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Programando el Robot RM1 con Ardublock

Que es Ardublock

Ardublock(Pagina de Ardublock) es un entorno de programacion visual para programar en el lenguaje de las
placas Arduino. O sea que nos permite conectarnos y jugar con dispositivos fisicos de una manera mads fécil e intuitiva
sin tener que escribir céddigo y evitandonos los errores de sintaxis(co o olvidarse un ; ). Ademads se puede seguir la
légica de lo que estamos probando, programando visualmente cosa que en texto no ocurre mas que nada para los
programas mas complicados. Tambien como los bloques poseen cada uno unas formas predefinidas la interaccién
entre ellos solo es posible si encastran visualmente en el dibujo, esto nos ayuda a saber que bloques pueden interactuar
entre si y cuales no.

Instalacion

La instalacidon es muy sencilla. Primero tenemos que tener instaldo el programa Arduino, luego vamos a la
carpeta que crea Arduino llamada sketchbook(que se encuentra en /home/user/) en ella creamos una carpeta llamada
tools, dentro de ella creamos otra carpeta llamada ArduBlockTool, dentro de ella creamos la dltima carpeta llamada
tool y por ultimo dentro de esta tltima carpeta copiamos el archivo ardublock-beta-20131031 jar. Si todo anduvo bien
abrimos Arduino —>Herramientas —>Ardublock. Y se nos va a abrir una ventana como la siguiente:
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Figura 1. Ardublock funcionando

Introduccion al Entorno

0.1. Primeros programas

Todos los programas que hagamos tienen la misma estructura bdsica, que esta resumida en el siguiente bloque:

Setup,

Figura 2. Bloque principal

Este es el bloque con el que siempre vamos a comenzar a construir nuestros programas, tiene dos partes
principales que son:

= Setup: En el vamos a preparar las configuraciones de nuestra placa, declarar constantes y variables
= loop: Dentro de esta parte del bloque vamos a programar lo que va a hacer la placa repetitivamente. O sea una
vez que la placa este funcionando sola.

Para que quede un poco mas claro veamos el siguiente ejemplo: El siguiente conjunto de bloques genera el
famoso blink(titilar) del led que esta en la placa(que se encuentra conectado al pin 13)
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Figura 3. Bloque principal

La ejecucién de nuestro programa es secuencial, o sea la primer tarea que se va a ejecutar serd la del primer
bloque, luego la del segundo ... y asi hasta llegar al dltimo para comenzar una vez mas con el primero. Es por esto que
que se llama loop (accion infinita oo iii). Entonces con ese grupo de bloques estamos diciendo :

escribir un 1 en el pin 13 —>esperar 1 seg —>escribir un 0 en el pin 13 —>esperar 1 seg

Programando el Robot RM1 con Ardublock

Ahora lo més divertido. Para comenzar a programar al robot vamos a abrir el archivo hola_mundo.abp el cual

se ve asi:

Art p
New| |save| |Save s || Open| | Uploas to Arcino | Serial Wonitor|
C o] ) (]
e P Ll variable 4 centro_der
set numher variahle p——
value 1410

I'ogicalloperatons

Math Operators ~ —_—
variables“ centro_izq

set number variahle
e
value 41335
utilities PLoguam

VariablesiConstants

-
variable < speed

jezitien set number variahle =

value. 47150

ge

. p—
Networking dzquienda

Makeblock
Code Blocks [ —
adelante

TinkerkKit
DFRobot
p—
Seeed Studio Grove sitop.

Adafruit Motorshield

——
derecha

Figura 4. Programa para comenzar a programar el robot
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Este programa ya esta preparado y listo para que comiences a mover el robot.
Para su correcto funcionamiento NO debemos borrar o cambiar los bloques que estan en la parte del setup.

los comportamientos que tenemos accesibles son:

stop: Como su nombre lo indica este bloque sirve para detener al robot
derecha: Con este bloque el robot girara a la derecha

izquierda: Con este bloque el robot girard a la izquierda

adelante: Con este bloque el robot girard hacia adelante

0.2. Una aplicacion mds avanzada: El seguidor de linea

Como una muestra de todo lo que podemos hacer con este Robot y agregandole algunos sensores es el siguiente
programa:
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Figura 5. Programa seguidor de linea
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