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Intermedio 3

Robots en el trabajo

Capitulo 1:
Brazos robot de tres ejes

Capitulo 2:
Control de un Brazo robot

Grado Clase

Capitulo 3: Variables y
angulos del Servomotor

Capitulo 4:
Hacer entregas

Nombre



Los brazos robot pueden agarrar y mover objetos como un brazo humano, lo que
los convierte en robots utiles para cuando quieres construir algo. jMuchas fabricas
usan brazos robot industriales en lugar de trabajadores humanos!

Sistemas de Panel del sistema de soldadura Sistemas de Sistema de seleccién de contenedores
soldadura (Komai Haltech, Inc.) construccion (FANUC CORPORATION)

jPuedes usar un proceso llamado soldadura para unir jEstos robots construyen cosas sin ayuda humanal!

dos piezas de metal de forma rapida y precisa!

Al igual que un brazo humano, los brazos del robot tienen muchas articulaciones,
iy usan motores para girar sus articulaciones y moverse libremente!
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El brazo humano esta lleno de articulaciones desde los hombros hasta
la muieca. jNecesitarias usar al menos siete motores en un Brazo robot
para reproducir sus movimientos!

Mientras mas motores tenga un robot, tendra mas libertad de movimiento,
también lo hacen mas dificil de controlar. Limitar su rango de movimiento
usando menos motores, por otro lado, jhace que controlarlo sea muy facil!

I Para recoger un objeto en 1
un lugar designado ...

» iNecesitas dos motores!

™ Agarrar @ Levantar

'\z
( }
3 e

I Para llevar un objeto a una 1
ubicacion designada ...

1
A g
» iNecesitas tres .>1 02 -I-

|
motores! .

(@ Agarrar @ Levantar 3 Mover

En el Capitulo 1, vamos a hacer un Brazo robot de tres ejes (%) que tenga tres
articulaciones.

% Eje - jEsto significa un punto en el que puede rotar!



Construccion de un Brazo robot de
tres ejes

Tu Brazo robot de tres ejes estara compuesto por las siguientes cuatro partes:

principal

(D Cuerpo principal: Controla el robot con los botones aqui
@ Articulacion 1: Mueve el brazo horizontalmente
@ Articulacion 2: Mueve el brazo verticalmente

@ Gancho: Agarra objetos

jAgarra este
paquete!

s @ Articulacion
principal 1



p
Necesitaras

P

Cable de la caja
Studuino x 1 Cable USB x 1 Caja de baterias x 1 de baterias x 1

Cable de conexion
Sensor de tacto x 1 del Sensor (S) x 1

(3-cables, 15 cm)

Cable de extension

Servomotor x 3
para Servomotores x 1

. an J
Ry W —
Yy ./ P2 x
Cubo basico Mitad A Mitad C Mitad D Viga x 2
(Blanco) x 4 (Gris claro) x 1 (Aqua claro) x 16 (Aqua) x 13

(D Construccién del cuerpo

o Agrega los bloques mostrados a tu viga.

< ap




9 Agrega el bloque mostrado a tu Sensor de tacto.

\

e \

A%

Agrega tu caja de baterias (con las baterias dentro) a la parte @ como se
muestra.

e




6 Conecta la caja de baterias en el conector de ALIMENTACION de tu Studuino.

2 Construccién de la Articulacion 1
o Conecta los bloques como se muestra.

<
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A O%‘/\(,

£ A programa

gira de este
lado!

9 Agrega el bloque mostrado a la parte@ .




0 Agrega el bloque mostrado a la parte €) .

(3 Construccion de la Articulacion 2

o Conecta los bloques como se muestra.

iTu programa
gira de este
lado!

9 Agrega el bloque mostrado a la parte 0 .




@ Construccion del Gancho

o Conecta los bloques mostrados.

9 Conecta los bloques mostrados.

e

0 Agrega el bloque mostrado a la parte €) .

d




6 Conecta los bloques mostrados.

‘/iT u programa

gira de este
lado!




@ Agrega la parte @ a la parte @ .

Construccién del paquete

o Conecta los bloques mostrados.
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Colocar las partes juntas

o Agrega (@ Articulacion 1 a @ Cuerpo principal como se muestra.

0) 2

1



e Conecta el Sensor de tacto a A4, el Servomotor de @ Articulacion 1 en D9, el
Servomotor de 3 Articulacién 2 en D10 y el Servomotor de 4 Gancho en D11.

/\ i Coloca el cable de
® Articulacion 2 en el lugar
que se muestra en la
imagen!

’9’ ® V
D10:¢
D11 .

Al

A3

A4

. iEste es el
Reset cable del

Servomotor de
® Articulacion
2!

Configura tus puertos

Marca los recuadros de Servomotor D9 a D11 y los botones A0 a A3. jAhora
marca A4 y elige Sensor de tacto!

Placa de asignacion de Pin

Sensor de tacto -

[ nceptar_] [ Cancelar]
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Buscar angulos para el Brazo

Tu Brazo robot de tres ejes tendra que mover su brazo en cuatro direcciones, asi
como abrir y cerrar el Gancho.

Movimiento

Doblar
hacia abajo

Girar a la
derecha

Girar a la
izquierda

Movimientos del
Gancho

iTendremos que usar el Modo de prueba para encender tus Servomotores y ver
coémo funcionan los movimientos de tu Brazo robot!
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v

o CO|Oca un b|oque '.i“"':r'_ Poner servomotor D10 | a m grados y abre el
Modo de prueba.

Editar Ejecutar Ayuda

Transferir
Prueba activada

Poner servomotor D10 | a ERIERRS orados

9 iMueve el Servomotor D10 y tu brazo se doblara hacia arriba y hacia abajo!

jEchemos un vistazo a como se mueve el Servomotor D10 cuando esta
configurado en 0 y 180 grados!

A 02 Servomotor D10

Se dobla | Arriba / Abajo |

A 180 Servomotor D10

Se dobla | Arriba / Abajo |

14




9 jAhora elige Servomotor D9!

Poner servomoto - 0F | (ENIESRS orados

o iMueve el Servomotor D9 y tu brazo girara a la izquierda y a la derechal

Girar ala Girar ala
izquierda e derecha

jEchemos un vistazo a como se mueve el Servomotor D9 cuando esta
configurado en 0 y 180 grados!

A 0; Servomotor D9

Gira | lzquierda / Derecha

A 180°¢ Servomotor D9

Gira | lzquierda / Derecha
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6 iAhora elige Servomotor D11!

":'J-":'_ Poner servomotorr D11 | ; m'gradns

@ iMueve el Servomotor D11 para controlar el Gancho. jHaz clic en A y ¥ para
ajustar lentamente los angulos mientras encuentras el angulo en el que
debe estar el Servomotor D11 para cerrar el gancho y agarrar el paquete! Si
bien el paquete no deberia caerse, asegurate de que el Gancho no lo esta
agarrando con demasiada fuerza!

O Agarrando el paguete Agarrando el paquete con demasiada
fuerza

El angulo del Servomotor D11 es

iEn el Capitulo 2, vas a utilizar los angulos del Servomotor que acabas

de encontrar, para que tu Brazo robot entregue bloques automaticamente!
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iAhora tomaremos el Brazo robot de tres ejes que hiciste en el Capitulo 1y lo

programaremos para entregar paquetes!

Posicion de inicio Levantar el paquete Entregar a Ubicacion %

Arriba

Frente Frente Frente

% El brazo se levantara
después de soltar el
paquete.

Si bien esto puede parecer complicado, dividir cada movimiento en pasos
separados los hace mas faciles de entender. jAhora pongamos en orden
estos movimientos mientras programamos tu robot para entregar paquetes!

17



Agarrar y levantar

jAqui vamos a hacer que tu Brazo robot mueva su brazo con
los Servomotores D9 y D10 y luego su Gancho usando el Servomotor
D11 para agarrar y recoger un paquete!

Servomotor
D11

o Comencemos por desglosar los pasos necesarios para tomar el paquete y
levantarlo:

m Posicion inicial n Abrir Gancho Girar a la derecha

18



9 Ahora abre el Modo de prueba para encontrar los angulos que necesitaras
para programar el movimiento de cada Servomotor.

0] Posicion inicial BB Abrir Gancho Girar a la derecha

[ e ——e—E pe—— ) .~

%, Poner servomotor 03| a (EIED arados

D9 90° D9 | Este no se mueve! D9 °
D10 90° D10 |;Este no se mueve! D10 |[iEste no se mueve!
D11 90° D11 ° D11 |;Este nose mueve!

/
-
D9 |iEste nose mueve! D9 |iEste nose mueve! D9 | iEste nose mueve!
D10 ° D10 |;Este no se mueve! D10 ’
D11 |iEste no se mueve! D11 ° D11 |iEste no se mueve!
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9 Ahora junta las partes de tu programa como se muestra a continuacion.
jHaz clic en ellos de arriba a abajo mientras esta en Modo prueba para
verificar que tu Brazo robot agarra el paquete!

érETra_so del movimiento de sincronizacion del servomotor: -
Poner servomotor 09 | o (ETIERRS grados
Poner servomotor D10 | a m grados

£%. Ponerservomotor D11 |a m grados

'retraso del mdiimiz'nt;n_"d‘e slﬂl:l'D‘l'nz&:lén del servomotor: 1

Poner servomotor 011 | a (R grados

| retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: -

N B2

Poner servomotor 09 [ a grados

retraso dal movimiento de sincronizacién del _5,a|-.0'o'rnq|_:o'!1:"'

Poner servomotor D10 | a m grados

)

;r\g_;j—ras_o del movimiento de sincronizacién del_E_El'\fDl‘ll‘IDtDI':..

Poner servomotor D11 | a grados

0008

retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: '

Ponerservomotor D10 |3 grados

e Ahora pongamos la parte de tu programa que atrapa el bloque en
una funcién llamada jagarrar!

_ Empezar el prhgra'mi;'- i
.- —_— = T = T o1 . o i
retraso del movimiento de sincronizacion del lelwnrrr‘otm‘.--' retraso del movimiento de sincronizacian del servomotor:

" Ponerservomotor 07 | a (EFIERRD orados m 157 Poner servomotor D11 | a (EEEED orados
@ Poner servomotor 010 | a {ENIENRS arados | retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: '
Poner servomotor 011 | a m grados Poner serwomotor 0F | a grados
aso del mm“a‘imientg. de.s'i'i-ncmnizaqiéh del sgr.\'.!_omq'!:m-.
Poner servomotor 010 | a m grados
[ p retraso del movimiento de sincronizacidn del servomotor:

programa que coloca al robot i$%. Paner servomotor D11 | 2 CEEIZSED grados

en la posicion inicial del b e e R PR )

s p——— | U5 Poner servomotor D10 |5 grados
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. =l a tu programa para ejecutar la

@ jAhora agrega un bloque
funcién agarrar!

: ncronizacion del servom (10 ~ ~ |
: Poner servomotor 09 a m grados
: Poner servomotor 010 | a (ETIPED grados
Poner servomotor 011 |5 m grados

. ’F.-_-_‘-H-H-_—‘_ . r
@ jHas clic en el bloque y tu programa se ejecutara desde

el principio!

Entrega del paquete

Al igual que lo hiciste para agarrar el paquete,
programa mientras lo hacemos!

jdesglosemos el

o Ahora analicemos los pasos que hacen que tu robot entregue el paquete:

n Posicion inicial n Girar a la izquierda E Bajar brazo

Paquete
recogido

21



9 jAhora abre el Modo de prueba para encontrar los angulos
que necesitaras para programar el movimiento de cada Servomotor!

u Posicion inicial

jComienza en el
ultimo movimiento!

n Girar a la izquierda

E Bajar brazo

D9 pagina20 [ D9 D9 | iEste no se mueve!
D10 pagina20 [ D10 |;Este no se mueve! D10 °
D11 pagina20 E D11 |iEste no se mueve! D11 |[iEste nose mueve!

B Abrir Gancho (Soltar)

D9 |iEste no se mueve! D9 |iEste no se mueve!
D10 [iEste no se mueve! D10 °
D11 ° D11 |[iEste nose mueve!

22



9 Ahora junta las partes de tu programa como se muestra a continuacion.
jHaz clic en ellos, de arriba a abajo mientras estés en Modo de prueba, para

comprobar que tu Brazo robot entrega el paquete!

| retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: ETIEYRS

15 Ponerservomotor 02 | a (FEEIRS orados

[ rétraso del n16‘_g_.riri'1'ie'ii'h:l de sm:runizaclérl dél'servn_mu'tnr:

Poner servomotor 010 | a (D grados

| retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: (10 = |

(7. Ponerservomotor D11l |a R o-ados

| rétraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: :'

Poner servomotor D10 |a grados

9 jAhora pongamos la parte de tu programa que entrega paquetes en una

funcién llamada llevar!

| funcién  llevar |

| retraso del movimiento de sincronizacisn del servomotor: ENIEES

Poner servomotor D2 a m grados

| retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: SEIEYRS

15 Poner servomotor D10 |a D orados

| retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: "
Poner serwomotor 011 |a m grados

del movimiento dE.s‘i‘hu\:l‘liZal‘Tiﬁ'n del servomotor:

ﬂ WE) Poner servomotor D10 | a grados

6 iAhora agrega un bloque | - EE a tu programa para ejecutar la

funcién llevar!

2 Empezar el programa

| retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: ETHENRS

Poner servomotor D2 a m grados
Poner servomotor D10 | a m grados

Poner servomotor D11 | a m grados

ala funcién

@ jHas clicen el bloque | M . .| ytu programa se ejecutara desde el

principio!
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Control del Sensor de tacto

jAgreguemos una parte a tu programa que te permita mover tu Brazo
robot presionando el Sensor de tacto!

Presiona el
Sensor de
tacto...

: iY el robot
" , comienza a

-

o iTendras que programar tus funciones de agarrar y llevar para que
se ejecuten cuando presiones tu Sensor de tacto!

Poner servomotor 09 | o ([ ETIEIRS grados

W% Poner servomotor 010 a m grados

Poner servomotor 011 | a m grados

9 jAhora transfiere tu programa y mira si funciona correctamente!
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[Ejemplo] Automatizando tu Brazo robot

jPuedes hacer que tu Brazo robot detecte y entregue paquetes
automaticamente al agregar un Fotorreflector IR!

Fotorreflector IR ]

- 3

Agrega un Fotorreflector IR al lugar que ves en la imagen. jAhora
encuentra un umbral mirando los valores del Sensor cuando un paquete

esta alli y cuando no lo esta!

Sin paquete
1

Con paquete
1

Umbral

100

[ iEste es el limite que muestra que hay un paquete ahi! ]

Reemplaza tu condicion del Sensor de tacto con una para
un Fotorreflector IR. jAhora agrega tu umbral y tu Brazo robot
detectara paquetes y los movera automaticamente!

2 D srados
5 | ETIEED arados
a i,

r 03 | a EEFIEIR orados Poner servomotor D10

la grados

= dratk a grad

25



En el Capitulo 2, aprendiste a hacer que tu Brazo robot entregue
paquetes automaticamente. jPero dependiendo de la situacion, hay momentos
en los que se necesita un ser humano para operar un Brazo robot! jEn
momentos como este, puedes usar un panel de control para operaciones
delicadas!

En el Capitulo 3, vamos a hacer un panel de control para el brazo de tu
robot programando los botones en tu Studuino. jTambién vamos a usar
un Sensor de tacto para hacer que abra su Gancho!

26



Echando un vistazo a tu Brazo robot

Usaremos los botones de tu Studuino para controlar tu Brazo robot. jTendras
que presionar A1 para hacer que se doble hacia arriba y A2 para que se

doble hacia abajo!

Presiona A1 Presiona A2

™o
s
s

jAl girar el brazo de tu robot hacia la izquierda y hacia la derecha, podras
paquetes en cualquier lugar

detenerlo en cualquier lugar y entregar
presionar A0, gire el

que desees! jEsto significa que haremos que al
brazo un grado a la derecha y A3 gire un grado a la izquierda!

Presiona A0 Presiona A3

27



Tendras que usar el Sensor de tacto para hacer funcionar el Gancho.

jHaremos que el Gancho se cierre cuando presionas el Sensor de tacto
y se abra cuando lo liberas!

Presiona el Sensor de tacto... Ahora libéralo...

Izquierda y derecha

Vamos a usar los botones para girar el brazo un grado a la vez, jy puedes
programar esto usando variables para especificar los angulos de tu Servomotor!

jPuedes, por ejemplo, crear una variable llamada d9 para el Servomotor
D9 y cambiar los angulos del Servomotor cambiando el valor de la variable!

iEl Servomotor girara a [d9]°! ]

’F?&"""_ Poner servomotor DY |a ﬂ-g'gradus

iY el Servomotor D9
Ejemplo Agrega 20 a [d9]... girara 20°a la
derechal!

28



Usa los botones A0 y A3 para cambiar el valor en d9. Presionar A0 aumenta el
valor guardado en d9 de a uno por vez para mover el brazo hacia la derecha,
mientras que presionar A3 disminuye el valor guardado en d9 de a uno por
vez para mover el brazo hacia la izquierda. jEsto te permite cambiar d9 para girar tu

Brazo robot!

Presiona AO Presiona A3

Aumentad9en 1alavez

EEm) p @)

El Servomotor gira a la El Servomotor gira a la
derecha 1 grado a la vez izquierda 1 grado a la vez

=Z=EL‘":'_ Poner servomotor 09 | a H-g'gradus

Wz Ponerservomotor 02 | a (d® grados

[ Aumenta en 1 ala vez ]

jAhora usemos la variable d9 para programar tu Brazo robot para girar libremente
hacia la izquierda y hacia la derecha!

29



o Crea una variable llamada d9 para guardar los angulos del Servomotor D9.

Muewa wariable
Borrar una wariable

Fd da

fijar d2 [a [

cambiar 4% | por

9 jPrograma lo que sucede cuando presionas AQ!

si valor boton Al

cambiar 4% | por

reT:raso del movimiento de sincronizacion del servomotor:

Poner servomotor 0P | a(d8 grados

9 jAhora programa lo qué sucede cuando presionas A3!

j= walor boton A0

cambiar 49 |por

retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor:

Poner servomotor 09 | a (d9 grados

. walorbotdén A3

cambiar 49 |por

Poner servomotor 09 | a (d9 grados

30



0 Ahora pon esta seccion en una funcion llamada horiz y haz que se
ejecute por siempre. jAsegurate de establecer el valor inicial de d9 a 90 para
que el Servomotor D9 comience a 90 grados!

retraso del movimiento de sincron el serv ; |si walor botén A0

z -
57 Ponerservomotor D3 | a ([ENIESRS orados cambiar d9 |por

retraso del movimiento de .

Poner servomotor 02 |a (d9 grados

|si _ valor botén AZ
cambiar _-:_li_l por
| refraso del movimiento de sincronizacion del servomotor: fTIENRS

1£%. Ponerservomotor D9 | a (@9 grados

Arriba y abajo

iTendras que usar A1y A2 para subir y bajar el brazo de tu robot programando lo
que ves en la tabla de abajo!

Botén A1l A2

Movimiento Doblar hacia arriba Doblar hacia abajo

Ajustar el Servomotor | Ajustar el Servomotor

Programa D10 a [180] ° D10a[0] °

o jPrograma lo que sucede cuando presionas A1!

{ = m— e
si wvalorbotin Al =0

e 'cj'isu'ﬂel movimiento de sincronizacion H__lz_l 5g|-prui;i‘iutu-l-= "

Poner servomotor 010 & grados
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9 jAhora programa qué sucede cuando presionas A2!

. walorboton Al i m

retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor:

Poner servomotor 010 | & grados

| 5i valor botén AZ =&
[ - = . ' o= —_y e — R ————,
| retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor:

Poner servomotor D10 | a RS arados

9 Ahora pon esta seccion en una funcion llamada vert vy
hazla ejecutar por siempre. jAsegurate de establecer el angulo inicial
del Servomotor D10 en 90 grados!

SRR p— | . ]
cronizacisn del servomotor: A0 | a Sadon

to de sincronizacién del servomotor; ETIEIRS

v 010 |2 QRN avados

n del servomotor:

a @ grados

El Gancho

iTendras que usar el Sensor de tacto para controlar el Gancho, programando lo
que ves en la tabla a continuacion! jUsa el angulo que encontraste en la
pagina 16 para mantener tu Gancho cerrado!

Sensor de tacto Presionado Liberado
Movimientos .
< Eanee Cerrar Abrir
Establecer Servomotor Establecer Servomotor
Programa R
D11 a D11 a|[0]°
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o jPrograma lo que sucede cuando presionas el Sensor de tacto!

valor del sensor de tacto

traso del movimiento de sincronizacidn del servomotor: "

i~ Ponerservomotor D11 | a EENIESRS orados

iPon el angulo para
cuando el Gancho
esté cerrado aqui!

walor del sensor de tacto A4 =
 ratraso del movimiento de sincronizacion del servomotor:
Poner servomotor D11 | a grados
i si walor del sensor de tacto A4 =

retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: ERIEIRS

i Poner servomotor 011 | a m grados

9 jAhora pon esta seccion en una funcion llamada Gancho y hazla ejecutar
por siempre! jAsegurate de establecer el angulo inicial del Servomotor D11
en 0 grados!

Empezar el programa LI
T e e T A B A i 6n A1 | 1=
-aso del movimiento de sincronizacion del servomotor: walor botés el o
. Paner servomotor D3 | a (IS orados i o e retrasa del movimiento de sincronizacion del servomotar:
o P " | retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor: ERIEERY i Poner servomotor D10 |a grados
oner servomotor D10 | a (EFIEIRD orados Y

- Ponerservomotor U9 |a % grados
£%. Ponerservomotor D11 | 2 {FIERED orados

retraso del movimiento de sincron n del servemotol

Poner servomotor 010 | a (RS orados
retraso del movimiento de sincronizacian del servomator: B

Ponerservomotor D9 | a (8 grados

valor del sensor de tacto 7
vetraso del movimiento de sincror el servomotor: ETIESRY

Poner servomotor D1l |a grados

valor del sensor de tacto A4

retraso del movimiento de sincronizacion del servomator: ETIESRS

i Poner servomotor D11 | a (D grados
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9 jAhora transfiere tu programa y mira si funciona correctamente! Practica el
control de tu robot usando el curso del Capitulo 2 y ve si puedes entregar un
paquete.

Si tienes problemas con tu Brazo robot ...

Puede que te resulte dificil controlar tu Brazo robot con precision si
se mueve demasiado rapido, pero puedes arreglarlo ajustando la velocidad
de tus Servomotores.

|T;.mn del movimiento de sincronlzacién del servomotor:

iCambiar el valor de velocidad en tus bloques
te permite cambiar la velocidad de rotacion del motor!

iPon la
velocidad
correcta aqui!

cambiar d9 |por

| retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: TSR

Poner servomotor 09 | a (d9 grados

- walor botin

" a9 > b

iPon la

retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: ETIEIRS velocidad )
correcta aqui!

cambiar d3 |por

Poner servomotor 09 | a (d9 grados
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Solucion de problemas de tu programa

Es posible que hayas notado en tu ultimo programa que no hay limite para el valor de
la variable d9. Presiona los botones durante el tiempo suficiente y veras que el
valor de la variable ira mas alla del limite de 0 a 180 grados de tu Servomotor y
iel Servomotor dejara de funcionar! jintenta girar el Servomotor en la direccion
opuesta y tu Brazo robot no funcionara hasta que los valores vuelvan a estar en el
intervalo correcto! jAhora abre el Modo de prueba para verificar el problema por ti
mismo y arregla tu programa!

o Abre el Modo de prueba para comenzar a ejecutar tu programa!

Editar Ejecutar Ayuda

Transferir

Prueba activada

9 Mantén presionado AO para aumentar el valor de d9. {Veras que el brazo deja
de moverse una vez que el valor de d9 supera los 180!

funcionar
después de 180!

9 Mantén presionado A3 para disminuir el valor de d9. jVeras que el brazo no
se movera hasta que el valor de d9 sea inferior a 180!

jComienza a
funcionar debajo
de 180!

jPuedes evitar que esto suceda estableciendo un limite en el rango de los valores
de la variable, y mejorando tu programa para asegurarte de que los valores se
mantengan dentro de ese limite!
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o Establece un limite sobre —

, . fum:lénm
como cambian los valores  —
cuando  presionas AO.

Como al presionar A0 cambiar 43 |pe 6

| retraso del movir iiento de sincronizacidn del servomotor:

aumenta el valor de d9,
configura estos valores para
gque cambien solo cuando d9
esté por debajo de 180.

Poner sel vomotor 09 | afd9! grados

Poner servomotor 02 | a (d9 grados

@ Establece un limite sobre cémo fum—g
cambian los valores cuando '
presionas A3. Como al
presionar A3 disminuye el
valor de d9, configura estos
valores para que cambien
solo cuando d9 sea mayor a
0.

retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: '

* Ponerservomotor 09 | a id9 grados

cambiar ¢

| retraso del mor imiento de sincronizacién del s'ewomntur':'

Poner: ervomotor 09 | a fd9 grados

@ jAhora abre el Modo de prueba y veras que los valores de
d9 se mantendran entre 0 y 180!
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En el Capitulo 3, programaste tu Brazo robot para moverse libremente
en respuesta a los botones y el Sensor de tacto. jAqui, en el Capitulo 4,
vamos a usar los cursos para jugar a un juego en el que realizas entregas!

jEste es un paquete!

jEste es un paquete!

Encontraras paquetes a diferentes alturas en todo el curso, jy tendras
que mover tu Brazo robot arriba y abajo para alcanzarlos!

jAhora intentemos mejorar tu programa usando una variable para mover tu
Servomotor hacia arriba o hacia abajo un grado a la vez!
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El curso

Haz dos plataformas de diferentes alturas y establece paquetes en ellas.
Si puedes entregar los paquetes desde las plataformas hasta la caja de
puntos sin derribar las plataformas, jtu ganas!

Haz una plataforma alta para |1 | y una plataforma baja para |2
i También necesitaras hacer dos paquetes!

o Conecta los bloques como se muestra.

1‘1/
R ”‘
B
i

Pon dos vigas
juntas!
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e Agrega los bloques mostrados a la parte §) .

jPon esteen|1]!
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Mejora vertical

Al igual que hiciste con la izquierda y la derecha, tendras que hacer que tu brazo
se mueva hacia arriba y hacia abajo libremente. Tu controlaras esto usando
los botones A1 y A2, asi como una variable llamada d10 para programar lo que
ves en la tabla de abajo. jTambién tendras que establecer un limite de 0 a 180
grados!

Boton A1 A2
Movimiento 1 grado arriba 1 grado abajo
Variable d10 Aumenta en 1 Disminuye en 1
Programa Pong 1e(; Servorrlotor Pone el Servonlotor
a [d10] D10 a [d10]

o Crea una variable llamada d10 para guardar los angulos del Servomotor D10.

Nuewa variable

Borrar una wariable

fijar d10 |a [

cambiar d10 |por

9 iAhora programa lo que sucede cuando presionas A1!

Poner servomotor D10 | a (d10 grados

valor botén AZ =0

o del mavimiento de sincronizacion del servomotor: EEIESRS

% Ponerservomotor D10 | o (RS grados
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9 iPrograma lo que sucede
cuando presionas A2!

incronizacién del s

Poner servomotor D10 | a (d10) grados

nto de sincronizacion del servomotor: ERIEIRS

% Ponerservomotor D10 |a (d10} grados

0 jAsegurate de establecer _
npezar el programa
el valor inicial de d10 a 90 [ = T L
para que el Servomotor . Ponerservomotor 03 |a (ERIESED orados
D10 comience a 90 grados! 7. Poner servomotor D10 | a (EEENED grados

Poner servomotor D11 |a m grados

Un mejor Gancho

Cuando estas jugando, puedes encontrar que es dificil presionar los
otros botones si mantienes presionado el Sensor de tacto para mantener el
gancho abierto. jEs por eso que vamos a mejorar tu programa
haciendo que el gancho abra o cierre cada vez que presionas
el Sensor! jPuedes hacer esto usando una variable para verificar si
el gancho esta actualmente cerrado!

Presiona el Presiona el Presiona el
Sensor de tacto... Sensor de tacto... Sensor de tacto...




Guarda el estado del gancho (abierto o cerrado) en una variable llamada estado. Esta
variable tiene un valor de 0 cuando el gancho esta abierto y 1 si esta cerrado.

Abierto Cerrado

Gancho .

Estado 0 1

Haz esto y podras hacer que tu gancho haga lo siguiente segun el valor en estado:

Presiona el

Sensor de

M 1 ;‘ ‘\\/i
\

\ ‘1 m
E\ Y

Cerrado [ guardar 0 a estado}

Pon esto en una condicion y obtendras lo siguiente:
si el valor del Sensor de tacto es 0

si el valor de estado es 0
cierra el gancho y guarda 1 a estado

si no (si el valor de estado es 1)

abre el gancho y guardo 0 a estado
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:¥ Mejorando tu programa del Gancho

o iHaz una variable llamada estado para guardar el estado del gancho!

Borrar una warable

Fd estado

fijar di0 [a i)

cambiar d10 |por

para asegurarte de que tu gancho

g jAgrega un bloque [
inicia cerrado!

7 Empezar el ﬁmgram‘a.

e P————————eeeer e,
traso del movimiento de sincronizacién del servomotor:
1%, Ponerservomotor DI |a EEERS orado-

Poner servomotor 010 | a grados

Poner servomotor 011 | a m grados

9 jAhora programa qué sucede cuando el gancho esta cerrado! jUna vez que
esta cerrado, tendras que guardar 1 a estado para mostrarlo!

Presionado

jEsto dice que
el Gancho
esta abierto!

fretraso del movimients de sincronizacién del servomotor: '

Poner servomotor D11 | a grados
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0 jAhora programa qué sucede cuando el gancho esta abierto! jUna vez que
esté abierto, tendras que guardar 0 en estado para mostrarlo!

:rET:raso'del movimiento de sincronizacidn .|:|.e| servomotor:

|EStO dICG que Poner servomotor D11 | a5 grados
el Gancho esta
cerrado!

retraso del movimienta de sincronizacion del servomotos .

Poner servomotor D11 | a m grados

P rog ra m a 5 Empezarel programa RS 11111 1ML ARR RN ARG AR RAR D
- [retraso del movimianto de sincronizacion del servemotor: ETIENS o tonds seebniie ool o
de ejemplo : P -0 30

Poner servomotor 0% | 2 ENIERD orados si estado = (@)

Poner servomotar 010 | 2 (EEIESED orados | retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor:

Poner servomotor D11 |a grados
Poner servomotor 011 | a (IR grados o

| retrasa del movimiento de sincronizacion del servomotor:

{% Poner servomotor D11 | a (IS grados

=0

por cambiar 410 |por
retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor:
Poner servomotor a @8 grados Poner servomotor a (1) grados

wvalor boton

cambiar d9 | cambiar 410
| retraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: ratraso del movimiento de sincronizacion del servomotor
- Poner servomotor 09 | a (d® grados Poner servomotor D10 a (d10" grados

44



Curso (D (Capitulos 2 y 3)

45



Curso  (Capitulo 4)
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