Mblock T

Jugando con los condionales vy el
medidor de distancias (Sensor de
ultrasonidos)

Vamos a jugar con el sensor de ultrasonidos. Es un
sensor que es capaz de medir la distancia del robot hasta un objeTo.

Este es el sensor de utrasonidos y en Mblock i

estd conectado en el puerto 3

{
Light Sensor

La orden que controla es esta:

el | Ay
Kot 7| "N
distancia del sensor de ultrasonidos 0

B Motor Port

En la primera parte, vamos a asociarlo a las luces led. Tenemos dos luces led que
pueden encenderse con distinta potencia (entre O y 255). Pueder encerderse en los
tres colores bdsicos (rojo, azul y verde) o en cualquier cobinacion de estos.

Vamos a hacer un programa en el que las luces se enciendan de distinto color segin la
distancia a la que esté el robot de un objeto.
Empezamos por lo mds fdcil: Por ejemplo:

e rojo si estd a menos de 15 cm

e Verde si estd a mds de 15,1 cm

Para ello tenemos que usar los condicionales:

. si entonces
Si... entonces
Y si no
Si ... entonces...
si no...

Tenemos que usar también los operadores,
que nos permiten comparar
(saber si es mayor, menor o igual)

cLilt



En nuestro caso:
Si la distancia es menor que 15 cm entonces enciende los dos led en rojo
Si no, enciende los dos led en verde.

Prueba a hacer el programay comprueba que funciona acercando y alejando un
objeto (por ejemplo tu mano) a Mbot.

(Ten en cuenta que esto lo tiene que estar comprobando siempre, una vez que

haces clic en la bandera verde)

Un poco mds complicado: tenemos que encajar dos condicionales: para obtener tres
casos:
Ponemos dos distancias: 15y 30 cm:
Menor que 15: rojo
Mayor que 30: azul
El resto de los casos (entre 15y 30): verde

El programa podria ser este:

Si la distancia es menor que 15 cm entonces enciende los dos led en rojo
Si no,
Si es mayor que 30, entonces enciende los dos led en azul.
Si no, enciende las dos luces en verde.

Prueba a hacer el programay comprueba que funciona.

Este mismo programa podemos hacerlo con dos condicionales simples:
Si la distancia es menor que 15 cm entonces enciende los dos led en rojo
Si la distancia es mayor que 30 cm entonces enciende los dos led en verde
Si la distancia esta entre 15 y 30 entonces enciende los dos led en azul

Para construir este Gltimo condicional, tendremos que usar otro operador: Y “
que une dos operadores:
es mayor que 15 y es menor que 30

Si esto ha funcionado, prueba ahora ti a hacer distintos programas: cambiando las
distancias, la luz derecha de un color y la iquierda en otro, que parpadeen...



Ahora vamos a usar el medidor de distancias (sensor de ultrasonidos) con
movimientos.

En primer lugar vamos a hacer que se mueva si no tiene obstdculos y que se pare
cuando esté cerca de un obstdculo:
e Tendremos que usar un condicional (si... entonces... si no..)y un operador (>)

Si estd a mds de 10 cm entonces avanza.
si no, parate

Prueba a hacer el programa y comprueba que funciona.

Avanzamos: ahora, el robot estd siempre avanzando, pero... si se acerca a un objeto,
para evitarlo, gira a la derecha y sigue avanzando.

La base es la misma de antes pero le cambiamos la seguna parte para que gire:

Si esta a mas de 10 cm entonces avanza.
si no, gira a la derecha.

Puedes afiadir, que gire a la derecha durante un tiempo concreto ( por ejemplo
0,5 segundos) para controlar el giro que quieres que dé: mayor o menor)

Lo complicamos un poco mds: queremos que siga a un objeto que se acerca a Mbot.
En primer lugar definimos las condiciones:
o qué pasa si estd muy lejos
° qué pasa si se acerca
° qué pasa si se acerca mucho

Vamos a concretar estas condiciones:
Muy lejos va a ser a mds de 40 cm
Se acerca mucho va a ser a menos de 10 cm

Por dltimo vamos a determinar las acciones asociadas a cada condicion:
o Si estd muy lejos: No hace nada

o Si se acerca: Mbot avanza hacia el objeto

o Si se acerca mucho: Mbot se asustay retrocede

Ahora vamos a construir los bucles condicionales:
Si la distancia es menor que 10 cm entonces retrocede

Si la distancia es mayor que 30 cm entonces parate
Si la distancia esta entre 10 y 30 entonces avanza



(Esta dltima condicién en realidad es doble: es mayor que 15 y es menor que 30)

ré
Fl nranramn conrin oeto:

al presionar

T

_porsiempre

si distanciadel sensorde ultrasonido < entonces

a velocidad

si distanciadel sensorde ultrasonidodITheEd = y distanciadel sensorde ultrasonidodNNTTe? <m - entonces

EYCLrc L @ velocidad m

si distanciadel sensorde ultrasonidodinks >EE entonces

a velocidad @9

Prueba a hacer modificaciones (de distancia, de movimientos asociados) o bien une los
efectos de los movimientos y de las luces led.

Y para finalizar un reto:

¢Qué programa elaborarias para que Mbot salga de un espacio limitado por paredes
que solo tiene una puerta?

Vamos a ver algunos ejemplos de programas:

Estos programas estdn hechos para funcionar con cable. Para que el robot sea
auténomo, tengo que quitar la orden bandera verde y cambiarla por Programa de Mbot
que estd en la pestaiia Robot y cargarlos en la placa del robot.



1.- Las luces se encienden seguin la distancia al objeto.
Si estd a menos de 10 cm las luces estdn rojas.
Si estd entre 10 y 15 cm, una luz estd verde y la otra azul.

Si estd a mds de 20 cm las dos luces estdn blancas.

al presionar

por siempre
si distancia del sensor de ultrasonidos (I EER | < X ~entences

establecer el led de a bordo rojo verde (8 azul (9

S

si distancia del sensor de ultrasonidos >HJ v distanda del senser de ultrasonidos .4 15|

astablecer el led de 2 bordo (EREEeENM rojo (8 verde €ER azul (B
»
establecer el led de a bordo ((IENIaeEM rojo 8 verde @ azul

distancia del sensor de ultrasonidos (GIEIEEM > Ei] Jentonces

establecer el led de a bordo rojo verde azul

2.- Las luces se encienden segtn la distancia al objeto. Otra forma.
Si estd a menos de 14 cm las luces estdn verdes.
Si estd entre 15 y 40 cm, las luces estdn rojas.

Si estd a mds de 40 cm las dos luces estdn azules.

al presionar
por siempre
si distancia del sensor de uItrasonidos :— y  distanca del sensor de ultrasonidos c
...decir distancia del sensor de ultrasomidos
’establecer el led de a bordo rojo verdem azul m
o
si distancia del sensor de ultrasonidos GTeEM < F¥1  entonces

establecer el led de a bordo rojo mverde azul m

(2

decir distancia del sensor de ultrasonidos

sine
establecer el led de a bordo rojo (8 verde @} azul

3

decir distancia del sensor de ultrasonidos

Programa con cable. Para que el robot sea auténomo, tengo que quitar la orden
bandera verde y cambiarla por Programa de Mbot que estd en la pestafia Robot.



Programas que usan el sensor de ultrasonidos.

1.- Avanza hasta encontrar un objeto

al presionar

repetir hasta que  distancia del sensor de ultrasonidos -::

avanzar ~ [ERRGETehED]
F

| decir distancia del sensor de ultrasonidos Con esta orden, el Panda
" me esta diciendo

w

continuamente la

avanzar ¥ [ERYSLIELED @ distancia del robot a la

pared

Ademds, el Panda de la pantalla, me va diciendo la distancia del objeto.

2.- Avanza y gira

Avanza hasta que encuentra un obstdculo. Ante el obstdculo, gira a la
derecha y vuelve a avanzar en la nueva direccidn.

al presionar

por siempre
repetic hasta gue  distancia del sensor de ultrasonidos -::

avanzar ¥ ERYELILEL]
2

decir distancia del sensor de ultrasonidos EIELER

w

Con esta orden, el robot gira
a la derecha cuando
[ encuentra un obstaculo y

i M 2 velocida v
girar a la derecha a velocidad luego vuelve a avanzar,

L4 4
esperar segundos

distanciadel sensorde ultrasuzunid-:- }-E y distanciadel sensorde ultras-:-nidu:- -=:m entonces

avanzar” B '.rEI-:-Ein:Ia-m -

¥
decir distanciadel sensorde ultrasonidodENNeeEs Con esta orden, el robot

e e Y

g 40, v 5i no esta en ese
a valocidadli@ margen se pars.
&




4.- Las luces se encienden segun la distancia al objeto. Otra forma
Si estd a menos de 10 cm las luces estdn rojas.
Si estd entre 10 y 15 cm, una luz estd verde y la otra azul.

Si estd a mds de 20 cm las dos luces estdn blancas.

al presionar

por siempre
si distandia del senser de ultrasonidos (GYE=EM | < ] ~entonces

establecer el led de a bordo rojo EEEM verde (8 zzul (W

*

si distancia del sensor de ultrasonidos (GIEMEEM > ] v  distancia del sensor de ultrasenidos GIENEEN /<

establecer el led de a bordo (DM rojo 8 verde EE azul (9
b
establecer el led de a bordo (TN rojo (M verde (8 azul €ELN

distandia del sensor de ultrasonidos (GIEICEM = EX] . entonces

establecer el led de a bordo rojo €ELM verde EELN azul EEIR

5.- Las luces se encienden segtn la distancia al objeto. Otra forma.

Si estd a menos de 14 cm las luces estdn verdes.
Si estd entre 15 y 40 cm, las luces estdn rojas.

Si estd a mds de 40 cm las dos luces estdn azules.

al presionar

por siempre
si distancia del sensor de ultrasonidos (GYEIREN < ] ‘entonces

establecer el led de a bordo rojo EEER verde G§9 azul (B

*

si distancia del sensor de ultrasonidos (GIEeEM = 0] v  distanda del sensor de ultrasonidos GIEI=EM /< FH
establecer el led de a bordo (EREEra rojo () verde EER =7ul G
13
establecer el led de a bordo (REEILCEN rojo (8 verde G azul €N

distancia del sensor de ultrasonidos (GYEREN > EI] entonces

establecer el led de a bordo rojo €M verde BN azul €EN




6.- Programa Sigue objetos.

Si un objeto estd muy cerca (menos de 10 cm), Mbot refrocede. Si estd
algo mads lejos (entre 10 y 30 cm) avanza, lo que da la impresion de
seguirlo. Si estd demasiado lejos, se para.

al presionar
por siempre
si distancia del sensor de ultrasonidos entonces

a velocidad

| *

si distancia del sensor de ultrasonidos > y  distancia del sensor de ultrasonidos

|°

si distancia del sensor de ultrasonidos = entonces

avanzar ¥ ERI:




