddulo de sensores de limite (el
del mecanismo) y la terminal restante del cable al puerto G (D2, D3) de la tarjeta MiniCore.

> A4
D AS
D |y
A3
AD

D
Al

|
A . B
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Nota importante:
El sensor de limite del lado izquierdo (S1) El sensor de limite del lado derecho (S2)
estara conectado al pin D2 estara conectado al pin D3

12
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Cadigo: Evasor de Obstaculos

En esta practica
programaremos los sensores
de limite del robot (el
mecanismo bumper) que se
utilizan para detectar cuando
el robot colisiona con algun
objeto, asi programaremos
una accidn en respuesta a
esta colision o choque para
evadir obstaculos.

Materiales necesarios para la actividad:

13
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Y

Ensamble de MiniCode | Tarjeta Bluetooth Aplicacion Nairda

Paso 1: Inicio de la programacion

Crea un proyecto nuevo en la aplicacion Nairda Programming y asigna el nombre “Bumper”.
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Bumper

Comienza colocando los siguientes bloques en el area de
trabajo:

“Mientras — verdadero” (ubicado en el area de

seguimiento) y dentro de él coloca el bloque “Si - .
” . / ;. Si Verdadero
verdadero” (ubicado en el area de logica)

Dirigete al apartado de o o
“ ” . Agregar digital I SegUImlentO
Entradas” y crea dos pins

digitales. ﬂ w I Légica

Contenido del Pin 1: I Sz
1. Nombre: Pin 2 ITabIas
2. Valor del pin: 2 ITextos
3. Tipo: Digital
I Salidas

Contenido del Pin 2:

1. Nombre: Pin 3
2. Valor del pin: 3 Digital Analogico Ultrasonico
3. Tipo: Digital

Una vez creados los bloques

“Pin 2” “Pin 3", dirigete al & v
apartado de légica y coloca
el bloque “Verdadero &
Verdadero” y dos bloques “0
= 0" en el area de trabajo.

(Fuera de los demas
bloques)

I Funciones
| |
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Cambia el simbolo del

primer bloque a “=".
Y cambia el segundo niimero Verdadero BEIESg Verdadero

de los otros dos bloques a 0.
Mas adelante, estos bloques
le permitiran al robot
detectar los sensores del
bumper.

Toma los bloques de “Pin 2”
y “Pin 3” que creaste y
coldcalos en los bloques de
légica dentro de donde estd
el nimero 0.

Integra ambas condiciones de Pin dentro del bloque “Verdadero = verdadero”.
Después coloca el bloque completo dentro del bloque “Si — verdadero”.
La programacion debera verse de la siguiente manera:

Bumper

15
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“Motor B”.

Dirigete a “Salidas”, luego selecciona “Motors” y
agrega dos bloques para la configuracion de los
motores, de nombres pon de texto: “Motor A” y

] 2o

| Entradas

SEI’Vgita|es FI'ECUEI'IC! Funciones

Datos de Motor A:
Nombre: Motor A
Pin a: 5 (Digital)
Pin b: 4 (Digital)
Pin de velocidad: 6
(Digital)

Datos de Motor B:

I Seguimiento

Agregar motor

Nombre: Motor B | Légica
Pina: 7 (Dlgltal) Motor A Velocidad INUmeros
Pin b: 8 (Digital) | Tablas
Pin de velocidad: 11 Motor B Velocidad | extos
(Digital)
I Entradas
Servos Motors Digitales Frecuencias Neopl’xe! Funciones

Coloca un bloque de
“Motor A” y otro de
“Motor B” debajo de la
condicidn.

Cambia los valores de
los motores a -100.
Esto hara que cuando
los sensores del robot
detecten un objeto

Después dirigete a la
seccidon seguimiento y
coloca el bloque de
“retraso” y cambia su
valor a 500 Milis. De
esta manera el robot
retrocedera durante
0.5 segundos.

frente a él, retrocedera.

Bumper

r

Motor A

Motor B ﬁ Velocidad
Retraso w Milis

Velocidad
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Duplica los bloques
que agregaste y
después modifica los r
valores de los nuevos Mientras
bloques a los .

siguientes:

Bumper

Motor A: 100
Velocidad

Motor B: -100
Velocidad

Retraso: 500 Milis

Asi, una vez que el
robot haya retrocedido
durante 0.5 segundos,
dard un corto giro para
evadir el obstaculo.
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Duplica la condicién “Si
— verdadero” junto con
todos los bloques
dentro.

Elimina los bloques
necesarios para solo
dejar un par de bloques
de motor Ay B.

Instructivo n.° 2

Bumper

Motor A Velocidad

Motor B Velocidad

Retraso ﬂ Milis

Motor A Velocidad

Motor B ﬂ Velocidad
Retraso ﬂ Milis

Velocida

Motor B

Motor A ﬂ Velocidad
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Separa el bloque con la
condicién “=" del “Si -
Verdadero” y coldcalo
en cualquier lugar sobre
el espacio de trabajo.

En el apartado ldgica,
busca el bloque “No -
verdadero” y coldcalo
en cualquier lugar del
espacio de trabajo.

Coloca el bloque con la
condicion “=" que
separaste, dentro del
blogque “No —

verdadero”.
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Resultado:

Coloca la condicion
completa que acabas de
crear con el bloque “No
— verdadero”, dentro del
espacio disponible en
“Si — verdadero”.

Si Verdadero

ocidad

Maotor A ﬂ Ve
Motor B w W

Resultado:

Motor A Velocidad

.

Motor B ﬂ Velocidad
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Por ultimo, cambia la velocidad de los ultimos bloques de motor a 100 y coloca toda la
condicidn justo debajo del blogue “Retraso 500 Milis” y la programacion final debera verse
de la siguiente manera:

Bumper

Mientras Verdadero
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Recuerda que la MiniCore debe

estar conectada al Bluetooth y para
ejecutar el programa no olvides

Tablero gglslf mundu]

D) ©

presionar el botdon “Ejecutar” (botdn
verde) en la aplicacion.

Si quieres usar el robot sin necesidad de que
esté conectado a la aplicacion, recuerda que
debes descargar el cédigo a la MiniCore,
para ello primero da clic en “Subir”

m Desconectar

Selecciona la opcidn “Arduino Uno/Nano” vy
da clic en “Subir”.
#® Subir al dispositivo X

Placa:

| Arduino Uno/Nano I

ESP32 WROOM

Espera que la barra de descarga se complete.

Cargando... 20%

Si te aparece este anuncio:

/\ Es posible que necesites reiniciar

Si el programa no se ejecuta
correctamente, presiona el botén
RESET de tu dispositivo para
reiniciarlo.

Da clic en el boton RESET vy tu programa

deberd funcionar.

@@wj@l&ﬁ =

ENABLE PRESSTO
DIABLE

~oo—
DDD

PORT 8
PORT 2

BTN-D12 Dl2

BLUETOOTH
LED-D13

SERVO-D3

22




ABS : Instructivo n.° 2

MiniLabs Robotics

Si todo esta correcto, el robot avanzara de forma continua vy, al activarse el bumper (al
chocar o detectar un obstaculo), el robot debe ejecutar la siguiente secuencia de redireccion:
retroceder, girar y continuar su recorrido; si no detecta ningun obstaculo, debe seguir
avanzando.

SI EL BUMPER D2 O D3 DETECTAN UNA
ROCA O UN OBSTACULO ENTONCES EL
MINICODE DEBE DAR REVERSA Y DAR RETROCEDER

UN GIRO.

AVANZAR
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