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Materiales necesarios:

Nota: Asegurate de haber concluido con la construccidn del robot MiniCode previamente (sin
la instalacion del mecanismo bumper). La podras encontrar en el Instructivo n.°2.

Ensamble de sensor siguelineas
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Ensamble Ajuste de ligas

Coloca el mdédulo siguelineas sobre el chasis.

Giro
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Ajuste de ligas

Conexidn del sensor a la MiniCore

Toma un cable Web y conecta una de sus terminales en el mddulo del sensor de linea y la
terminal restante del cable al puerto D (AO, Al) de la tarjeta MiniCore.
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En esta practica
programaremos el sensor
de linea del robot para
que pueda detectar una
linea negra sobre el piso y
realizar una accidn segun
el color que identifique
(negro o blanco).

Ensamble de MiniCode Il Tarjeta Bluetooth Aplicacion Nairda
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Paso 1:

Crea un proyecto nuevo en la aplicacion Nairda Programming y asigna el nombre “Sigue

lineas”.
Después, dlrlge,te ala fecaon Agregar numero I Seguimiento
de bloques “Numeros” y crea
dos niimeros con los siguientes ﬁ ﬁ I"Og'ca
, ITabIas
Datos del Numero 1:
1. Nombre: S1 ITextos
2. Valor: 0 ISaIidas
I Entradas
Datos del Numero 2: I Funci
unciones
1. Nombre: S2 Instancias Métodos .
2. Valor: 0
Después, dirigete al apartado de ITabIas
“Entradas” y, en la parte ITm:tos
inferior, selecciona la opcidn
Salidas

“Analdgico”.

- 1 ; . Funciones
Digital Analégico Pitrasonico ~
Crea dos entradas analdgicas . -
. Agregar analogico I Seguimiento
con los siguientes valores:
k- e
Datos del analdgico 1: I NUmeros
1. Nombre: SL1
2. Valor: 0 ITabIaS
3. Tipo: Analdgico ITextos
;. Salid
Datos del analagico 2: I arcas

1. Nombre: SL2

2. Valor: 1 I Funciones

3. Tipo: Analdgico Digital Analogico Ultrasonico .
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Por ultimo, dirigete a “Salidas”, | Tablas

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

) “ 9 F ol
A’y “Motor B". Earw.rulgitalas Frecuencias Neupixe! neienes

Datos de Motor A:

Entradas

Nombre: Motor A Agregar motor ISeguimiento
. .. Légica

P!n a5 (Dl-gl,tal) Motor A q Velocidad I

Pin b: 4 (Digital) | Nmeros

Pin de velocidad: 6 (Digital) ITabIas

Motor B q Velocidad ITextos

Datos de Motor B:

Nombre: Motor B

Pin a: 7 (Digital) IEntradas

Pin b: 8 (Digital) eIFunciones

Pin de velocidad: 11 (Digital) Servos Motors Digitales Frecuencias Neopixe

Coloca el bloque “Mientras -
Verdadero” en la secuencia. Sigue lineas

Dirigete a los bloques de
numeros, después selecciona el
apartado “Métodos” y coloca el
bloque “lgualar S1 a 0” dos
veces dentro del bloque
“Mientras - Verdadero”.

Igualar S1 =+ a

bloque a “S2”.

Cambia el valor del segundo
Igualar S2 * a i
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Ve a la seccidon de bloques SI[VERIGEER
“Entradas” y coloca el bloque !

Llama<.:lo §L1 ‘dentro del Mientras
espacio disponible en “Igualar

S1. ’

Igualar S§1 =

Coloca el bloque llamado “SL2”
dentro del espacio disponible en
“Igualar S2”.

Igualar 52

Ahora, dirigete al apartado de Sigue lineas
Légica y agrega el bloque “0 =
0” dos veces (en cualquier lugar
del espacio de trabajo fuera de
la programacion central.

Y cambia el simbolo central en
ambos bloques a mayor que

(>).
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Desde la seccion de bloques
Numeros, toma los bloques
“S1”y “S2” y coldcalos en el
primer espacio de los bloques
de mayor que.

Después, cambia el valor de la
segunda casilla en ambos
bloques a 50.

Regresa al apartado de Légica y
agrega el bloque “Verdadero &
Verdadero” al espacio de
trabajo.

Coloca los dos bloques que
creaste anteriormente:
“S1>50"y “S2 > 50" dentro
del bloque “Verdadero &
Verdadero”.

Integra el bloque completo
“Verdadero & Verdadero”
dentro de un bloque “Si
Entonces” y coloca toda la
condicién debajo del bloque
“Igualar S2”.
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Agrega los blogques “Motor A” y
“Motor B” debajo de la
condicidn y configura ambos con
una velocidad de 100.

Duplica la secuencia de logica
que acabas de armar y coldcala
debajo de la primera, como se
muestra en la imagen:

10
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Ahora, en la secuencia que duplicaste, cambia el simbolo de la segunda condicion “S2” a
menor que “<” y la velocidad del Motor A a -100 y del Motor B a 50.

Sigue lineas

Mientras

Motor A w Jelocidad

Motor B ﬁ Y elocidad

11
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“ "

Duplica la secuencia una vez mas, cambia el simbolo de la 1ra condicion a menor que “<”, el
de la 2da condicién a mayor que “>" y la velocidad del Motor A a 60 y del Motor B a 0.

12



ABS Instructivo n.° 3

MiniLabs Robotics

Recuerda que la MiniCore debe
estar conectada al Bluetooth y para
ejecutar el programa no olvides
presionar el boton “Ejecutar” (botdn
verde) en la aplicacion.

Tablero

D) ©

Hola mundn]

Si quieres usar el robot sin necesidad de que | Espera que la barra de descarga se
esté conectado a la aplicacion, recuerda que | complete.

debes descargar el cédigo a la MiniCore, para
ello primero da clic en “Subir”

m Desconectar Si te aparece este anuncio:

[ |
Selecciona la opcidn “Arduino Uno/Nano” vy
da clic en “Subir”.

Cargando... 20%

/\ Es posible que necesites reiniciar

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

2 Subir al dispositivo X reiniciarlo.

Placa: Da clic en el boton RESET vy tu programa

Arduine Uno/Nano debera funcionar.
~oo—
Rl
o [, [

ESP32 WROOM

PORT 8
PORT 6
PORT 2

i = T[ﬁ&[ T |

ENABLE PRESS

DIRBLE.
BIN-D12 MOTORS
' SUbII’ BLUETOOTH e
SERVO-D3 “ SERVO-09

L y ' N ==
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linea de manera continua:

detenerse.

El robot comenzard a avanzar e identificar los
colores negro y blanco.

Coloca el robot sobre una pista con linea. Si todo esta bien configurado, el robot seguira la
e Avanzara recto cuando ambos sensores detecten la linea

e Corregira su direccidn girando ligeramente cuando uno de ellos detecte el blanco.
Si llega a salirse del recorrido, debera redirigirse automaticamente hasta retomar la linea sin

Si el robot llega a detectar el color blanco en
sus sensores, debera redirigirse.

linea y regresando a ella.

Una vez que regrese al camino, continuara avanzando por el recorrido siempre siguiendo la

14



