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El robot mBot Ranger es un kit de Makeblock con el que podras construir 3
modelos diferentes:

1. INTRODUCCION

- Robot Tanque.
- Robot de carreras de 3 ruedas.
- Robot balancin.

Es un robot autonomo, esto significa que una vez programado el robot puede
funcionar sin necesidad de estar conectado al PC.

Se requieren 6 pilas o baterias de 1.5V tipo AA.

Este robot tiene como placa de control una placa Auriga basada en Arduino
Mega 2560 que incluye:

- 12 Leds RGB.

- 2 sensores de Luz.

- Bluetooth.

- Sensor de sonido.

- Sensor de temperatura.

- Zumbador.

- Giroscopio.

- 10 puertos RJ25:
o 4 para motores de 6-12V.
o 1 conexiones de puerto serie.
o 5 conexiones digitales o analdgicas.

Los conectores RJ llevan un cdodigo de color que nos ayuda a identificar su
funcion.

- Rojo: Conexion de motores.

- Amarillo: Salidas digitales.

- Azul: Entradas y salidas digitales.

- Gris: Puerto serie y bluetooth.

- Negro: Entradas y salidas analdgicas.
- Blanco: 12C.
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Jack Alimentacion Conector USB

Interruptor Encendido

Led Indicador de Alimentacicn
Sensor de Sonido

Sensor de Luz 1

Puerto RI25

Interruptor Encendido

Especificaciones:

Tension de funcionamiento: 6-12V DC
Microcontrolador: ATmega2seo
Dimensiones (L*A*A)100 X 65 X 20MM

Pulsador de Reset

Module Bluetooth

Indicador LED de +5V
Zumbador

Sensor de Luz 2

Anillo LEDs RGB

Puerto Motor Encoder

El sensor de temperatura se encuentra debajo del anillo de leds que puede
extraerse manualmente, y el giroscopio se encuentra en la cara posterior de la

tarjeta.
Para interactuar con la tarjeta podemos utilizar:
- APP Makeblock para dispositivos méviles.
- Software mBlock para PC.
- Software Arduino IDE para PC.
En este manual nos centraremos en el uso del software mBlock.

1.1. CONTENIDO DEL KIT MBOT RANGER

El kit mBot Ranger contiene los siguientes elementos:

1 Placa Auriga.

- 2 Motores.

- 1 Sensor ultrasonido.

- 1 Sensor seguidor de linea.
- Elementos de construccién.
- Manual de montaje.
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2. SOFTWARE DE PROGRAMACION - MBLOCK

Mblock en un software de programacion creado por la marca Maeblock para
sus kits de robdtica. Es un software libre basado en el lenguaje de
programacion por bloques Scratch 3.0. Este sistema se basa en construir los
programas enlazando bloques como si de un puzzle se tratase. Gracias al uso
de bloques nos podemos centrar en establecer la légica de los programas
correctamente ya que no tendremos que preocuparnos de los errores de tipo
sintactico.

Para instalar el programa accedemos al siguiente enlace: http://www.mblock.cc.

En el area de descargas localizamos diferentes enlaces en funcion de nuestro
sistema operativo. Descargamos el software y procedemos a su instalacion en
modo estandar.

mBlock ®. & Archivo S Editar | | Sintitulo )| & Guardar W Tutoriales @ Comentarios =

(& muestra imagen [ §| durante @ Blogues Python

Dispositivos Objetos Fondo

®.2
©-2
":
= @
onecta tu dispos Variables
Cambiar modo Mis
blogues
7
&
extension
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2.1. PARTES DE MBLOCK

Menu principal: En la parte superior de la pantalla tenemos un menu con
diferentes opciones. La mas importante en el menu archivo. Alli encontraremos
las opciones necesarias para guardar nuestros programas en el ordenador asi
como para recuperar aquellos que guardamos en sesiones anteriores.

Dispositivos: En la parte inferior izquierda hay una seleccion de los
dispositivos con los que estamos trabajando. Inicialmente aparece codey rocky.

Bloques: En la zona central vemos una serie de circulos de colores. Pulsando
sobre cada uno de estos circulos descubrimos una serie de bloques
relacionados con una categoria concreto. A lo largo de este manual veremos
cada uno de los bloques realizando ejemplos de programacion.

Zona de programacion: En la zona de la derecha encontramos un espacio en

blanco. Alli es donde arrastraremos los bloques de programaciéon vy
construiremos los programas.
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2.2. CONFIGURACION

Para poder trabajar con la placa Auriga y el software de mBlock, necesitamos
conectarlos.

En la zona de dispositivos aparece otro kit de Makeblock, Codey Rocky.
Necesitamos activar Ranger. Para ello, pulsamos en afadir:

Dispositivos Objetos Fondo
w e
anadir CE@

<o

- i i
Lonecta tu dispositivo

™ = -
—amar modo

Aparece una lista de dispositivos. Buscamos Ranger y si en su icono aparece
una flecha con un circulo verde, hacemos clic en el circulo para descargar los
drivers correspondientes. Cuando aparezca el texto «actualizado
correctamente» haremos clic sobre mBot Ranger y en aceptar.
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Biblioteca de dispositivos

"am® -

E L ] m
| ok
Codey Neuron mBot mBot Ranger Arduino Mega2560
Desarrolladares: mElo... Desarrolladeres: mElo... Desarrolladeres: mElo... Desamolladeres: mélo... Desarmrolladeres: Ablock
> \o
Sene o %
+ sos 80 G
[ N ] - '
= Ma
Qm,i-‘
Arduino Uno microbit Bluetooth contro... MotionBlock HaloCode
Desarralladares: Ablack Desarralladares: mElo... Desarralladares: mElo... Desamrolladares: mBlo... Desamrolladares: mélo...

P
Conviértete en desarrollador de mBlock para desbloquear mas potencial. ( Cancelar ) Aceptar
\. J

Vemos que en la lista de dispositivos disponibles ahora aparece Ranger.

Dispositivos Objetos Fondo
' - g
[ GRO)!
<o

Conecta tu dispositivo

Cambiar modo
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Como no vamos a utilizar a Codey, podemos eliminarlo haciendo clic sobre el
icono del robot y luego sobre la cruz que aparece en su esquina derecha
superior. Asi evitamos posibles errores en el futuro si intentamos programar
Ranger a través del objeto de Codey por error.

Conecta la placa Auriga al PC a través de cable USB que se proporciona en el
kit y pulsa Conectar. Aparecera la siguiente pantalla. En ella seleccionamos el
puerto COM con el numero mas alto y pulsamos en conectar.

N |
UsB Bluetooth 4.0 %

Mostrar todos los dispositivos conectables

Com1s

segurate que el cable USB esta conectado

=

correctamente al dispositivo

= Aseglrese de que el dispositivo que desea
conectar esté encendido.

» Solo se puede conectar un dispositivo a la
vez en esta version. Asi que la conexion de

este dispositivo conducira a la desconexion

de la anterior.

Ya tenemos el kit listo para realizar el primer programa.

Si nos fijjamos en los dispositivos, encima del botdon conectar tenemos dos
botones:

- Envivo: El robot funcionara de forma no autbnoma, conectado al PC.
- Cargar: El robot funcionara de forma auténoma, teniendo que cargar los
programas dentro de la placa Auriga.

Los primeros programas los haremos utilizando la opcién “en vivo”.
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2.3. BLOQUES ESENCIALES

Antes de adentrarnos en la programacién de Ranger, veremos algunos bloques de
programacion importantes que tendremos que utilizar.

Eventos (circulo amarillo): Todos los programas necesitan un bloque de inicio.
Sera un evento, encargado de dar paso a la realizacion de cada una de las
ordenes incluidas en el programa. En los primeros programas que realicemos este
evento sera “cuando clic en bandera verde”.

Cuando queramos que se ejecute este programa, tendremos que hacer clic en la
bandera verde que se encuentra en la esquina superior derecha de los
dispositivos.

o DO

Dispositivos Objetos Fondo
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Bucles: En ocasiones podemos necesitar que el programa se realice varias veces.
En control (circulo naranja) encontramos varios bloques que podemos utilizar para
crear bucle. Asi, todas las 6rdenes que introduzcamos dentro de estos bloques se
repetiran varias veces.

Espera: Este bloque genera una pausa en el programa durante el tiempo que se
indique. Lo encontramos en la seccion control.
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El anillo de LEDs consiste en 12 Leds de tipo RGB dispuestos en forma de
circulo. Cada uno de estos LEDs generan una luz de color determinado por la
intensidad de luces rojo, verde y azul que se indique a través de los bloques de
programacion.

3. ANILLO DE LEDS

Para programar este anillo tenemos un conjunto de bloques que localizaremos
en la seccion morada Luz y Sonido.

. . todas las luces encendidas en I I durante ° seg
Luzy
Sonido
. st todas las luces encendidas en ' '
Accitn ) ’ -
et todas las luces encedidas en rojo verde a azul o
Sensares

e LED n encendido en I_ durante o seg

vl i, LED n encendido en I_

wdi, LED n encendido en rojo verde e azul @

Utilizaremos estos bloques para indicar qué led queremos encender y el color
de la luz. Tenemos bloques que aplican la orden a todos los leds o0 a un led
determinado indicando su numero de orden dentro del anillo.

Contraol

Ademas podemos indicar el color utilizando un selector de color o asignando
una intensidad numérica a los colores rojo, verde y azul. Esta cantidad ira
desde el valor 0 a 255. Utilizaremos este bloque cuando queramos realizar
programas geneéricos o cambiantes.

Veamos algunos ejemplos de programacion.
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OBJETIVO: Enciende los leds del anillo en color rojo durante 1 segundo.

3.1. ANILLO ROJO

o

e todas las luces encendidas en |_| durante n seq

3.2. ANILLO SEMAFORO

OBJETIVO: Muestra la secuencia de luces de un semaforo: Verde — Amairillo —
Rojo.

En este caso incluimos el bloque por siempre para que continuamente el anillo
se comporte como si fuese un semaforo.

i todas las luces encendidas en @ durante o seq

e todas las luces encendidas en . durante n seq

i, todas las luces encendidas en .:' durante n seq

3.3. ANILLO DE COLOR ALEATORIO

OBJETIVO: Cada segundo el anillo cambiara de color, mostrando colores
aleatorios.

Necesitamos el bloque que define los colores de forma numérica. En lugar de

nosotros elegir el numero que represente la intensidad de cada color,
empleamos el siguiente bloque:
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Este bloque elige un numero al azar entre un rango, indicando el numero
menor y el mayor del rango. Puesto que las luces pueden alcanzar
intensidades desde 0 hasta 255, estos seras los limites de nuestro rango

Wi, tewiad [ |Lices encedicad en rojo .hunﬂmu-aya werthe lﬁuﬂinmaya arul lﬁmdnuﬂnej@

3.4. LUZ ROJA EN MOVIMIENTO

OBJETIVO: Visualizar una luz roja en un led que recorre el anillo avanzando
una posicion cada segundo.

La primera idea que se nos ocurre es la siguiente:

LED o encendidoen

i LED o encendido en

5 LED e encendido en
y LED o encendido en
s LED o encendido en
5 LED 6 encendido en
s LED o encendido en
=t LED e encendido en
s LED o encendido en

s LED m encendido en (_

s LED o encendido en

X, LED @ encendido en () durante n seg
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Podemos modificar el programa utilizando variables. Una variable es una forma
genérica de tratar datos en programacion.

Aplicado a este ejemplo, una variable seria una forma genérica de referirnos al
led. Para crear una variable pulsamos en variables (circulo naranja) y dentro en
crear variable.

En la variable podemos guardar el numero de led que vamos a encender en
cada momento. Al inicio del programa, introducimos en la variable led el
numero del primer led:

A continuacidén creamos un bucle que se va a repetir tantas veces como leds
tenga el anillo:

Dentro del bucle pondremos el bloque encargado de encender el Led. En lugar
de poner el numero del led, pondremos el nombre de la variable led.

=t LED . encendido en IZ:h;] durante . seg

Asi, el led que se encendera es aquel cuyo numero esté guardado dentro de la
variable. Después de encender el led sumaremos 1 a la variable led y
pasaremos a encender el siguiente led del anillo.
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El desarrollo del programa seria el siguiente:

Al iniciar guarda en led el numero 1

- 1%vuelta
o Enciende el led 1 (la variable led tiene guardado el numero 1) en
rojo durante 1 segundo
o Suma 1 aled, ahora vale 2

- 2%vuelta
o Enciende el led 2 (la variable led tiene guardado el numero 2) en
rojo durante 1 segundo
o Suma 1 a la variable led y ahora vale 3

- 3?vuelta
o Enciende el led 3 (la variable led tiene guardado el numero 3) en
rojo durante 1 segundo
o Suma 1 ala variable led y ahora vale 4

- ... y asi sucesivamente hasta dar 12 vueltas y haber encendido los 12
leds del anillo
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Debajo del anillo de LEDs se encuentra el sensor de temperatura. Este sensor
es de tipo analdgico, detectando temperaturas en un rango aproximado desde
-40°C a 125°C. Este sensor consiste en un termistor NTC.

4. SENSOR DE TEMPERATURA AMBIENTE

Para medir la temperatura en grados centigrados utilizaremos el siguiente
bloque.

it valor del sensor de temperatura integrado (°C)

4.1. ; QUE TEMPERATURA AMBIENTE HAY?

OBJETIVO: Programar a Ranger para que muestre la temperatura ambiente en
escala Fahrenheit, Celsius y Kelvin.

Creamos 3 variables, una para cada escala: F, C, K y un personaje cada 2
segundos nos mostrara la temperatura en estas escalas.

Programacién del dispositivo ranger:

C» a «fn valor del sensor de temperatura integrado (°C)

fja K+ a «f% valordel sensor de temperatura integrado °'C) + (EEEAE]

fija F» a @ * wit, valor del sensor de temperatura integrado (°C)  + @

Programaciéon del personaje oso: Pulsa sobre personajes y haz clic sobre el
personaje 0so panda. A continuacion introduce los bloques que haran que el
0s0 nos diga la temperatura en las diferentes escalas.

di  une QEREWFEETEENENCE-GR WS v redondear € durante a segundos

NI La temperatura ambiente en °F es: BTG 7T [T gl SRR (1151 =) a segundos
[T =N Lo temperatura ambiente en K es: BTSN (ol =5 TS0 GG 1) 1] e' segundos
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5. SENSOR DE LUZ

La placa Auriga incorpora dos sensores de luz dentro del médulo anillo de leds.
Estos se encuentran en sus esquinas delanteras y pueden servir para
programar un robot para seguir una luz. Estan serigrafiados para su correcta
identificacion.

Podemos saber la intensidad de la luz detectada por el sensor empleando el
siguiente bloque:

5.1. ROBOT SIGUE LUZ
OBJETIVO: Programar a Ranger para que siga la luz de una linterna.

Antes de empezar a programar tenemos que medir la luz ambiente para poder
saber a partir de qué valor la luz proviene de una linterna.

Creamos dos variables: luz1 y luz2 y realizamos el siguiente programa.

Al presionar la bandera verde veremos que en el escenario aparecen dos cajas
de texto con el nombre de las variables y al lado el valor que esta detectando
cada sensor de luz. Utilizaremos ese valor para determinar cuando no hay luz
de linterna. En nuestro caso el umbral esta en el valor 50.

A continuacion programamos el robot:

- Si ningun sensor detecta la luz de la linterna el robot se queda parado.

- Si ambos sensores detectan un valor por encima de 800, Ranger
caminara recto.

- Si el sensor 1 tiene un valor por encima de 800 y el sensor 2 esta entre
300 y 500, Ranger gira a la izquierda.

- Si el sensor 2 tiene un valor por encima de 800 y el sensor 1 esta entre
300 y 500, Ranger gira a la derecha.
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cuando mBot Ranger(Auriga) se enciende

para siempre
fija luzl *+ a o intensidad del sensor de luz integradol =

fija luz2 * a % intensidad del sensor de luz integradoZ2 »

si luz2 «:@ y [Tral <® entonces

< para

si < | |uz2 y < luzl entonces

i, avanza a potencia @ % durante o seq

si w2 <@ vy w2 @D v €< =

&t gira a la izquierda a potencia @ % durante o seg

luzl < (@] y luz1 >@ y <‘ luz2 entonces

%% gira a la derecha a potencia @ % durante o seg

Este tipo de proyectos se realizan con el robot en modo auténomo, ya que sélo
tiene sentido probarlo con el robot desconectado del PC ya que en caso
contrario los movimientos serian limitados.

Para realizar proyectos auténomos, en la zona de dispositivos, en lugar de
activar el boton “en vivo” pulsar el botén “Cargar”.

2

Cambiar modo (@

[ &2 Desconectar

A continuacion pulsar en subir y comenzara el proceso de carga.
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Progreso de la carga

start processing code......
processing code by middleware of arduino_formatter

Una vez finalizada, coloca 6 pilas al robot Ranger y éste podra funcionar de
forma autébnoma.

5.2. ENCENDIDO NOCTURNO

OBJETIVO: Encender el anillo de LEDs si ninguno de los sensores detectan
luz.
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La placa Auriga incluye un sensor giroscopio formado por un acelerémetro de 3
ejes (X, Y, Z), un medidor de velocidad angular, y un procesador digital de
movimiento.

6. SENSOR GIROSCOPIO

Si el sensor se encuentra alineado con el suelo, el eje Z devuelve un valor 9.8 y
los ejes X e Y valor 0.

Si giramos 90° la placa, el eje X valdra 9.8 y los demas 0.
Del mismo modo que hicimos con el sensor de temperatura, vamos a

comprobar los distintos valores de X Y Z moviendo la placa y utilizando las
variables:

fija X* a &% dngulo eje x* del giroscopio integrado

fija Y+ a ot angulo eje y v del giroscopio integrado

fim Z+ a % angulo eje zw del giroscopio integrado
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7. SENSOR DE SONIDO

El sensor se encuentra integrado en la placa Auriga. La lectura del sonido se
realiza con el siguiente bloque:

wit: volumen del sensor de sonido integrado v

Para evaluar el sonido ambiente utilizamos el siguiente programa.

sonido * a e volumen del sensor de sonido integrado *

Muestra una caja de texto con el nombre sonido y al lado un numero que
representa el volumen del sonido ambiente.

7.1. SEMAFORO ACUSTICO

OBJETIVO: Mostrar una luz verde, amarilla o roja en funciéon del volumen del
sonido ambiente.

para siempre
si w1, volumen del sensor de sonide integrado v < @ entonces

et todas las luces encendidas en durante 0 seg

si no

si o volumen del sensor de sonido integrado v < entonces

i todas las luces encendidas en . durante ° L]
si no

i, todas las luces encendidas en durante o seg
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El zumbador se encuentra en la placa Auriga. Es un componente que
transforma la energia eléctrica en sonido.

8. ZUMBADOR

Para que emita una nota musical empleamos el siguiente bloque.

i focanota Dod v durante tiempos

Prueba a componer una breve melodia que conozcas.
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Este mddulo calcula la distancia desde el robot Ranger hasta el objeto mas
cercano. Se puede conectar a los puertos RJ desde el 6 al 10 (amarillos).

9. MODULO ULTRASONIDOS

Para probar la lectura que realiza el sensor utilizamos el siguiente cédigo:

fija distancia* a «f% distancia del sensor de ultrasonidos port6 *

9.1. DETECTOR DE OBSTACULOS

OBJETIVO: Programamos al robot Ranger para que retroceda cuando detecte
un objeto a menos de 10 cms de distancia y avance en caso de no detectar un
objeto cercano.

fija distancia¥ a & distancia del sensor de ultrasonidos porto =

si distancia < -entonces

& retrocede a potencia @ % durante “ seg
si no

% avanza a potencia @ % durante 0 seq
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El mdédulo sensor de linea es capaz de discriminar una linea negra sobre un
fondo blanco, pudiendo programar un robot que siga una linea negra.

10. SENSOR DE LINEA

Este moédulo se puede conectar a los puertos RJ numerados desde el 6 hasta
el 10.

El sensor puede enviar las siguientes senales:
- 0 El sensor esta en la linea negra.
- 3 El sensor esta en zona blanca.
- 1 Un lado del sensor esta en linea negra y el otro lado en blanca.
- 2 Situacion contraria al valor 1. El lado que estaba en negra ahora esta
en blanco y viceversa.

Podemos probar su funcionamiento utilizando el siguiente programa:

Coloca el sensor en la linea negra y en su contorno y observa como cambia el
valor de la variable sigue-linea.
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10.1. ROBOT SIGUE LINEAS

OBJETIVO: Programa el robot Ranger para que siga una ruta marcada por una
linea negra.

cuando mBot Ranger{Auriga) se enciende

para siempre
fija sigue-linea » a 2% valor del sensor siguelineas
i sigue-linea = o entonces

adelante * a potencia @ %o

sigue-linea = o entonces

gira a la izquierda » a potencia @ %

sigue-linea =a entonces

gira a la derecha v a potencia @ %0

sigue-linea =o entonces

atras » a potencia @ %
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http://makeblock.micro-log.com
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